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1 Allgemeines zur Dokumentation

1.1 Anleitungen

Die Anwenderdokumentation ist zur besseren Ubersicht entsprechend den kundenspezifischen Anfor-
derungen an den Frequenzumrichter strukturiert.

KURZANLEITUNG ,QUICK START GUIDE"

Die Kurzanleitung ,Quick Start Guide™ beschreibt die grundlegenden Schritte zur mechanischen und
elektrischen Installation des Frequenzumrichters. Die gefiihrte Inbetriebnahme unterstiitzt Sie bei der
Auswahl notwendiger Parameter und der Softwarekonfiguration.

BETRIEBSANLEITUNG

Die Betriebsanleitung dokumentiert die vollstandige Funktionalitdat des Frequenzumrichters. Die fiir
spezielle Anwendungen notwendigen Parameter zur Anpassung an die Applikation und die umfangrei-
chen Zusatzfunktionen sind detailliert beschrieben.

ANWENDUNGSHANDBUCH

Das Anwendungshandbuch erganzt die Dokumentation zur zielgerichteten Installation und Inbetrieb-
nahme des Frequenzumrichters. Informationen zu verschiedenen Themen im Zusammenhang mit dem
Einsatz des Frequenzumrichters werden anwendungsspezifisch beschrieben.

Die Dokumentation und zusatzliche Informationen kdnnen Uber die ortliche Vertretung
der Firma BONFIGLIOLI angefordert werden.

Fir die Geratereihe ACTIVE CUBE sind folgende Anleitungen verfiigbar:

Betriebsanleitung ACTIVE CUBE Funktionalitdt des Frequenzumrichters.
Quick Start Guide ACTIVE CUBE  Installation und Inbetriebnahme. Der Lieferung des Gerdts bei-

gefiigt.
Handbiicher CM-CAN: Anleitung CANopen
Kommunikationsschnittstellen CM-PDP-V1: Anleitung Profibus DP-V1

CM-232/CM-485: Anleitung VABuUSs (serielles Protokoll)
CM-232/CM-485 Modbus: Anleitung Modus ASCII und RTU
CM-VABus/TCP: Ethernet Modul CM-VABus/TCP
CM-ModbusTCP: Ethernet Modul CM-Modbus/TCP
CM-EtherCAT®: Ethernet Modul CM-EtherCAT®
CM-ProfiNet: Ethernet Modul CM-ProfiNet
CM-EtherNet-I/P: Ethernet Modul CM-EtherNet-I/P  (i.V.)
Handbiicher EM-ABS-01: Absolutwertgeber Modul
Erweiterungsmodule EM-ENC-01: Drehgeber (Encoder) Modul
EM-ENC-02: Drehgeber (Encoder)Modul
EM-ENC-03: Drehgeber (Encoder)Modul
EM-ENC-04: Drehgeber (Encoder)Modul
EM-ENC-05: Drehgeber (Encoder)Modul
EM-I0-01: Erweiterungsmodul fiir Digitale Ein-/Ausgange
EM-I0-02: Erweiterungsmodul fiir Digitale Ein-/Ausgange
EM-IO-03: Erweiterungsmodul fiir Digitale Ein-/Ausgange
EM-I0-04: Erweiterungsmodul fiir Digitale Ein-/Ausgange
EM-RES-01: Resolver Modul
EM-RES-02: Resolver Modul
EM-RES-03: Resolver Modul
EM-SYS: Systembus-Modul
Anwendungshandbuch Sicher | Sicherheitsfunktion STO
abgeschaltetes Drehmoment STO

Erganzung zur Betriebsanleitung - | Besonderheiten fliissiggekiihlter Frequenzumrichter
Fliissigkiihlung
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Anwendungshandbuch SPS Logische Verkniipfungen von digitalen Signalen. Funktionen fiir
analoge Signale wie Vergleiche und mathematische Funktionen.
Grafische Unterstiitzung flr die Programmierung mit Funktions-

bausteinen.
Anwendungshandbuch Positionierfunktionen der Konfigurationen x40.
Positionierung
Anwendungshandbuch Verknlipfung von mindestens 2 Antrieben als elektronisches Ge-
Elektronisches Getriebe triebe mit Slave-Antrieb in Konfiguration x15 oder x16.
Anwendungshandbuch Erweiterte Bremsansteuerung fiir Hubwerksantriebe.
Hubwerksantriebe

Die Produkte fiir die CANopen®-Kommunikation erfiillen die Spezifikationen der Nutzer-
organisation CIA® (CAN in Automation).

Die Produkte fiir die EtherCAT®-Kommunikation erfiillen die Spezifikationen der Nutzer-

organisation ETG (EtherCAT Technology Group).

Die vorliegende Dokumentation wurde mit groBter Sorgfalt erstellt und mehrfach ausgiebig gepriift.
Aus Griinden der Ubersichtlichkeit konnten nicht sémtliche Detailinformationen zu allen Typen des
Produkts und auch nicht jeder denkbare Fall der Aufstellung, des Betriebes oder der Instandhaltung
beriicksichtigt werden. Sollten Sie weitere Informationen wiinschen, oder sollten besondere Probleme
auftreten, die in der Dokumentation nicht ausfiihrlich genug behandelt werden, kénnen Sie die erfor-
derliche Auskunft Gber die Landesvertretung der Firma BONFIGLIOLI anfordern.

Die vorliegende Anleitung wurde in deutscher Sprache erstellt. Andere Sprachversionen sind Ubersetzt.

1.2 Zu diesem Dokument

Diese Dokumentation beschreibt die Frequenzumrichter der Geratereihe ACTIVE Cube. Die modulare
Hard- und Softwarestruktur ermdéglicht die kundengerechte Anpassung der Frequenzumrichter. An-
wendungen, die eine hohe Funktionalitdt und Dynamik verlangen, sind komfortabel realisierbar.

Die Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise zu Montage, Anwendung und bestimmungsgemaBen
Einsatzmdglichkeiten. Ihre Beachtung hilft, Gefahren zu vermeiden, Reparaturkosten und Ausfallzeiten
zu vermindern und die Zuverlassigkeit sowie die Lebensdauer des Frequenzumrichters zu erhéhen.

Lesen Sie die Betriebsanleitung sorgfaltig und aufmerksam durch.
WICHTIG:

Die Beachtung der Dokumentationen ist notwendig fiir den sicheren Betrieb des Frequen-
zumrichters. Fiir Schiaden jeglicher Art die durch Nichtbeachtung der Dokumentationen
entstehen iibernimmt BONFIGLIOLI keine Haftung.

Bei Auftreten besonderer Probleme, die durch die Dokumentationen nicht ausreichend
behandelt sind, wenden Sie sich bitte an den Hersteller.

sowie den Betrieb folgende Dokumentationen zu beachten:

— Diese Betriebsanleitung
— Anwendungshandbuch ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment ACU"

ﬂ Fir die Geratereihe ACU (ACTIVE Cube) ist fiir die sicherheitsgerichtete Inbetriebnahme

Diese Dokumentation gilt flr Frequenzumrichter der folgenden Geratereihen:

— ACTIVE Cube 201
— ACTIVE Cube 401
— ACTIVE Cube 501
— ACTIVE Cube 601
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Die Geradtereihe ACTIVE Cube ist am Aufdruck auf dem Gehduse und an der Kennzeichnung unter der
oberen Abdeckung erkennbar.

(Position der Ke
zeichnung ist ab-
hangig von der
BaugréBe)

Abbildung 1-1: Gerdtekennzeichnung

1.3 Gewaihrleistung und Haftung

BONFIGLIOLI weist darauf hin, dass der Inhalt dieser Betriebsanleitung nicht Teil einer friiheren oder
bestehenden Vereinbarung, Zusage oder eines Rechtsverhaltnisses ist oder dieses abdndern soll.
Samtliche Verpflichtungen des Herstellers ergeben sich aus dem jeweiligen Kaufvertrag, der auch die
vollstéandige und allein giiltige Gewahrleistungsregelung enthdlt. Diese vertraglichen Gewahrleistungs-
bestimmungen werden durch die Ausfiihrung dieser Dokumentation weder erweitert noch beschrankt.

Der Hersteller behdlt sich das Recht vor, Inhalt und Produktangaben sowie Auslassungen in der Be-
triebsanleitung ohne vorherige Bekanntgabe zu korrigieren, bzw. zu &ndern und Ubernimmt keinerlei
Haftung fir Schaden, Aufwendungen und Verletzungen, die auf vorgenannte Griinde zuriickzufiihren
sind.

Zudem schlieBt BONFIGLIOLI Gewahrleistungs-/Haftungsanspriiche bei Personen- und Sachschaden
aus, wenn sie auf eine oder mehrere der folgenden Ursachen zurlickzufiihren sind:

— nicht bestimmungsgeméBe Verwendung des Frequenzumrichters,

— Nichtbeachten der Hinweise, Gebote und Verbote in den Dokumentationen,

— eigenmdchtige bauliche Veranderungen des Frequenzumrichters,

- mangelhafte Uberwachung von Teilen der Maschine/Anlage, die Verschlei unterliegen,

— nicht sachgemaBe und nicht rechtzeitig durchgefiihrte Instandsetzungsarbeiten an der Ma-
schine/Anlage,

— Katastrophenfalle durch Fremdeinwirkung und héhere Gewalt.
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14 Verpflichtung
Die Betriebsanleitung ist vor der Inbetriebnahme zu lesen und zu beachten. Jede Person, die mit

— Transport,

Montagearbeiten,

Installation des Frequenzumrichters und
Bedienung des Frequenzumrichters

beauftragt ist, muss die Betriebsanleitung, insbesondere die Sicherheitshinweise, gelesen und ver-
standen haben (Dadurch vermeiden Sie Personen- und Sachschaden).

1.5 Urheberrecht

Das Urheberrecht an der Betriebsanleitung verbleibt bei
BONFIGLIOLI Deutschland GmbH

Europark Fichtenhain B6

47807 Krefeld

Germany

Diese Betriebsanleitung ist fiir den Betreiber des Frequenzumrichters und dessen Personal bestimmt.
Weitergabe sowie Vervielfdltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten (in Papierform und elektronisch), soweit nicht ausdriicklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verstoBen gegen das Urheberrechtsgesetz und verpflichten zu Schadensersatz.
Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster- oder Geschmacksmustereintragung vorbehal-
ten.

1.6 Aufbewahrung

Die Dokumentationen sind ein wesentlicher Bestandteil des Frequenzumrichters. Sie sind so aufzube-
wahren, dass sie dem Bedienpersonal jederzeit frei zuganglich sind. Sie miissen im Fall eines Weiter-
verkaufs des Frequenzumrichters mitgegeben werden.
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2 Grundlegende Sicherheits- und Anwenderhinweise

Im Kapitel 2 "Grundlegende Sicherheits- und Anwenderhinweise" sind generelle Sicherheitshinweise
fir den Betreiber sowie das Bedienpersonal aufgefiihrt. Am Anfang einiger Hauptkapitel sind Sicher-
heitshinweise gesammelt aufgefihrt, die fir alle durchzufiihrenden Arbeiten in dem jeweiligen Kapitel
gelten. Vor jedem sicherheitsrelevanten Arbeitsschritt sind zudem speziell auf den Arbeitsschritt zuge-
schnittene Sicherheitshinweise eingefiigt.

2.1 Begriffserklarung

In den Dokumentationen werden fiir verschiedene Tatigkeiten bestimmte Personengruppen mit ent-
sprechenden Qualifikationen gefordert.

Die Personengruppen mit entsprechend vorgeschriebenen Qualifikationen sind wie folgt definiert.

Betreiber
Als Betreiber (Unternehmer/Unternehmen) gilt, wer den Frequenzumrichter betreibt und bestim-
mungsgemaB einsetzt oder durch geeignete und unterwiesene Personen bedienen lasst.

Bedienpersonal
Als Bedienpersonal gilt, wer vom Betreiber des Frequenzumrichters unterwiesen, geschult und mit der
Bedienung des Frequenzumrichters beauftragt ist.

Fachpersonal

Als Fachpersonal gilt, wer vom Betreiber des Frequenzumrichters mit speziellen Aufgaben wie Aufstel-
lung, Wartung und Pflege/Instandhaltung und Stérungsbehebung beauftragt ist. Fachpersonal muss
durch Ausbildung oder Kenntnisse geeignet sein, Fehler zu erkennen und Funktionen zu beurteilen.

Elektrofachkraft

Als Elektrofachkraft gilt, wer aufgrund seiner fachlichen Ausbildung Kenntnisse und Erfahrungen an
elektrischen Anlagen besitzt. Zudem muss die Elektrofachkraft (iber Kenntnisse der einschlagigen giil-
tigen Normen und Vorschriften verfiigen, die ihr Gbertragenen Arbeiten beurteilen und mégliche Ge-
fahren erkennen und abwenden kénnen.

Unterwiesene Person

Als unterwiesene Person gilt, wer Uber die ihr ibertragenen Aufgaben und die mdglichen Gefahren bei
unsachgemaBem Verhalten unterrichtet und angelernt wurde. Zudem muss die unterwiesene Person
Uber die notwendigen Schutzeinrichtungen, SchutzmaBnahmen, einschldagigen Bestimmungen, Unfall-
verhitungsvorschriften sowie Betriebsverhdltnisse belehrt und ihre Befdhigung nachgewiesen werden.

Sachkundiger

Als Sachkundiger gilt, wer aufgrund seiner fachlichen Ausbildung und Erfahrung ausreichende Kennt-
nisse in Bezug auf Frequenzumrichter besitzt. Er muss mit den einschlagigen staatlichen Arbeits-
schutzvorschriften, Unfallverhiitungsvorschriften, Richtlinien und allgemein anerkannten Regeln der
Technik vertraut sein, um den arbeitssicheren Zustand des Frequenzumrichters beurteilen zu kénnen.
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2.2 BestimmungsgemaBe Verwendung
Das Produkt ist ein Frequenzumrichter. Es ist geeignet fiir

— die Installation in Maschinen und in elektrischen Anlagen

— Industrieumgebung
Die Frequenzumrichter sind elektrische Antriebskomponenten, die zum ortsfesten Einbau in den
Schaltschrank industrieller Anlagen oder Maschinen bestimmt sind. Sie durfen nur fiir die Ansteuerung
von Drehstrom-Asynchronmotoren mit Kurzschlussldufer oder permanenterregten Drehstrom-
Synchronmotoren eingesetzt werden, die fiir den Betrieb an Frequenzumrichtern geeignet sind. Wird
ein eingebauter Temperaturfiihler des Motors (iber den Frequenzumrichter ausgewertet, so muss ge-
maB DIN EN 61800-5-1 eine doppelte oder verstarkte Isolation des Temperaturfiihlers gegeniiber der
Motorwicklung vorhanden sein.

Die Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemaBen Betriebs ist solange untersagt, bis
festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG und
DIN EN 60204-1 entspricht.

Die Frequenzumrichter erfiillen die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie 2014/35/EU und
entsprechen der Norm DIN EN 61800-5-1. Die CE-Kennzeichnung erfolgt basierend auf diesen Nor-
men. Die Verantwortung fiir die Einhaltung der EMV-Richtlinie 2014/30/EU liegt beim Betreiber.
Frequenzumrichter sind eingeschrankt erhaltlich und als Komponenten ausschlieBlich zur gewerblichen
Verwendung im Sinne der Norm DIN EN 61000-3-2 bestimmt.

Am Frequenzumrichter diirfen keine kapazitiven Lasten angeschlossen werden.

2.3 Missbrauchliche Verwendung

Eine andere als unter "BestimmungsgemaBe Verwendung" oder dariiber hinaus gehende Benutzung
ist aus Sicherheitsgriinden nicht zuldssig und gilt als missbrduchliche Verwendung.

Nicht gestattet ist beispielsweise der Betrieb der Maschine/Anlage

— durch nicht unterwiesenes Personal,

— in fehlerhaftem Zustand,

— ohne Schutzverkleidung (beispielsweise Abdeckungen),

— ohne oder mit abgeschalteten Sicherheitseinrichtungen,

— unter Missachtung der Betriebsbedingungen und technischen Daten.
Fir alle Schaden aus missbrauchlicher Verwendung haftet der Hersteller nicht. Das Risiko tragt allein
der Betreiber.

2.3.1 Explosionsschutz

Der Frequenzumrichter ist in der Schutzklasse IP 20 ausgefiihrt. Der Einsatz in explosionsgefdhrdeter
Atmosphare ist somit nicht gestattet.

2.4 Restgefahren

Restgefahren sind besondere Gefahrdungen beim Umgang mit dem Frequenzumrichter, die sich trotz
sicherheitsgerechter Konstruktion nicht beseitigen lassen. Restgefahren sind nicht offensichtlich er-
kennbar und kdnnen Quelle einer méglichen Verletzung oder Gesundheitsgeféahrdung sein.

Typische Restgefahrdungen sind beispielsweise:

Elektrische Gefdhrdung

Gefahr durch Kontakt mit spannungsfiihrenden Bauteilen aufgrund eines Defekts, gedffneter Abde-
ckungen und Verkleidungen sowie nicht fachgerechtem Arbeiten an der elektrischen Anlage.

Gefahr durch Kontakt mit spannungsfiihrenden Bauteilen innerhalb des Frequenzumrichters, weil vom
Betreiber keine externe Freischalteinrichtung verbaut wurde.

Wéhrend des Betriebs missen alle Abdeckungen korrekt installiert und alle Schaltschranktiiren ge-
schlossen sein, um die elektrische Gefahrdung zu minimieren.

Das Verldschen von Leuchtdioden (LED) und sonstigen Anzeigeelementen am Frequenzumrichter ga-
rantiert nicht, dass das Gerét spannungslos ist. Vor allen Arbeiten am Gerat, bei denen ein Kontakt mit
spannungsfiihrenden Bauteilen mdglich ist, muss die Spannungsfreiheit unabhangig von eingebauten
Anzeigeelementen festgestellt werden.
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Aufgeladene Kondensatoren im Zwischenkreis

BaugréBe 1 bis 7 (bis 132 kW): Der Zwischenkreis kann bis zu 3 Minuten nach Ausschalten noch ge-
fahrliche Spannungen fiihren.

Elektrostatische Aufladung
Gefahr der elektrostatischen Entladung durch Berlihren elektronischer Bauelemente.
Thermische Gefdahrdungen

Unfallgefahr durch heiBe Oberflachen der Maschine/Anlage, wie beispielsweise Kiihlkérper, Transfor-
mator, Sicherung oder Sinusfilter.

Gefdahrdung durch herabfallende und/oder umfallende Geréte beispielsweise beim Trans-
port

Der Schwerpunkt liegt nicht in der Mitte der Schaltschrankmodule.

2.5 Sicherheits- und Warnschilder am Frequenzumrichter

e Beachten Sie alle Sicherheits- und Gefahrenhinweise am Frequenzumrichter.
e Sicherheits- und Gefahrenhinweise am Frequenzumrichter dirfen nicht entfernt werden.

2.6 Warnhinweise und Symbole in der Betriebsanleitung

2.6.1 Gefahrdungsklassen

In der Betriebsanleitung werden folgende Benennungen bzw. Zeichen fiir besonders wichtige Angaben
benutzt:

Kennzeichnung einer unmittelbaren Gefahrdung mit hohem Risiko, die Tod oder schwe-
! re Koérperverletzung zur Folge hat, wenn sie nicht vermieden wird.

WARNUNG

Kennzeichnung einer mdglichen Gefahrdung mit mittlerem Risiko, die Tod oder schwe-
re Korperverletzung zur Folge haben kann, wenn sie nicht vermieden wird.

>

VORSICHT

Kennzeichnung einer Gefahrdung mit geringem Risiko, die leichte oder mittlere Kor-
! perverletzung zur Folge haben kdnnte, wenn sie nicht vermieden wird.

Kennzeichnung einer Gefédhrdung die Sachschaden zur Folge haben kdnnte, wenn sie
nicht vermieden wird.
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2.6.2 Gefahrenzeichen

Bedeutung Symbol Bedeutung

Allgemeiner Gefahrenhinweis Schwebende Last

Elektrische Spannung HeiBe Oberflachen

> P
B> >

Quetschgefahr
IRE

2.6.3 Verbotszeichen

Symbol Bedeutung

Nicht schalten; es ist verboten die
Maschine/Anlage, die Baugruppe ein-
zuschalten

&3

2.6.4 Personliche Schutzausriistung

Symbol Bedeutung

Korperschutz tragen

Gehdrschutz tragen

@9

2.6.5 Recycling

Symbol Bedeutung

N Recycling, zur Abfallvermeidung alle
% <9 Stoffe der Wiederverwendung zufiih-

ren

2.6.6 Erdungszeichen

Symbol Bedeutung

@ Erdungsanschluss

2.6.7 EGB-Zeichen

Symbol Bedeutung

EGB: Elektrostatisch gefdhrdete Bau-
& elemente und Baugruppen
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2.6.8 Informationszeichen

Symbol Bedeutung

Tipps und Hinweise, die den Umgang
mit dem Frequenzumrichter erleich-

tern

2.6.9 Textauszeichnungen in der Dokumentation

Beispiel Auszeichnung Verwendung
1234 fett Darstellung von Parameternummern
Parameter | kursiv, Darstellung von Parameterbezeichnungen
Schriftart Times
New Roman
P.1234 fett Darstellung von Parameternummern ohne Bezeichnung, z. B. in
Formeln
Q.1234 fett Darstellung von Quellennummern
- Aufzahlunsstrich Darstellung von Aufzdhlungen
o Bullet-Punkt Darstellung von Handlungsanweisungen

2.7 Anzuwendende Richtlinien und Vorschriften fiir den Betreiber
Beachten Sie als Betreiber folgende Richtlinien und Vorschriften:

e Machen Sie Threm Personal die jeweils geltenden, auf den Arbeitsplatz bezogenen Unfallver-
hiitungsvorschriften sowie andere national geltende Vorschriften zugénglich.

e Stellen Sie vor der Benutzung des Frequenzumrichters durch eine autorisierte Person sicher,
dass die bestimmungsgemaBe Verwendung eingehalten wird und alle Sicherheitsbestimmun-
gen beachtet werden.

e Beachten Sie zusatzlich die jeweiligen in nationales Recht umgesetzten Gesetze, Verordnun-
gen und Richtlinien des Landes in dem der Frequenzumrichter eingesetzt wird.

e Beachten Sie fiir flissiggekiihlte Frequenzumrichter die Kiihlwasserrichtlinie VGB-R 455 P.

e Eventuell notwendige zusatzliche Richtlinien und Vorschriften sind vom Betreiber der Maschi-
ne/Anlage entsprechend der Betriebsumgebung festzulegen.

2.8 Gesamtanlagendokumentation des Betreibers

e Erstellen Sie zusatzlich zur Betriebsanleitung eine separate interne Betriebsanweisung fiir den
Frequenzumrichter. Binden Sie die Betriebsanleitung des Frequenzumrichters in die Betriebs-
anleitung der Gesamtanlage ein.

2.9 Pflichten des Betreibers/Bedienpersonals

2.9.1 Personalauswahl und -qualifikation

e Samtliche Arbeiten am Frequenzumrichter diirfen nur von Fachpersonal durchgefiihrt werden.
Das Personal darf nicht unter Drogen- oder Medikamenteneinfluss stehen. Beachten Sie das
gesetzlich zuldssige Mindestalter. Legen Sie die Zusténdigkeiten des Personals flir alle Arbei-
ten an dem Frequenzumrichter klar fest.

e Arbeiten an den elektrischen Bauteilen diirfen nur durch eine Elektrofachkraft gemaB den
elektrotechnischen Regeln erfolgen.

e Das Bedienpersonal muss entsprechend der durchzufiihrenden Tatigkeiten geschult werden.

2.9.2 Allgemeine Arbeitssicherheit

e Beachten Sie allgemeingiiltige, gesetzliche und sonstige verbindliche Regelungen zur Unfall-
verhiitung und zum Umweltschutz und weisen Sie erganzend zur Betriebsanleitung der Ma-
schine/Anlage auf diese hin.

Derartige Pflichten kénnen auch beispielsweise den Umgang mit gefahrlichen Medien und
Stoffen oder das Zurverfiigungstellen/Tragen personlicher Schutzausriistungen betreffen.
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e Ergdnzen Sie die Betriebsanleitung um Anweisungen einschlieBlich Aufsichts- und Meldepflich-
ten zur Beriicksichtigung betrieblicher Besonderheiten, beispielsweise hinsichtlich Arbeitsorga-
nisation, Arbeitsablaufen und eingesetztem Personal.

¢ Nehmen Sie keine Veranderungen, An- und Umbauten ohne Genehmigung des Herstellers an
dem Frequenzumrichter vor.

e Betreiben Sie den Frequenzumrichter nur unter Einhaltung aller durch den Hersteller gegebe-
nen Anschluss- und Einstellwerte.

e Stellen Sie ordnungsgemaBe Werkzeuge zur Verfiigung, die fiir die Durchfiihrung aller Arbei-
ten an dem Frequenzumrichter erforderlich sind.

2.9.3 Gehorschutz

e Stellen Sie Frequenzumrichter aufgrund der Gerauschentwicklung in Bereichen auf, in denen
sich keine Menschen dauerhaft aufhalten.
e Bei den BaugroBen 1 bis 7 ist die Gerduschemission im Betrieb < 85 dB(A).

2.10 Organisatorische MaBnahmen

2.10.1 Allgemeines

e Schulen Sie als Betreiber Ihr Personal in Bezug auf den Umgang und die Gefahren des Fre-
guenzumrichters und der Maschine/Anlage.

¢ Die Verwendung einzelner Bauteile oder Komponenten des Frequenzumrichters in anderen
Maschinen-/Anlagenteilen des Betreibers ist verboten.

e Optionale Komponenten fiir den Frequenzumrichter sind entsprechend ihrer bestimmungsge-
maBen Verwendung und unter Beachtung der entsprechenden Dokumentationen einzusetzen.

2.10.2 Betrieb mit Fremdprodukten

Bitte beachten Sie, dass die BONFIGLIOLI Deutschland GmbH keine Verantwortung fiir die Kompatibi-
litdt zu Fremdprodukten (beispielsweise Motoren, Kabel oder Filter) Gbernimmt.

Um die beste Systemkompatibilitdt zu ermdglichen, bietet die BONFIGLIOLI Deutschland GmbH Kom-
ponenten an, die die Inbetriebnahme vereinfachen und die beste Abstimmung der Maschinen-
/Anlagenteile im Betrieb bieten.

Die Verwendung des Frequenzumrichters mit Fremdprodukten erfolgt auf eigenes Risiko.

2.10.3 Handhabung und Aufstellung

¢ Nehmen Sie keine beschadigten oder zerstorten Komponenten in Betrieb.

e Vermeiden Sie mechanische Uberlastungen des Frequenzumrichters. Verbiegen Sie keine Bau-
elemente und dndern Sie niemals die Isolationsabstdnde.

e Berlhren Sie keine elektronischen Bauelemente und Kontakte. Der Frequenzumrichter enthalt
elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch unsachgemaBe Handhabung beschadigt
werden kdnnen. Bei Betrieb von beschadigten oder zerstérten Komponenten ist die Sicherheit
der Maschine/Anlage und die Einhaltung angewandter Normen nicht mehr gewahrleistet.

e Stellen Sie den Frequenzumrichter nur in einer geeigneten Betriebsumgebung auf. Der Fre-
quenzumrichter ist ausschlieBlich fiir die Aufstellung in industrieller Umgebung vorgesehen.

e Das Entfernen von Plomben am Gehaduse kann die Anspriiche auf Gewahrleistung beeintrach-
tigen.

2.10.4 Elektrischer Anschluss

e Beachten Sie die funf Sicherheitsregeln.

e Berihren Sie niemals spannungsfiihrende Anschlisse. Der Zwischenkreis kann bei den Bau-
gréBen 1 bis 7 bis zu 3 Minuten nach Ausschalten noch gefahrliche Spannungen flihren.

e Beachten Sie bei allen Tatigkeiten am Frequenzumrichter die jeweils geltenden nationalen und
internationalen Vorschriften/Gesetze fiir Arbeiten an elektrischen Ausriistungen/Anlagen des
Landes in dem der Frequenzumrichter eingesetzt wird.

o Eine Isolationspriifung mit hoher Priifspannung an angeschlossenen Leitungen darf nur mit
vorherigen schaltungstechnischen MaBnahmen durchgefiihrt werden.
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SchlieBen Sie den Frequenzumrichter nur an dafiir geeignete Versorgungsnetze an. Der Fre-
quenzumrichter darf in TN-, TT- und IT-Netzen betrieben werden. Fiir den Betrieb im IT-Netz
sind Vorkehrungen zu treffen, sieche Kapitel 7 "Elektrische Installation". Der Betrieb an einem
Eckpunkt- geerdeten TN-Netz ist nicht zuldssig.

2.10.4.1 Die fiinf Sicherheitsregeln
Beachten Sie bei allen Arbeiten an elektrischen Anlagen die fiinf Sicherheitsregeln:

1.

A

Freischalten

Gegen Wiedereinschalten sichern

Spannungsfreiheit feststellen

Erden und KurzschlieBen

Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder abschranken

2.10.5 Sicherer Betrieb

Beachten Sie beim Betrieb des Frequenzumrichters die jeweils geltenden nationalen und in-
ternationalen Vorschriften/Gesetzte fiir Arbeiten an elektrischen Ausrlistungen/Anlagen.
Montieren Sie vor der Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemaBen Betriebs alle
Abdeckungen und iiberpriifen Sie die Klemmen. Kontrollieren Sie die zusitzlichen Uberwa-
chungs- und Schutzeinrichtungen gemaB den jeweils gliltigen nationalen und internationalen
Sicherheitsbestimmungen.

Wahrend des Betriebs miissen alle Abdeckungen korrekt installiert und alle Schaltschranktiiren
geschlossen sein. Offnen Sie wihrend des Betriebs niemals die Maschine/Anlage.

Wenn die Spannungsversorgung eingeschaltet ist, dirfen keine Anschliisse vorgenommen
werden.

Die Maschine/Anlage flihrt wahrend des Betriebs hohe Spannungen, enthalt rotierende Teile
(Lifter) und besitzt heiBe Oberflachen. Bei unzulassigem Entfernen von Abdeckungen, bei un-
sachgemaBem Einsatz, bei falscher Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von
schweren Personen- oder Sachschaden.

Auch einige Zeit nach dem Ausschalten der Maschine/Anlage kénnen Bauteile, beispielsweise
Kihlkérper oder der Bremswiderstand, eine hohe Temperatur besitzen. Beriihren Sie keine
Oberflachen direkt nach dem Ausschalten. Gegebenenfalls Schutzhandschuhe tragen.

Der Frequenzumrichter kann auch nach dem Ausschalten noch gefahrliche Spannungen flih-
ren bis der Kondensator im Zwischenkreis entladen ist. Warten Sie bei den BaugréBen 1 bis 7
mindestens 3 Minuten nach dem Ausschalten, bevor Sie mit elektrischen oder mechanischen
Arbeiten am Frequenzumrichter beginnen. Auch nach Beachtung dieser Wartezeit muss vor
dem Beginn von Arbeiten entsprechend der Sicherheitsregeln die Spannungsfreiheit festge-
stellt werden.

Zur Vermeidung von Unfallen oder Schaden dirfen nur qualifiziertes Fachpersonal sowie
Elektrofachkréfte Arbeiten wie Installation, Inbetriebnahme und Einstellung ausfiihren.
Trennen Sie den Frequenzumrichter bei Schdden an Anschliissen, Kabeln oder dhnlichem so-
fort von der Netzversorgung.

Nicht mit der Bedienung des Frequenzumrichters vertrauten Personen und Kindern darf der
Zugang zum Gerat nicht ermdglicht werden.

Umgehen Sie keine Schutzeinrichtungen oder setzen Sie diese nicht auBer Betrieb.

Der Frequenzumrichter darf alle 60 s an das Netz geschaltet werden. Beriicksichtigen Sie dies
beim Tippbetrieb eines Netzschiitzes. Fir die Inbetriebnahme oder nach Not-Aus ist einmali-
ges direktes Wiedereinschalten zuldssig.

Nach einem Ausfall und Wiederanliegen der Versorgungsspannung kann es zum plétzlichen
Wiederanlaufen des Motors kommen, wenn die Autostartfunktion aktiviert ist.

Ist eine Gefahrdung von Personen mdglich, muss eine externe Schaltung installiert werden,
die ein Wiederanlaufen verhindert.

Vor der Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemaBen Betriebs alle Abdeckungen
anbringen und die Klemmen iiberpriifen. Zusétzliche Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen
gemaB DIN EN 60204 und den jeweils glltigen Sicherheitsbestimmungen kontrollieren (bei-
spielsweise Gesetz Uiber technische Arbeitsmittel oder Unfallverhiitungsvorschriften).
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2.10.6 Wartung und Pflege/Storungsbehebung

Flhren Sie eine Sichtpriifung am Frequenzumrichter bei den vorgeschriebenen Wartungsar-
beiten und Priiftermine an der Maschine/Anlage durch.

Halten Sie die fiir die Maschine/Anlage vorgeschriebenen Wartungsarbeiten und Priiftermine
einschlieBlich Angaben zum Austausch von Teilen/Teilausriistungen ein.

Arbeiten an den elektrischen Bauteilen diirfen nur durch eine Elektrofachkraft gemaB den
elektrotechnischen Regeln erfolgen. Verwenden Sie nur Originalersatzteile.

Unbefugtes Offnen und unsachgeméaBe Eingriffe in die Maschine/Anlage kénnen zu Kérperver-
letzung bzw. Sachschaden fiihren. Reparaturen dirfen nur vom Hersteller oder durch vom
Hersteller zugelassene Personen durchgefiihrt werden. Reparaturen missen von qualifizierten
Elektrofachkraften durchgefiihrt werden. Schutzeinrichtungen regelmaBig Gberpriifen.

Flhren Sie Wartungsarbeiten nur durch, wenn die Maschine/Anlage von der Netzspannung
getrennt und gegen Wiedereinschalten gesichert ist. Beachten Sie die fiinf Sicherheitsregeln.

2.10.7 Endgiiltige AuBerbetriebnahme

Sofern keine Riicknahme- oder Entsorgungsvereinbarung getroffen wurde, fiihren Sie die zerlegten
Bauteile des Frequenzumrichters der Wiederverwendung zu:

Metallische Materialreste verschrotten
Kunststoffelemente zum Recycling geben
Ubrige Komponenten nach Materialbeschaffenheit sortiert entsorgen

Uﬂ den.

Elektroschrott, Elektronikkomponenten, Schmier- und andere Hilfsstoffe unterliegen der
Sondermiillbehandlung und diirfen nur von zugelassenen Fachbetrieben entsorgt wer-

Nationale Entsorgungsbestimmungen sind im Hinblick auf die umweltgerechte Ent-

Y
% <9 sorgung des Frequenzumrichters unbedingt zu beachten. Nahere Auskiinfte gibt die

2.11

entsprechende Kommunalbehérde.

Sicherheitshinweise zur Funktion , Sicher abgeschaltetes Moment™"
(STO)

Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment" (STO) ist eine Funktions-Schutzvorrichtung, das heiBt
sie schiitzt Personen bei ordnungsgemaBer Projektierung, Installation und Betrieb vor mechanischen
Schaden. Diese Funktion schaltet die Anlage nicht spannungsfrei.

Um die Anlage spannungsfrei zu schalten (zum Beispiel fiir Wartungsarbeiten) muss eine , Not-Aus"-
Vorrichtung gemaB EN 60204 installiert werden.

06/24
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A

WARNUNG
Unkontrollierter Anlauf

Durch unsachgemaBe Installation der Sicherheitstechnik ist ein unkontrollierter Anlauf
des Antriebs mdglich. Dies kann Tod, schwere Korperverletzungen und erheblichen Sach-
schaden verursachen.

e Die Sicherheitsfunktionen diirfen nur von qualifizierten Personen installiert und in
Betrieb genommen werden.
Die Funktion STO erméglicht kein Not-Aus nach der Norm EN 60204. Not-Aus kann durch
die Installation eines Netzschiitzes erreicht werden.

Not-Aus nach EN 60204 muss in allen Betriebsarten des Frequenzumrichters funktionsfa-
hig sein. Das Riicksetzen von Not-Aus darf nicht zum unkontrollierten Anlauf des Antriebs
fihren.

Der Antrieb lauft wieder an, wenn die Funktion STO nicht mehr angefordert ist. Um der
Norm EN 60204 zu entsprechen, muss durch externe MaBnahmen sichergestellt sein,
dass der Antrieb erst nach einer Bestatigung wieder anlauft.

Ohne mechanische Bremse kann es zum Nachlaufen des Antriebs kommen; der Motor
trudelt aus. Kann dabei eine Gefahrdung von Personen oder Sachschaden entstehen,
mussen zusatzliche Schutzeinrichtungen installiert werden.

e Besteht nach dem Abschalten der Motor-Energieversorgung durch STO eine Ge-
fahrdung fiir Personen, muss der Zugang zu Gefahrenbereichen solange gesperrt
bleiben bis der Antrieb stillsteht.

e Kontrollieren Sie die Sicherheitsfunktion in regelmaBigen Abstdnden entspre-
chend den Ergebnissen Ihrer Risikoanalyse. BONFIGLIOLI empfiehlt, die Priifung
nach spatestens einem Jahr durchzufiihren.

Die Funktion STO ist einfehlersicher. Dennoch kann in seltenen Féllen das Auftreten von
Bauteilfehlern ein Rucken der Motorwelle bewirken (maximal 180°/Polpaarzahl, z. B. Ru-
cken um 90° bei 4-poligem Motor, 180°/2).

e Es muss gepriift werden, ob dadurch eine gefédhrliche Maschinenbewegung ver-
ursacht wird.

e Wird die Funktion STO verwendet, missen die gesonderten Sicherheits-, Installa-
tions- und Betriebshinweise beachtet werden.

WARNUNG!
Gefahrliche Spannung!
Die Sicherheitsfunktion ,Sicher abgeschaltetes Moment" ist nur flir mechanische Arbeiten

an angetriebenen Maschinen und nicht fir Arbeiten an spannungsfiihrenden Teilen ge-
eignet.

Nach dem Abschalten einer externen DC 24 V Spannungsversorgung liegt am Zwischen-
kreis des Frequenzumrichters weiterhin die Netzspannung an.

An den Motorklemmen konnen auch bei abgeschalteter Energieversorgung des Motors
und auslaufendem oder stillstehenden Motor hohe Spannungen anliegen.

Vor Arbeiten (z. B. Wartung) an spannungsfiihrenden Teilen ist immer eine galvanische
Trennung vom Netz (Hauptschalter) erforderlich. Dies muss an der Anlage dokumentiert
werden.

Mit Ausldsen der Funktion ,Sicher abgeschaltetes Moment" ist der Motor nicht galvanisch
vom Frequenzumrichter-Zwischenkreis getrennt. Es kdnnen hohe Spannungen am Motor
anliegen.

e Spannungsfiihrende Anschliisse nicht berihren.

B

Das Anwendungshandbuch ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment STO" beachten, insbeson-
dere wenn die dort beschriebene sicherheitsgerichtete Funktion verwendet wird.
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3 Lagerung und Transport

Entleeren des Kiihlkorpers

Flissiggekiihlte Gerate diirfen nur mit vollstdndig entleertem Kiihlkérper transportiert
und gelagert werden. Nichtbeachtung kdnnte zu Gerateschaden fiihren.

e Zum Entleeren des Kihlkdrpers Druckluft verwenden.

3.1 Lagerung

Beschadigung durch falsche Lagerung

e Bei falscher oder unsachgemaBer Lagerung kann es z. B. durch Feuchtigkeit und
Verschmutzung zu Beschadigungen kommen. Vermeiden Sie groBe Temperatur-
schwankungen und hohe Luftfeuchtigkeit.

e Schiitzen Sie das Gerat wahrend der Lagerung gegen Feuchtigkeit und Ver-
schmutzungen.

e Fihren Sie die Lagerung sachgema8 in der Originalverpackung durch.

e Nur in trockenen, staub- und nassegeschitzten Raumen, mit geringen Temperaturschwan-
kungen lagern. Die Bedingungen nach DIN EN 60721-3-1 fiir die Lagerung, DIN EN 60721-3-2
fiir den Transport und die Kennzeichnung auf der Verpackung beachten.

e Die Lagerdauer ohne Anschluss an die zulassige Nennspannung darf ein Jahr nicht tberschrei-
ten. Nach einem Jahr Lagerung das Gerat fiir 60 Minuten an die Netzspannung anschlieBen.

3.2 Spezielle Sicherheitshinweise zum Transport schwerer Frequenzu-
mrichter

WARNUNG
Hohes Gewicht und Verlagerung des Schwerpunktes!

Tod oder schwere Verletzungen durch Kippen des Frequenzumrichters. Wahrend des
Transports des Frequenzumrichters kann es bedingt durch seine GréBe und sein Ge-
wicht zu Unfallen kommen. Der Schwerpunkt liegt nicht in der Mitte des Frequenzum-
richters. Die Unterseite des Frequenzumrichters ist aufgrund ihrer Form nicht zum Ab-
stellen geeignet.

e Gehen Sie beim Transport mit duBerster Vorsicht vor, um Beschadigungen oder
Verformungen zu vermeiden. Den Transport, das Anschlagen und Heben von
Lasten darf nur besonders unterwiesenes und mit der Arbeit vertrautes Personal
durchftihren.

e Verwenden Sie nur geeignete Transportmittel und Hebezeuge mit ausreichen-
der Tragfahigkeit. Lastseile oder -ketten miissen das Gewicht des Frequenzum-
richters tragen kdénnen. Priifen Sie die Lastseile oder -ketten auf Beschadigun-
gen.

e Tragen Sie entsprechende Schutzbekleidung.

e Beim Anheben kann der Frequenzumrichter umstiirzen, verrlicken, ausschwen-
ken oder herabfallen.

e Vor dem Anheben des Frequenzumrichters missen sich alle Personen aus dem
Arbeitsbereich entfernen.

o Uberpriifen Sie vor dem Transport die ausreichende Tragfahigkeit des Trans-
portweges.

e Treten Sie nicht unter schwebende Lasten.

e Stellen Sie den Frequenzumrichter nicht ohne geeignete Unterkonstruktion
senkrecht ab.

b B
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3.3 Abmessungen/Gewicht

|ﬂ Informationen zu Gewicht und Abmessungen des Frequenzumrichters kdnnen dem Kapi-

tel 5 "Technische Daten" entnommen werden.

3.4 Transport zum Installationsort

Der Transport zum Installationsort erfolgt in Originalverpackung. Frequenzumrichter ab BaugréBe 7
auf der Riickseite liegend zum Installationsort transportieren. Fir den Transport zum Installationsort
eignen sich ein Gabelstapler oder ein Kran mit Krangabel.

e Die Gabel mittig unter der Transporteinheit ansetzen.

e Die Transporteinheit gegen Herabfallen und Umkippen sichern.

e Transporteinheit vorsichtig anheben.

e Transporteinheit am Installationsort auf ebenem und tragfahigem Untergrund absetzen.

3.5 Gerat auspacken

Umverpackung vorsichtig entfernen.

Uberpriifen, ob das gelieferte Geréat mit der Bestellung iibereinstimmt.
Das Gerat auf Transportschaden und Vollstandigkeit priifen.
Reklamationen sofort dem Lieferanten melden.

Sorgen Sie fir eine umweltgerechte Entsorgung der Verpackungsmaterialien.

&
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3.6 Gerat in Montageposition bringen

3.6.1 BaugroBen 1 bis 6

e Fir die Montage in den Schaltschrank das Gerat je nach Gewicht mit ein oder zwei Personen in
Montageposition heben. Montage siehe Kapitel 6 "Mechanische Installation".

3.6.2 BaugroBBen 7 und 8

e Zwei Kranosen (M8) in die gekennzeichneten Befestigungsgewinde an der Gerateoberseite ein-
schrauben.
e Geeignetes Anschlagmittel anbringen.

Der Zugwinkel darf nicht kleiner als 60° sein.

]

. . . . T T

] 1 [ ] ] ]

e Frequenzumrichter mit geeignetem Anschlagmittel und Kran vorsichtig anheben. Gerdt dabei auf
der Palette Uber die hintere Gehduseunterkante in die aufrechte Position kippen.

Gerat nicht senkrecht abstellen.

e Frequenzumrichter im Schaltschrank in Montageposition bringen und montieren, siehe Kapitel
6 "Mechanische Installation".
e Nach der mechanischen Installation Verbindung zum Kran I6sen und Krandsen entfernen.
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4 Lieferumfang

Die Frequenzumrichter sind durch die modularen Hardwarekomponenten leicht in das Automatisie-
rungskonzept integrierbar. Der beschriebene Lieferumfang kann durch optionale Komponenten er-
ganzt und an die kundenspezifischen Anforderungen angepasst werden. Die steckbaren Anschluss-
klemmen ermdglichen die funktionssichere und wirtschaftliche Montage.

4.1 BaugrdBen 1 und 2: ACU 201 (bis 3,0 kW) und 401 (bis 4,0 kW)

N0 @
NNy ﬁp ® ®

! x10
e—c-o-of}

X210A im ®

x2 ﬁo
X210B d i
Frequenzumrichter

Anschlussklemmleiste X1 (Phoenix ZEC 1,5/ST7,5)
Steckklemmen fiir den Netzanschluss und die DC Vernetzung

Anschlussklemmleiste X10 (Phoenix ZEC 1,5/3ST5,0)
Steckklemmen fiir den Relaisausgang

Standardbefestigungen fiir die vertikale Montage

Kurzanleitung und Betriebsanleitungen

Anschlussklemmleiste X2 (Phoenix ZEC 1,5/ST7,5)
Steckklemme fiir Bremswiderstand- und Motoranschluss

@ VO @ o9

Steuerklemmen X210A / X210B (Wieland DST85 / RM3,5)
Steckklemme fiir den Anschluss der Steuersignale

Eingegangene Ware bitte umgehend auf Giite, Menge und Art Uberpriifen. Offensichtliche
Mangel wie z. B. duBere Schaden an Verpackung bzw. am Gerat aus versicherungsrechtli-

chen Griinden binnen sieben Tagen an den Absender melden.
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4.2 BaugroBen 3 und 4: ACU 201 (4,0 bis 9,2 kW) und 401 (5,5 bis
15,0 kW)

Frequenzumrichter

Anschlussklemmleiste X10 (Phoenix ZEC 1,5/3ST5,0)
Steckklemmen fiir den Relaisausgang

Standardbefestigungen mit Befestigungsschrauben (M4x20, M4x60)
fir die vertikale Montage

Kurzanleitung und Betriebsanleitungen

Steuerklemmen X210A / X210B (Wieland DST85 / RM3,5)
Steckklemme fiir den Anschluss der Steuersignale

ﬂ] Eingegangene Ware bitte umgehend auf Glte, Menge und Art lberpriifen. Offensichtliche

00 @ 99

Méngel wie z. B. duBere Schaden an Verpackung bzw. am Gerdt aus versicherungsrechtli-
chen Griinden binnen sieben Tagen an den Absender melden.
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4.3 BaugrofBe 5: ACU 401 (18,5 bis 30,0 kW)

O s

Frequenzumrichter
Anschlussklemmleiste X10 (Phoenix ZEC 1,5/3ST5,0)
Steckklemmen fiir den Relaisausgang

fur die vertikale Montage

Kurzanleitung und Betriebsanleitungen

(A]
B
@ | Standardbefestigungen mit Befestigungsschrauben (M4x20, M4x70)
@
(E

Steuerklemmen X210A / X210B (Wieland DST85 / RM3,5)
Steckklemme fiir den Anschluss der Steuersignale

Eingegangene Ware bitte umgehend auf Giite, Menge und Art Uberpriifen. Offensichtliche
Mangel wie z. B. duBere Schaden an Verpackung bzw. am Gerat aus versicherungsrechtli-

chen Griinden binnen sieben Tagen an den Absender melden.
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4.4 BaugroBe 6: ACU 401 (37,0 bis 65,0 kW)

Frequenzumrichter

Die Abbildung zeigt beispielhaft einen luftgekiihlten Frequenzumrichter.

Anschlussklemmleiste X10 (Phoenix ZEC 1,5/3ST5,0)

Steckklemmen fiir den Relaisausgang

Nur fir luftgekihlte Frequenzumrichter: Standardbefestigungen mit Befestigungsschrauben
(M5x20) fiir die vertikale Montage

Kurzanleitung und Betriebsanleitungen

00 @ © ©

Steuerklemmen X210A / X210B (Wieland DST85 / RM3,5)
Steckklemme fiir den Anschluss der Steuersignale

Mangel wie z. B. duBere Schaden an Verpackung bzw. am Gerat aus versicherungsrechtli-

|ﬂl Eingegangene Ware bitte umgehend auf Giite, Menge und Art Uberpriifen. Offensichtliche
chen Griinden binnen sieben Tagen an den Absender melden.
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4.5 BaugroBe 7: ACU 401 (75,0 bis 132,0 kW)

x1om@

m /
L / X210A Emmmmmmm (C)

X210B

1 ®

\/’

Frequenzumrichter
Die Abbildung zeigt beispielhaft einen luftgekiihlten Frequenzumrichter.

Anschlussklemmleiste X10 (Phoenix ZEC 1,5/3ST5,0)
Steckklemmen fiir den Relaisausgang

Steuerklemmen X210A / X210B (Wieland DST85 / RM3,5)
Steckklemme fiir den Anschluss der Steuersignale

© @ © ©

Kurzanleitung und Betriebsanleitungen

che Mangel wie z. B. duBere Schaden an Verpackung bzw. am Gerat aus versicherungs-

ﬂ] Eingegangene Ware bitte umgehend auf Giite, Menge und Art (berpriifen. Offensichtli-
rechtlichen Griinden binnen sieben Tagen an den Absender melden.
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5 Technische Daten

5.1

CE-Konformitat

EMV-Richtlinie

Storfestigkeit

UL-Approbation

Sicherheitsfunkti-
on

Umgebungstem-
peratur

Umgebungsdruck

Klimaklasse

Schutzart
Aufstellhdhe

Lagerung

Zulassige
Versorgungsnetze

Uberlastfahigkeit

Allgemeine technische Daten

Die Frequenzumrichter ACU erfiillen die Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG
und entsprechen der Norm DIN EN 61800-5-1.

Fir die ordnungsgemaBe Installation des Frequenzumrichters zur Erfiillung der
Norm EN 61800-3 beachten Sie die Installationshinweise in dieser Betriebsan-
leitung.

Die Frequenzumrichter ACU erfiillen die Anforderungen der Norm EN 61800-3,
um in industriellen Umgebungen eingesetzt werden zu kénnen.

Mit der Erteilung des UL-Priifzeichens gemaB UL508c sind auch die Anforde-
rungen des CSA Standards C22.2-No 14 erfiillt.
UL-approbiert sind die Geratereihen ACU 401 in den BaugrdBen 1 bis 7 sowie
die ACU 201-Gerate in den BaugroBen 1 und 2.

Die Funktion ist im Anwendungshandbuch ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment
STO" beschrieben.

Lagerung: -25 ... 55°C (bei Fliissigkiihlung: Kihlkorper vollsténdig entleeren!)
Transport: -25 ... 70°C (bei Flissigkihlung: Kihlkérper vollsténdig entleeren!)
Betrieb: 0...55°C; ab 40 °C Leistungsreduzierung beachten.

70 ... 106 kPa (zu priifen)

Betrieb: 3K3 (EN60721-3-3)

Relative Luftfeuchtigkeit

Luftkiihlung: 15...85%, ohne Betauung.

Flissigkiihlung: 15...95%, keine Betauung,

Bei Flissigkiihlung Hinweise zum "Schutz des Kihlkorpers vor Betauung" in der
»Erganzung zur Betriebsanleitung - Flissigkiihlung™ beachten.

Dariliber hinausgehend sind fiir den Betrieb die folgenden Umweltbedingungen
gemaB DIN EN 60721-3-3 zu berlicksichtigen:

3Z1 (vernachlassigbare Warmestrahlung)

3B1 (keine biologischen Umwelteinfliisse)

3C1 (chemisch-aktive Stoffe, Grenzwerte laut Norm)

3S1 (mechanisch-aktive Stoffe, kein Sand in Luft, Grenzwerte laut Norm)

3M4 (mechanische Schwingungen und Schocks, Grenzwerte laut Norm)

IP20 bei ordnungsgemdBer Verwendung der Abdeckungen und Anschluss-
klemmen.

Bis 1000 m unter Nennbedingungen.
Bis 4000 m mit Leistungsreduzierung.

Lagerung gemaB EN 50178.
Nach einem Jahr Lagerung das Gerat flir 60 Minuten an die Netzspannung an-
schlieBen.

Der Frequenzumrichter darf in TN-, TT- und IT-Netzen betrieben werden. Fir
den Betrieb im IT-Netz sind Vorkehrungen zu treffen, siehe Kapitel 7
"Elektrische Installation". Der Betrieb an einem Eckpunkt geerdeten TN-Netz ist
nicht zuldssig.

Dauerbetrieb 100 % In
Bis zu 150% In fiir 60 s
Bis zu 200% In fiir 1 s

Gerate -01, -03  Bis zu 200% In flir 60
(0,25 & 0,37 s

kW): Bis zu 200% In fiir 1 s
Die Uberlastfahigkeit kann alle 10 Minuten verwendet werden. Die individuelle
Uberlastfahigkeit ist den technischen Daten zu entnehmen.
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Maximal zuldssiger bis 132 kW Gerateleistung (BaugréBe 7): 5 kA
Zu erwartender

Kurzschluss-Strom
am Netzanschluss

Verschmutzungs-

Die Frequenzumrichter sind fiir den Verschmutzungsgrad 2 ausgelegt.

grad

Uberspanungska-

tegorie

Funktionen

Parametrierung

Die Frequenzumrichter sind fiir die Uberspannungskategorie III ausgelegt.

Auf Motoren und Anwendung angepasste Regelverfahren (Konfigurati-
on).

Umschaltbare Drehzahl/Drehmoment Regelung.

Verschiedene Schutzfunktionen flir Motor und Frequenzumrichter.
Positionierung absolut oder relativ auf einen Bezugspunkt.
Fangfunktion.

Spezielle Bremsenansteuerung und Lasterkennung fiir Hubwerke.
S-Rampen fiir Ruckbegrenzung bei Beschleunigung und Verzégerung.
Technologie- (PI) Regler.

Parametrierbarer Master-Slave Betrieb lber Systembus.
Fehlerspeicher.

Vereinfachte und erweiterte Bedienung lber PC (Inbetriebnahme, Pa-
rametrierung, Datensatzsicherung, Diagnose mit Scope).

Frei programmierbare digitale Ein- und Ausgange.

Verschiedene Logikmodule fiir Verknlipfungen von Signalen und Verar-
beitung von Signalen.

Vier getrennte Datensdtze inkl. Motorparameter.

5.2 Technische Daten Steuerelektronik

X210A.1 |DC 20 V Ausgang (Imax=180 mA) X210B.1 | Digitaleingang
oder DC 24 V £10% Eingang fiir
externe Spannungsversorgung

X210A.2 |Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.) X210B.2 | Digitaleingang STOB | sicherheitsre-

(zweiter Abschaltpfad) | levant

X210A.3 |Digitaleingang STOA | sicherheitsre- X210B.3 | Digitalausgang ¥
(erster Abschaltpfad) | levant

X210A.4 | Digitaleingange X210B.4 | Multifunktionsausgang ) (Spannungs-

signal proportional Istfrequenz,
Werkseinstellung)

X210A.5 X210B.5 | Versorgungsspannung DC 10 V fiir
Sollwertpotentiometer, (Imax=4 mA)

X210A.6 X210B.6 | Multifunktionseingang ) (Drehzahl-
sollwert O ... +10 V, Werkseinstel-
lung)

X210A.7 X210B.7 |Masse 10V

[X10 | Invertierte Stormeldung ) |

1) Die Steuerklemmen sind frei konfigurierbar.

— Ansteuerung ,Sicher abgeschaltetes Moment": Kontakte an X210A.3 und X210B.2 offen.
— Freigabe des Frequenzumrichters: Kontakte an X210A.3 und X210B.2 geschlossen.

32

Operating Instructions ACU 06/24




@) Bonfiglioli

Die verschiedenen Konfigurationen belegen die Steuerklemmen werkseitig mit bestimmten
Einstellungen. Diese Einstellungen lassen sich anwendungsspezifisch anpassen und ver-
schiedene Funktionen kdnnen den Steuerklemmen frei programmierbar zugeordnet werden.
Eine Ubersicht der Einstellungen ist auf Seite 274 dieser Betriebsanleitung dargestellt.

Digitaleingdnge (X210A.3...X210B.2):

— Low Signal: DC 0...3 V, High Signal: DC 12...30V,

— Eingangswiderstand: 2,3 kQ, Ansprechzeit: 2 ms (STOA und STOB: 10 ms), SPS-
kompatibel,

— X210A.6 und X210A.7 zusatzlich: Frequenzsignal: DC 0 V...30 V, 10 mA bei DC 24 V,
fmax=150kHz

Digitalausgang (X210B.3):
— Low Signal: DC 0...3 V, High Signal: DC 12...30 V,
— maximaler Ausgangsstrom: 50 mA, SPS-kompatibel
Relaisausgang (X10):
— Wechslerkontakt, Ansprechzeit ca. 40 ms,
— SchlieBer AC5 A/ 240V, DC 5 A (ohmsch) / 24 V
- Offner AC3A/240V, DC 1A (ohmsch) / 24 V
Multifunktionsausgang (X210B.4):
— Analogsignal: DC 19...28 V, maximaler Ausgangsstrom: 50 mA, pulsweitenmoduliert
(frwm= 116 Hz),
— Digitalsignal: Low Signal: DC 0...3 V, High Signal: DC 12...30 V, Ausgangsstrom: 50 mA,
—  SPS-kompatibel,
— Frequenzsignal: Ausgangsspannung: DC 0...24 V, Maximaler Ausgangsstrom: 40 mA,
— Maximale Ausgangsfrequenz: 150 kHz
Multifunktionseingang (X210B.6):
— Analogsignal: Eingangsspannung: DC 0... 10 V (Ri=70 kQ), Eingangsstrom: DC 0...20 mA
(Ri=500 Q),
— Digitalsignal: Low Signal: DC 0...3 V, High Signal: DC 12 V...30 V, Ansprechzeit: 4 ms,
SPS-kompatibel
Leitungsquerschnitt:
Die Signalklemmen sind geeignet fiir Querschnitte:

— Mit Aderendhdilse: 0,25...1,0 mm2
— Ohne Aderendhiilse: 0,14...1,5 mm2
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5.3 ACU 201, BaugroBe 1 (0,25 bis 1,1 kW, 230 V)

ACU 201 0 | -03 | -05 | -07 | -09
BaugréBe 1

Empfohlene Motorwellenleistung P kW 0,25 0,37 0,55 0,75 1,1
Ausgangsstrom I A 1,6 2,5 3,0 4,0 5,4 5)
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 3,2 5,0 4,5 6,0 7,3
Kurzzeitliberlaststrom (1 s) I A 3,2 5,0 6,0 8,0 8,0
Ausgangsspannung U \ Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4,8 12,16

min. Bremswiderstand R Q 100 100 100 100 100
Empfohlener Bremswiderstand

(Ussc = 385 V) Q 430 300 230 160 115
Netzstrom 3) 3ph I 1,6 2,5 3 4 551
1ph/N/PE; 2ph 2,9 4,5 54 7,2 9,52
Netzspannung U Vv 184 ... 264

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherung 3ph 1 A 6 6 10
1ph/N; 2ph 6 10 16
UL-Typ 250 VAC RK5, 3ph I A 6 6 10
1ph/N; 2ph 6 10 15
Abmessungen HXxBXT | mm 190 x 60 x 175

Gewicht (ca.) m kg 1.2

Schutzart - - 1P20 (EN60529)
Anschlussklemmen A |mm? 0,2..15

Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) P W 32 | 38 | 43 | 53 | 73
KiihImitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhéhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistung Schaltfrequenz

2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
0,25 kw 16A 1,6 A 16A 13A 1,1A
0,37 kW 2,5A 2,5A 2,5A 2,1A 1,7A
0,55 kw 30A 30A 30A 25A 20A
0,75 kW 40A 40A 40A 34A 2,7 A
1,1 kw 54A2 | 54A25 | 54725 4,5A 25 3,7A9
1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
2) Ein- und zweiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
3) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
4 Maximaler Ausgangsstrom = 9,5 A bei ein- und zweiphasigem Anschluss
5) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich
6) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
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5.4 ACU 201, BaugroBe 2 (1,5 bis 3,0 kW, 230 V)

ACU 201 -11 | -13 | -15
BaugroBe 2

Empfohlene Motorwellenleistung P |kw 1,5 2,2 3,04
Ausgangsstrom I A 7,0 9,5 12,5495
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 10,5 14,3 16,2
Kurzzeitliberlaststrom (1 s) I A 14,0 19,0 19,0
Ausgangsspannung U Vv Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4,8, 12,16

min. Bremswiderstand R Q 37 37 37
Empfohlener Bremswiderstand

(Ussc = 385 V) Q 75 55 37
Netzstrom 3) 3ph I A 7 9,5 10,5
1ph/N; 2ph 13,2 16,52 16,5 24
Netzspannung U \ 184 ... 264

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherung 3ph I A 10 16 16
1ph/N; 2ph 16 20 20
UL-Typ 250 VAC RK5, 3ph I A 10 15 15
1ph/N; 2ph 15 20 20
Abmessungen HXxBXT | mm 250 x 60 x 175

Gewicht (ca.) m kg 1.6

Schutzart - - 1P20 (EN60529)
Anschlussklemmen A |mm? 0,2..15

Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) P W 84 | 115 | 170
KiihImitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhéhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-
triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistung Schaltfrequenz
2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
1,5 kW 70A 7,0A 70A 59A 48A
2,2 kw 9,5A2 95A2 9,5A2 8,0A2 6,5 A
3,0 kw 24 125AY | 125AY5 | 125A95 | 105A D5 8,5A5)
1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
2) Ein- und zweiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
3) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
4 Maximaler Ausgangsstrom = 9,5 A bei ein- und zweiphasigem Anschluss
5) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich
6) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
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5.5 ACU 201, BaugroBBen 3 und 4 (4,0 bis 9,2 kW, 230 V)

ACU 201 -18 | -19 -21 | -22
BaugroBe 3 4
Empfohlene Motorwellenleistung P | kw 4,0 559 7,54 9,24
Ausgangsstrom I A 18,0 22,0 32,0 35,0
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 26,3 30,3 44,5 51,5
Kurzzeitiiberlaststrom (1 s) I A 33,0 33,0 64,0 64,0
Ausgangsspannung U V Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4,8 12,16

min. Bremswiderstand R Q 24 24 12 12
Empfohlener Bremswiderstand

(Ussc = 385 V) Q 30 24 16 12
Netzstrom 3) 3ph I 18 200 28,21 35,61
1ph/N; 2ph 2827 -4 -4 -4
Netzspannung U Vv 184 ... 264

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherung 3ph I 25 25 35 50
1ph/N; 2ph 35 -4) - 4) -4)
Abmessungen HxBXT| mm 250x100x200 250x125x200
Gewicht (ca.) m kg 3,0 3,7
Schutzart - - IP20 (EN60529)
Anschlussklemmen A | mm? 0,2..6 0,2..16
Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) P W 200 | 225 | 310 | 420
KiihImitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhdhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistung Schaltfrequenz

2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
4,0 kW 18,0A 2 18,0A 2 18,0A 2 15,1 A2 12,2 A
5,5 kw4 23,0AD | 22,7A15 [ 220A5 | 185A5 15,0 A 9
7,5 kw4 320AY 320AY 320AY 269AY1 21,8A
9,2 kw4 40,0AV | 383AL5 | 350AW5 | 294A15) 23,8A3)

1)
2)
3)
4)
5)
6)

7)

Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
Ein- und zweiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation™)
Nur dreiphasiger Anschluss zuldssig.

Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich
Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
Das Gerat fiir einphasigen Netzanschluss ist nicht im Produktkatalog enthalten, jedoch auf Anfrage erhaltlich.
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5.6 ACU 401, BaugroBe 1 (0,25 bis 1,5 kW, 400 V)

ACU 401 01 | -03 | -05 [ -07 [ -09 | -11
BaugréBe 1

Empfohlene Motorwellenleistung P kW | 0,25 0,37 0,55 0,75 1,1 1,5
Ausgangsstrom I A 1,0 1,6 1,8 2,4 3,2 3,83
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 2,0 3,2 2,7 3,6 4,8 5,7
Kurzzeitiiberlaststrom (1 s) I A 2,0 3,2 3,6 4,8 6,4 7,6
Ausgangsspannung U \ Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4,8,12, 16

min. Bremswiderstand R Q 300 300 300 300 300 300
Empfohlener Bremswiderstand

(Uasc = 770 V) Q 930 930 930 634 462 300
Netzstrom 2 I A 1.0 1.6 1.8 | 2.4 | 2.81) 3.3
Netzspannung U V 320 ... 528

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherungen I A 6

UL-Typ 600 VAC RK5 I A 6

Abmessungen HXxBXT |mm 190 x 60 x 175

Gewicht (ca.) m kg 1.2

Schutzart - - IP20 (EN60529)
Anschlussklemmen A |mm? 0,2..15

Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) P W 30 | 35 | 40 | 46 | 58 | 68
Kihlmitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhdhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistun Schaltfrequenz
q g 2 kHz 4 KHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
0,25 kW 10A 10A 10A 0,8A 0,7A
0,37 kW 16A 16A 16 A 1,3A 1,1A
0,55 kw 1,8A 18A 18A 1,5A 1,2A
0,75 kW 2,4 A 2,4 A 2,4 A 2,0 A 1,6 A
1,1 kW 32AY 32AY 32AY 2,7AY 22A
1,5kw 3,8A 38A3 38A3 32A3) 26A3)
1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
2) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
3) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich
4) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
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5.7 ACU 401, BaugroBe 2 (1,85 bis 4,0 kW, 400 V)

ACU 401 -12 | -13 | -15 | -18
BaugroBe 2

Empfohlene Motorwellenleistung P kW 1,85 2,2 3,0 4,0
Ausgangsstrom I A 4,2 5,8 7,8 9,0 3)
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 6,3 8,7 11,7 13,5
Kurzzeitliberlaststrom (1 s) I A 8,4 11,6 15,6 18,0
Ausgangsspannung U \ Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz if kHz [2, 4,8, 12, 16

min. Bremswiderstand Q 136 136 136 92
Empfohlener Bremswiderstand 0 300 220 148 106
(Udsc = 770 V)

Netzstrom 2 I A 4.2 | 5.8 | 681 [ 78D
Netzspannung U Vv 320 ... 528

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherungen I A 6 10

UL-Typ 600 VAC RK5 I A 6 10

Abmessungen HXxBXT | mm 250 x 60 x 175

Gewicht (ca.) m kg 1.6

Schutzart - - 1P20 (EN60529)
Anschlussklemmen A [mm? 0,2..15

Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) P W 68 | 87 | 115 | 130
KiihImitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhéhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistung Schaltfrequenz

2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
1,85 kW 42A 42A 4,2A 3,5A 29A
2,2 kW 58A 58A 58A 49A 39A
3,0 kW 78A0 78A0 78A0 66A1 53A
4,0 kw 90AYD 9,0AV3I) 9,0AL3I) 76 AD3) 6,1 A3
1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel
2) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
3) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich
4) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
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5.8 ACU 401, BaugroBBen 3 und 4 (5,5 bis 15,0 kW, 400 V)

ACU 401 -19 | 21 | -22 23 | -25
BaugroBe 3 4
Empfohlene Motorwellenleistung P kW 5,5 7,5 9,2 11,0 15,0
Ausgangsstrom I A 14,0 18,0 22,0 3) 25,0 32,0
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 21,0 26,3 30,3 37,5 44,5
Kurzzeitliberlaststrom (1 s) I A 28,0 33,0 33,0 50,0 64,0
Ausgangsspannung U Vv Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4,8 12,16

min. Bremswiderstand Q 48 48 48 32 32
Empfohlener Bremswiderstand

(Ussc = 770 V) Q 80 58 48 48 32
Netzstrom 2) I A 142 | 1581 | 200 | 260 | 282V
Netzspannung U Vv 320 ... 528

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherungen I A 16 | 25 35
UL-Typ 600 VAC RK5 I A 20 30 | 40
Abmessungen HxBXT| mm 250x100x200 250x125x200
Gewicht (ca.) m kg 3,0 3,7
Schutzart - - 1P20 (EN60529)
Anschlussklemmen A | mm? 0,2..6 0,2...16
Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) | P W 145 | 200 | 225 | 240 | 310
KihImitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhéhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistun Schaltfrequenz

. 9 2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
5,5 kW 14,0 A 14,0 A 14,0 A 11.8A 95A
7,5 kW 18,0A YV 18,0A YV 18,0A YV 15,1 AV 122 A
92kw?d 23,0A 22,7 A3) 22,0A3% 185A3 150A3
11 kW 25,0A 25,0A 25,0A 210A 17,0 A
15 kW 320AY 320AY 320A0 269AY 21,8A
1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel
2) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
3) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich
4) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
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5.9 ACU 401, BaugroBe 5 (18,5 bis 30,0 kW, 400 V)

ACU 401 -27 | -29 | -31
BaugroBe 5

Empfohlene Motorwellenleistung P kW 18,5 22,0 30,0
Ausgangsstrom I A 40,0 45,0 60,0
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 60,0 67,5 90,0
Kurzzeitiiberlaststrom (1 s) I A 80,0 90,0 120,0
Ausgangsspannung U Vv Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4, 8

min. Bremswiderstand Q 16

Empfohlener Bremswiderstand

(Ussc = 770 V) Q 26 22 16
Netzstrom 2) I A 42,0 | 50,0 | 58,0 1
Netzspannung U \ 320 ... 528

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherungen I A 50 63
UL-Typ 600 VAC RK5 I A 50 60
Abmessungen HXxBXT| mm 250x200x260

Gewicht (ca.) m kg 8

Schutzart - - 1P20 (EN60529)
Anschlussklemmen A mm?2 bis 25

Montageart - - senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) P W 445 | 535 | 605
KihImitteltemperatur Th °C 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhéhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

. . Schaltfrequenz
Frequenzumrichter Nennleistung > KHz 4 kHz 8 KHz
18,5 kW 40,0 A 40,0 A 40,0 A
22 kW 450A 450A 450A
30 kw 60,0A D 60,0A D 600A YV

1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
2) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
3) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb
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5.10 ACU 401, BaugroBe 6 (37,0 bis 65,0 kW, 400 V)

ACU 401 -33 | -35 | -37 | -39
BaugroBe 6

Empfohlene Motorwellenleistung P kW 37,0 45,0 55,0 65,0
Ausgangsstrom I A 75,0 90,0 110,0 125,0
Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 112,5 135,0 165,0 187,5
Kurzzeitiiberlaststrom (1 s) I A 150,0 180,0 220,0 250,0
Ausgangsspannung U Vv Maximal Eingangsspannung, dreiphasig
Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest
Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz
Schaltfrequenz f kHz 2,4, 8

min. Bremswiderstand Q 7,5

Empfohlener Bremswiderstand

(Ugsc = 770 V) Q 13 11 9 7,5
Netzstrom 2) I A 870 | 1040 | 1050V | 12000
Netzspannung U \ 320 ... 528

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherungen I A 100 125 125 125
UL-Typ 600 VAC RK5 I A 100 125 125 125
Abmessungen HxBXT| mm 400x275x260

Gewicht (ca.) m kg 20

Schutzart - - 1P20 (EN60529)
Anschlussklemmen A mm?2 bis 70

Montageart - - Senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) [P W 665 [830 [1080 [1255
6K)uhlmltteltemperatur bei Luftkiihlung T, oC 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhdhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften fiir diesen Be-

triebspunkt beachten.

. . Schaltfrequenz
Frequenzumrichter Nennleistung > Ktz 4 KHz 8 Ktz
37 kw 75,0 A 75,0 A 75,0A
45 kw 90,0 A 90,0 A 90,0 A
55 kW 110,0A Y 110,0A YV 110,0A V)
65 kW 125,0 A1 3) 125,0 A3 125,0 A13)

1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
2) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
3) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich

4) Maximaler Strom im kontinuierlichen

Betrieb

5) Optional ist der Frequenzumrichter dieser GréBe ohne internen Bremstransistor erhdltlich.
6) Kihlmitteltemperatur bei Fliissigkiihlung: siehe ,Erganzung zur Betriebsanleitung - Flissigkiihlung®
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5.11 ACU 401, BaugroBe 7 (75,0 bis 132,0 kW, 400 V)

7)

ACU 401 -43 | -45 | -47 | -49

BaugroBe 7

Empfohlene Motorwellenleistung P kw 75 90 110 132

Ausgangsstrom I A 150 180 210 250

Langzeitiiberlaststrom (60 s) I A 225 270 315 332

Kurzzeitiiberlaststrom (1 s) I A 270 325 375 375

Ausgangsspannung U V Maximal Eingangsspannung, dreiphasig

Schutz - - Kurz- / Erdschlussfest

Drehfeldfrequenz f Hz 0 ... 599, je nach Schaltfrequenz

Schaltfrequenz f kHz 2,4, 8

min. Bremswiderstand R Q 4,5 3,0

Empfohlener Bremswiderstand

(Ussc = 770 V) Q 6,1 51 4,1 3,8

Netzstrom 2) I A 1439 | 1729 [ 2081 | 2491

Netzspannung U V 320 ... 528

Netzfrequenz f Hz 45 ... 66

Sicherungen I A 160 200 250 315
- m )

Sicherungen gemaf UL Typ FWH-250A | FWH-300A | FWH-350A | FWH-400A

Fa. Cooper Bussmann

Abmessungen HxBXT| mm 510 x 412 x 351

Gewicht (ca.) m kg 45 48

Schutzart - - IP20 (EN60529)

Anschlussklemmen A mm? bis 2 x 95

Montageart - - Senkrecht

Verlustleistung (2 kHz Schaltfrequenz) | P W 1600 | 1900 | 2300 | 2800

Kihimitteltemperatur bei Luftkiihlung T oC 0 ... 40 (3K3 DIN IEC 721-3-3)

Entsprechend den kundenspezifischen Anforderungen ist eine Erhéhung der Schaltfrequenz bei einer
Reduzierung des Ausgangsstroms zuldssig. Die jeweiligen Normen und Vorschriften flr diesen Be-

triebspunkt beachten.

Frequenzumrichter Nennleistung

Schaltfrequenz

2 kHz 4 kHz 8 kHz
75 kW 150 A 150 A 150 A
90 kW 180 A 180 A 180 A
110 kW 210 A 210 A 210 A3)
132 kwW 250 A 250 A 250 A3)

1) Dreiphasiger Anschluss erfordert Netzkommutierungsdrossel.
2) Netzstrom mit relativer Netzimpedanz > 1% (siehe Kapitel 7 "Elektrische Installation")
3) Reduzierung der Schaltfrequenz im thermischen Grenzbereich

4) Maximaler Strom im kontinuierlichen Betrieb

5) Optional ist der Frequenzumrichter dieser GroBe ohne internen Bremstransistor erhaltlich.

6) Fur die UL-konforme Absicherung miissen die jeweils angegeben Sicherungen der Firma Cooper Bussmann
verwendet werden. Andere Sicherungen drfen fiir die UL-konforme Absicherung nicht verwendet werden.

7) KihImitteltemperatur bei Flissigkiihlung: siehe "Erganzung zur Betriebsanleitung - Flissigkiihlung"
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5.12 Betriebsdiagramme

Die technischen Daten der Frequenzumrichter beziehen sich auf den Nennpunkt, welcher fiir ein wei-
tes Anwendungsspektrum gewahlt wurde. Eine funktionssichere und wirtschaftliche Dimensionierung
(Derating) der Frequenzumrichter ist tber die nachfolgenden Diagramme maglich.

Leistungsreduzierung (Derating); max. Kihlmitteltemperatur;
5%/1000m oberhalb 1000m @. NN; 3,3°C/1000m oberhalb 1000m . NN
hmax=4000m
A Q A
S 100 _og 55
£ 5
g 89 545
S o
R od Q_
g 60 £
(@] [}
8 40 IS
o =
] S
< 20 <
o)
: 1 X : :

1000 2000 3000 4000 1000 2000 3000 4000

Aufstellungshdhe in m Gber NN Aufstellungshohe in m tber NN

Leistungsreduzierung (Derating);

2,5 %/K oberhalb 40 °C; Tmax =55 °C

A
< 100
£
e 80
g
‘g 63
(@]
8
S 40
(%]
>
<< 20
0 10 20 30 40 50 55

KihImitteltemperatur in °C

Reduzierung des Ausgangsstroms bei konstanter Ausgangsleistung (Derating);
0,22 %/V oberhalb 400 V; Umax = 480 V

A

100

83

63

40

Ausgangsstrom in %

20

»
»

0 400 420 440 460 480
Netzspannung gleich zur Ausgangsspannung in V
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6 Mechanische Installation

Die Frequenzumrichter in der Schutzart IP20 sind standardmaBig fiir den Einbau in den Schaltschrank
und die ortsfeste Aufstellung vorgesehen.

Neben der in dieser Betriebsanleitung beschriebenen Standardinstallationsvariante mit Luftkiihlung
sind weitere Installationsvarianten verfiigbar:

—  Durchsteckmontage fiir die BaugréBen 1 bis 8, siehe "Installationsanleitung — Durch-
steckmontage"

— ColdPlate fir die BaugréBen 1 bis 5, siehe "Installationsanleitung - ColdPlate"

— Flissigkihlung fiir die BaugréBen 6 bis 8, siehe "Erganzung zur Betriebsanleitung - Fliis-
sigkiihlung".

Bei der Montage die Installations- und Sicherheitshinweise sowie die Geratespezifikation beachten.

WARNUNG
UnsachgemiaBe Handhabung des Gerdts kann schwere Kérperverletzungen oder

erhebliche Sachschdden zur Folge haben.
J e Zur Vermeidung von schweren Kérperverletzungen oder erheblichen Sachscha-

den diirfen nur qualifizierte Personen am Gerat arbeiten.

WARNUNG

Kurzschlussgefahr und Feuergefahr

Der Frequenzumrichter erfillt die Schutzart IP20 nur bei ordnungsgemal aufgesteckten
Abdeckungen, Bauteilen und Anschlussklemmen.

/A\ e Bei der Montage diirfen keine Fremdkorper (zum Beispiel Spane, Staub, Draht,

Schrauben, Werkzeug) in das Innere des Frequenzumrichters gelangen. An-
dernfalls bestehen Kurzschlussgefahr und Feuergefahr.
e Eine Einbaulage (ber Kopf oder waagerecht ist unzulassig.

Bei Geraten mit Flissigkiihlung sind nach der mechanischen Installation die Kihimittel-
leitungen anzuschlieBen. Beachten Sie hierzu "Erganzung zur Betriebsanleitung - Flis-

sigkiihlung".

6.1 Luftzirkulation

Die Gerate mit ausreichendem Freiraum montieren, so dass die Kiihlluft ungehindert
zirkulieren kann. Verschmutzung durch Fette und Luftverschmutzung durch Staub, ag-
gressive Gase etc. vermeiden.

e Ansaug- und Austritts6ffnungen der Liifter diirfen nicht abgedeckt sein.
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6.2 BaugroBen 1 und 2: ACU 201 (bis 3,0 kW) und 401 (bis 4,0 KW)

Die Montage erfolgt mit den Standardbefestigungen in senkrechter Einbaulage auf der Montageplatte.
Die folgende Abbildung zeigt die verschiedenen Mdglichkeiten der Befestigung.
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Die Montage erfolgt durch Einschieben der langen Seite des Befestigungsblechs in den Kiihlkérper und
Verschrauben mit der Montageplatte.

Die Abmessungen und MontagemaBe entsprechen dem Standardgerdt ohne optionale Komponenten
in Millimeter.

ACU a b C al a2 b1 cl
201 0,25 kW ... 1,1 kW 190 60 178 210 ... 230 260 30 133
1,5 kW ... 3,0 kW 250 60 178 270 ... 290 315 30 133

0,25 kW ... 1,5 kW 190 60 178 210 ... 230 260 30 133

401 T e5kW..4,0kW | 250 | 60 | 178 | 270..290 | 315 30 133
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6.3 BaugroBen 3 und 4: ACU 201 (4,0 bis 9,2 kW) und 401 (5,5 bis
15,0 kW)

Die Montage erfolgt mit den Standardbefestigungen in senkrechter Einbaulage auf der Montageplatte.
Die folgende Abbildung zeigt die Standardbefestigung.
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Befestigungswinkel oben
(Befestigung mit Schrauben M4x20)

Befestigungswinkel unten
(Befestigung mit Schrauben M4x60)

Die Montage erfolgt durch Verschrauben der beiden Befestigungswinkel mit dem Kihlkérper des Fre-
guenzumrichters und der Montageplatte.

Die Frequenzumrichter werden mit Befestigungswinkeln geliefert, die mit vier Gewindeformenden
Schrauben befestigt werden. Die Abmessungen und MontagemaBe entsprechen dem Standardgerat
ohne optionale Komponenten in Millimeter.

ACU a b C al a2 bl cl
201 4,0...55kw 250 100 200 270 ... 290 315 12 133

7,5...9,2kwW 250 125 200 270 ... 290 315 17,5 133

401 5,5...9,2kw 250 100 200 270 ... 290 315 12 133

11,0 ... 15,0 kW 250 125 200 270 ... 290 315 17,5 133
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6.4 BaugroBe 5: ACU 401 (18,5 bis 30,0 kW)
Zur mechanischen Installation fllissiggekihlter Frequenzumrichter der BaugréBe 6 siehe
"Erganzung zur Betriebsanleitung - Fliissigkiihlung".

Die Montage erfolgt mit den Standardbefestigungen in senkrechter Einbaulage auf der Montageplatte.
Die folgende Abbildung zeigt die Standardbefestigung.
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Befestigungswinkel oben Befestigungswinkel unten
(Befestigung mit Schrauben M4x20) (Befestigung mit Schrauben M4x70)

Die Montage erfolgt durch Verschrauben der beiden Befestigungswinkel mit dem Kiihlkérper des Fre-
quenzumrichters und der Montageplatte.

Die Frequenzumrichter werden mit Befestigungswinkeln geliefert, die mit vier gewindeformenden
Schrauben befestigt werden. Die Abmessungen und MontagemaBe entsprechen dem Standardgerat
ohne optionale Komponenten in Millimeter.

ACU a b (0 al a2 bl cl
401 | 18,5...30,0 kW 250 200 260 270 ... 290 315 20 160

06/24 Operating Instructions ACU 47




@) Bonfiglioli

6.5 BaugroBe 6: ACU 401 (37,0 bis 65,0 kW) (luftgekiihlt)

ﬂl Zur mechanischen Installation fllissiggekihlter Frequenzumrichter der BaugréBe 6 siehe

"Erganzung zur Betriebsanleitung - Fliissigkiihlung".

Die Montage erfolgt mit den Standardbefestigungen in senkrechter Einbaulage auf der Montageplatte.
Die folgende Abbildung zeigt die Standardbefestigung.
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Befestigungswinkel oben Befestigungswinkel unten
(Befestigung mit Schrauben M5x20) (Befestigung mit Schrauben M5x20)

Die Montage erfolgt durch Verschrauben der beiden Befestigungswinkel mit dem Kihlkérper des Fre-
quenzumrichters und der Montageplatte.

Die Frequenzumrichter werden mit Befestigungswinkeln geliefert, die mit vier gewindeformenden

Schrauben befestigt werden. Die Abmessungen und MontagemaBe entsprechen dem Standardgerdt
ohne optionale Komponenten in Millimeter.

ACU a b C al a2 b1l cl
401 | 37...65 kW 400 275 260 425 ... 445 470 20 160
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6.6 BaugréBe 7: ACU 401 (75,0 bis 132,0 kW)

ﬂl Die Abbildungen zeigen beispielhaft die Montage fiir luftgekiihlte Frequenzumrichter. MaBe

und Befestigungselemente entsprechen denen fir fliissiggekiihlte Gerate der BaugrdBe 7.

Die Montage erfolgt in senkrechter Einbaulage auf der Montageplatte. Die folgende Abbildung zeigt
die Standardbefestigung.
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Der Durchmesser der Befestigungslécher betragt 9 mm.

Die Montage erfolgt durch Verschrauben der Kiihlkérperriickwand vom Frequenzumrichter mit der
Montageplatte.

Die Abmessungen und MontagemaBe entsprechen dem Standardgerdt ohne optionale Komponenten
in Millimeter.

ACU a b C al b1 b2 b3 cl c2 c3
401 75..132 kW 510 | 412 | 351 | 480 | 392 | 382 | 342 | 338 | 305 110
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7 Elektrische Installation

I\

WARNUNG
Gefdhrliche Spannung!

Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen kdnnen nach der Freischaltung des
Frequenzumrichters gefdhrliche Spannungen flihren. Erst wenn die Zwischenkreiskon-
densatoren entladen sind, darf am Gerat gearbeitet werden. Die Wartezeit betragt bei
den BaugroBen 1 bis 7 mindestens 3 Minuten.

e Die elektrische Installation muss von qualifizierten Elektrofachkraften gemaR
den allgemeinen und regionalen Sicherheits- und Installationsvorschriften aus-
geflihrt werden.

e Die Dokumentation und die Geratespezifikation bei der Installation beachten.

e Vor Montage- und Anschlussarbeiten den Frequenzumrichter spannungslos
schalten. Die Spannungsfreiheit priifen.

e Keine ungeeignete Spannungsquelle anschlieBen. Die Nennspannung des Fre-
quenzumrichters muss mit der Versorgungsspannung Ubereinstimmen.

e Der Frequenzumrichter muss mit Erdpotential verbunden sein.

e Wenn die Spannungsversorgung eingeschaltet ist, diirfen keine Abdeckungen
des Frequenzumrichters entfernt werden.

Der Schutz der Anschlussleitungen muss extern unter Beachtung der maximalen Spannungs- und
Stromwerte der Sicherungen hergestellt werden. Die Netzsicherungen und Leitungsquerschnitte sind
gemaB EN 60204-1, bzw. nach DIN VDE 0298 Teil 4 fir den Nennbetriebspunkt des Frequenzumrich-
ters auszulegen. GemaB UL/CSA ist der Frequenzumrichter geeignet fiir den Betrieb an einem Versor-
gungsnetz von maximal 480 VAC, das einen symmetrischen Strom von hdchstens 5000 A Effektivwert
liefert, wenn er mit Sicherungen der Klasse RK5 geschiitzt ist.

e Verwenden Sie nur Kupferleitungen mit einem Temperaturbereich von 60 / 75 °C.

e Die Frequenzumrichter fachgerecht mit dem Erdpotential groBflachig und gut leitend verbin-
den. Der Ableitstrom der Frequenzumrichter kann groBer als AC 3,5 mA oder DC 10 mA sein.

e Entsprechend der Norm EN 61800-5-1 muss ein fester Anschluss vorgesehen werden.

e Der zur Erdung der Montageflache notwendige Schutzleiterquerschnitt muss entsprechend zur
GerategroBe gewahlt werden.

e Der Querschnitt muss in diesen Anwendungen dem empfohlenen Leitungsquerschnitt entspre-

chen.

A

VORSICHT
Falsch montierte Abdeckungen

Die Schutzart IP20 wird nur mit aufgesteckten Klemmen und ordnungsgemal montier-
ten Abdeckungen erreicht. Fehlerhaft montierte oder nicht montierte Abdeckungen
fihren zum Eindringen von Schmutz oder Fremdkérpern in das Gehduse des Frequen-
zumrichters und kénnten zu Fehlfunktionen oder Defekt des Gerats flihren.

e Auf korrekte Montage der Abdeckungen achten.
e Fir den Betrieb stets alle Klemmen aufstecken und Abdeckungen montieren.

Neben der in dieser Betriebsanleitung beschriebenen Standardanschlussart sind besondere Anschluss-
arten maoglich:

Parallelschaltung (siehe "Anwendungshandbuch — Parallelschaltung")
DC-Einspeisung (Bei Fragen hierzu wenden Sie sich an den BONFIGLIOLI Kunden-
Service.)
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Anschlussbedingungen

Der Frequenzumrichter ist gemaB den technischen Daten zum Anschluss an das 6ffentli-
che bzw. industrielle Versorgungsnetz geeignet. Ist die Transformatorleistung des Versor-
gungsnetzes < 500 kVA, ist fir die in den technischen Daten gekennzeichneten Frequen-
zumrichter eine Netzkommutierungsdrossel notwendig. Die weiteren Frequenzumrichter
sind bei einer relativen Netzimpedanz > 1% fiir den Anschluss ohne Netzkommutierungs-
drossel geeignet.
Der Anschluss an das offentliche Stromversorgungsnetz ohne weitere MaBnahmen ist ge-
maB den Bestimmungen der Norm EN 61000-3-2 zu priifen. Die Frequenzumrichter < 9,2
kW mit integriertem EMV-Filter erfiillen die Emissionsgrenzwerte gemaB der Produktnorm
EN 61800-3 bis zu einer Motorleitungslange von 10 m ohne zusatzliche MaBnahmen. Er-
hoéhte Anforderungen an den Anwendungsbereich des Frequenzumrichters kdnnen durch
optionale Komponenten erfiillt werden. Kommutierungsdrossel und Funkentstorfilter sind
fir die Geratereihe optional erhaltlich.
Der Betrieb am ungeerdeten Netz (IT-Netz) ist nach Trennen der Y-Kondensatoren im Ge-
rateinneren zuldssig. Zum Trennen der Y-Kondensatoren halten Sie bitte Riicksprache mit
BONFIGLIOLI.
Der storungsfreie Betrieb mit Fehlerstrom-Schutzeinrichtung ist bei einem Auslésestrom >
30 mA gewahrleistet, wenn folgende Punkte beachtet werden:
o Einphasiger Netzanschluss (L1/N): Pulsstromsensitive und wechselstromsensitive
FI-Schutzeinrichtungen (Typ A nach EN 61800-5-1)
o Zweiphasiger Netzanschluss (L1/L2) oder
dreiphasiger Netzanschluss (L1/L2/L3):
Allstromsensitive FI-Schutzeinrichtungen (Typ B nach EN 61800-5-1)
o Die FI-Schutzeinrichtung schitzt einen Frequenzumrichter mit Ableitstrom-
reduziertem Filter oder ohne Funkentstorfilter.
o Die Lange der abgeschirmten Motorleitung ist < 10 m und es sind keine zusatzli-
chen kapazitiven Komponenten zwischen den Netz- oder Motorleitungen und PE
vorhanden.

Unerwartete Strome

Bitte beachten Sie gemaB EN61800-5-1: Dieses Produkt kann einen Gleichstrom im
Schutzerdungsleiter verursachen.

e  Wo fiir den Schutz im Falle einer direkten oder indirekten Beriihrung eine Feh-
lerstrom-Schutzeinrichtung (RCD) oder ein Fehlerstrom-Uberwachungsgerit
(RCM) verwendet wird, ist auf der Stromversorgungsseite dieses Produktes nur
ein RCD oder RCM vom Typ B zuldssig.

 Die verwendeten Sicherungen sind applikationsabhdngig auszulegen. Die Sicherungsempfeh-
lungen in den Technischen Daten gelten fiir den dauerhaften Nennbetrieb ohne Uberlasten.

7.1

EMV — Hinweise

Die Frequenzumrichter sind entsprechend den Anforderungen und Grenzwerten der Produktnorm EN
61800-3 mit einer Storfestigkeit (EMI) fiir den Betrieb in industriellen Anwendungen ausgelegt. Die
elektromagnetische Stérbeeinflussung muss durch eine fachgerechte Installation und Beachtung der
spezifischen Produkthinweise vermieden werden.

MaBnahmen

e Frequenzumrichter und Kommutierungsdrossel flachig auf einer metallischen Montageplatte —
idealerweise verzinkt, nicht lackiert — montieren.

e Auf einen guten Potentialausgleich innerhalb des Systems oder der Anlage achten. Anlagentei-
le wie Schaltschranke, Stellpulte, Maschinengestelle etc. mit PE - Leitungen flachig und gut
leitend verbinden.

e Den Schirm der Leitungen beidseitig groBflachig und gut leitend mit Erde verbinden (Schirm-
schelle). Schirmschellen fir die Schirmung der Leitungen nah am Gerat montieren.

e Den Frequenzumrichter, die Kommutierungsdrossel, externe Filter und weitere Komponenten
Uber kurze Leitungen mit einem Erdungspunkt verbinden.
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e Unnotige Leitungsldngen und die frei schwebende Verlegung bei der Installation vermeiden.
e Schiitze, Relais und Magnetventile im Schaltschrank mit geeigneten Entstérkomponenten ver-

sehen.
Ll —— 1 Sicherung
L2 2 Leistungsschalter
L3 3 Netzdrossel (optional)
N 4 Eingangsfilter (optional)
[] [] [] 1 5 Leitungsschirmung
6 Bremswiderstand (optional)
\ \ \ , 7 Ausgangsfilter (optional)

@ Netzanschluss
Die Netzzuleitung kann beliebig lang sein, jedoch getrennt von
Steuer-, Daten- und der Motorleitung verlegen.

® Zwischenkreisanschluss

Die Frequenzumrichter mit demselben Netzpotential oder mit
einer gemeinsamen Gleichspannungsquelle verbinden. Leitungs-
langen >300 mm schirmen und beidseitig mit der Montageplatte
verbinden.

@ Steueranschluss

Verlegen Sie die Steuer- und Signalleitungen raumlich getrennt
von den Leistungsleitungen. Analoge Signalleitungen einseitig
mit dem Schirmpotential verbinden. Verlegen Sie Geberleitungen
getrennt von Motorleitungen.

@® Motor- und Bremswiderstand

Die geschirmte Motorleitung am Motor mit einer metallischen
PG-Verschraubung und am Frequenzumrichter durch eine geeig-
nete Schirmschelle gut leitend mit Erdpotential verbinden. Die
Signalleitung zur Uberwachung der Motortemperatur von der
Motorleitung getrennt verlegen. Den Schirm dieser Leitung beid-
seitig auflegen. Bei Einsatz eines Bremswiderstandes dessen
Anschlussleitung ebenfalls schirmen und den Schirm beidseitig
auflegen.

@ Relais

Das Relais ermdglicht den Betrieb von stromintensiven Signalen.
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Netzdrossel

Netzdrosseln reduzieren Netzoberschwingungen und die Blindleistung. Zusatzlich ist eine Erhdéhung
der Lebensdauer des Frequenzumrichters mdglich. Bei Einsatz einer Netzdrossel muss beriicksichtigt
werden, dass diese die maximale Ausgangsspannung des Frequenzumrichters senken.

Die Netzdrossel muss zwischen Netzanschluss und Eingangsfilter installiert werden.
Eingangsfilter

Eingangsfilter reduzieren leitungsgebundene hochfrequente Funkstérspannungen.
Das Eingangsfilter muss netzseitig vor dem Frequenzumrichter installiert werden.

Die Frequenzumrichter erfiillen die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie
ﬂ 2006/95/EG und der EMV-Richtlinie 2004/108/EG. Die EMV-Produktnorm DIN EN 61800-3
bezieht sich auf das Antriebssystem. Die Dokumentation gibt Hinweise, wie die anzuwen-
denden Normen erfiillt werden kdénnen, wenn der Frequenzumrichter eine Komponente
des Antriebssystems ist. Die Konformitdtserklarung ist vom Errichter des Antriebssystems

zu erbringen.
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7.2 Blockschaltbild
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@ Relaisanschluss S30UT
Wechslerkontakt, Ansprechzeit ca. 40 ms,

— SchlieBer AC5A/ 240V, DC5 A (ohmsch) / 24 V

— Offner AC3 A/ 240V, DC 1 A (chmsch) / 24 V
® Spannungsausgang/-eingang
Bidirektional, DC 20 V Spannungsausgang (Imax=180 mA) oder Eingang fiir externe Spannungsversorgung DC
24V £10%

@® Digitaleingang S1IND/STOA
Digitalsignal, STOA (1. Abschaltpfad fiir die Sicherheitsfunktion STO — ,Sicher abgeschaltetes Moment"), An-
sprechzeit: ca. 10 ms (Ein), 10 ps (Aus), Umax = DC 30 V, 10 mA bei DC 24 V, SPS-kompatibel

@® Digitaleingdnge S2IND ... SGIND
Digitalsignal: Ansprechzeit ca. 2 ms, Umax = DC 30 V, 10 mA bei DC 24 V, SPS-kompatibel, Frequenzsignal: DC
8...30 V, 10 mA bei DC 24 V, fmax = 150 kHz

@ Digitaleingang S7IND/STOB

Digitalsignal, STOB (2. Abschaltpfad fiir die Sicherheitsfunktion STO — ,Sicher abgeschaltetes Moment"), An-
sprechzeit: ca. 10 ms (Ein), 10 ps (Aus), Umax = DC 30 V,

10 mA bei DC 24 V, SPS-kompatibel

@ Digitalausgang S10UT
Digitalsignal, DC 24 V, Imax = 50 mA, SPS-kompatibel, Giberlast- und kurzschlussfest

©® Multifunktionsausgang MFO1

Analogsignal: DC 24 V, Inax = 50 mA, pulsweitenmoduliert, fpwm = 116 Hz,
Digitalsignal: DC 24 V, Imax = 50 mA, SPS-kompatibel,

Frequenzsignal: DC 0...24 V, Inax = 40 mA, fmax = 150 kHz,

Uberlast- und kurzschlussfest

®  Multifunktionseingang MFI1

Analogsignal: Auflésung 12 Bit, DC 0...10 V (Ri = 70 k), 0...20 mA (Ri = 500 Q),
Digitalsignal: Ansprechzeit ca. 4 ms, Umax = DC 30 V, 4 mA bei DC 24 V,
SPS-kompatibel
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7.3 Optionale Komponenten

Die Frequenzumrichter kénnen durch die modularen Hardwarekomponenten leicht in das Automatisie-
rungskonzept integriert werden. Die standardmaBigen und optionalen Module werden bei der Initiali-
sierung erkannt und die Steuerungsfunktionalitat automatisch angepasst. Die notwendigen Informati-
onen zur Installation und Handhabung der optionalen Module kénnen der zugehdrigen Dokumentation
entnommen werden.

WARNUNG

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen kdénnen auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen fihren.

e Die Montage und Demontage der Hardwaremodule an den Steckplatzen B und
C darf nur bei dem sicher vom Netz getrennten Frequenzumrichter erfolgen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit iberpriifen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Entladezeit betragt bei den BaugréBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten.

@ Bedieneinheit KP500
Anschluss der optionalen Bedieneinheit KP500 oder eines Schnittstellen-
adapters KP232.

® Kommunikationsmodul CM
Steckplatz fiir eine Anbindung an verschiedene Kommunikationsprotokolle:

(A) ~ CM-232: RS232 Schnittstelle
— CM-485: RS485 Schnittstelle
— CM-PDP: Profibus-DP Schnittstelle
— CM-CAN: CANopen Schnittstelle
—  Weitere Kommunikationsmodule siehe Kapitel 1.1
@ "Anleitungen”.

@® Erweiterungsmodul EM
Steckplatz zur kundenspezifischen Anpassung der Steuereingange und
-ausgdnge an verschiedene Anwendungen:
@ — EM-ENC: erweiterte Drehgeberauswertung
— EM-RES: Resolverauswertung
— EM-ABS: Absolutwertgeberauswertung
— EM-IO: analoge und digitale Ein- und Ausgange
— EM-SYS: Systembus
(Systembus in Kombination mit dem Kommunikationsmodul CM-CAN
auf Anfrage)

Deaktivierung der Systembus Schnittstelle im Erweiterungsmodul EM

Der Einbau von zwei optionalen Komponenten mit CAN-Protokoll-Controller fiihrt zu
einer Deaktivierung der Systembus Schnittstelle im Erweiterungsmodul EM.
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7.4 Gerateanschluss

7.4.1 Netzsicherungen und Leitungsquerschnitte

Der Schutz der Anschlussleitungen muss extern unter Beachtung der maximalen Spannungs- und
Stromwerte der Sicherungen hergestellt werden. Die Netzsicherungen und Leitungsquerschnitte sind
gemaB EN 60204-1, bzw. nach DIN VDE 0298 Teil 4 fiir den Nennbetriebspunkt des Frequenzumrich-
ters auszulegen.

ﬂ Die verwendeten Sicherungen sind applikationsabhangig auszulegen. Die Sicherungsemp-

fehlungen in den Technischen Daten gelten fiir den dauerhaften Nennbetrieb ohne Uber-
lasten.

Dimensionieren Sie die Leitungen entsprechend ihrer Strombelastung und dem auftretenden Span-
nungsfall. Wahlen Sie den Querschnitt der Leitungen so, dass der Spannungsfall mdglichst gering ist.
Ein zu groBer Spannungsfall bewirkt, dass der Motor das volle Drehmoment nicht erreichen kann.
Beachten Sie zusatzlich landerspezifische und anwendungsspezifische Vorschriften und die gesonder-
ten UL-Hinweise. Die (blichen Absicherungen fiir die Netzzuleitungen finden Sie im Kapitel
5 "Technische Daten".

GemaB EN61800-5-1 sind die Querschnitte des PE-Leiters wie folgt zu dimensionieren:

Netzzuleitung bis 10 mmz2 Verlegen Sie zwei Schutzleiter mit dem Querschnitt der Netzzulei-
tung oder einmal 10 mm?2,

Netzzuleitung 10...16 mm?2 Verlegen Sie einen Schutzleiter mit dem gleichen Querschnitt der
Netzzuleitung.

Netzzuleitung 16...35 mm?2 Verlegen Sie einen Schutzleiter mit dem Querschnitt 16 mm?2.

Netzzuleitung gréBer 35 mm2 | Verlegen Sie einen Schutzleiter mit dem halben Querschnitt der
Netzzuleitung.

Die folgenden Tabellen geben einen Uberblick (iber typische Leitungsquerschnitte (Kupferkabel mit
PVC-Isolierung, 30 °C Umgebungstemperatur, Dauernetzstrom maximal 100% Eingangsnennstrom,
Verlegart C). Durch die Einsatzbedingungen kénnen sich abweichende Querschnitte fiir die Zuleitun-
gen ergeben.

7.4.1.1Typische Querschnitte BaugroBe 1 bis 7 (0,25 kW ... 132 kW)

Die folgenden Tabellen geben einen Uberblick tiber typische Leitungsquerschnitte (Kupferkabel mit
PVC-Isolierung, 30 °C Umgebungstemperatur, Dauernetzstrom maximal 100% Eingangsnennstrom,
Verlegeart B2). Durch die Einsatzbedingungen kénnen sich abweichende Querschnitte fiir die Zulei-
tungen ergeben.

230 V: Einphasiger (L/N) und Zweiphasiger (L1/L2) Anschluss

-01 0,25 kW
-03 0,37 kW
-05 0,55 kW 1,5 mm2 e mm oder 1,5 mm?
-07 0,75 kW
-09 1,1 kW
1; élglli% 2,5 mm2 2x2,5 mm? oder 1,5 mm?2
15 ’3 W ! 1x10 mm?2 !
2x4 mm?2 oder
- 2 2
18 4 kW 4 mm 1x10 mm2 4 mm
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230 V: Dreiphasiger Anschluss (L1/L2/L3)

-01 0,25 kW
-03 0,37 kW
-05 0,55 kW
-07 0,75 kW 1.5 mmz2 2x1,5 mm2 oder 1x10 15 mmz2
-09 1,1 kW ! mm?2 !
-11 1,5 kW
-13 2,2 kW
-15 3 kW
-18 4 kW 4 mmz2 2x4 mm2 oder 1x10 4 mm2
-19 55 kW mm?2

2
-21 7,5 kW 6 mm?2 rzrfn?zmm oder 1x10 6 mm?2
-22 92 kW 10 mm?2 1x10 mm?2 10 mm?2

400V: Dreiphasiger Anschluss (L1/L2/L3)

-01 0,25 kW
-03 0,37 kW
-05 0,55 kW
-07 0,75 kW
-09 1,1 kW » 2x1,5 mm2 oder 1x10 »
11 15 kW 1,5 mm mm2 1,5 mm
-12 1,85
-13 22 kW
-15 3 kW
-18 4 kW
-19 55kw » 2x2,5 mm?2 oder 1x10 »
21 75 kW 2,5 mm mm2 2,5 mm
-22 92 kW 4 mmz2 2x4 mm?2 oder 1x10 4 mm2
-23 11 kW mm?2

2
-25 15 kw 6 mm?2 ﬁi(nﬁzmm oder 1x10 6 mm?2
-27 185 kW 10 mm2 1x10 mm?2 10 mm?2
-29 22 kW ) ) )
31 30 kW 16 mm 1x16 mm 16 mm
-33 37 kW 35 mm?2 1x16 mm?2 25 mm?2
-35 45 kW 50 mm?2 1x25 mm?2 35 mm?2
-37 55 kW 50 mm?2 1x25 mm?2 50 mm?2
-39 65 kW 70 mm?2 1x35 mm?2 70 mm?2
-43 75 kW 70 mm?2 1x50 mm?2 95 mm?2
-45 90 kW 95 mm? 1x70 mm?2 2x70 mm?2
-47 110 kW 2Xx70 mm?2 1x70 mm?2 2x70 mm?2
-49 132 kW 2x70 mm?2 1x70 mm?2 2x70 mm?2
06/24 Operating Instructions ACU 57




@) Bonfiglioli

7.4.2 Netzanschluss

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit tberpriifen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugroBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten.

VORSICHT

Gerateschaden moglich
UnsachgemaBe Verlegung von Leitungen kénnte zu Gerateschaden fiihren.

¢ Die Steuer-, Netz- und Motorleitungen raumlich getrennt verlegen.

e Eine Isolationspriifung mit hoher Priifspannung an angeschlossenen Leitungen
darf nur mit vorherigen schaltungstechnischen MaBnahmen durchgefiihrt wer-
den.

e Die Netzsicherungen und Leitungsquerschnitte gemaB DIN EN 60204-1, bzw. nach DIN VDE
0298 Teil 4 fiir den Nennbetriebspunkt des Frequenzumrichters auslegen.

e GemaB UL/CSA sind zugelassene Kupferleitungen Klasse 1 mit einem Temperaturbereich von
60/75 °C fir die Leistungsleitungen und die entsprechenden Netzsicherungen zu verwenden.

o Die elektrische Installation gemaB der Geratespezifikation und den anzuwendenden Normen
und Vorschriften ausfihren.

7.4.3 Motoranschluss

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

¢ Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit iberpriifen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugroBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

VORSICHT

Gerateschaden méglich
UnsachgemaBe Verlegung von Leitungen kdnnte zu Gerateschdden fiihren.

e Die Steuer-, Netz- und Motorleitungen raumlich getrennt verlegen.

e Eine Isolationspriifung mit hoher Priifspannung an angeschlossenen Leitungen
darf nur mit vorherigen schaltungstechnischen MaBnahmen durchgefiihrt wer-
den.

ﬂ BONFIGLIOLI empfiehlt, den Anschluss des Motors an den Frequenzumrichter mit ge-

schirmten Leitungen auszufiihren, welche beidseitig gut leitend mit PE-Potential verbun-
den sind.

e Abhéngig von der Applikation, der Motorleitungslange und Schaltfrequenz die Grenzwerte na-
tionaler und internationaler Vorschriften beachten.
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7.4.3.1Motorleitungslangen, ohne Filter
Die in der Tabelle angegebenen Motorleitungsldngen ohne Ausgangsfilter diirfen nicht Gberschritten

werden.

Frequenzumrichter ungeschirmte Leitung geschirmte Leitung

0,25 kW ... 1,5 kW 50 m 25m

1,85 kW ... 4,0 kW 100 m 50 m

55 kW ... 9,2 kW 100 m 50 m

11,0 kW ... 15,0 kW 100 m 50 m

18,5 kW ... 30,0 kW 150 m 100 m

37,0 kW ... 65,0 kW 150 m 100 m

75,0 kW ... 132,0 kW 150 m 100 m

160,0 kW ... 400,0 kW 150 m 100 m

<

Die Frequenzumrichter 9,2 kW mit integriertem EMV-Filter erfiillen die Emissions-
ﬂ grenzwerte gemaB der Produktnorm EN 61800-3 bei einer Motorleitungslénge bis 10 m.

Die Frequenzumrichter < 9,2 kW der Bauform 3 mit integriertem EMV-Filter erfiillen diese
gemaB der Produktnorm EN 61800-3 bei einer Motorleitungslange bis 20 m. Mit optiona-
lem Filter kdnnen kundenspezifische Anforderungen erfiillt werden.

7.4.3.2Motorleitungsldangen, mit Ausgangsfilter dU/dt

Die Motorleitungen kdnnen durch entsprechende technische MaBnahmen wie kapazitatsarme Leitun-
gen und Ausgangsfilter verlangert werden. Die Tabelle beinhaltet Richtwerte fiir den Einsatz von Aus-

gangsfiltern.

Frequenzumrichter ungeschirmte Leitung geschirmte Leitung
0,25 kW ... 1,5 kw auf Anfrage auf Anfrage
1,85 kW ... 4,0 kW 150 m 100 m
55kW..92kW 200 m 135m
11,0 kW ... 15,0 kw 225 m 150 m
18,5 kW ... 30,0 kW 300 m 200 m

37,0 kW ... 65,0 kW 300 m 200 m

75,0 kW ... 132,0 kW 300 m 200 m

160,0 kW ... 400,0 kW 300 m 200 m

7.4.3.3Motorleitungsldangen, mit Sinusfilter

Die Motorleitungen kénnen durch die Verwendung von Sinusfiltern erheblich verlangert werden. Durch
die Glattung in sinusformige Strome werden hochfrequente Anteile herausgefiltert, die die Leitungs-
langen sonst starker limitieren.
e Beachten Sie weiterhin den Spannungsfall tber der Leitungsldnge und den sich ergebenden
Spannungsfall am Sinusfilter. Der Spannungsfall hat eine Erhéhung des Ausgangsstroms zur
Folge. Uberpriifen Sie, dass der héhere Ausgangsstrom vom Frequenzumrichter geleistet wird.
Berlicksichtigen Sie dies bereits in der Projektierung.
e Bei einer Motorleitungsldnge gréBer als 300 m Riicksprache mit BONFIGLIOLI halten.

7.4.3.4Gruppenantrieb
e Bei einem Gruppenantrieb (mehrere Motoren an einem Frequenzumrichter) ist die Gesamtlan-
ge entsprechend dem Tabellenwert auf die einzelnen Motoren aufzuteilen. Beachten Sie, dass
ein Gruppenantrieb mit Synchronservomotoren nicht mdglich ist.
e Verwenden Sie an jedem Motor ein thermisches Uberwachungselement (zum Beispiel PTC-
Widerstand), um Schaden zu vermeiden.
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7.4.3.5Drehgeberanschluss

e Verlegen Sie Geberleitungen réaumlich getrennt von den Motorleitungen. Beachten Sie die
Spezifikationen des Herstellers des Drehgebers.

e Legen Sie die Schirmung nah am Frequenzumrichter auf und begrenzen Sie die Lange auf das
notwendige Minimum.

7.4.4 Anschluss eines Bremswiderstandes

Installieren Sie einen Bremswiderstand, wenn die Riickspeisung von generatorischer Energie erwartet
wird. Uberspannungsabschaltungen kénnen dadurch vermieden werden.

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit iberpriifen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugroBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

WARNUNG

HeiBBe Oberflache
Die Oberflache des Bremswiderstands kann wahrend des Betriebs eine hohe Tempera-

tur erreichen und nach dem Betrieb fiir eine Idngere Zeit beibehalten.

e Den Bremswiderstand nicht beriihren, wenn der Frequenzumrichter in Betrieb
oder betriebsbereit ist. Das Nichtbeachten kann Hautverbrennungen zur Folge
haben.

e Eine Sicherheitseinrichtung zum Schutz gegen Beriihren installieren oder ein
Warnschild anbringen.

e Den Bremswiderstand nicht in der Nahe von entflammbaren oder warmeemp-
findlichen Materialien installieren.

e Den Bremswiderstand nicht abdecken.

BONFIGLIOLI empfiehlt einen Temperaturschalter zu verwenden. Abhdngig vom gewahl-
ten Widerstand ist der Temperatuschalter standardmaBig integriert oder optional erhalt-
lich. Der Temperaturschalter 16st bei Uberlastung des Bremswiderstandes die Trennung

des Frequenzumrichters vom Netz.

Die Verwendung von Bremswiderstdnden ohne Temperaturschalter kann zu kritischen
Zustanden fihren.

Der Anschluss eines Bremswiderstandes erfolgt liber die Klemme X2.

L1 L2 L3

« Begrenzen Sie die Leitungslangen fiir Bremswiderstande auf das notwendige Minimum.
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7.5

Anschliisse der BaugroBBen

7.5.1 BaugrdBen 1 und 2: ACU 201 (bis 3,0 kW) und 401 (bis 4,0 kW)

Der Netzanschluss der Frequenzumrichter erfolgt (iber die Steckklemme X1. Der Anschluss des Motors
und des Bremwiderstandes an den Frequenzumrichter erfolgt iber die Steckklemme X2. Die Schutzart
IP20 (EN60529) ist nur bei aufgesteckten Klemmen gewahrleistet.

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.
Die Spannungsfreiheit tberpriifen.
Die verpolungssicheren Steckklemmen X1 und X2 spannungsfrei anschlieBen
und spannungsfrei trennen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugroBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

X1 Phoenix ZEC 1,5/ .. ST7,5
T {—1 o02.15mm’
AWG 24 ... 16
T =0 o02..15mm’
AWG 24 ... 16
P70 o025..15mm’
AWG 22 ... 16
1 =3 o025..1.5mm’
AWG 22 ... 16
250 W ... 1.1 kW
L+ - leafeofis| @) +[ - [u2]us]@ [+] - [u]c2]cs[@]
L1 NPE L1 L2PE L1L2 L3PE
1ph / 230V AC 2ph / 230V AC 3ph / 230V AC
@ @ 3ph/400VAC (&5

1.5 KW ... 3.0 KW n 1.5 KW ... 3.0 KW ﬁ L5 KW ... 4.0 kW
[+[-Tuafuafeofis[@] @ [+-Tofeafeos[@] | [+]-[eyfuafeofs[e]

Tl

L1 N PE L1 L2 PE L1 L2L3PE
1ph / 230V AC 2ph / 230V AC 3ph / 230V AC
3ph / 400V AC

Bei einem Netzstrom oberhalb 10 A den 230 V Netzanschluss 1ph/N/PE und 2ph/PE an zwei
Anschlussklemmen vornehmen.
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Ul Viw,

Dreieckschaltung

X2

Phoenix ZEC 1,5/..ST7,5

T 0 o02..15mm
AWG 24 ... 16
i B o02..15mn
AWG 24 ... 16
{ B~ mo025. 15mnm
AWG 22 ... 16
=D o025..15mm
AWG 22 ... 16

|roafroz| U [ v [w] @]

Sternschaltung

IRblIRbZI U | v IWl@l

Phoenix ZEC 1,5/..ST7,5

31 02..15mn’

AWG 24 ... 16

&= o02.15mm

AWG 24 ... 16

025...1.5mm
AWG 22 ... 16

1 [—D» o025..15mm

AWG 22 ...16
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7.5.2 BaugroBen 3 und 4: ACU 201 (4,0 bis 9,2 kW) und 401 (5,5 bis
15,0 kW)

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit tberpriifen.

¢ Die Netzleitungen an der Klemme X1, die Motorleitungen und den Bremswider-
stand an der Klemme X2 leistungslos anklemmen und leistungslos trennen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugréBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

X1
[Lafe2fis - | +]Q]

X1

L1L2 L3 PE

3ph / 230V AC
3ph / 400V AC

ACTIVE Cube 201-18 (4.0 kW):
X1

(L1|L2[L3] - | +]| 9]

L1 N PE
1ph / 230V AC

4.0 kW ... 9.2 kW

11 kW ... 15 kW

6gmm / RM7,5 16gmm / RM10+15

S ! 0 02..6mm S ! ) 02..16mm’
AWG 24 ... 10 AWG 24 ... 6

T &0 o02.6mnm T &0 o02.16mnt
AWG 24 ... 10 AWG 24 ... 6

§ BEI1025..4mn §  BErmno25.. 10mnt
AWG 22 ... 12 AWG 22 ... 8

i T [E) 0.25 ... 4 mn¥ ) i[:l) 0.25 ... 10 mnf
AWG 22 ... 16 AWG 22 ... 8

ACU 201-18 (4,0 kW): ein- und dreiphasiger Anschluss mdglich
ACU 201-19 (5,5 kW) und gréBer: dreiphasiger Anschluss maglich
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|

Dreieckschaltung

4.0 KW ... 9.2 kW
6gmm / RM7,5

o o2..6mnm

AWG 24 ... 10

j B o02.6mnm

AWG 24 ... 10

{  BE—71o02..4mn’

AWG 22 ... 12

FC =01 o025..4mm

AWG 22 ... 16

4.0 kW ... 9.2 kW
6gmm / RM7,5

(0o o02..6mm

AWG 24 ... 10

" B= o02..6mn

AWG 24 ... 10

{ &l 0025.. 4mn

AWG 22 ... 12

f [ [—p 025..4mn’

AWG 22 ... 16

X2
| U | \VJ |W|Rb1|Rb2|@|

Sternschaltung

11.0 kW ... 15.0 kW
16gmm / RM10+15

{0 o02..16mn"
AWG 24 ... 6
T B o02.16mn
AWG 24 ... 6
f  BE[—71o25..10mnf
AWG 22 ... 8
T I~ o025..10mnf
AWG 22 ... 8
X2

\u H Vv HW‘Rbl‘sz‘@‘

5

Rb
Rb1 Rb2

Tlo—;fo—oTZ

11.0 kW ... 15.0 kW
16gmm / RM10+15

(0 o02..16mm

AWG 24 ... 6
{ &= o02..16mm
AWG 24 ... 6
{ Bl 7o025.. 10mnf
AWG 22 ... 8
[ [0 025..10mnf
AWG 22 ... 8
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7.5.3 BaugroBe 5: ACU 401 (18,5 bis 30,0 kW)

I\

Gefahrliche Spannung

Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung
des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit tberpriifen.

e Die Netzleitungen an der Klemme X1, die Motorleitungen und den Bremswider-
stand an der Klemme X2 leistungslos anklemmen und leistungslos trennen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugréBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

18.5 kW ... 30.0 kW

X1 PHOENIX MKDSP 25/ 6-15,00-F
= 2.5Nm 5 ! D 05..35mm
L2 -[+]o] } 22.1 Ib-in AWG 20 ... 2

B o05..25mnm

IIH1h

AWG 20 ... 4
L1L2L3 PE LV?/%1825r2nf
3ph/400VAC 5 ﬂ 15..25mm

AWG 16 ... 4
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18.5 kW ... 30 kW

25/ 6-15,00

L
f =

otoranschluss ACU 401 (18,5 bis 30,0 kW)

{  BE&—1100..25mn

T

0.5...35mn’
AWG 20 ... 2
0.5... 25 mnm’
AWG 20 ...4
AWG 18 ... 4
1.5...25mm’
AWG 16 ... 4

22.1 Ib-in

=
Ul VLW,
a*"—a—>

Sternschaltung

Dreieckschaltung

Anschluss Bremswiderstand mit Temperaturschalter

18.5 kW ... 30 kW

25/ 6-15,00

L
I B=

f  &—11.00..25mn"

O (¢

0.5...35mm’
AWG 20 ... 2
0.5...25mm’
AWG 20 ... 4
AWG 18 ... 4
1.5 .25 mn’
AWG 16 ... 4

2.5Nm
22.1 Ib-in

T1 CH:E'EC%O T2
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7.5.4 BaugroBe 6: ACU 401 (37,0 bis 65,0 kW)

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit tberprifen.

e Die Netzleitungen an der Klemme X1, die Motorleitungen und den Bremswider-
stand an der Klemme X2 leistungslos anklemmen und leistungslos trennen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugroBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

Die folgenden Abbildungen zeigen beispielhaft die luftgekiihlte Variante eines ACU 401 der Baugro-
Be 6. Abbildungen des entsprechenden fliissiggekiihlten Gerats finden Sie in der ,Ergdnzung zur Be-
triebsanleitung - Flissigkiihlung®. Die Anschliisse sind fiir beide Geratevarianten prinzipiell gleich.

= 37.0 kW ... 65.0 kW
X1 Gewindebolzen M8x25

. - 2
Leiterquerschnitt bis 70 mm

[LaL2lLs] - [+]| @]

8 Nm
70.8 Ib-in

L1L2L3 PE
3ph/400V AC
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Motoranschluss ACU 401 (37,0 bis 65,0 kW)

37.0 kW... 65.0 kW
Gewindebolzen M8x25

[u] v ]w]rodred @] Leiterquerschnitt bis 70 mm?
N 708 Ibin A |
_ ul viw, ulviw
" —
3~

Sternschaltung Dreieckschaltung

Anschluss Bremswiderstand mit Temperaturschalter

37.0 kW ... 65.0 kW
Gewindebolzen M8x25

Leiterquerschnitt bis 70 mm?’

| U | Y, |W|Rb1|Rb2|@|

70.8 Ib-in

I ’ 8 Nm

*lg
Rb1l Rb2

. Optional kénnen die Gerdte in dieser GroBe ohne Brems-Chopper bezogen werden und
| | sind dann ohne Anschlussklemmen flr den Bremswiderstand ausgefUhrt.
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7.5.5 BaugroBe 7: ACU 401 (75,0 bis 132,0 kW)

Gefahrliche Spannung
Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen fiihren auch nach der Freischaltung

des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.

e Die Spannungsfreiheit tberpriifen.

e Die Netzleitungen an der Klemme X1, die Motorleitungen und den Bremswider-
stand an der Klemme X2 leistungslos anklemmen und leistungslos trennen.

e Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerat gear-
beitet werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugréBen 1 bis 7 mindestens
3 Minuten .

° (

el © ojo o [0 N

u v W m
88.5 Ib-in
ngbZ Ko 0@
N o oo 5
L1 L2 L3 -
. i L1213 @
il
o o o o L1L2 L3 PE
I o o 3ph / 400V AC

Gewindebolzen M8x20
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00000 B,
= || © oJ© o] [c 0
U Vv W

ofRB2  ZK+ [

5 o9
|

12 L3 ZK

H

O
=
GG

Sternschaltung Dreieckschaltung

Gewindebolzen M8x20

(]
]
o
o

O O
O O

10 Nm
88.5 Ib-in

[0

c@ O O
O O

SRINCRe

ZK+ Rb2

Gewindebolzen M8x20

Optional kénnen die Gerdte in dieser GroBe ohne Brems-Chopper bezogen werden und
sind dann ohne Anschlussklemmen fiir den Bremswiderstand ausgefiihrt.
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7.6 Steuerklemmen

VORSICHT
Anliegende Spannung
Die Seuerklemmen kénnten Spannungen fiihren.

e Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern.
e Die Spannungsfreiheit tberprifen.

Die Netzleitungen, die Motorleitungen und den Bremswiderstand leistungslos
anklemmen und leistungslos trennen.

Die Steuer- und Softwarefunktionalitdt ist fiir einen funktionssicheren und wirtschaftlichen Betrieb frei
konfigurierbar. Die Betriebsanleitung beschreibt die Werkseinstellung der Standardanschlisse in der
jeweiligen Konfiguration 30 und die Softwareparameter zur Einstellung.

Wieland DST85 / RM3,5

" [ o014..15mm’

AWG 30 ... 16
f B o014..15mm’
AWG 30 ... 16
{  Elmo25..1.0mm’
AWG 22 ... 18
ST = o025..075mm’
AWG 22 ... 20
0.2...0.3Nm
1.8 ... 2.7 Ib-in
KI. Beschreibung

1 |- Spannungsausgang 20 V, Imax=180 mA 1) oder

- Eingang fiir externe Spannungsversorgung DC 24 V £10%

2 Masse/GND 20 V und Masse/GND 24 V (ext.)

3 Digitaleingang STOA (1. Abschaltpfad fiir die Funktion ,Sicher abgeschaltetes
Moment"), Umax=DC 30 V, 10 mA bei DC 24 V, Eingangswiderstand: 2,3 kQ,
SPS-kompatibel, Ansprechzeit ca. 10 ms

4 | Digitaleingang S2IND, Umax=DC 30 V, 10 mA bei DC 24 V,
Eingangswiderstand: 2,3 kQ, SPS-kompatibel, Ansprechzeit ca. 2 ms

5 Digitaleingang S3IND, Umax=DC 30 V, 10 mA bei DC 24 V,
Eingangswiderstand: 2,3 kQ, SPS-kompatibel, Ansprechzeit ca. 2 ms

6 |Digitaleingang S4IND, Umax=DC 30 V, 10 mA bei DC 24 V,
Eingangswiderstand: 2,3 kQ, SPS-kompatibel,
Freguenzsignal: 0...30 V, 10 mA bei 24 V, fmax=150 kHz

7 |Digitaleingang S5IND, Umax=DC 30 V, 10 mA bei DC 24V,
Eingangswiderstand: 2,3 kQ, SPS-kompatibel,
Frequenzsignal: 0...30 V, 10 mA bei 24 V, fmax=150 kHz
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KI. Beschreibung

1 Digitaleingang S6IND, Umax=30 V, 10 mA bei 24 V, Eingangswiderstand: 2,3 kQ,
SPS-kompatibel, Ansprechzeit ca. 2 ms

2 Digitaleingang STOB (2. Abschaltpfad fiir die Funktion ,Sicher abgeschaltetes
Moment"), Umax=30 V, 10 mA bei 24 V, Eingangswiderstand: 2,3 kQ,
SPS-kompatibel, Ansprechzeit ca. 10 ms

Digitalausgang S10UT, U=24 V, Imax=50 mA, liberlast- und kurzschlussfest

4 | Multifunktionsausgang MFO1,

Analogsignal: U=24 V, Imax=50 mA, pulsweitenmoduliert, frwm=116 Hz,
Digitalsignal: U=24 V, Imax=50 mA, lberlast- und kurzschlussfest,
Frequenzsignal: 0...24 V, Imax=50 mA, fmax=150 kHz

Referenzausgang 10 V, Imax=4 mA

6 [Multifunktionseingang MFI1,

Analogsignal: Auflésung 12 Bit, 0...+10 V (Ri=70 kQ), 0...20 mA (Ri = 500 Q),
Digitalsignal: Ansprechzeit ca. 4 ms, Umax = 30 V, 4 mA bei 24 V,
SPS-kompatibel

7 Masse/GND 10 V

w

(051

1)  Der Spannungsausgang an der Klemme X210A.1 darf maximal mit einem Strom
Imax=180 mA belastet werden. Der maximal zur Verfliigung stehende Strom wird
durch den Digitalausgang S10UT und Multifunktionsausgang MFO1 reduziert.

Pegel:
Low: 0V .. 3V, High: 12V ... 30V

Digitaleingdange (X210A.3 ... X210B.2)
Digitalausgang (X210B.3)

7.6.1 Externe DC 24 V Spannungsversorgung

Gerateschaden méoglich

Die digitalen Eingdnge und die DC 24 V Klemme der Steuerelektronik sind fremdspan-
nungsfest bis DC 30 V. Hohere Spannungspegel kdnnten das Gerat zerstéren.

e Hohere Spannungspegel vermeiden.

¢ Geeignete externe Spannungsversorgungen mit einem maximalen Ausgangspe-
gel von DC 30 V verwenden oder Sicherungen passend zum Gerateschutz di-
mensionieren.

Die bidirektionalen Steuerklemmen X210A.1/ X210A.2 kénnen als Spannungsausgang oder Span-
nungseingang verwendet werden. Der Anschluss einer externen Spannungsversorgung von DC 24 V
+10% an die Klemmen X210A.1/X210A.2 erméglicht auch bei abgeschalteter Netzspannung das Pa-
rametrieren, Aufrechterhalten der Funktion von Ein- und Ausgdngen und die Kommunikation.

Eingangsspannungsbereich DC 24V +10%

Eingangsnennstrom Max. 1,0 A (typisch 0,45 A)

Einschaltspitzenstrom Typisch: <20 A

Externe Absicherung Uber handelsiibliche Leitungsschutzelemente fiir Nennstrom, Cha-
rakteristik: trage

Sicherheit Sicherheitskleinspannungskreis (en: Extra safety low voltage,
SELV) nach EN 61800-5-1

Das Anwendungshandbuch ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment STO" beachten, insbe-
sondere wenn die dort beschriebene sicherheitsgerichtete Funktion verwendet wird.
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7.6.2 Relaisausgang

Der frei programmierbare Relaisausgang ist werkseitig mit der Uberwachungsfunktion verkniipft. Die
logische Verkniipfung mit verschiedenen Funktionen kann Uber Softwareparameter frei konfiguriert
werden. Der Anschluss des Relaisausgangs ist fiir die Funktion des Frequenzumrichters nicht unbe-
dingt erforderlich.

X10 Phoenix ZEC 1,5/35T5,0
" (—1 o02.15mm’
X10 AWG 24 ... 16
1 f B o02.15mm
517 ca0uT AWG 24 ... 16
] — § B 1o025..15mm’
AWG 22 ... 16
T = o025.15mm
AWG 22 ... 16
KI. Beschreibung

1... 3 [Relaisausgang, potentialfreier Wechslerkontakt, Ansprechzeit ca. 40 ms,
maximale Kontaktbelastung:
SchlieBer: AC5A/ 240V, DC5 A (ohmsch) / 24 V,

Offner: AC3A/240V, DC 1 A (ohmsch) / 24 V

7.7 X13-Anschluss bei ACU 501 und ACU 601

Bei Verwendung eines ACU 501 oder ACU 601 Gerdtes ist der Anschluss von AC 3x400 V auf der
Klemme X13 notwendig. Die Abbildung zeigt die Klemme X13 beispielhaft an einem luftgekiihlten Ge-
rat.

1..6 Nicht belegt
7 @ PE

8 L1

9 L2

10 L3

Anschlussleistung | > 1,2 kW
Anschlussspannung [ 400 V +- 10 %
Anschlussfrequenz |50 / 60 Hz

7.7.1 Motor-Thermo-Kontakt

Die Frequenzumrichter ACU sind geeignet, Bimetallschalter vom Motor auszuwerten. Werkseitig ist fir
diese Auswertung die Klemme X210B.1 (S6IND) als Eingang parametriert. SchlieBen Sie den Bimetall-
schalter an den digitalen Eingang und die DC 24 V Versorgung X210A.1 an. Fir die Parametrierung die
Abschnitte 14.6 ,Motortemperatur® und 16.4.5 ,, Thermokontakt™ beachten.
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7.7.2 Steuerklemmen — Anschlusspldane der Konfigurationen

WARNUNG

Beeintrachtigung von Sicherheitsfunktionen

A Bei Ansteuerung der digitalen Eingdnge S1IND/STOA und S2IND mit dem gleichen Sig-
A nal ist das sichere Abschalten der Energieversorgung zum Motor gemaB der Sicherheits-
funktion STO (,Sicher abgeschaltetes Moment") nicht gegeben.

e Auf korrekte Signalwege achten.

Die Steuerhardware und die Software der Frequenzumrichter sind nahezu frei konfigurierbar. Den
Steueranschlissen kénnen bestimmte Funktionen zugeordnet werden und die interne Verkniipfung
der Softwaremodule kann frei gewahlt werden.

Das modulare Konzept erlaubt somit die Anpassung des Frequenzumrichters an vielfdltige Antriebs-
aufgaben.

Fir etablierte Antriebsaufgaben sind die Anforderungen an die Steuerhardware und Software bekannt.
Diese bestimmten Schaltungen der Steueranschliisse und internen Funktionszuordnungen der Softwa-
remodule stehen in Konfigurationen zur Verfligung. Die Zuordnungen kdnnen durch den Parameter
Konfiguration 30 ausgewahlt werden. Die Konfigurationen werden im folgenden Abschnitt beschrie-
ben.

ﬂl Die Gerdte ACU der Geratereihe ACTIVE Cube haben die Funktion STO (,Sicher abge-

schaltetes Moment") integriert. Wird diese Funktion nicht bendétigt, muss das Signal ,,Reg-
lerfreigabe™ auf die Eingange S1IND/STOA und S7IND/STOB gefiihrt werden.

Die Eingédnge S1IND/STOA und S7IND/STOB sind in Reihe geschaltet.

7.8  Ubersicht Konfigurationen

Der folgenden Tabelle kénnen Sie entnehmen, welche Kombination von Funktion und Regelverfahren
moglich ist. Die Konfigurationen ,Standard", ,, Technologieregler® und ,Drehmomentregelung" werden
in den folgenden Abschnitten erklart. Fiir die Konfigurationen ,Elektronisches Getriebe", , Positionie-
rung” und ,Bremsenregelung" die entsprechenden Anwendungshandbiicher beachten.

Konfigurationen:

Standard 110 410 210 510 610
Technologieregler 111 411 211 511 611
Elektronisches Getriebe 115 415 215 515

mit Lageregler 1
Elektronisches Getriebe

| 116 216 516
+ Indexregler Y
Drehmomentregelung 430 230 530 630
Positionierung 440 240 540 640
Bremsenregelung 3 160 460 260 560

Folgende Handbiicher beachten:

1) Anwendungshandbuch Elektronisches Getriebe Lageregelung und Indexregelung
2) Anwendungshandbuch Positionierung

3) Anwendungshandbuch Hubwerksantriebe Bremsenansteuerung und Lastschatzung
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Die Regelverfahren 2xx kdnnen mit HTL-Gebern (mit oder ohne Referenzspur) am Basis-
gerat oder an einem Erweiterungsmodul betrieben werden.

Fir die Nutzung der Regelverfahren 2xx mit TTL-Gebern ist ein Erweiterungsmodul er-

forderlich.

Fir den Betrieb einer Synchronmaschine (Regelverfahren 5xx) ist ein Erweiterungsmodul
EM-RES zur Auswertung von Resolversignalen erforderlich.

Fir den Betrieb mit Absolutwertgebern (Hiperface, EnDat2.1, SSI) ist ein Erweiterungs-
modul EM-ABS zur Auswertung der Signale erforderlich.

7.8.1 Konfiguration 110 — Geberlose Regelung

Die Konfiguration 110 beinhaltet die Funktionen zur drehzahlverénderlichen Regelung einer Asyn-
chronmaschine in einer Vielzahl von Standardanwendungen. Die Motordrehzahl stellt sich entspre-
chend dem eingestellten Verhaltnis von Sollfrequenz und notwendiger Spannung ein.

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V

S1IND
S2IND

S3IND
S4IND
S5IND

o[

El
4

T
Mo

x
N
[y
o

B

S6IND
S7IND
S10UT
MFO1A
+10V/ 4 mA
MFI1A

GND 10V

Q
Pofrfelefi-]

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang flir externe Spannungsver-
sorgung DC 24 V £10%

X210A.2 | Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)

X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210A.4 | Start Rechtslauf

X210A.5 | Start Linkslauf

X210A.6 | Datensatzumschaltung 1

X210A.7 | Datensatzumschaltung 2

X210B.1 | Motor-Thermokontakt

X210B.2 | Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210B.3 | Laufmeldung

X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz

X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fir
Sollwertpotentiometer

X210B.6 | Drehzahlsollwert 0...+10 V

X210B.7 |Masse 10V
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7.8.2 Konfiguration 111 — Geberlose Regelung mit Technologieregler

Die Konfiguration 111 erweitert die geberlose Regelung um Softwarefunktionen die in verschiedenen
Anwendungen die kundengerechte Anpassung erleichtern. Der Technologieregler ermdglicht eine Vo-
lumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Drehzahlregelung.

ol

El
4

Mo

X210A

+20 V/180 mA
GND 20V

S1IND
S2IND

S3IND
S4IND
S5IND

X210B

PMofrfafoff-

S6IND
S7IND
S10UT
MFO1A

+10 V/4 mA
MFI1A

GND 10V

X210A.1

Spannungsausgang +20 V oder
Eingang flr externe Spannungsver-
sorgung DC 24 V £10%

X210A.2

Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)

X210A.3

Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210A.4

Festprozentwertumschaltung 1

X210A.5

Festprozentwertumschaltung 2

X210A.6

Datensatzumschaltung 1

X210A.7

Datensatzumschaltung 2

X210B.1

Motor-Thermokontakt

X210B.2

Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210B.3

Laufmeldung

X210B.4

Analogsignal der Istfrequenz

X210B.5

Versorgungsspannung +10 V

X210B.6

Prozentistwert 0...+10 V

X210B.7

Masse 10 V

7.8.3 Konfiguration 410 — Geberlose feldorientierte Regelung

Die Konfiguration 410 beinhaltet die Funktionen fiir die geberlose feldorientierte Regelung einer Asyn-
chronmaschine. Die aktuelle Motordrehzahl wird aus den momentanen Strémen und Spannungen in
Kombination mit den Maschinenparametern ermittelt. Die getrennte Regelung von drehmoment- und
flussbildendem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik bei hohem Lastmoment.

[Mofrfafeolo]-

X210A

+20 V/180 mA
GND 20V

S1IND
S2IND

S3IND
S4IND
S5IND

X210B

pofrfofe]n)-

S6IND
S7IND
S10UT
MFO1A
+10V/4 mA
MFI1A

GND 10V

X210A.1

Spannungsausgang +20 V oder
Eingang flir externe Spannungsver-
sorgung DC 24 V £10%

X210A.2

Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)

X210A.3

Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210A.4

Start Rechtslauf

X210A.5

Start Linkslauf

X210A.6

Datensatzumschaltung 1

X210A.7

Datensatzumschaltung 2

X210B.1

Motor-Thermokontakt

X210B.2

Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210B.3

Laufmeldung

X210B.4

Analogsignal der Istfrequenz

X210B.5

Versorgungsspannung +10 V fir
Sollwertpotentiometer

X210B.6

Drehzahlsollwert 0...+10 V

X210B.7

Masse 10 V
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7.8.4 Konfiguration 411 — Geberlose feldorientierte Regelung mit
Technologieregler

Die Konfiguration 411 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung der Konfiguration 410 um einen
Technologieregler. Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Drehzahlregelung.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang fiir externe Spannungsver-
XZTIOI:ZO V/180 mA sorgung DC 24V £10%
_______________ > GND 20 V X210A.2 | Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
» 3| S1IND X210A.3 | Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
———1 4 | S2IND pfad der Sicherheitsfunktion STO)
proase s E S3IND X210A.4 | Festprozentwertumschaltung 1
vt | 6 | S4IND X210A.5 |keine Funktion zugeordnet
) G | 7 | SSIND X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
X210B
[ 1] S6IND
STOB . » 2 | S7IND X210B.1 | Motor-Thermokontakt
eV e 3 | S10UT X210B.2 |Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
.......................... @"‘T MFO1A : 9 gang ST ( - Abscha
— pfad der Sicherheitsfunktion STO)
5] +10V/4 mA
+ T MFI1A X210B.3 Laufmeldung
_ 7 | GND 10 V X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz
T X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V
X210B.6 | Prozentistwert 0...+10V
X210B.7 |Masse 10V
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7.8.5 Konfiguration 430 — Geberlose feldorientierte Regelung, drehzahl-

und drehmomentgeregelt

Die Konfiguration 430 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung der Konfiguration 410 um eine
Drehmomentregelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein entspre-
chendes Betriebsverhalten der Anwendung (bertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderli-
cher Regelung und drehmomentabhangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

X210A
+20 V/180 mA
GND 20 V

S1IND
S2IND

[ 5 | S3IND
“STLLL S i S4IND
| 7 | S5IND

X210B

S6IND
S7IND
S10UT
MFO1A
+10V/ 4 mA
MFI1A

GND 10V

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang fiir externe Spannungsver-
sorgung DC 24V £10%

X210A.2 |Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)

X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210A.4 | Start Rechtslauf

X210A.5 | Umschaltung n-/M-Regelfunktion

X210A.6 | Datensatzumschaltung 1

X210A.7 | Datensatzumschaltung 2

X210B.1 | Motor-Thermokontakt

X210B.2 |Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210B.3 |Laufmeldung

X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz

X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fiir
Sollwertpotentiometer

X210B.6 |Drehzahlsollwert 0...4+10 V oder
Drehmomentsollwert als Prozent-
wert

X210B.7 |Masse 10V
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7.8.6 Konfiguration 210 — Feldorientierte Regelung, drehzahlgeregelt

Die Regelverfahren 2xx kénnen mit HTL-Gebern (mit oder ohne Referenzspur) am
Basisgerat oder an einem Erweiterungsmodul betrieben werden.
Fir die Nutzung der Regelverfahren 2xx mit TTL-Gebern ist ein Erweiterungsmodul

erforderlich.

Fir den Betrieb mit Absolutwertgebern (Hiperface, EnDat2.1, SSI) ist ein Erweite-
rungsmodul EM-ABS zur Auswertung der Signale erforderlich.

Die Konfiguration 210 beinhaltet die Funktionen fiir die drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung
einer Asynchronmaschine mit Drehgeberriickfiihrung. Die getrennte Regelung von drehmoment- und
flussbildendem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die notwendige
Drehgeberriickfihrung fiihrt zu einem exakten Drehzahl- und Drehmomentverhalten.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang fiir externe Spannungsver-

X210A sorgung DC 24 V £10%
| 1 [+20V/180 mA | X210A.2 |Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
12/ GND 20V X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
E 0_/_% gémg pfad der Sicherheitsfunktion STO)
N | I S 5 S3IND X210A.4 | Start Rechtslauf
EN B 61 saInD X210A.5 | Start Linkslauf
&) A7 ssIND X210A.6 | Drehgeber Spur B
X210A.7 | Drehgeber Spur A
@ X210B
STOB =% ggmg X210B.1 | Motor-Thermokontakt
A |Z|+ 3 | S10UT X210B.2 | Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
....................... @+z MEO1A pfad der Sicherheitsfunktion STO)
| 5| +10V/4 mA | X210B.3 | Laufmeldung
[]4—1 MFI1A X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz
7

GND 10V X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fiir
Sollwertpotentiometer

X210B.6 | Drehzahlsollwert 0...+10V
X210B.7 |Masse 10 V
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7.8.7 Konfiguration 211 - Feldorientierte Regelung, mit Technologieregler

Die Konfiguration 211 erweitert die drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung der Konfiguration 210
um einen Technologieregler. Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Dreh-
zahlregelung.

x
N
[y
o

A

+20 V/180 mA

GND 20 V

N\

S1IND
S2IND
S3IND

I
[Mofrf ool

S4IND

S5IND

X210B
[ 1] S6IND

S7IND
S10UT
MFO1A
+10 V/4 mA

MFI1A
GND 10V

Pofrfafofl-

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang fiir externe Spannungsver-
sorgung DC 24V £10%

X210A.2 |Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)

X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210A.4 | Festprozentwertumschaltung 1

X210A.5 |keine Funktion zugeordnet

X210A.6 | Drehgeber Spur B

X210A.7 | Drehgeber Spur A

X210B.1 | Motor-Thermokontakt

X210B.2 | Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210B.3 | Laufmeldung

X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz

X210B.5 |Versorgungsspannung +10V

X210B.6 | Prozentistwert 0...+10V

X210B.7 |Masse 10V

7.8.8 Konfiguration 230 — Feldorientierte Regelung, drehzahl- und
drehmomentgeregelt
Die Konfiguration 230 erweitert die Konfiguration 210 um Funktionen zur drehmomentabhangigen
feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein ent-
sprechendes Betriebsverhalten der Anwendung Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlver-
anderlicher Regelung und drehmomentabhéngiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

x
N
[y
o

A

+20 V/180 mA

GND 20V

S1IND
S2IND
S3IND

|
[Mofrf ool

S4IND

S5IND

B
S6IND

x
N
[y
(=]

S7IND
S10UT
MFO1A

+10 V/4 mA
MFI1A

GND 10V

ool

X210A.1

Spannungsausgang +20 V oder Ein-
gang fir externe Spannungsversor-
gung DC 24V £10%

X210A.2

Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)

X210A.3

Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210A.4

Start Rechtslauf

X210A.5

Umschaltung n-/M-Regelfunktion

X210A.6

Drehgeber Spur B

X210A.7

Drehgeber Spur A

X210B.1

Motor-Thermokontakt

X210B.2

Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
pfad der Sicherheitsfunktion STO)

X210B.3

Laufmeldung

X210B.4

Analogsignal der Istfrequenz

X210B.5

Versorgungsspannung +10 V fir
Sollwertpotentiometer

X210B.6

Drehzahlsollwert 0...+10 V oder
Drehmomentsollwert als Prozentwert

X210B.7

Masse 10 V
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7.8.9 Konfiguration 510 — Feldorientierte Regelung einer
Synchronmaschine, drehzahlgeregelt

Fir den Betrieb einer Synchronmaschine (Regelverfahren 5xx) ist ein Erweiterungsmo-
dul EM-RES zur Auswertung von Resolversignalen erforderlich.

Fir den Betrieb mit Absolutwertgebern (Hiperface, EnDat2.1, SSI) ist ein Erweite-
rungsmodul EM-ABS zur Auswertung der Signale erforderlich.

Beachten Sie auch die Betriebsanleitung des Erweiterungsmoduls fiir den Anschluss des
Resolvers oder Absolutwertgebers.

Die Konfiguration 510 beinhaltet die Funktionen fiir die drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung
einer Synchronmaschine mit Resolverriickfiihrung. Die getrennte Regelung von drehmoment- und
flussbildendem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die notwendige
Resolverriickfiihrung fiihrt zu einem exakten Drehzahl- und Drehmomentverhalten.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang fir externe Spannungsver-
X210A sorgung DC 24 V £10%

| 11+20V/180 mA | X210A.2 |Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
L 2 {GND 20V X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
._/_'% g%mg pfad der Sicherheitsfunktion STO)
S 5 S3IND X210A.4 | Start Rechtslauf
S T S4IND X210A.5 | Start Linkslauf
- [ 71 s51nD X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
X210B
. Nea B X210B.1 | Motor-Thermokontakt
.1Z|+ 3] s1ouT X210B.2 | Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
....................... @+z MFO1A pfad der Sicherheitsfunktion STO)
[ 5| +10V/4 mA | X210B.3 |Laufmeldung
[]4—1 MFI1A X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz
| 7| GND 10V X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fir

Sollwertpotentiometer
X210B.6 | Drehzahlsollwert 0...+10V
X210B.7 |Masse 10V
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7.8.10 Konfiguration 511 —Feldorientierte Regelung einer
Synchronmaschine mit Technologieregler
Die Konfiguration 511 erweitert die feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine der Konfigurati-

on 510 um einen Technologieregler. Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder
Drehzahlregelung.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
AV X210A Eingang fur externe Sopannungsver-
oxt. [1]+20 V/180 mA sorgung DC 24V £10%
__________________________________________ 2 |GND 20 V X210A.2 | Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
STOA » 3 | S1IND X210A.3 | Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
— —1.4 | S2IND pfad der Sicherheitsfunktion STO)
: """" % S3IND X210A.4 | Festprozentwertumschaltung 1
) S ] ggmg X210A.5 [keine Funktion zugeordnet
— X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
X210B
[ 1] S6IND
» 2 | S7TIND X210B.1 | Motor-Thermokontakt
z S10UT X210B.2 |Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
14 | MFO1A pfad der Sicherheitsfunktion STO)
+ % ;4;?1)/\/4 MA  [X210B.3 |Laufmeldung
_ 7 GND 10 V X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz
— X210B.5 | Versorgungsspannung +10V
X210B.6 | Prozentistwert 0...+10V
X210B.7 |Masse 10V

7.8.11 Konfiguration 530 — Feldorientierte Regelung einer
Synchronmaschine, drehzahl- und drehmomentgeregelt

Die Konfiguration 530 erweitert die Konfiguration 510 um Funktionen zur drehmomentabhangigen
feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein ent-
sprechendes Betriebsverhalten der Anwendung Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlver-
anderlicher Regelung und drehmomentabhéngiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang flr externe Spannungsver-
X210A sorgung DC 24 V +10%
[1]+20 /180 mA [ X210A.2 | Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
---------------- [2GND 20V X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
» 3 [S1IND pfad der Sicherheitsfunktion STO)
[ |4 ]S2IND X210A.4 | Start Rechtslauf
: % S3IND X210A.5 | Umschaltung n-/M-Regelfunktion
) ] ggmg X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
— X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
X210B
1| S6IND X210B.1 | Motor-Thermokontakt
STOB - » 2 | S7TIND X210B.2 |Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
L Sl Z+ 3| S10UT pfad der Sicherheitsfunktion STO)
........................ @+T MFO1A
|t | X210B.3 | Laufmeldung
I:] |5 | +10V/4mA 351084 Analogsignal der Istfrequenz
<+<—— 6 | MFI1A m
— X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fir
7| GND 10V .
— Sollwertpotentiometer
X210B.6 |Drehzahlsollwert 0...+10 V oder
Drehmomentsollwert als Prozentwert
X210B.7 |Masse 10V
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7.8.12 Konfiguration 610 — Geberlose Feldorientierte Regelung einer
Synchronmaschine, drehzahlgeregelt

Die Konfiguration 610 beinhaltet die Funktionen fiir die geberlose feldorientierte Regelung einer Syn-
chronmaschine ohne Resolverriickfiihrung. Die getrennte Regelung von drehmoment- und flussbilden-
dem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die fehlende Resolverriick-
fiihrung resultiert gegeniiber der Konfiguration 510 in einem leichten Verlust der Dynamik und Dreh-
zahlgiite.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang flr externe Spannungsver-
X210A sorgung DC 24 V +10%

| 11+20 V/180 mA [x210A.2 |Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
:% 5'1\11%0 v X210A.3 | Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
b— 2 S2IND pfad der Sicherheitsfunktion STO)
RN ? S3IND X210A.4 | Start Rechtslauf
_—— 6| S4IND X210A.5 |Start Linkslauf
| G | 7 | S5IND X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
X210B
<TOB ‘% ggmg X210B.1 | Motor-Thermokontakt
'1Z|+ 'T S10UT X210B.2 | Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
______________________ “©* 4] MFO1A pfad der Sicherheitsfunktion STO)
5| +10 V/4 mA [ X210B.3 |Laufmeldung
I:I<—z MFI1A X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz
| 7| GND 10V X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fir

Sollwertpotentiometer
X210B.6 | Drehzahlsollwert 0...+10 V
X210B.7 |Masse 10 V

7.8.13 Konfiguration 611 — Geberlose Feldorientierte Regelung einer
Synchronmaschine mit Technologieregler

Die Konfiguration 611 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine der
Konfiguration 610 um einen Technologieregler. Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fill-
stands- oder Drehzahlregelung.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
X210A Eingang fur externe Spannungsver-
1] +20 V/180 mA sorgung DC 24 V £10%
................ 2 | GND 20 V X210A.2 | Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
» 3 | SIIND X210A.3 |Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
— —1 4 | S2IND pfad der Sicherheitsfunktion STO)
o1 5 | S3IND X210A.4 | Festprozentwertumschaltung 1
‘: % ggmg X210A.5 |keine Funktion zugeordnet
— X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
X210B
[ 1] S6IND
2 | S7IND X210B.1 | Motor-Thermokontakt
[37] s1ouT X210B.2 |Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
-1 4 | MFO1A pfad der Sicherheitsfunktion STO)
+ % ;é?lx/“ mA  [X210B.3 Laufmeldung
_ | GND 10 V X210B.4 | Analogsignal der Istfrequenz
— X210B.5 | Versorgungsspannung +10 V
X210B.6 | Prozentistwert 0...+10 V
X210B.7 |Masse 10V
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7.8.14 Konfiguration 630 — Geberlose Feldorientierte Regelung einer
Synchronmaschine, drehzahl- und drehmomentgeregelt

Die Konfiguration 630 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung der Konfiguration 610 um eine
Drehmomentregelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein entspre-
chendes Betriebsverhalten der Anwendung (bertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderli-
cher Regelung und drehmomentabhangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

X210A.1 |Spannungsausgang +20 V oder
Eingang fiir externe Spannungsver-
sorgung DC 24V £10%
X210A X210A.2 | Masse 20 V/ Masse 24 V (ext.)
_______________ L 20 V180 MA [X210A.3 | Digitaleingang STOA (1. Abschalt-
» 31 S1IND pfad der Sicherheitsfunktion STO)
———1 4 | S2IND X210A.4 | Start Rechtslauf
b 5 | S3IND X210A.5 |Umschaltung n-/M-Regelfunktion
R [ 6 | S4IND X210A.6 | Datensatzumschaltung 1
) G | 7 | S5IND X210A.7 | Datensatzumschaltung 2
XE) B X210B.1 | Motor-Thermokontakt
STOB ‘% ggmg X210B.2 | Digitaleingang STOB (2. Abschalt-
O |Z|+ ____________ g 31 s10uT pfad der Sicherheitsfunktion STO)
v (P 4| MFO1A X210B.3 | Laufmeldung
5] +10 v/ 4 mA [X210B.4 |Analogsignal der Istfrequenz
[]4—1 MFI1A X210B.5 |Versorgungsspannung +10 V fiir
| 7| GND 10V Sollwertpotentiometer
X210B.6 |Drehzahlsollwert 0...4+10 V oder
Drehmomentsollwert als Prozent-
wert
X210B.7 |Masse 10V

7.9 Hinweise zur Installation gemafn UL508c

Der thermische Motorschutz gemaB UL508c kann in Geraten, die mit ,TM included" unterhalb des
Typenschilds gekennzeichnet, realisiert werden. Fiir ACU Gerate ohne den Hinweis ,TM included" gilt
gemaB UL508c: Motor Ubertemperatur Erkennung wird durch das Gerét nicht bereitgestellt.

Der Anschluss und die Parametrierung zur thermischen Motor-Auswertung ist in Kapitel
14.6 "Motortemperatur"”, 16.4.5 "Thermokontakt" und 19.5 "Motorschutz" beschrieben.

Fir eine Installation gemaB UL508c darf die Absicherung der Netzzuleitung nur mit entsprechend zu-
gelassenen Sicherungen ausgefiihrt werden. Die zugelassenen Sicherungen sind in Kapitel
5 "Technische Daten" beschrieben.

Fir eine Installation gemaB UL508c darf die im Kapitel 5 "Technische Daten" angegeben maximalen
Temperaturen nicht iberschritten werden.

Fir eine Installation gemaB UL508c diirfen nur Kupferleitungen mit einem thermischen Bemessungs-
wert von 60/75°C verwendet werden.

Fir eine Installation gemaB UL508c diirfen die Gerdte nur in Umgebungen entsprechend "Pollution
Degree 2" verwendet werden.

Samtliche Warn- und Markierungshinweise diirfen gemaf UL508c nicht entfernt werden.
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8 Bedieneinheit KP500
Die Parametrierung, Parameteranzeige und Steuerung des Frequenzumrichters kann Uber die optiona-
le Bedieneinheit KP500 erfolgen.

Die Bedieneinheit ist fiir den Betrieb des Frequenzumrichters nicht unbedingt erforderlich und kann
bei Bedarf aufgesteckt werden.

A\

VORSICHT
Gerateschaden moglich

Wenn die Bedieneinheit bei eingeschalteter Spannung angeschlossen wird, kdnnte dies
zu Gerateschaden fiihren.

e Nur bei ausgeschalteter Spannungsversorgung anschlieBen.

e Die Spannungsfreiheit priifen.

¢ Die Steuereingange und -ausgange miissen leistungslos anschlieBen und tren-
nen. Ansonsten kdnnen Bauteile beschadigt werden.

® |RUN |Starten des Antriebs und Wechseln in das CTRL Mend.
Driicken der RUN - Taste verzweigt zur Motorpotifunktion.
STOP | Wechseln in das CTRL Menli, Stoppen des Antriebs, Fehler quittieren
® | A VY |Navigieren in der Menustruktur und Auswéhlen von Parametern.
Parameterwerte vergréBern und verkleinern.
ENT | Aufrufen von Parametern oder Wechseln innerhalb der MenUstruktur.
Bestdtigen der gewahlten Funktion oder des Parameters.
ESC | Verlassen von Parametern oder Zuriickspringen innerhalb der Menlstruktur. Abbrechen
der Funktion oder Parameterwert zuriicksetzen.
FUN | Umschalten der Tastenfunktion und Zugang zu Sonderfunktionen.
® |Dreistellige 7-Segment-Anzeige zur Darstellung der Parameternummer.
@®@ |Finstellige 7-Segment-Anzeige fiir den aktiven Datensatz, Drehrichtung usw.
® |Anzeigen des gewdhlten Meniizweigs:

VAL Istwerte anzeigen.

PARA [ Parameter auswahlen und Parameterwerte einstellen.

CTRL |Funktionen auswahlen, die Uber die Bedieneinheit eingestellt und/oder angezeigt
werden kénnen:
SEtUP gefiihrte Inbetriebnahme.
CtrL  Motorpoti- und Jog-Funktion.

CPY Parameter kopieren Uber die Bedieneinheit:

ALL Alle Parameterwerte werden kopiert.
Act Nur die aktiven Parameterwerte werden kopiert.
FOr Speicher in der Bedieneinheit wird formatiert bzw. geldscht.

06/24

Operating Instructions ACU 85



@) Bonfiglioli

@ |Status- und Betriebsmeldungen:

WARN | Warnung vor einem kritischen Betriebsverhalten.

FAULT [Fehlerabschaltung mit zugehoriger Meldung.

RUN blinkend: signalisiert Betriebsbereitschaft.

leuchtend: signalisiert den Betrieb und die Freigabe der Endstufe.
REM aktive Fernsteuerung liber Schnittstellenverbindung.

F Funktionsumschaltung durch die FUN-Taste.

Flinfstellige 7-Segment-Anzeige fiir Parameterwert und Vorzeichen.
Physikalische Einheit zum angezeigten Parameterwert.

Aktive Beschleunigungs- oder Verzégerungsrampe.

Aktuelle Drehrichtung des Antriebs.

SJloin

8.1 Meniistruktur

Die Meniistruktur der Bedieneinheit ist entsprechend der grafischen Ubersicht angeordnet. Durch die
Pfeiltasten sowie ESC und ENT kann innerhalb des Meniis navigiert werden. Die vollstdndigen Infor-
mationen sind in der Software gespeichert und ermdglichen die flexible Verwendung der Optionen zur
Parametrierung und Steuerung der Frequenzumrichter.

A \"
VAL RUN A RUN A RUN A CTRL
RARA cRY
CoOCoO o OO OO O O DO O OO OO
\'4 \% \Y/
ENT) ESC) ENT) ESC) ENT ESC ) (29N
000 cRL (RN
v 0 - @
Fle FErd
,H U cr.  (RUN)
oPY

an
»ALL » atELP

8.2 Hauptmenii

Die verschiedenen Parameter und Informationen der Frequenzumrichter kdnnen mit Hilfe der Bedien-
einheit angezeigt werden. Die verschiedenen Funktionen und Parameter sind in vier Menlzweigen
gruppiert. Innerhalb der Menustruktur wird durch langeres Driicken oder mehrfaches Betatigen der
ESC-Taste in das Hauptmeni gewechselt.

In der folgenden Beschreibung der Tastenfunktionen bedeutet ein Pluszeichen (+)
zwischen den Tastensymbolen gleichzeitiges Betdtigen der Tasten.

Ein Komma (,) zwischen den Tastensymbolen bedeutet, die Tasten miissen nacheinan-
der betatigt werden.

w A oL Mentizweig — VAL
Anzeigen von Istwerten
v L Menizweig — PARA
S ~ G ~ Parameter anzeigen und verandern
Menlzweig — CPY
o A - Kopierfunktion der Parameter
v L Auswahl von Steuer- und Testfunktionen

Mit Hilfe der Pfeiltasten wahlen Sie den gewilinschten Menlizweig. Der gewahlte Menlizweig wird im
Display blinkend angezeigt.

Durch Driicken der ENT-Taste wahlen Sie den Meniizweig aus. Die Anzeige wechselt auf den ersten
Parameter oder die erste Funktion im gewahlten Meniizweig.
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Betatigen der ESC-Taste fiihrt zurlick in das Hauptmeni der Bedieneinheit.

AY Navigation in der Menistruktur und Anwahl eines Meniizweigs.
ENT Ubergang in den gewéhlten Meniizweig.

ESC Verlassen des Meniizweiges und Riicksprung zum Hauptmenii.
8.3 Istwertmenii (VAL)

Die Bedieneinheit zeigt im Menizweig VAL, abhangig von der gewahlten Konfiguration und den instal-

lierten
und di

Optionen, eine Vielzahl von Istwerten an. Die Betriebsanleitung dokumentiert die Parameter
e Basisfunktionen der Software, die mit dem jeweiligen Istwert verkniipft sind.

Esc E%‘uﬂ vaL RUN Eg_iu]g VAL RUN
allllf = ™"| Sek
<

o 20D,

EREe

®

el

Mit den Pfeiltasten die gewilinschte Nummer aus den in numerischer Reihenfolge angezeigten
Istwerten auswahlen.

Ist die héchste Parameternummer erreicht, wird nach Betdtigen der A-Taste die kleinste Pa-
rameternummer angezeigt.

Ist die kleinste Parameternummer erreicht, wird nach Betdtigen der V-Taste die hochste Pa-
rameternummer angezeigt.

Datensatzumschaltbare Istwertparameter werden im aktuellen Datensatz mit zugehdériger Da-
tensatznummer angezeigt. Die Siebensegmentanzeige zeigt den Datensatz 0, wenn die Istwer-
te in den vier Datensatzen gleich sind.

A+YV Wechseln zum Istwertparameter beim Einschalten.

FUN, A Anzeigen des letzten Istwertparameters (héchste Nummer).

FUN, Vv Anzeigen des ersten Istwertparameters (kleinste Nummer).

Mit der ENT-Taste den Istwert auswdhlen. Dieser wird mit aktuellem Parameterwert, Einheit
und aktivem Datensatz angezeigt.

Im Rahmen der Inbetriebnahme, Betriebs- und Fehleranalyse ist es méglich, jeden Istwertpa-
rameter gezielt zu Gberwachen.

Die Istwertparameter sind zum Teil in den vier zur Verfligung stehenden Datensdtzen ange-
ordnet. Sind die Parameterwerte in den vier Datensatzen identisch, wird der Istwert im Daten-
satz 0 angezeigt. Unterschiedliche Istwerte in den vier Datensdtzen werden im Datensatz 0
durch die Anzeige dIFF gekennzeichnet.

A,V Wechseln des Datensatzes bei umschaltbaren Istwerten.

FUN, A Maximalen Istwert bestimmen und dauerhaft anzeigen.

FUN, V¥ Minimalen Istwert bestimmen und dauerhaft anzeigen.

FUN, ENT | Anzeigen des Mittelwertes der IstwertgroBe im Zeitraum der Uberwachung.

Mit der ENT-Taste den ausgewahlten Istwert als Parameter fiir die Anzeige beim Einschalten
speichern. Kurzzeitig erscheint die Meldung SEt mit der Parameternummer. Beim Einschalten
des Frequenzumrichters wird zukiinftig dieser Istwert automatisch angezeigt.
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@ |Nachdem der Parameter abgespeichert wurde, kann der Wert erneut iberwacht und angezeigt
werden. Mit der ESC-Taste in die Parameterauswahl des Meniizweigs VAL wechseln.

8.4 Parametermenii (PARA)

Die innerhalb der gefiihrten Inbetriebnahme abgefragten Parameter sind aus bekannten Anwendun-
gen ausgewahlt und kénnen nach Bedarf durch weitere Einstellungen im Meniizweig PARA erganzt
werden. Die Betriebsanleitung dokumentiert die Parameter und die Basisfunktionen der Software, die
mit dem jeweiligen Istwert verknlpft sind.

RUN

I - B <

@ | Mit den Pfeiltasten die gewilinschte Nummer aus den in numerischer Reihenfolge angezeigten
Parametern auswahlen. Die Parameternummer wird mit dem aktiven Datensatz im Display
blinkend angezeigt.

Ist die héchste Parameternummer erreicht, wird nach Betdtigen der A-Taste die kleinste Pa-
rameternummer angezeigt.

Ist die kleinste Parameternummer erreicht, wird nach Betdtigen der V-Taste die hochste Pa-
rameternummer angezeigt.

Parameternummern > 999 werden an der fihrenden Stelle hexadezimal angezeigt (999, A00
.. B5 ... C66).

Datensatzumschaltbare Parameter werden im aktuellen Datensatz mit zugehériger Datensatz-
nummer angezeigt. Die Siebensegmentanzeige zeigt den Datensatz 0, wenn die Parameterwer-
te in den vier Datensatzen gleich sind.

A+YV Wechseln zum zuletzt gednderten Parameter.
FUN, A Anzeigen des letzten Parameters (h6chste Nummer).
FUN, V¥ Anzeigen des ersten Parameters (kleinste Nummer).

® [ Mit der ENT-Taste den Parameter auswéhlen. Dieser wird mit Parameterwert, Einheit und akti-
vem Datensatz angezeigt. Einstellungen im Datensatz 0 verdandern die Parameterwerte in den
vier Datensatzen.

@ | Mit den Pfeiltasten den Parameterwert einstellen oder eine Betriebsart auswahlen. Die Mdglich-
keiten der Einstellung sind vom Parameter abhdngig.

Das Halten der Pfeiltasten (iber lingere Zeit erméglicht eine schnelle Anderung der angezeig-
ten Werte. Nach einer Unterbrechung wird die Geschwindigkeit, mit der sich die Werte andern,
wieder reduziert.

Beginnt der Parameterwert zu blinken, wird die Geschwindigkeit, mit der sich die Werte an-
dern, wieder auf den Anfangswert zuriickgesetzt.

A+V Parameter auf die werkseitige Einstellung setzen.

FUN, A Parameter auf hochsten Wert einstellen.

FUN, Vv Parameter auf kleinsten Wert einstellen.

FUN , ENT | Wechseln des Datensatzes bei umschaltbaren Parametern.

® |Mit der ENT-Taste den Parameterwert speichern. Kurzzeitig wird die Meldun__g SEt mit Parame-
ternummer und Datensatz angezeigt. Zum Verlassen des Parameters ohne Anderung die ESC-
Taste betatigen.

Errl: EEPrO | Parameter konnte nicht gespeichert werden.
Err2: StOP | Parameter kann im Betrieb nur gelesen werden.
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| |Err3: Error |Sonstiger Fehler. |

@ |Nachdem der Parameter abgespeichert wurde, kann der Wert erneut verandert werden oder
mit der ESC-Taste in die Parameterauswahl gewechselt werden.

8.5 Kopiermenii (CPY)

Die Kopierfunktion der Bedieneinheit ermdglicht das Kopieren der Parameterwerte vom Frequenzum-
richter in einen nichtfliichtigen Speicher (upload) in der Bedieneinheit und das Zuriickspeichern der
Werte (download) in einen Frequenzumrichter.

Die Parametrierung sich wiederholender Anwendungen wird durch die Kopierfunktion erleichtert. Die
Funktion archiviert alle Parameterwerte unabhédngig von der Zugriffssteuerung und dem Wertebereich.
Der fiir die Dateien zur Verfligung stehende Speicherplatz in der Bedieneinheit wird dynamisch dem
Datenumfang entsprechend skaliert.

stellte Bedienebene ist gegebenenfalls iber den Parameter Bedienebene 28 anzupas-

@ Das Kopiermenii (CPY) ist in der Bedienebene 3 sichtbar und auszufiihren. Die einge-
sen.

8.5.1 Lesen der Speicherinformation

Wird der Menizweig CPY aufgerufen, werden die in der Bedieneinheit ge- HE
speicherten Daten ausgelesen. Dieser Vorgang dauert einige Sekunden. Fir -
die Dauer wird init und eine Fortschrittsanzeige angezeigt. Nach der Initiali- I Uk
sierung im Kopiermenii kann die Auswahl der Funktion erfolgen.
Wenn die vorhandenen Speicherinformationen in der Bedieneinheit nicht E@
glltig sind, wird die Initialisierung mit einer Fehlermeldung abgebrochen. o«
In diesem Fall muss der Speicher in der Bedieneinheit folgendermaBen for- EUDUD
matiert werden:
e Mit der ENT-Taste die Fehlermeldung bestatigen.
e Mit den Pfeiltasten die Funktion Formatieren FOr des Speichers aus- H@@
wahlen. opY
e Mit der ENT-Taste die Auswahl bestdtigen. F @ F

Die Anzeige zeigt fiir die Dauer der Formatierung das Kiirzel FCOPY
und eine Fortschrittsanzeige.

Nach wenigen Sekunden ist der Vorgang beendet. Die Anzeige zeigt HS
die Meldung rdY. o
e Die Anzeige mit der ENT-Taste bestatigen. P ﬁ%

1
ALL

Nun kann die Kopierfunktion ausgewahlt werden, wie im Folgenden be-
schrieben.

8.5.2 Meniistruktur

Das Kopiermeni CPY gliedert sich in drei grundsatzliche Teilfunktionen. Mit den Pfeiltasten kann zwi-
schen der Speicherfunktionalitdt und dem Ldschen der gespeicherten Daten gewahlt werden. Fir den
Vorgang jeweils die Quelle und das Ziel auswahlen. Die dreistellige Siebensegmentanzeige informiert
Uber den freien Speicherplatz im nichtfllichtigen Speicher der Bedieneinheit als Prozentwert.

Funktion — FOr @g
Mit der Funktion FOr kann der Speicher in der Bedieneinheit formatiert und =
geléscht werden. Dies kann bei der ersten Benutzung einer neuen Bedien- F @ﬂ:
einheit erforderlich sein.
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Funktion — ALL ng
Alle schreib- und lesbaren Parameterwerte werden Ubertragen. i
e Fir den Kopiervorgang diese Auswahl mit der ENT-Taste bestatigen ﬁB:B:
und mit der Auswahl der Quelle fortfahren.
Funktion — Act Eg
CPY

Es werden nur die aktiven Parameterwerte des Frequenzumrichters in die
Bedieneinheit kopiert. Die Anzahl der aktiven Parameterwerte ist abhangig ﬁﬁ&
von der aktuellen oder gewahlten Konfiguration des Frequenzumrichters.

Beim Kopieren der Daten von der Bedieneinheit zum Frequenzumrichter
werden, wie bei der Funktion ALL, alle gespeicherten Parameterwerte (iber-

tragen.

Fir den Kopiervorgang die Auswahl Act mit der ENT-Taste bestati-
gen und mit der Auswahl der Quelle fortfahren.

8.5.3 Auswahl der Quelle

Die Teilfunktionen ALL und Act im Menilizweig CPY sind anwendungsspezifisch parametrierbar. Die
Siebensegmentanzeige zeigt den freien Speicherplatz der Bedieneinheit an.

Mit den Pfeiltasten die Quelle (Src.) der Daten fiir den Kopiervorgang auswahlen (upload). Als
Datenquelle stehen entweder die Datensatze des Frequenzumrichters (Src. x) oder die Datei-
en der Bedieneinheit (Src. Fy) zur Verfligung.

Die ausgewdhlte Datenquelle mit der ENT-Taste bestatigen und mit der Auswahl des Ziels
fortfahren.

Src. 0 Die Daten der vier Datensatze des Frequenzumrichters werden kopiert.
Src. 1 Die Daten aus Datensatz 1 des Frequenzumrichters werden kopiert.
Src. 2 Die Daten aus Datensatz 2 des Frequenzumrichters werden kopiert.
Src. 3 Die Daten aus Datensatz 3 des Frequenzumrichters werden kopiert.
Src. 4 Die Daten aus Datensatz 4 des Frequenzumrichters werden kopiert.
Src. E Ein leerer Datensatz zum Ldschen einer Datei in der Bedieneinheit.
Src. F1 |Die Datei 1 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit ibertragen. 1)
Src. F2 [Die Datei 2 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit Ubertragen. 1)
Src. F3 [Die Datei 3 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit Ubertragen. 1)
Src. F4 |Die Datei 4 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit ibertragen. 1)
Src. F5 |Die Datei 5 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit ibertragen. 1)
Src. F6 [Die Datei 6 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit Ubertragen. 1)
Src. F7 [Die Datei 7 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit Ubertragen. 1)
Src. F8 [Die Datei 8 wird aus dem Speicher der Bedieneinheit libertragen. 1)

1) Leere Dateien, die noch nicht mit Daten gefiillt sind, werden nicht als Signalquelle angeboten. Der
Speicher der Bedieneinheit wird dynamisch verwaltet (Kapitel 8.5 "Kopiermenii (CPY)").

8.5.4 Auswahl des Ziels

Das Ziel (dSt.) fir den Kopiervorgang ist in gleicher Weise anwendungsspezifisch wahlbar. Die Daten-
quelle wird auf das ausgewahlte Ziel tibertragen (download).

Mit den Pfeiltasten das Ziel (dSt.) fiir die kopierten Daten auswahlen (download). Abhdngig
von der Wahl der Datenquelle stehen entweder die Datensatze des Frequenzumrichters (dSt.
x) oder noch nicht beschriebene Dateien der Bedieneinheit (dSt. F y) zur Verfiigung.

Die Auswahl mit der ENT-Taste bestdtigen. Der Kopiervorgang startet und die Anzeige zeigt
COPY.

dst. 0 Die vier Datensdtze des Frequenzumrichters werden Uberschrieben.
dst. 1 Die Daten werden in den Datensatz 1 des Frequenzumrichters kopiert.
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dst. 2 Die Daten werden in den Datensatz 2 des Frequenzumrichters kopiert.
dst. 3 Die Daten werden in den Datensatz 3 des Frequenzumrichters kopiert.
dst. 4 Die Daten werden in den Datensatz 4 des Frequenzumrichters kopiert.
dSt. F1 |Die Daten werden in die Datei 1 der Bedieneinheit iibertragen. 1)
dSt. F2 |Die Daten werden in die Datei 2 der Bedieneinheit ibertragen. 1)
dSt. F3 | Die Daten werden in die Datei 3 der Bedieneinheit ibertragen. 1)
dSt. F4 |Die Daten werden in die Datei 4 der Bedieneinheit iibertragen. 1)
dSt. F5 |Die Daten werden in die Datei 5 der Bedieneinheit iibertragen. 1)
dSt. F6 |Die Daten werden in die Datei 6 der Bedieneinheit ibertragen. 1)
dSt. F7 |Die Daten werden in die Datei 7 der Bedieneinheit ibertragen. 1)
dSt. F8 |Die Daten werden in die Datei 8 der Bedieneinheit iibertragen. 1)

1) Bereits vorhandene Dateien werden nicht als Ziel zur Speicherung angeboten.

8.5.5 Kopiervorgang
@ Das Ubertragen der Parametereinstellung auf den Frequenzumrichter erfordert die

Priifung der einzelnen Parameterwerte.

Der Wertebereich und die Parametereinstellung kénnen entsprechend dem Leistungs-
bereich des Frequenzumrichters unterschiedlich sein. Parameterwerte, die auBerhalb
des Wertebereichs liegen, fiihren zu einer Kopier.Fehlermeldung. Wenn durch das Ver-
andern der Parameter durch das Kopieren ein Geratefehler ausgelost wird, wird der
Geratefehler erst angezeigt nachdem der Kopiervorgang abgeschlossen ist.

Wahrend des Kopiervorgangs werden die Meldung COPY und als Fort- 31@
schrittsanzeige die Nummer des aktuell kopierten Parameters angezeigt.

Bei der Funktion Act werden nur die aktiven Parameterwerte kopiert. Mit der E ﬂ P %
Funktion ALL werden auch Parameter kopiert, die fiir die ausgewahlte Konfi-
guration keine Bedeutung haben.

CPY

Abhangig von der gewdhlten Kopierfunktion (ALL oder Act) ist der Kopier- g@g
vorgang nach ca. 100 Sekunden abgeschlossen und die Anzeige zeigt rdY. o
Durch Driicken der ENT-Taste wechselt die Anzeige in das Kopiermenl und r ﬂ%

mit Hilfe der ESC-Taste zur Auswahl des Ziels.

Wird wahrend des Kopiervorgangs die ESC-Taste betdtigt, wird der Kopier- ?gfg

vorgang abgebrochen und die Daten unvollsténdig Ubertragen. Die Anzeige
zeigt Abr und die Nummer des letzten Parameters, der kopiert wurde. % hﬂo

Die ENT-Taste fihrt zurlick zur Auswahl im Kopiermeni und die ESC-Taste
zur Auswahl des Ziels.

8.5.6 Fehlermeldungen

Die Kopierfunktion archiviert alle Parameter unabhangig von der Zugriffs-
steuerung und dem Wertebereich. Einige der Parameter sind nur schreibbar,
wenn der Frequenzumrichter nicht in Betrieb ist. Die Reglerfreigabe
(S1IND/STOA, S7IND/STOB) darf wahrend des Kopiervorgangs nicht akti-
viert werden und flihrt zu einem Abbruch der Datentlibertragung. Die Anzei-
ge zeigt StO und die Nummer des letzten Parameters, der kopiert wurde.
Wird die Reglerfreigabe wieder deaktiviert, wird der unterbrochene Kopier-
vorgang fortgesetzt.
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Die Dateniibertragung von der gewahlten Quelle zum Ziel wird von der Ko- E@
pierfunktion kontinuierlich tiberwacht. Tritt ein Fehler auf, wird der Kopier-
vorgang abgebrochen und die Meldung Err mit einem Fehlerschliissel ange- EU:B:
zeigt.

Schliissel Bedeutung

0 1 Schreibfehler im Speicher der Bedieneinheit;
den Kopiervorgang wiederholen. Bei erneuter Fehlermeldung den Speicher forma-

tieren.

2 Lesefehler im Speicher der Bedieneinheit;
den Kopiervorgang wiederholen. Bei erneuter Fehlermeldung den Speicher forma-
tieren.

3 Die SpeichergroBe der Bedieneinheit wurde fehlerhaft ermittelt.

Tritt dieser Fehler mehrfach auf, die Bedieneinheit austauschen.

4 Kein ausreichender Speicherplatz; die Daten sind unvollstandig.
Die unvollstandige Datei und nicht mehr benétigte Daten aus der Bedieneinheit

I6schen.
5 Die Kommunikation wurde gestdrt oder unterbrochen;
den Kopiervorgang wiederholen, ggf. die unvollstandige Datei lI6schen.
1 0 Ungiiltige Kennung einer Datei in der Bedieneinheit;

fehlerhafte Datei I6schen und falls erforderlich Speicher formatieren.
2 Der Speicherplatz der gewdhlten Zieldatei ist belegt;

Datei lI6schen oder andere Zieldatei in der Bedieneinheit verwenden.
3 Die zu lesende Quelldatei in der Bedieneinheit ist leer;

nur Dateien als Quelle auswdhlen, die sinnvolle Daten enthalten.

4 Fehlerhafte Datei in der Bedieneinheit;

defekte Datei I6schen und ggf. den Speicher formatieren.

2 0 Der Speicher in der Bedieneinheit ist nicht formatiert;
die Funktion FOr zum Formatieren im Kopiermeni ausfiihren.
3 0 Lesefehler eines Parameters aus dem Frequenzumrichter;
Kontakt zwischen Bedieneinheit und Frequenzumrichter priifen und Lesevorgang
wiederholen.
1 Schreibfehler eines Parameters im Frequenzumrichter;
Kontakt zwischen Bedieneinheit und Frequenzumrichter prifen und Schreibvorgang
wiederholen.
2 Unbekannter Parametertyp;
fehlerhafte Datei I6schen und falls erforderlich Speicher formatieren.
4 0 Die Kommunikation wurde gestdrt oder unterbrochen;

den Kopiervorgang wiederholen, ggf. die unvollstandige Datei I6schen.

8.6 Daten aus der Bedieneinheit auslesen

Die Betriebsart ,Parameteriibertragung® erméglicht die Ubertragung von Parameterwerten von der
Bedieneinheit KP 500 zum Frequenzumrichter. In dieser Betriebsart sind, mit Ausnahme der Funktion
COPY, alle anderen Funktionen der Bedieneinheit gesperrt. Die Ubertragung vom Frequenzumrichter
zur Bedieneinheit ist ebenfalls gesperrt.

Die Aktivierung der Bedieneinheit KP 500 zur Parameteriibertragung wird iber den Parameter Pro-

gramm(ieren) 34 vorbereitet. Die Bedieneinheit KP 500 muss dazu am Frequenzumrichter angeschlos-
sen sein.

.. Die Bedieneinheit KP 500 ist zur Parameteriibertragung vorberei-
Parameteriibertra- ) .
111 - un tet. Ein angeschlossener Frequenzumrichter kann Daten von der
gung Bedieneinheit empfangen.
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| 110 - Normalbetrieb Zuricksetzen der Bedieneinheit KP 500 auf Standardbetrieb. |

Die Bedieneinheit KP 500 kann nur dann zur Parameteriibertragung aktiviert werden,
wenn mindestens 1 Datei in der Bedieneinheit gespeichert ist. Ansonsten zeigt das

Display bei einem Aktivierungsversuch die Fehlermeldung ,FOA10".

8.6.1 Aktivieren

Die Bedieneinheit KP 500 kann sowohl Uber die Tasten der KP 500 als auch lber jedes verfiigbare
Kommunikationsmodul CM konfiguriert werden. Zum Konfigurieren und Aktivieren der Bedieneinheit
KP 500 wie folgt vorgehen:

Aktivieren Uber Tastatur der Bedieneinheit

e Im Parametermeni PARA mit den Pfeiltasten den Parameter Programm(ieren) 34 wahlen
und die Auswahl mit der Taste ENT bestatigen.

e Mit den Pfeiltasten den Wert 111 — Parameteriibertragung einstellen und die Auswahl mit der
Taste ENT bestatigen.
Die Bedieneinheit ist fiir die Aktivierung vorbereitet.

Vor der Dateniibertragung muss die Bedieneinheit initialisiert werden:

e Die Bedieneinheit vom Frequenzumrichter abziehen und erneut auf denselben oder auf einen
anderen Frequenzumrichter aufstecken.
Die Initialisierung startet. Fir die Dauer der Initialisierung wird init und eine Fortschrittsanzei-
ge angezeigt. Nach der Initialisierung ist die Bedieneinheit KP 500 bereit, Daten zum Frequen-
zumrichter zu Gbertragen.

‘ Die Einstellung des Parameters Programm(ieren) 34 auf den Wert 111 -

Parameteriibertragung kann mit der Bedieneinheit riickgangig gemacht werden, sofern
die Bedieneinheit noch nicht initialisiert ist.

e Im Parameter Programm(ieren) 34 mit den Pfeiltasten den Wert
110 — Normalbetrieb einstellen und mit der Taste ENT bestatigen.

Aktivieren tiber Kommunikationsmodul CM

| Das Aktivieren der Bedieneinheit mit Hilfe einer Kommunikationsverbindung ist nur

ﬂ moglich, wenn der Frequenzumrichter mit einem optional erhaltlichen Kommunikati-

onsmodul CM ausgerustet ist und die Kommunikation ber dieses Modul erfolgt. Die
Bedieneinheit muss dazu am Frequenzumrichter angeschlossen sein.

Kommunikationsverbindung zum Frequenzumrichter herstellen.
Kommunikation starten und tber die Kommunikationsschnittstelle den Parameter Pro-
gramm(ieren) 34 anwahlen.

o Uber die Kommunikationsschnittstelle im Parameter Programm(ieren) 34 den Wert 111 ein-
geben und bestatigen.

o Uber die Kommunikationsschnittstelle im Parameter Programm(ieren) 34 den Wert 123 ein-
geben und bestatigen.
Der Frequenzumrichter wird neu initialisiert. Die Anzeige der Bedieneinheit zeigt rESEt. Da-
nach startet die Initialisierung.

8.6.2 Daten iibertragen
Um eine Datei von der Bedieneinheit zum Frequenzumrichter zu lbertragen wie folgt vorgehen:

e Bedieneinheit KP 500 mit dem Frequenzumrichter verbinden.
Nach der Initialisierung zeigt die Anzeige die Datenquellen an, die zur Ubertragung zur Verfii-
gung stehen.

e Mit den Pfeiltasten die Datenquelle (Src. Fy) fir den Kopiervorgang zum Frequenzumrichter
auswahlen.
Als Datenquelle stehen gespeicherte Dateien der Bedieneinheit zur Verfiigung.
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Die gespeicherten Dateien der Bedieneinheit enthalten samtliche Informationen und
Parameter, die entsprechend der gewahlten Kopierfunktion ALL oder Act (siehe Kapitel

8.5 "Kopiermenii (CPY)") in der Bedieneinheit gespeichert sind.

e Die Auswahl mit der ENT-Taste bestatigen.
Der Kopiervorgang startet. Die Anzeige zeigt COPY und als Fortschrittsanzeige die Nummer
des aktuell kopierten Parameters.
Nach abgeschlossenem Kopiervorgang wird die Bedieneinheit erneut initialisiert.

8.6.3 Zuriicksetzen auf Normalbetrieb

Eine zur Parameteriibertragung aktivierte Bedieneinheit KP 500 kann iiber eine spezielle Tastenfolge
an der Bedieneinheit oder (iber jedes verfligbare Kommunikationsmodul CM auf vollstédndige Funktio-
nalitat (Standardbetrieb) zuriickgesetzt werden.

Zurlicksetzen an der Bedieneinheit

e Die Tasten RUN und STOP an der Bedieneinheit gleichzeitig ca. 1 Sekunde lang driicken.
Die Anzeige zeigt kurz — - — - - . AnschlieBend steht die oberste Mentiebene der Bedien-
einheit zur Verfiigung.

e Im Parametermenii PARA mit den Pfeiltasten den Parameter Programm(ieren) 34 wahlen
und die Auswahl mit der Taste ENT bestatigen.

e Mit den Pfeiltasten den Wert 110 — Normalbetrieb einstellen und die Auswahl mit der Taste
ENT bestatigen.
Die Bedieneinheit ist auf Normalbetrieb eingestellt.

Zuriicksetzen iiber Kommunikationsmodul CM und/oder mit der Bediensoftware VPlus

Das Zurlicksetzen der Bedieneinheit mit Hilfe einer Kommunikationsverbindung ist nur
moglich, wenn der Frequenzumrichter mit einem optional erhaltlichen Kommunikationsmo-

dul CM ausgerdstet ist und die Kommunikation Uber dieses Modul erfolgt.

e Kommunikationsverbindung zum Frequenzumrichter herstellen.

e Kommunikation starten und liber die Kommunikationsverbindung den Parameter Pro-
gramm(ieren) 34 anwahlen.

o Uber die Kommunikationsverbindung im Parameter Programm(ieren) 34 den Wert 110 ein-
geben bestdtigen.

o Uber die Kommunikationsverbindung im Parameter Programm(ieren) 34 den Wert 123 ein-
geben und mit Enter bestétigen.
Der Frequenzumrichter wird zuriickgesetzt. Die Anzeige der Bedieneinheit zeigt rESEt.
Nach dem Zuriicksetzen steht die Bedieneinheit mit vollstéandiger Funktionalitdt zur Verfligung.

8.7 Steuerungsmenii (CTRL)

|ﬂl Das Steuern des Antriebs Uber die Bedieneinheit erfordert zur Freigabe des Leistungsteils

die Beschaltung der Digitaleingange S1IND/STOA und S7IND/STOB.

Im Menizweig CTRL kénnen verschiedene Funktionen ausgewahlt werden, die eine Inbetriebnahme
erleichtern und das Steuern Uber die Bedieneinheit erméglichen.

Die Steuerung der Frequenzumrichter kann mit Hilfe der Bedieneinheit und/oder eines Kommunikati-
onsmoduls erfolgen.

Die Steuerung der Frequenzumrichter Uber ein optionales Kommunikationsmodul kann mit Hilfe des
Parameters Local/Remote 412 eingestellt werden. Mit diesem Parameter kann ausgewahlt bzw. ein-
geschrankt werden, welche Mdglichkeiten der Steuerung zur Verfliigung stehen. Abhdngig von der
gewahlten Betriebsart ist das Steuerungsmendi nur teilweise verfligbar. In Kapitel 19.3 "Bussteuerung”
sind die Betriebsarten des Parameters Local/Remote 412 detailliert beschrieben.
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8.8

a

Die Bedieneinheit ermdglicht die Steuerung des angeschlossenen Motors entsprechend der gewahlten
Betriebsart des Parameters Local/Remote 412.

Motor steuern iiber die Bedieneinheit

Das Steuern des Antriebs liber die Bedieneinheit erfordert zur Freigabe des Leistungsteils
die Beschaltung der Digitaleingange S1IND/STOA (STOA/Klemme X210A.3) und
S7IND/STOB (STOB/Klemme X210B.2). Dies sind die Eingange fiir die Abschaltpfade der
Sicherheitsfunktion STO - ,Sicher abgeschaltetes Moment".

RUN Esc RUN| Esc
CTRL RUN CTRL
v F@&F _ S F@%o’ _
0 © = - J7
b Hz o Hz O
6 o P}
46l .9 o o 360 .. 5
S 3503
i [H]Z srop eTor i Hz U
RUN V) (N a p@& CTR R o RUN V) (N
T < ﬂﬂﬂ mee . T ™
— Hz P}
450 ., 150
o Hz o Hz O
ESC RUN ESC RUN|
VU VU
VUO: vor Betdtigen der RUN-Taste war der Antrieb bereits in Betrieb.
Der Meniizweig CTRL kann Uber die Navigation innerhalb der Menstruktur oL Bl
erreicht werden. Die CtrL-Funktion beinhaltet Unterfunktionen, die entspre- I )
chend dem Betriebspunkt des Frequenzumrichters angezeigt werden. L&F IR
Das Driicken der RUN-Taste fiihrt zu einem direkten Wechsel von beliebiger
Stelle innerhalb der Menustruktur zur Motorpotifunktion PotF fiir Rechtslauf P@%F e
oder Potr fiir Linkslauf. Eﬂﬂ 5
o Hz
Wenn der Antrieb bereits in Betrieb ist, zeigt die Anzeige intF (Vorwarts, Uﬁng cTRL
Rechtslauf) / intr (Rickwarts, Linkslauf) fir die Funktion interner Sollwert B —=
oder inPF (Vorwarts, Rechtslauf) / inPr (Rlckwarts, Linkslauf) fiir die Funk- Bﬂ @ o 0
tion
~Motorpoti (KP)".
Die Funktion ,Motorpoti (KP)" ermdglicht die Verknlpfung mit anderen Soll- uﬂ"uFF o -
wertquellen im Frequenzsollwertkanal. Die Funktion ist im Kapitel B EE S
15.10.2 "Motorpoti (KP)" beschrieben. A Hz
Motorpotifunktion Pot P@&F oL RN
Mit Hilfe der Pfeiltasten ist die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters ﬂﬂ@ 5
von der minimal Frequenz 418 bis zur maximal Frequenz 419 einstellbar. ! Hz
Die Beschleunigung entspricht der werkseitigen Einstellung (2 Hz/s) flir den
Parameter Rampe Keypad-Motorpoti 473. Die Parameter Beschleunigung
(Rechtslauf) 420 und Verzdgerung (Rechtslauf) 421 werden bei geringeren
Beschleunigungswerten bericksichtigt.
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Interner Sollwert int

Der Antrieb ist in Betrieb, d.h. Ausgangssignale liegen am Frequenzumrich-
ter an, und der aktuelle Istwert wird angezeigt. Durch Betdtigen einer Pfeil-
taste wird in die Motorpotifunktion Pot gewechselt. Der aktuelle Wert der
Frequenz wird in die Motorpotifunktion Pot (ibernommen.

Funktion Motorpoti (KP) inP

Mit Hilfe der Pfeiltasten ist die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
von Minimale Frequenz 418 bis Maximale Frequenz 419 einstellbar. Der
Uber die Bedieneinheit eingestellte Frequenzwert kann Uber die Frequenz-
sollwertquelle 475 mit weiteren Sollwerten verkniipft werden (Kapitel
15.4 "Frequenzsollwertkanal" und 15.10.2 "Motorpoti (KP)").

JOG-Frequenz JOG

Diese Funktion ist hilfreich fiir die manuelle Einrichtung und Positionierung
einer Maschine. Die Frequenz des Ausgangssignals stellt sich bei Betatigung
der FUN-Taste auf den eingegebenen Wert ein.

e FUN-Taste betdtigen, um vom internen Sollwert int, bzw. der Motor-
potifunktion Pot zum Parameter JOG-Frequenz 489 zu wechseln.

e Wahrend des Haltens der FUN-Taste die Pfeiltasten betatigen, um
die gewilinschte Frequenz einzustellen.
(Der zuletzt eingestellte Frequenzwert wird im Parameter JOG-
Frequenz 489 gespeichert.)

¢ FUN-Taste loslassen, um den Antrieb zu stoppen.
(Die Anzeige wechselt zur vorherigen Funktion Pot oder int. bzw. zu
inP bei aktivierter Funktion ,Motorpoti (KP)".)

RUN

ch

RUN

VORSICHT
Unerwartetes Systemverhalten

nal an den Klemmen Rechtslauf S2IND oder Linkslauf S3IND.

A

des Frequenzsollwertes ein Drehrichtungswechsel des Motors.
e Auf sachgemaBe Bedienung achten.

Das Betatigen der ENT-Taste bewirkt einen Drehrichtungswechsel unabhéngig vom Sig-

Ist die minimal Frequenz 418 auf 0,00 Hz eingestellt, erfolgt beim Vorzeichenwechsel

ENT Umschalten der Drehrichtung unabhangig vom Steuersignal an den Klemmen Rechtslauf
S2IND oder Linkslauf S3IND.

ESC Funktion verlassen und Wechseln in die Meniistruktur.

FUN Wechseln vom internen Sollwert int, bzw. der Motorpotifunktion Pot zur JOG-Frequenz;
der Antrieb startet.
Loslassen der Taste wechselt zur Unterfunktion und stoppt den Antrieb.

RUN Antrieb starten; Alternative zum Steuersignal S2IND oder S3IND.

STOP Antrieb stoppen; Alternative zum Steuersignal S2IND oder S3IND.
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9 Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

Wenn Filter (z. B. dU/dt-Filter oder Sinus-Filter) zwischen Frequenzumrichter und Ma-
schine eingesetzt werden, ist Folgendes zu beachten.

Fir Konfigurationen mit Geberriickfiihrung (2xx, 5xx):

e Fihren Sie die Installation mit angeschlossenem Filter durch. Beachten Sie die
Angaben des Filterherstellers beziiglich der zuldssigen Schaltfrequenzen. Achten
Sie wahrend des Setups auf eine mégliche thermische Uberlastung des Filters.
Fir Konfigurationen ohne Geberriickfiihrung (1xx, 4xx, 6xx):

e Fihren Sie die Installation ohne angeschlossene Filter durch. SchlieBen Sie die
Filter nach dem Setup zwischen Frequenzumrichter und Motor an.

Bei fllissiggekiihlten Geraten:

e Kihlkreislauf entliiften
e Kiihlkreislauf einschalten
Siehe "Erganzung zur Betriebsanleitung - Fliissigkihlung".

9.1 Netzspannung am Gerat einschalten

Nachdem die Installationsarbeiten abgeschlossen sind, sollten vor dem Einschalten der Netzspannung
nochmals alle Steuer- und Leistungsanschliisse gepriift werden. Sind alle elektrischen Anschliisse kor-
rekt, darauf achten, dass die Freigabe des Frequenzumrichters ausgeschaltet ist (Steuereingange
S1IND/STOA und S7IND/STOB offen). Nach dem Einschalten der Netzspannung fiihrt der Frequenzu-
mrichter einen Selbsttest durch und der Relaisausgang (X10) meldet ,,Stérung®.

Der Frequenzumrichter schlieBt nach einigen Sekunden den Selbsttest ab, das Relais (X10) zieht an
und meldet ,keine Stérung".

Im Auslieferungszustand und nach dem Setzen der Werkseinstellung wird die gefiihrte Inbetriebnah-
me automatisch aufgerufen. Die Bedieneinheit zeigt den Menitpunkt ,SEtUP® aus dem Menlizweig
CTRL an.

9.2 Setup mit der Bedieneinheit

Die gefiihrte Inbetriebnahme des Frequenzumrichters ermittelt alle fiir die gewiinschte Anwendung
relevanten Parametereinstellungen. Die Auswahl der verfligbaren Parameter ist aus bekannten Stan-
dardanwendungen der Antriebstechnik abgeleitet. Dies erleichtert die Auswahl der wichtigen Parame-
ter. Nach erfolgreichem Abschluss der SETUP-Routine wird der Istwert Istfrequenz 241 aus dem Me-
nizweig VAL in der Bedieneinheit angezeigt. Der Anwender sollte nachfolgend priifen, ob weitere
Parameter fir die Anwendung relevant sind.

Die gefiihrte Inbetriebnahme beinhaltet die Funktion zur Parameteridentifikation. Durch
eine Messung werden die Parameter ermittelt und entsprechend eingestellt. Die gefiihrte
Inbetriebnahme muss mit kalter Maschine durchgefiihrt werden, da ein Teil der Maschi-
nendaten von der Betriebstemperatur abhdngig ist.

WARNUNG
Fir die Steuerung einer Synchronmaschine und die erforderliche Einstellung des Parame-

ters Konfiguration 30 auf ,510 - FOR Syn. Drehzahlregelung® muss die gefiihrte Inbe-
triebnahme nach der Meldung ,SEtUP" mit der ESC-Taste abgebrochen werden und zu-
nachst der Parameter Offset 382 eingestellt werden. Dazu entsprechend der Betriebsan-
~ | leitung fir das installierte Erweiterungsmodul EM-RES oder EM-ABS-01 vorgehen. An-
sonsten sind Personenschaden oder Beschadigungen der Maschine mdglich.
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Die gefiihrte Inbetriebnahme erscheint im Auslieferungszustand automatisch. Im LD
Anschluss an eine erfolgreiche Inbetriebnahme kann im Hauptmeni das Unterme-
ni CTRL ausgewahlt und die Funktion erneut aufgerufen werden. [Eﬂ:’ Rz,
e Mit der ENT-Taste in das CTRL-Untermeni wechseln. @'®
e Im CTRL-Untermeni mit den Pfeiltasten den Mentipunkt ¥
»~SEtUP™ auswahlen und mit der ENT-Taste bestatigen. o
e Mit der ENT-Taste den Parameter Konfiguration 30 auswéhlen. SE& H:HP
Abhangig von der gewahlten Bedienebene 28 werden die zur Verfligung stehenden ¥
Konfigurationen automatisch angezeigt. *
e Mit den Pfeil-Tasten die Nummer der gewiinschten Konfiguration auswah- gﬂ e
len. (Beschreibung der Konfigurationen im folgenden Kapitel)
Wurde die Einstellung geandert, wird die Hard- und Softwarefunktionalitat H E
konfiguriert. Die Meldung ,,SEtUP" wird erneut angezeigt. ¥
e Diese Meldung mit der ENT-Taste bestatigen, um die Inbetriebnahme fort- Y

zusetzen.

e Zum nachfolgenden Parameter wechseln.
e Nach der Initialisierung die gewahlte Konfiguration mit der ENT-Taste bestatigen.
e Die gefiihrte Inbetriebnahme entsprechend den folgenden Kapiteln fortsetzen.

9.2.1 Konfiguration

Die Konfiguration 30 bestimmt die Belegung und Grundfunktion der Steuereingédnge und Ausgénge
sowie die Softwarefunktionen. Die Software des Frequenzumrichters bietet mehrere Konfigurationen
zur Auswahl an. Diese unterscheiden sich in der Art, wie der Antrieb gesteuert wird. Analog- und Digi-
taleingange kénnen kombiniert und durch optionale Kommunikationsprotokolle als weitere Sollwert-
quellen erganzt werden. Die Betriebsanleitung beschreibt die Konfigurationen und zugehdrigen Para-
meter in der dritten Bedienebene 28 (Einstellung des Parameters Bedienebene 28 auf den Wert 3).
Beachten Sie bitte auch folgende Handbiicher:

Anwendungshandbuch Elektronisches Getriebe |(X15, x16)
Anwendungshandbuch Positionierung (x40)
Anwendungshandbuch Hubwerksantriebe (x60)

Ji e~ Konfiguration 110, geberlose Regelung
H gﬂ Die Konfiguration 110 beinhaltet die Funktionen zur drehzahlverénderlichen Rege-
lung einer Asynchronmaschine in einer Vielzahl von Standardanwendungen. Die
Motordrehzahl stellt sich gemaB der U/f-Kennlinie entsprechend dem Verhaltnis von
Spannung und Frequenz ein.

g~ Konfiguration 111, geberlose Regelung mit Technologieregler

Die Konfiguration 111 erweitert die geberlose Regelung um Softwarefunktionen, die
in verschiedenen Anwendungen die kundengerechte Anpassung erleichtern. Der
Technologieregler ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Dreh-
zahlregelung.

=
E=SVEN
BN

g~ Konfiguration 410, geberlose feldorientierte Regelung
Lg (00 Die Konfiguration 410 beinhaltet Funktionen flr die geberlose feldorientierte Rege-
1 lung einer Asynchronmaschine. Die aktuelle Motordrehzahl wird aus den momenta-
nen Strdmen und Spannungen in Kombination mit den Maschinenparametern ermit-
telt. Die Parallelschaltung von Asynchronmotoren ist in dieser Konfiguration nur ein-
geschrankt maoglich.

g - Konfiguration 411, geberlose feldorientierte Regelung mit Technologie-
L0 0 0 regler
101 Die Konfiguration 411 erweitert die Konfiguration 410 um einen Technologieregler.
Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fillstands- oder Drehzahlregelung.
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Konfiguration 430, geberlose feldorientierte Regelung

mit Drehzahl- /Drehmomentregelung

Die Konfiguration 430 erweitert die Konfiguration 410 um Funktionen zur drehmo-
mentabhdngigen feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Pro-
zentwert abgebildet und in ein entsprechendes Betriebsverhalten der Anwendung
Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderlicher Regelung erfolgt
ruckfrei im Betrieb.

Konfiguration 210, feldorientierte Regelung

Die Konfiguration 210 beinhaltet die Funktionen fiir die drehzahlgeregelte feldorien-
tierte Regelung einer Asynchronmaschine mit Drehgeberriickfiihrung. Die getrennte
Regelung von drehmoment- und flussbildendem Strom erméglicht eine hohe An-
triebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die notwendige Drehgeberriickfiihrung fiihrt
zu einem exakten Drehzahl- und Drehmomentverhalten.

Konfiguration 211, feldorientierte Regelung mit Technologieregler
Die Konfiguration 211 erweitert die Konfiguration 210 um einen Technologieregler.
Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fillstands- oder Drehzahlregelung.

Konfiguration 230, feldorientierte Regelung

mit Drehzahl- /Drehmomentregelung

Die Konfiguration 230 erweitert die Konfiguration 210 um Funktionen zur drehmo-
mentabhangigen feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Pro-
zentwert abgebildet und in ein entsprechendes Betriebsverhalten der Anwendung
Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderlicher Regelung und dreh-
momentabhangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

Konfiguration 510, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine,
drehzahlgeregelt

Die Konfiguration 510 beinhaltet die Funktionen fiir die drehzahlgeregelte feldorien-
tierte Regelung einer Synchronmaschine mit Drehgeberriickfiihrung. Die getrennte
Regelung von drehmoment- und flussbildendem Strom ermdglicht eine hohe An-
triebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die notwendige Drehgeberriickflihrung flihrt
zu einem exakten Drehzahl- und Drehmomentverhalten.

= Konfiguration 511, Feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine mit

Technologieregler
Die Konfiguration 511 erweitert die Konfiguration 510 um einen Technologieregler.
Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fillstands- oder Drehzahlregelung.

Konfiguration 530, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine

mit Drehzahl- /Drehmomentregelung

Die Konfiguration 530 erweitert die Konfiguration 510 um Funktionen zur drehmo-
mentabhangigen feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Pro-
zentwert abgebildet und in ein entsprechendes Betriebsverhalten der Anwendung
Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderlicher Regelung und dreh-
momentabhdngiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

) Konfiguration 610, Geberlose Feldorientierte Regelung einer Synchronma-

schine, drehzahlgeregelt

Die Konfiguration 610 beinhaltet die Funktionen fir die geberlose feldorientierte
Regelung einer Synchronmaschine ohne Resolverriickflihrung. Die getrennte Rege-
lung von drehmoment- und flussbildendem Strom erméglicht eine hohe Antriebsdy-
namik mit hohem Lastmoment. Die fehlende Resolverriickflihrung resultiert gegen-
Uber der Konfiguration 510 in einem leichten Verlust der Dynamik und Drehzahlgiite.
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% — & Konfiguration 611, Geberlose Feldorientierte Regelung einer Synchronma-
schine mit Technologieregler
Ej ﬂ H Die Konfiguration 611 erweitert die Konfiguration 610 um einen Technologieregler.
Dieser ermdglicht eine Volumenstrom-, Druck-, Fillstands- oder Drehzahlregelung.

% — 3 Konfiguration 630, — Geberlose Feldorientierte Regelung einer Synchron-
maschine, drehzahl- und drehmomentgeregelt
E&H Die Konfiguration 630 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung der Konfigu-
ration 610 um eine Drehmomentregelung. Der Drehmomentsollwert wird als Pro-
zentwert abgebildet und in ein entsprechendes Betriebsverhalten der Anwendung
Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderlicher Regelung und dreh-
momentabhangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

9.2.2 Datensatz

45 ™ Die Datensatzumschaltung ermdglicht die Auswahl zwischen vier Datensatzen zur
ﬂ Speicherung von Parametereinstellungen.

Wird der Datensatz 0 gewahlt (Werkseinstellung), werden die im Datensatz 0 ge-
speicherten Parameterwerte in die Datensdtze 1 bis 4 (ibertragen. Dadurch sind alle
Werte, die wahrend der gefiihrten Inbetriebnahme ermittelt wurden, in allen Da-
tensatzen gespeichert. Der Frequenzumrichter nutzt in der Werkseinstellung den
Datensatz 1 als aktiven Datensatz. (Die Umschaltung des Datensatzes durch Lo-
giksignale ist im Kapitel 16.4.7 "Datensatzumschaltung" beschrieben.)

Wird fiir die gefiihrte Inbetriebnahme (,SETUP") z. B. Datensatz 2 ausgewahlt, wer-
den alle ermittelten und eingegebenen Werte in diesem Datensatz gespeichert. Die
anderen Datensatze enthalten dann weiterhin die Werte der Werkseinstellung. Fir
den Betrieb des Frequenzumrichters muss in diesem Fall Datensatz 2 als aktiver
Datensatz ausgewahlt werden.

ds Funktion

0 Alle Datensatze (DS0)
1 Datensatz 1 (DS1)
2 Datensatz 2 (DS2)
3 Datensatz 3 (DS3)
4 Datensatz 4 (DS4)

9.2.3 Motortyp

%E% em ® Dje Eigenschaften der einzustellenden Steuer- und Regelverfahren variieren mit dem
( angeschlossenen Motor. Der Parameter Motortyp 369 bietet eine Auswahl von Mo-

( torvarianten mit den zugehérigen Tabellenwerten. Die Priifung der eingegebenen
Bemessungswerte und die gefiihrte Inbetriebnahme berlicksichtigen den parame-

trierten Motortyp. Die Auswahl von Motortypen variiert entsprechend den Anwen-

dungen der verschiedenen Steuer- und Regelverfahren. Die Betriebsanleitung be-

schreibt die Funktionalitdit und das Betriebsverhalten fiir den dreiphasigen Asyn-

chronmotor.
0 - Unbekannt Der Motor ist keiner der Standardtypen.
1 - Asynchron Dreiphasen Asynchronmotor, Kurzschlussldufer.
2 - Synchron Dreiphasen Synchronmotor.
3 - Reluktanz Dreiphasen Reluktanzmotor.
10 - Transformator Transformator mit drei Primdrwicklungen.

1) Fir die Einstellung des Parameters Motortyp 369 auf die Betriebsart ,,10 - Transformator"
erfolgt keine Parameteridentifikation.
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Die Abfrage und Voreinstellung von Parameterwerten ist abhangig von der Einstellung
der Betriebsart fiir den Parameter Motortyp 369.

Die fehlerhafte Eingabe des Motortyps kann zur Beschadigung des Antriebs flihren.

AnschlieBend die Maschinendaten eingeben. Dies ist im nachfolgenden Kapitel beschrieben. Die Daten
werden entsprechend der dort abgebildeten Tabelle abgefragt.

9.2.4 Maschinendaten

0 ™

L -

Die wahrend der gefiihrten Inbetriebnahme einzutragenden Maschinendaten kénnen
dem Typenschild oder dem Datenblatt des Motors enthommen werden. Die Werks-
einstellungen der Maschinenparameter sind auf die Nenndaten des Frequenzumrich-

ters und auf die zugehdrige vierpolige Asynchronmaschine bezogen. Die eingegebe-
nen und berechneten Maschinendaten werden wahrend der gefiihrten Inbetrieb-
nahme auf Plausibilitdat gepriift. Der Anwender sollte die werkseitig vorgegebenen
Bemessungswerte fiir den dreiphasigen Asynchronmotor Uberpriifen.

Urun, Irun, Prun sind Nennwerte des Frequenzumrichters.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
370 | Bemessungsspannung 0,17-Urun 2-Urun Urun

371 | Bemessungsstrom 0,01-Irun 10-U-Irun Trun

372 | Bemessungsdrehzahl 96 mint |60 000 min! NN

374 | Bemessungs-Cosinus Phi 0,01 1,00 cos()n
375 | Bemessungsfrequenz 10,00 Hz 599,99 Hz 50,00
376 | Mechanische Bemessungsleistung [ 0,01-Prun 10-Prun Prun

Mit den Pfeil-Tasten die Parameter auswahlen und die Parameterwerte an-

dern.

Mit der ENT-Taste die Auswahl der Parameter und die Eingabe der Parame-

terwerte bestdtigen.

A

Die geflihrte Inbetriebnahme beriicksichtigt die Erhéhung der Bemessungsdrehzahl mit
konstantem Drehmoment durch Umschaltung der Motorwicklung von Stern- in Dreieck-
schaltung. Die Bemessungsdaten entsprechend dem Typenschild des Motors fiir die

Schaltung der Motorwicklung parametrieren. Den erhdhten Bemessungsstrom des ange-
schlossenen Asynchronmotors berticksichtigen.

Beispiel: BONFIGLIOLI BN 90LA Motor

370 | Bemessungsspannung 400 V 230 V
371 | Bemessungsstrom 3,7 A 6,4 A
372 | Bemessungsdrehzahl 1410 min! 1410 min!
374 | Bemessungs-Cosinus Phi 0,77 0,77
375 | Bemessungsfrequenz 50 Hz 50 Hz
376 Mechan_ische Bemes- 1,5 kW 1,5 kW
sungsleistung
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9.2.5 Plausibilitatskontrolle

CTRL

LALE

Nach Eingabe der Maschinendaten (und evtl. auch Drehgeberdaten) wird die Be-
rechnung, bzw. Priifung der Parameter automatisch gestartet. Die Anzeige wechselt
kurzzeitig auf ,CALC", um bei erfolgreicher Priifung der Maschinendaten die gefiihrte
Inbetriebnahme mit der Parameteridentifikation fortzusetzen.

Die Priifung der Maschinendaten sollte nur vom fachkundigen Anwender ausgelassen
werden. Die Konfigurationen beinhalteten komplexe Regelverfahren, welche wesent-
lich von den korrekt eingetragenen Maschinenparametern abhangen.

Die im Prifablauf angezeigten Warn- und Fehlermeldungen sollten beachtet werden.
Wird ein kritischer Zustand wahrend der gefiihrten Inbetriebnahme erkannt, wird
dieser durch die Bedieneinheit angezeigt. Entsprechend der Abweichung zum erwar-
teten Parameterwert wird eine Warn- oder Fehlermeldung ausgegeben.

Zum Ignorieren der Warn- oder Fehlermeldungen die ENT-Taste betdtigen. Die ge-
fihrte Inbetriebnahme wird fortgesetzt. Empfohlen wird jedoch eine Priifung und
gegebenenfalls Korrektur der Daten.

Zum Korrigieren der eingetragenen Parameterwerte nach der Warn- oder Fehlermel-
dung die ESC-Taste betatigen. Mit den Pfeiltasten zu dem Parameterwert wechseln,
der korrigiert werden soll.

Erscheint eine Fehlermeldung, miissen Bemessungswerte kontrolliert und korrigiert
werden. Die gefiihrte Inbetriebnahme wird bis zur fehlerfreien Eingabe der Bemes-
sungswerte wiederholt. Das vorzeitige Beenden der gefiihrten Inbetriebnahme mit
der ESC-Taste sollte nur von fachkundigen Anwendern vorgenommen werden, da
Bemessungswerte nicht korrekt eingegeben wurden oder nicht ermittelt werden
konnten.

9.2.6 Parameteridentifikation

s

oL Ergdnzend zu den parametrierten Bemessungsdaten erfordert die gewahlte Konfigu-

ration die Kenntnis weiterer Maschinendaten, welche auf dem Typenschild der Asyn-
chronmaschine nicht angegeben sind. Die gefiihrte Inbetriebnahme kann, erganzend
zur Eingabe der Motorbemessungswerte oder als Alternative, die notwendigen Ma-
schinendaten messen. Im Stillstand des Antriebs werden die Maschinendaten ge-
messen. Diese Messwerte werden direkt bzw. nach der Berechnung automatisch in
den Parameter eingetragen. Der Ablauf und die Dauer der Parameteridentifikation
sind abhangig von der angeschlossenen Maschine und der Gerateleistung.

Nach Priifung der eingegebenen Maschinendaten wechselt die gefiihrte Inbetrieb-
nahme zur Parameteridentifikation.

Die Anzeige ,PAIdE" mit der ENT-Taste bestdtigen. Wahrend der Parameteridentifi-
kation wird die angeschlossene Last gemessen.

B

-
il

Fir die Einstellung des Parameters Motortyp 369 auf die Betriebsart ,10 - Transfor-
mator" erfolgt keine Parameteridentifikation.

Die Sicherheitsfunktionen des Frequenzumrichters verhindern die Freigabe des Leis-
tungsteils, wenn an den Digitaleingdngen S1IND/STOA (Klemme X210A.3) und
S7IND/STOB (Klemme X210B.2) keine Signale anliegen. Wurden bereits zu Beginn
der gefiihrten Inbetriebnahme Signale angelegt, wird die Meldung ,.StO" nicht ange-
zeigt.

A

Die Parameteridentifikation des Frequenzumrichters erfordert zur Freigabe des Leis-
tungsteils die Beschaltung der Digitaleingange S1IND/STOA (Klemme X210A.3) und
S7IND/STOB (Klemme X210B.2).
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Die abschlieBende Meldung ,rEAdY" mit der ENT-Taste bestatigen.
% Der Abbruch mit der ESC-Taste bzw. Entziehen der Freigabe an S1IND/STOA und

S7IND/STOB flihrt zur unvollstandigen Wertiibernahme.

Die gefiihrte Inbetriebnahme muss mit kalter Maschine durchgefiihrt werden, da ein
Teil der Maschinendaten von der Betriebstemperatur abhangig ist.

Nach Abschluss der Parameteridentifikation werden evtl. Warnmeldungen angezeigt. Abhangig vom
Code der Warnmeldung sollten die folgenden Hinweise beachtet und die angegebenen MaBnahmen
durchgefiihrt werden.

9.2.7 Statusmeldungen wahrend der Inbetriebnahme (SS...)
Folgende Statusmeldungen sind mdglich, wenn Setup ausgefiihrt wird:

SS000
SS001
SS002
SS003

SS004

SS010
SS030

SS031

SS032

SS099

OK Die Selbsteinstellung wurde ausgefiihrt.

PC Phase 1 Die Plausibilitéatskontrolle (PC) der Motordaten ist aktiv.

PC Phase 2 Die Berechnung abhangiger Parameter ist aktiv.

STO Die Parameteridentifikation erfordert die Freigabe an den
Digitaleingdngen STOA und STOB.

Parameter- Die Motorbemessungswerte werden von der Parameteridenti-

Identifikation fikation gemessen.

Setup schon aktiv Das Setup lber das Bedienfeld wird ausgefiihrt.

Freigabe fehlt Die Parameteridentifikation erfordert die Reglerfreigabe an

den Digitaleingangen STOA und STOB.

Fehler — Siehe 259 Fehler im Ablauf der Selbsteinstellung. Priifen Sie den Wert
von Aktueller Fehler 259.

Warnung Phasen- Die Parameteridentifikation hat bei der Messung in den drei
unsymmetrie Motorphasen Unsymmetrie festgestellt.

Setup noch nicht Die Selbsteinstellung wurde noch nicht durchgefiihrt.
durchgefiihrt

9.2.8 Warnungen wahrend der Inbetriebnahme (SA...)

Code MaBnahmen / Abhilfe
Es ist keine Warnmeldung vorhanden. Diese Meldung kann Uber eine optionale Kom-
SA000 munikationskarte ausgelesen werden.
Der Wert fir den Parameter Bemessungsspannung 370 ist auBerhalb des Nennspan-
SA001 |nungsbereichs des Frequenzumrichters. Die maximale Nennspannung ist auf dem
Typenschild des Frequenzumrichters angegeben.
Der berechnete Wirkungsgrad ist flir einen Asynchronmotor im Grenzbereich. Die
SA002 |eingegebenen Werte fir die Parameter Bemessungsspannung 370, Bemessungsstrom
371 und Bemessungsleistung 376 kontrollieren.
SA003 Der eingegebene Wer_t fiir den Parameter Bemes_sungs—Cos phi 374 ist auBerhalb des
Normbereiches (0,6 bis 0,95). Den Wert kontrollieren.
Der berechnete Schlupf ist fiir einen Asynchronmotor im Grenzbereich.
SA004 |Die eingegebenen Werte fiir die Parameter Bemessungsdrehzahl 372 und Bemes-
sungsfrequenz 375 kontrollieren.
SAQ11 | Stromreglereinstellung nicht typischer Wert; siehe auch Kapitel 18.5.1.
SA012 |Stromreglereinstellung nicht typischer Wert bei 2 kHz; siehe auch Kapitel 18.5.1.
SA014 |Stromreglereinstellung nicht typischer Wert bei 4 kHz; siehe auch Kapitel 18.5.1.
SA018 | Stromreglereinstellung nicht typischer Wert bei 8 kHz; siehe auch Kapitel 18.5.1.
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SA021 |Der Statorwiderstand ist sehr hoch. Folgende Ursachen sind mdéglich:

—  Der Querschnitt der Motorleitung ist nicht ausreichend.
— Die Motorleitung ist zu lang.

— Die Motorleitung ist nicht korrekt angeschlossen.

— Die Kontakte sind nicht einwandfrei (evtl. korrodiert).

SA022 |Der Rotorwiderstand ist sehr hoch. Folgende Ursachen sind méglich:
— Der Querschnitt der Motorleitung ist nicht ausreichend.

— Die Motorleitung ist zu lang.

— Die Motorleitung ist nicht korrekt angeschlossen.

— Die Kontakte sind nicht einwandfrei (evtl. korrodiert).

SA031 | Motorleitung kiirzen fiir Schaltfr. 16 kHz.

SA032 | Motorleitung kiirzen fir Schaltfr. 12 kHz und héher.

SA033 | Motorleitung kiirzen fir Schaltfr. 8 kHz und hdher.

SA041 |Die Schlupfdrehzahl konnte nicht korrekt ermittelt werden. Die eingegebenen Werte
fur die Parameter Bemessungsdrehzahl 372 und Bemessungsfrequenz 375 kontrollie-
ren.

SA042 |Die Schlupfdrehzahl konnte nicht korrekt ermittelt werden. Die eingegebenen Werte
fur die Parameter Bemessungsdrehzahl 372 und Bemessungsfrequenz 375 kontrollie-
ren.

SA051 |Die Maschinendaten fiir Sternschaltung wurden eingegeben, der Motor ist jedoch in
Dreieck geschaltet. Flr den Betrieb in Sternschaltung den Anschluss der Motorleitun-
gen andern. Fir den Betrieb in Dreieckschaltung die eingegebenen Werte fir die
Motorbemessungswerte kontrollieren.

Die Parameteridentifikation wiederholen.

SA052 |Die Maschinendaten fiir Dreieckschaltung wurden eingegeben, der Motor ist jedoch in
Stern geschaltet. Fiir den Betrieb in Dreieckschaltung den Anschluss der Motorleitun-
gen andern. Fir den Betrieb in Sternschaltung die eingegebenen Werte fiir die Mo-
torbemessungswerte kontrollieren.

Die Parameteridentifikation wiederholen.

SA053 |Eine Phasenunsymmetrie wurde gemessen. Die Leitungen an den Klemmen des Mo-
tors und Frequenzumrichters auf korrekten Anschluss kontrollieren und die Kontakte
Uberpriifen (evtl. korrodiert).

SA054 | Der Resolverwinkel wurde nicht eindeutig bestimmt.

9.2.9 Fehlermeldungen wahrend der Inbetriebnahme (SF...)

Nach Abschluss oder wahrend der Parameteridentifikation werden evtl. Fehlermeldungen angezeigt.
Abhangig vom Fehlercode sollten die folgenden Hinweise beachtet und die angegebenen MaBnahmen
durchgefiihrt werden.

Code MafBnahmen / Abhilfe
SFO00 |Es ist keine Fehlermeldung vorhanden.

Der eingegebene Wert flir den Parameter Bemessungsstrom 371 ist zu gering. Den
Wert korrigieren.

Der Wert fir den Parameter Bemessungsstrom 371 ist, bezogen auf die Parameter
SF002 |Bemessungsleistung 376 und Bemessungsspannung 370, zu hoch. Die Werte korri-
gieren.

SF001

Der eingegebene Wert fiir den Parameter Bemessungs-Cos phi 374 ist fehlerhaft

SF003 (groBer 1 oder kleiner 0,3). Den Wert korrigieren.

Die berechnete Schlupffrequenz ist negativ. Die eingegebenen Werte fir die Parame-
SF004 |ter Bemessungsdrehzahl 372 und Bemessungsfrequenz 375 kontrollieren und ggf.
korrigieren.
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SF005

Die berechnete Schlupffrequenz ist zu groB. Die eingegebenen Werte fiir die Parame-
ter Bemessungsdrehzahl 372 und Bemessungsfrequenz 375 kontrollieren u. ggf. kor-
rigieren.

SF006

Die berechnete Gesamtleistung des Antriebs ist geringer als die Bemessungsleistung.
Den eingegebenen Wert fiir den Parameter Bemessungsleistung 376 kontrollieren
und ggf. korrigieren.

SF007

Die eingestellte Konfiguration wird von der Selbsteinstellung nicht unterstiitzt.

SF011

Die Messung der Hauptinduktivitat ist fehlgeschlagen, da der Motor einen hohen
Schlupf hat. Die Motorbemessungswerte in den Parametern 370, 371, 372, 374,
375 und 376 korrigieren. Die gefiihrte Inbetriebnahme nochmals durchfiihren. Bei
erneuter Fehlermeldung fiir den Parameter Konfiguration 30 den Wert 110 eingeben
(geberlose Regelung nach U/f-Kennlinie), falls bisher der Wert 410 eingestellt war.
Die gefiihrte Inbetriebnahme nochmals durchfiihren.

SF012

Die Messung der Streuinduktivitat ist fehlgeschlagen, da der Motor einen hohen
Schlupf hat. Die Motorbemessungswerte in den Parametern 370, 371, 372, 374,
375 und 376 korrigieren. Die gefiihrte Inbetriebnahme nochmals durchfiihren. Bei
erneuter Fehlermeldung fiir den Parameter Konfiguration 30 den Wert 110 eingeben
(geberlose Regelung nach U/f-Kennlinie), falls bisher der Wert 410 eingestellt war.
Die gefiihrte Inbetriebnahme nochmals durchfiihren.

SF021

Die Messung des Statorwiderstandes ergab keinen sinnvollen Wert. Die Leitungen an
den Klemmen des Motors und Frequenzumrichters auf korrekten Anschluss kontrollie-
ren und die Kontakte auf Korrosion und sicheren Kontakt tiberpriifen. Die Paramete-

ridentifikation wiederholen.

SF022

Die Messung des Rotorwiderstandes ergab keinen sinnvollen Wert. Die Leitungen an
den Klemmen des Motors und Frequenzumrichters auf korrekten Anschluss kontrollie-
ren und die Kontakte auf Korrosion und sicheren Kontakt tiberpriifen. Die Paramete-
ridentifikation wiederholen.

SF026

Setup abgebrochen

9.2.10

Anwendungsdaten

Die vielfaltigen Antriebsapplikationen, mit den daraus resultierenden Parametereinstellungen, erfor-
dern die Uberpriifung weiterer Parameter. Die wéhrend der gefiihrten Inbetriebnahme abgefragten
Parameter sind aus bekannten Anwendungen ausgewahlt. Nach Abschluss der Inbetriebnahme kon-
nen weitere Parameter im Meniizweig PARA eingestellt werden.

In der Bedieneinheit KP500 werden Parameternummern > 999 an der fiihrenden Stelle
hexadezimal angezeigt (999, AQO ... B5 ... C66).

9.2.10.1 Beschleunigung und Verzégerung

Die Einstellungen definieren, wie schnell sich die Ausgangsfrequenz nach einer Sollwertdnderung oder
einem Start-, Stopp- oder Bremsbefehl andert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

420 |Beschleunigung (Rechtslauf) 0,00 Hz/s 9999,99 Hz/s [ 5,00 Hz/s

421 |Verzogerung (Rechtslauf) 0,00 Hz/s 9999,99 Hz/s | 5,00 Hz/s
Die Verzbgerung des Antriebs wird in der werkseitigen Parametereinstellung Betriebsart
Spannungsregler 670 (iberwacht. Die Verzégerungsrampe kann bei ansteigender Zwi-
schenkreisspannung im generatorischen Betrieb, bzw. beim Bremsvorgang verlangert
werden.
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9.2.10.2 Sollwerte am Multifunktionseingang

Der Multifunktionseingang MFI1 kann in der Betriebsart 452 fiir ein Sollwertsignal parametriert wer-
den. Die Betriebsart 3 sollte nur von fachkundigen Anwendern gewahlt werden, die eine Antriebssteu-
erung Uber die Festfrequenz 1 480 und Festfrequenz 2 481 nutzen mdochten.

1 - Spannungseingang Spannungssignal (MFI1A), 0V ... 10V
2 - Stromeingang Stromsignal (MFI1A), 0 ... 20 mA
3 - Digitaleingang Digitalsignal (MFI1D), 0V ... 24 V

ﬂ Verwenden Sie den Multifunktionseingang MFI1 als Digitaleingang nur fiir trage Signale.

Fir schnell und regelmaBig wechselnde Signale einen digitalen Eingang S2IND...S6IND
bzw. von einem Erweiterungsmodul EM verwenden.

9.2.11 Inbetriebnahme beenden

Eﬁlfmﬂ o1 Die Anzeige ,End" mit der ENT-Taste bestdtigen.

Die gefiihrte Inbetriebnahme des Frequenzumrichters wird mit einem Reset und der
Initialisierung des Frequenzumrichters beendet. Der Relaisausgang X10 meldet eine
Stoérung, aufgrund der Werkseinstellung Betriebsart Digitalausgang 3 532 = 103 -
Inv. Stérmeldung® (Inv: invertiert).

f Nach der fehlerfreien Initialisierung des Frequenzumrichters wird der werkseitig ein-
% gﬂ —| gestellte Parameter Istfrequenz 241 angezeigt.

(9]
Der Antrieb wird auf die eingestellte min. Frequenz 418 beschleunigt (werkseitig auf
3,50 Hz in den Konfigurationen 110, 111, 410, 411, 430 oder auf 0,00 Hz in den
Konfigurationen 210, 211, 230, 510) durch:

¢ Signale an den Digitaleingangen S1IND/STOA (STOA) und S7IND/STOB
(STOB) und

e Start Rechtslauf durch eine steigende Signalflanke an S2IND oder Start
Linkslauf durch eine steigende Signalflanke an S3IND

Signale zur Statusmeldung

i 1
160 - | Bereitmeldung ) Meldet die Initialisierung und Betriebsbereitschaft des Frequenzum-
| . | Bereit- oder Be- |, richters.
triebsmeldung
161 - 1y | Meldet die Freigabe und das Anliegen des Startbefehls (Ausgangsfre-
quenz vorhanden).
Laufmeldung Meldet die Freigabe und das Anliegen des Startbefehls (Ausgangsfre-
2 - 2) | quenz vorhanden). Werkseinstellung: Meldung Uber Digitalausgang
S10UT.
162 - Stérmeldung 1) | Uberwachungsfunktion meldet Betriebsstérung mit Anzeige in Para-
3- 2 | meter Aktueller Fehler 259.

1) Zur Verknipfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang
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9.2.12 Auswahl eines Istwertes fiir die Anzeige

Nach der Inbetriebnahme wird in der Bedieneinheit KP500 der Wert fir den Parameter Istfre-
guenz 241 angezeigt.

Soll ein anderer Istwert nach einem Neustart angezeigt werden, folgende Einstellungen vornehmen:

e Mit den Pfeiltasten den Istwert auswahlen, der zukiinftig angezeigt werden soll.
e Mit der ENT-Taste den Wert des Parameters anzeigen.
¢ Nochmals die ENT-Taste betatigen. Zur Bestatigung wird ,,SEt" angezeigt.

Der ausgewahlte Istwert wird zukiinftig nach einem Neustart angezeigt.

Waurden die Einstellungen der Parameter (iber die optionale Bediensoftware oder im Mentizweig PARA
der Bedieneinheit vorgenommen, muss die Anzeige des gewahlten Istwertes manuell aktiviert werden.
Mit der ESC-Taste kann erneut zur Auswahl des Istwertes fiir die Anzeige gewechselt werden.

9.3 Drehrichtung kontrollieren

Die Ubereinstimmung von Sollwert und tatséchlicher Drehrichtung des Antriebs kann wie folgt kontrol-
liert werden:

e Antrieb mit geringer Drehzahl betreiben, d. h. Sollwert von ca. 10% vorgeben.

e Die Freigabe des Frequenzumrichters kurz einschalten:
Digitaleingdnge S1IND/STOA und S7IND/STOB sowie S2IND (Start Rechtslauf) beschalten
oder
Digitaleingange S1IND/STOA und S7IND/STOB sowie S3IND (Start Linkslauf) beschalten.

e Priifen, ob die Motorwelle in die gewilinschte Richtung dreht.
Falls eine falsche Drehrichtung festgestellt wird, miissen zwei Motorphasen, z.B. U und V, an
den Klemmen des Frequenzumrichters getauscht werden. Der netzseitige Anschluss des Fre-
qguenzumrichters hat keine Auswirkung auf die Drehrichtung des Antriebs. Zusatzlich zur Kon-
trolle des Antriebs kénnen entsprechende Istwerte und Betriebsmeldungen mit Hilfe der Be-
dieneinheit ausgelesen werden.

ﬂl Die Inbetriebnahme des Frequenzumrichters ist abgeschlossen und kann durch weitere

Einstellungen im Menl PARA erganzt werden. Die eingestellten Parameter sind so ge-
wahlt, dass sie in den meisten Anwendungsfallen fiir eine Inbetriebnahme ausreichend
sind. Die Priifung der weiteren fiir die Anwendung relevanten Einstellungen kann anhand
der Betriebsanleitung durchgefiihrt werden.

Durch Ausschalten der Reglerfreigabe des Frequenzumrichters an S1IIND/STOA und S7IND/STOB wird
die Leistungsendstufe ausgeschaltet. Der Motor trudelt aus oder eine eventuell vorhandene Bremse
wird aktiviert.

9.4 Drehgeber

Einige Konfigurationen erfordern den Anschluss eines Inkrementaldrehgebers. Je nach Drehgebertyp
erfolgt der Anschluss am Grundgerdt oder an einem Erweiterungsmodul. In einigen Fallen werden
Drehgeber sowohl am Grundgerat als auch am Erweiterungsmodul angeschlossen.

ﬂl Die Quelle fir den Drehzahlistwert wird (iber den Parameter Drehzahlistwertquelle 766

ausgewahlt. In der Werkseinstellung wird als Istwertquelle der Drehgeber 1 verwendet.
Soll der Drehgeber 2 eines Erweiterungsmoduls das Istwertsignal fiir den Drehzahlregler
liefern, muss Drehgeber 2 als Quelle ausgewahlt werden.

Die Drehzahlistwertquelle ist der Drehgeber 1 des Basisgera-
tes (Werkseinstellung).

Die Drehzahlistwertquelle ist der Drehgeber 2 eines Erweite-
rungsmoduls.?)

1- Drehgeber 1

2 - Drehgeber 2

) Nur einstellbar bei installiertem Erweiterungsmodul
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Je nach Anwendung und verwendeten Gebern miissen die Einstellungen der Parameter entsprechend
der folgenden Tabelle angepasst werden:

490 |Betriebsart Drehgeber 1 >0 0 - Aus >0
491 | Strichzahl Drehgeber 1 1...8192 X 1...8192
493 |Betriebsart Drehgeber 2 0 - Aus >0 >0
494 | Strichzahl Drehgeber 2 X 1...8192 1...8192
495 | Pegel X Auswahl Auswahl
766 | Drehzahlistwertquelle 1 2 1 oder 2

X: Wert wird nicht ausgewertet und kann beliebig sein.

Die oben aufgefiihrten Parameter sind je nach gewahlter Konfiguration und vorhandenem Erweite-
rungsmodul auswahlbar.

B

9.4.1 Drehgeber 1

Die Spursignale des Drehgebers an die Digitaleingange S5IND (Spur A), S4IND (Spur B) und S6IND
(Spur Z) anschlieBen.

Uber die Betriebsart 490 des Drehgebers 1 werden die Art des Drehgebers und die gewiinschte Aus-
wertung eingestellt.

Die detaillierten Einstellmdglichkeiten werden in Kapitel 0 "
Drehgeber 1" beschrieben.

In einigen Anwendungen werden zwei Drehgeber benétigt. Die Drehzahlistwertquelle
766 muss fir die Motorregelung auf den Motorgeber eingestellt sein. Der andere
Drehgeber wird als externer Geber verwendet. Die Anwendungshandblicher ,Elektroni-
sches Getriebe" und ,Positionierung™ beachten.

Nr. Beschreibung Min. | Max. | Werkseinst.
490 [Betriebsart Drehgeber 1 Auswahl
491 |Strichzahl Drehgeber 1 1 | 8192 | 1024

Je nach Betriebsart 490 des Drehgebers 1 sind die Digitaleingédnge S4IND, S5IND und
S6IND fiir weitere Funktionen gesperrt. Die Funktionen werden nicht ausgewertet. Die
aktuelle Drehzahl und Frequenz des Drehgebers 1 kann in den Parametern 217 und 218
abgelesen werden.

i

9.4.2 Drehgeber 2

Der Drehgeber 2 wird an einem Erweiterungsmodul angeschlossen. Fiir den Anschluss, die Funktionen
und die detaillierten Parameterbeschreibungen die jeweilige Betriebsanleitung zum Erweiterungsmodul
beachten.

Nr. Beschreibung Min. | Max. | Werkseinst.
493 | Betriebsart Drehgeber 2 Auswahl
494 | Strichzahl Drehgeber 2 1 | 8192 1024
495 | Pegel Auswahl

Die Parameter 493, 494 und 495 sind abhangig vom verwendeten Erweiterungsmodul auswahlbar.
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i

Je nach Betriebsart 493 des Drehgebers 2 sind bestimmte Digitaleingénge des Erweite-
rungsmoduls fiir weitere Funktionen gesperrt. Die Funktionen werden nicht ausgewertet.
Die aktuelle Drehzahl und Frequenz des Drehgebers 2 kann in den Parametern 219 und
220 abgelesen werden.

9.5 Setup liber die Kommunikationsschnittstelle

Die Parametrierung und Inbetriebnahme des Frequenzumrichters (ber eine der optionalen Kommuni-
kationsschnittstellen beinhalten die Funktionen der Plausibilitédtskontrolle und Parameteridentifikation.
Die Parameter kénnen eigenstdandig vom fachkundigen Anwender eingestellt werden. Die Parameter-
auswahl innerhalb der gefiihrten Inbetriebnahme enthalt die grundlegenden Parameter. Diese basie-
ren auf bekannten Standardanwendungen der jeweiligen Konfiguration und unterstiitzen daher die
Inbetriebnahme.

A\

WARNUNG
Fehlerhafte Parametrierung

Fehlerhafte Parametrierung kann zu unerwiinschtem Verhalten des Gerats flihren. Dies
kann zu Gerateschaden oder zu Verletzungen fiihren.

o Die Anderung von Parametereinstellungen darf nur von qualifizierten Personen
vorgenommen werden. Vor Beginn der Inbetriebnahme die Dokumentation
sorgfaltig lesen und die Sicherheitshinweise beachten.

Der Parameter SETUP Auswahl 796 definiert die Funktion, welche unmittelbar nach der Auswahl (bei
eingeschalteter Reglerfreigabe an den Digitaleingdngen S1IND/STOA und S7IND/STOB) ausgefiihrt
wird. Die Betriebsarten beinhalten Funktionen, die auch im Rahmen der gefiihrten Inbetriebnahme
automatisch und aufeinander folgend ausgefiihrt werden.

0 - Status l6schen Die Selbsteinstellung fiihrt keine Funktion aus.
1- Weiter fDulﬁr\tNarnmeldung wird quittiert und die Selbsteinstellung fortge-
Die Selbsteinstellung wird abgebrochen und ein RESET des Fre-
2 - Abbruch . ..
quenzumrichters ausgeflihrt.
. Die Selbsteinstellung wird im Datensatz 0 ausgefiihrt und die
Selbsteinst. kom- - . . . )
10 - Parameterwerte werden in allen vier Datensatzen identisch ab-
plett, DSO .
gespeichert.
Selbsteinst. kom- Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
11 - .
plett, DS1 1 gespeichert.
Selbsteinst. kom- Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
12 - .
plett, DS2 2 gespeichert.
13 - Selbsteinst. kom- Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
plett, DS3 3 gespeichert.
Selbsteinst. kom- Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
14 - .
plett, DS4 4 gespeichert.
Plaus.-Kontr. Motor- |[Die Selbsteinstellung priift die Motorbemessungswerte in den
20 - . N
daten, DSO vier Datensatzen.
Plaus.-Kontr. Motor- |Die Motorbemessungswerte im Datensatz 1 werden auf Plausibi-
21 - - .
daten, DS1 litdt geprift.
Plaus.-Kontr. Motor- |Die Motorbemessungswerte im Datensatz 2 werden auf Plausibi-
22 - - .
daten, DS2 litdt geprift.
Plaus.-Kontr. Motor- | Die Motorbemessungswerte im Datensatz 3 werden auf Plausibi-
23 - - .
daten, DS3 litdt geprift.
Plaus.-Kontr. Motor- | Die Motorbemessungswerte im Datensatz 4 werden auf Plausibi-
24 - - .
daten, DS4 litdt geprift.
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Die Selbsteinstellung ermittelt erweiterte Motordaten aber die
30 - Berechn. u. Para- Parameteridentifikation, berechnet abhangige Parameter und
Ident., DSO speichert die Parameterwerte in allen vier Datensatzen identisch
ab.
31 - Berechn. u. Para- Erweiterte Motordaten werden gemessen, abhdngige Parameter
Ident., DS1 berechnet und die Parameterwerte im Datensatz 1 gespeichert.
37 - Berechn. u. Para- Erweiterte Motordaten werden gemessen, abhangige Parameter
Ident., DS2 berechnet und die Parameterwerte im Datensatz 2 gespeichert.
33 - Berechn. u. Para- Erweiterte Motordaten werden gemessen, abhangige Parameter
Ident., DS3 berechnet und die Parameterwerte im Datensatz 3 gespeichert.
34 - Berechn. u. Para- Erweiterte Motordaten werden gemessen, abhdngige Parameter
Ident., DS4 berechnet und die Parameterwerte im Datensatz 4 gespeichert.
40 - Para-Ident. nur Erweiterte Motordaten und werden gemessen und in allen vier
Motordaten, DSO Datensatzen identisch abgespeichert.
Para-Ident. nur Erweiterte Motordaten werden gemessen und im Datensatz 1
41 - ;
Motordaten, DS1 gespeichert.
4p . Para-Ident. nur Erweiterte Motordaten werden gemessen und im Datensatz 2
Motordaten, DS2 gespeichert.
43 - Para-Ident. nur Erweiterte Motordaten werden gemessen und im Datensatz 3
Motordaten, DS3 gespeichert.
44 - Para-Ident. nur Erweiterte Motordaten werden gemessen und im Datensatz 4
Motordaten, DS4 gespeichert.
Selbsteinst. ohne Die Selbsteinstellung wird im Datensatz 0 ausgefiihrt und die
110 - ) Parameterwerte werden in allen vier Datensatzen identisch ab-
Para-Ident., DSO . . X
gespeichert. Erweiterte Motordaten werden nicht gemessen.
111 - Selbsteinst. ohne Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
Para-Ident., DS1 1 gespeichert. Erweiterte Motordaten werden nicht gemessen.
11 . Selbsteinst. ohne Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
Para-Ident., DS2 2 gespeichert. Erweiterte Motordaten werden nicht gemessen.
113 - Selbsteinst. ohne Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
Para-Ident., DS3 3 gespeichert. Erweiterte Motordaten werden nicht gemessen.
114 - Selbsteinst. ohne Die Parameterwerte der Selbsteinstellung werden im Datensatz
Para-Ident., DS4 4 gespeichert. Erweiterte Motordaten werden nicht gemessen.

i

Bei den Einstellungen ,Erweiterte Motordaten™ werden auch die Stromreglereinstel-
lungen gedndert.

Die Uberwachung und Priifung der einzelnen Schritte im Ablauf der Selbsteinstellung kénnen {iber den
Parameter SETUP Status 797 erfolgen. Das Setup (ber die Kommunikationsschnittstelle aktualisiert
kontinuierlich den Statusparameter, der (iber die Schnittstelle ausgelesen werden kann.

i

Fir die Statusmeldungen der Selbsteinstellung beachten Sie
Kapitel 9.2.7 "Statusmeldungen wahrend der Inbetriebnahme (SS...)"

Kapitel 9.2.8 "Warnungen wahrend der Inbetriebnahme (SA...)"
Kapitel 9.2.9 "Fehlermeldungen wahrend der Inbetriebnahme (SF...)"
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10 Umrichterdaten

Die Frequenzumrichter der Baureihe ACU sind fiir ein weites Anwendungsspektrum geeignet. Die mo-
dulare Hard- und Softwarestruktur ermdglicht die kundengerechte Anpassung. Die verfligbare Hard-
warefunktionalitat des Frequenzumrichters wird in der Bedieneinheit und der optionalen Bediensoft-
ware VPlus angezeigt. Softwareparameter konnen entsprechend der Anwendung eingestellt werden.

10.1 Seriennummer

Seriennummer 0: 603409000 ; 06053980 (Teile-Nr.; Serien-Nr.)
Typenschild: Typ: ACU 401 — 09 ; Serial No.: 06053980

10.2 Optionsmodule

Die Hardware kann modular (ber die Steckplatze erweitert werden. Die vom Frequenzumrichter er-
kannten Optionsmodule 1 werden nach der Initialisierung mit den zugehoérigen Modulbezeichnungen
in der Bedieneinheit und der optionalen Bediensoftware VPlus angezeigt. Die fiir das Erweiterungsmo-
dul notwendigen Parameter sind in der zugehdrigen Betriebsanleitung beschrieben.

CM-232 ; EM-1I0-01

10.3 FU-Softwareversion

Die im Frequenzumrichter gespeicherte Firmware definiert die verfligbaren Parameter und Funktionen
der Software. Die Softwareversion wird im Parameter FU-Softwareversion 12 angezeigt. Zusatzlich
zur Version ist der 6-stellige Softwareschliissel auf das Typenschild des Frequenzumrichters aufge-
druckt.

FU-Softwareversion 12 : 5.4.0
Typenschild : Version: 5.4.0 ; Software: 15 000 190
Copyright 15 (C) 2013 BONFIGLIOLI VECTRON

10.4 Passwort setzen

Zum Schutz vor unbefugtem Zugriff kann der Parameter Passwort setzen 27 eingestellt werden, so
dass vor einer Parameterénderung dieses Passwort abgefragt wird. Nur bei richtiger Eingabe ist eine
Parameteranderung mdglich. Stellt man den Parameter Passwort setzen 27 auf den Wert Null ein, so
erfolgt beim Zugriff auf die Parameter keine Passwortabfrage. Das vorherige Passwort wird geléscht.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
27 | Passwort setzen 0 999 0

10.5 Bedienebene

Die Bedienebene 28 definiert den Umfang der zu parametrierenden Funktionen. Die Betriebsanleitung
beschreibt die Parameter der dritten Bedienebene, die nur von qualifizierten Personen eingestellt wer-
den sollten.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
28 |Bedienebene 1 3 1

10.6 Anwendername

Der Anwendername 29 kann Uber die optionale Bediensoftware VPlus eingetragen werden. Die Anzei-
ge der Anlagen- oder Maschinenbezeichnung ist liber die Bedieneinheit nur eingeschrankt mdoglich.

32 alphanumerische Zeichen
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10.7 Konfiguration

Die Konfiguration 30 bestimmt die Belegung und Grundfunktion der Steuereingédnge und Ausgange
und die Softwarefunktionen. Die Software der Frequenzumrichter bietet mehrere Konfigurationen zur
Auswahl an. Diese unterscheiden sich in der Art, wie der Antrieb gesteuert wird. Analog- und Digital-
eingange koénnen kombiniert und durch optionale Kommunikationsprotokolle erganzt werden. Die Be-
triebsanleitung beschreibt die folgenden Konfigurationen und zugehdrigen Parameter in der dritten
Bedienebene 28 (Einstellung des Parameters Bedienebene 28 auf den Wert 3).

Konfiguration 110, geberlose Regelung

Die Konfiguration 110 beinhaltet die Funktionen zur drehzahlverénderlichen Regelung einer Asyn-
chronmaschine in einer Vielzahl von Standardanwendungen. Die Motordrehzahl stellt sich gemaB der
U/f-Kennlinie entsprechend dem Verhaltnis von Spannung und Frequenz ein.

Konfiguration 111, geberlose Regelung mit Technologieregler

Die Konfiguration 111 erweitert die geberlose Regelung um Softwarefunktionen, die in verschiedenen
Anwendungen die kundengerechte Anpassung erleichtern. Abhangig von der Anwendung kann der
Technologieregler mit der Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Drehzahlregelung verwendet wer-
den.

Konfiguration 410, geberlose feldorientierte Regelung

Die Konfiguration 410 beinhaltet die Funktionen fiir die geberlose feldorientierte Regelung einer Asyn-
chronmaschine. Die aktuelle Motordrehzahl wird aus den momentanen Strémen und Spannungen in
Kombination mit den Maschinenparametern ermittelt. Die Parallelschaltung von Asynchronmotoren ist
in dieser Konfiguration nur eingeschrankt moglich.

Konfiguration 411, geberlose feldorientierte Regelung

mit Technologieregler

Die Konfiguration 411 erweitert die Konfiguration 410 um einen Technologieregler fiir Volumenstrom-,
Druck-, Fillstands- oder Drehzahlregelung.

Konfiguration 430, geberlose feldorientierte Regelung

mit Drehzahl-/Drehmomentregelung

Die Konfiguration 430 erweitert die Konfiguration 410 um Funktionen zur drehmomentabhangigen
feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein ent-
sprechendes Betriebsverhalten der Anwendung U(bertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlver-
anderlicher Regelung und drehmomentabhéangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

Konfiguration 210, feldorientierte Regelung

Die Konfiguration 210 beinhaltet die Funktionen fir die drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung
einer Asynchronmaschine mit Drehgeberriickflihrung. Die getrennte Regelung von drehmoment- und
flussbildendem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die notwendige
Drehgeberriickfihrung fihrt zu einem exakten Drehzahl- und Drehmomentverhalten.

Konfiguration 211, feldorientierte Regelung mit Technologieregler
Die Konfiguration 211 erweitert die Konfiguration 210 um einen Technologieregler fiir Volumenstrom-,
Druck-, Fullstands- oder Drehzahlregelung.

Konfiguration 230, feldorientierte Regelung

mit Drehzahl-/Drehmomentregelung

Die Konfiguration 230 erweitert die Konfiguration 210 um Funktionen zur drehmomentabhangigen
feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein ent-
sprechendes Betriebsverhalten der Anwendung Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlver-
anderlicher Regelung und drehmomentabhangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

Konfiguration 510, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine, drehzahlgeregelt
Die Konfiguration 510 beinhaltet die Funktionen fir die drehzahlgeregelte feldorientierte Regelung
einer Synchronmaschine mit Drehgeberriickfiihrung. Die getrennte Regelung von drehmoment- und
flussbildendem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die notwendige
Drehgeberriickfihrung fihrt zu einem exakten Drehzahl- und Drehmomentverhalten.
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Konfiguration 511, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine mit Technologiereg-
ler

Die Konfiguration 511 erweitert die Konfiguration 510 um einen Technologieregler. Dieser ermdglicht
eine Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Drehzahlregelung.

Konfiguration 530, feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine

mit Drehzahl-/Drehmomentregelung

Die Konfiguration 530 erweitert die Konfiguration 510 um Funktionen zur drehmomentabhangigen
feldorientierten Regelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein ent-
sprechendes Betriebsverhalten der Anwendung Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlver-
anderlicher Regelung und drehmomentabhdngiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

Konfiguration 610, Geberlose Feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine, dreh-
zahlgeregelt

Die Konfiguration 610 beinhaltet die Funktionen fiir die geberlose feldorientierte Regelung einer Syn-
chronmaschine ohne Resolverriickfiihrung. Die getrennte Regelung von drehmoment- und flussbilden-
dem Strom ermdglicht eine hohe Antriebsdynamik mit hohem Lastmoment. Die fehlende Resolverriick-
fiihrung resultiert gegeniiber der Konfiguration 510 in einem leichten Verlust der Dynamik und Dreh-
zahlgute.

Konfiguration 611, Geberlose Feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine mit
Technologieregler

Die Konfiguration 611 erweitert die Konfiguration 610 um einen Technologieregler. Dieser ermdglicht
eine Volumenstrom-, Druck-, Fiillstands- oder Drehzahlregelung.

Konfiguration 630, — Geberlose Feldorientierte Regelung einer Synchronmaschine, dreh-
zahl- und drehmomentgeregelt

Die Konfiguration 630 erweitert die geberlose feldorientierte Regelung der Konfiguration 610 um eine
Drehmomentregelung. Der Drehmomentsollwert wird als Prozentwert abgebildet und in ein entspre-
chendes Betriebsverhalten der Anwendung Ubertragen. Die Umschaltung zwischen drehzahlveranderli-
cher Regelung und drehmomentabhangiger Regelung erfolgt ruckfrei im Betrieb.

In der nachfolgenden Tabelle ist eine Auswahl von Funktionen aufgelistet, welche in den verschiede-
nen Konfigurationen verfiigbar sind.
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u/f feldorientierte Regelung
Geberlos 1xx Geberlos 4xx Geber 2xx
110 | 111 | 410 | 411 | 430 | 210 | 211 | 230

Drehzahlregelung 18.5.4 X X X X X X
Drehmomentregelung 18.5.2 X X X
Umschaltung Drehzahl- 16.4.6 « «
/Drehmomentregelung
sli)érllaemi;he Spannungsvor- 17.1 x x
Intelligente Stromgrenzen 18.1 X X X
Spannungsregler 18.2 X X X
Technologieregler: 18.3 X X X
Druckregelung 18.3 X X X
Volumenstromregelung 18.3 X X X
Fiillstandsregelung 18.3 X X X
Drehzahlregelung 18.3 X X X
Schlupfkompensation 18.4.1
Stromgrenzwertregler 18.4.2 X
Stromregler 18.5.1
Grenzwertquellen 18.5.3.3
rBf:;:hleunigungsvorsteue- 18.5.5 X X X . « «
Feldregler 18.5.6 X X X
Aussteuerungsregler 18.5.7 X X X
Anlaufverhalten: 13.1 X X X
Startstromeinpragung 13.1.1.1] x X X X X
Flussaufbau 13.1.2 X X X
Auslaufverhalten: 13.2 X X X X X
Gleichstrombremse 13.3 X X
Autostart 13.4 X X X
Suchlauf 13.5 X X
Posiionierung 1361 x x x
Achs - Positionierung 13.6.2
Frequenzsollwertkanal 15.4 X X X X
Prozentsollwertkanal 15.5 X X X X
Festfrequenzen 15.6.1 X X X X X
Festprozentwerte 15.6.3 X X X
Sperrfrequenzen 15.9 X X X X X
7|y<\;rgefrequenzeingang 1511 X X X X X X X X
Bremschopper 19.4 X X X X X X
Motorschutzschalter 19.5 X X X X X X
Keilriemeniiberwachung 19.6 X X X X X X
Motor-Chopper 19.7.1 X X X X X X
Temperaturabgleich 19.7.2 X X X X X X
Drehgeberiiberwachung 19.7.3 X X X
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feldorientierte Regelung
Servo 5xx Servo geberlos 6xx
510 511 530 610 611 630
Drehzahlregelung 18.5.4 X X X X X X
Drehmomentregelung 18.5.2 X X
Umschaltung Drehzahl- 16.4.6 « y
/Drehmomentregelung
Dynamische Spannungs- 17.1
vorsteuerung
Intelligente Stromgrenzen 18.1 X X
Spannungsregler 18.2 X X
Technologieregler: 18.3 X X
Druckregelung 18.3 X X
Volumenstromregelung 18.3 X X
Fullstandsregelung 18.3 X X
Drehzahlregelung 18.3 X X
Schlupfkompensation 18.4.1
Stromgrenzwertregler 18.4.2
Stromregler 18.5.1
Grenzwertquellen 18.5.3.3
rB::r?;:hleunigungsvorsteue— 18.5.5 X x « « « «
Feldregler 18.5.6
Aussteuerungsregler 18.5.7
Anlaufverhalten: 13.1 X X
Startstromeinpragung 13.1.1.1
Flussaufbau 13.1.2
Auslaufverhalten: 13.2 X X X X X X
Gleichstrombremse 13.3
Autostart 13.4
Suchlauf 13.5
e B61| x x
Achs - Positionierung 13.6.2
Frequenzsollwertkanal 15.4 X X X
Prozentsollwertkanal 15.5 X X
Festfrequenzen 15.6.1 X X X X
Festprozentwerte 15.6.3 X X
Sperrfrequenzen 15.9 X X X X
/Plyt\;:\gefrequenzeingang 1511 X X X X X X
Bremschopper 19.4 X X X X X
Motorschutzschalter 19.5
Keilriemeniberwachung 19.6
Motor-Chopper 19.7.1
Temperaturabgleich 19.7.2
Drehgeberiiberwachung 19.7.3
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10.8 Sprache

Die Parameter sind im Frequenzumrichter in verschiedenen Sprachen gespeichert. Die Parameterbe-
schreibung wird von der PC-Bediensoftware (z. B. VPIus) in der ausgewdhlten Sprache 33 angezeigt.

0 - Deutsch Parameterbeschreibung in deutscher Sprache.
1- English Parameterbeschreibung in englischer Sprache.
2 - Italiano Parameterbeschreibung in italienischer Sprache.
100 - Die Sprache wird (iber VPlus definiert (ACU Firmware ab 5.2.0)

Bis ACU Firmware 5.1.11 wird die Sprache {iber Sprache 33 = 0,1,2 eingestellt, ab
ACU Firmware Version 5.2.0 werden die Texte der Parameter durch die PC-Software
VPlus verwaltet. Ist Sprache 33 auf 100 eingestellt, sind die Einstellungen 0,1 und 2
nicht anwahlbar.

Ab Firmware Version 5.2.0 ist eine geeignete VPlus Version notwendig (VPlus 7.38
oder hoher).

10.9 Programmieren

Der Parameter Programm(ieren) 34 erlaubt das Quittieren einer Fehlermeldung und das Wiederher-
stellen der Werkseinstellung. Die Anzeige der Bedieneinheit zeigt die Meldung ,dEFLt" bzw. ,rESEt"
und zusétzlich signalisieren die Leuchtdioden den Status des Frequenzumrichters.

Parameter- Die Bedieneinheit KP 500 ist zur Parameteriibertragung vorbereitet.
111 - iibertraaun Ein angeschlossener Frequenzumrichter kann Daten von der Bedie-
gung neinheit empfangen.
110 - Normalbetrieb Zuriicksetzen der Bedieneinheit KP 500 auf Standardbetrieb.
Die aktuelle Fehlermeldung kann tiber den Digitaleingang
123 - Reset S1IND/STOA oder den Softwareparameter quittiert werden. Die
Anzeige der Bedieneinheit zeigt die Meldung ,rESEt".

Die Einstellung der Parameter innerhalb der gewahlten Konfigurati-

4444 Default on wird — bis auf wenige Ausnahmen — mit den werkseitigen Wer-
- ten Uberschrieben. Die Anzeige der Bedieneinheit zeigt die Meldung
LdEFLE".

Die Parameter Bedienebene 28 und Konfiguration 30 werden beim Zurlicksetzen auf
die Werkseinstellung (Programm(ieren) 34 = 4444) nicht verandert.
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11 Maschinendaten

Die Eingabe der Maschinendaten ist Grundlage fiir die Funktionalitat der Steuer- und Regelverfahren.
Im Rahmen der gefiihrten Inbetriebnahme werden die notwendigen Parameter entsprechend der
gewdhlten Konfiguration 30 abgefragt.

11.1 Motorbemessungswerte

Parametrieren Sie die Bemessungswerte des Motors entsprechend dem Typenschild oder dem Daten-
blatt des Motors. Die Werkseinstellungen der Maschinenparameter sind auf die Nenndaten des Fre-
quenzumrichters und auf eine vierpolige Asynchronmaschine bezogen. Die fiir das Steuer- und Regel-
verfahren notwendigen Maschinendaten werden im Ablauf der Inbetriebnahme auf Plausibilitdt gepriift
und berechnet.

e Priifen Sie die werkseitig vorgegebenen Bemessungswerte.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
370 | Bemessungsspannung 0,17-Urun 2-Urun Urun
371 | Bemessungsstrom 0,01-Trun 10-U-Trun Trun
372 | Bemessungsdrehzahl 96 min* | 60000 min™ nn

373 | Polpaarzahl 1 24 2

374 | Bemessungs - cos(o) 0,01 1,00 cos(@)n
375 | Bemessungsfrequenz 10,00 Hz 599,00 Hz 50,00 Hz
376 Igiljicglhanische Bemessungsleis- 0,01-Prun 10-Prun Peun

Urun = Nominelle Spannung des Frequenzumrichters, (iblicherweise 400 V oder 230 V
Irun = Nomineller Ausgangsstrom des Frequenzumrichters

Prun = Nominelle Leistung des Frequenzumrichters

ii: Uberlastfahigkeit des Frequenzumrichters.

Der Parameter Bemessungs-cos(¢) 374 ist in Konfigurationen 5xx und 6xx (Syn-
chronmotor) nicht vorhanden.

Die Erhohung der Bemessungsdrehzahl mit konstantem Drehmoment kann mit Asynchronmaschinen
realisiert werden, wenn die Motorwicklung von Stern in Dreieck umschaltbar ausgefiihrt ist. Die Um-
schaltung fihrt zu einer Anderung der abhangigen Bemessungswerte um die Quadratwurzel von drei.

Die gefiihrte Inbetriebnahme berticksichtigt die Erhéhung der Bemessungsdrehzahl mit
konstantem Drehmoment durch Umschaltung der Motorwicklung von Stern- in Dreieck-
schaltung. Die Bemessungsdaten entsprechend dem Typenschild des Motors fir die
Schaltung der Motorwicklung parametrieren. Den erhéhten Bemessungsstrom des an-
geschlossenen Asynchronmotors bertiicksichtigen.

11.2 Weitere Motorparameter
Insbesondere die feldorientierte Regelung erfordert zur exakten Berechnung des Maschinenmodells
die Ermittlung weiterer Daten, die vom Typenschild der Asynchronmaschine nicht abgelesen werden
kdnnen. Im Ablauf der gefiihrten Inbetriebnahme wurde die Parameteridentifikation zur Messung die-
ser zusatzlichen Motorparameter ausgefihrt.

11.2.1 Statorwiderstand

Der Widerstand der Statorwicklung wird wahrend der gefiihrten Inbetriebnahme gemessen. Der
Messwert wird als Strangwert im Parameter Statorwiderstand 377 gespeichert und ist in der Dreieck-
schaltung um den Faktor 3 kleiner als der Wicklungswiderstand.
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Werkseitig ist der Ersatzstatorwiderstand eines Normmotors passend zur Nennleistung des Frequen-
zumrichters eingetragen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
377 |Statorwiderstand 0 mQ 65535 mQ Rsn
1190 | Statorwiderstand 2 0,001 O 100,000 O 10,000 O

1 In den Einstellungen 1xx, 2xx, 4xx des Parameters Konfiguration 30.
2 In den Einstellungen 5xx und 6xx des Parameters Konfiguration 30.

Statorwiderstand Asynchronmotor:

Der Wert des Statorwiderstandes eines Asynchronmotors kann im Leerlauf der Maschine optimiert
werden. Im stationdren Betriebspunkt sollte der drehmomentbildende Strom Isq 216 bzw. der nahe-
rungsweise berechnete Wirkstrom 214 gleich Null sein. Der Abgleich sollte bei einer Wicklungstempe-
ratur erfolgen, die auch im Normalbetrieb des Motors erreicht wird, da der Statorwiderstand tempera-
turabhangig ist.

Die korrekte Messung optimiert die Steuerungs- und Regelungsfunktionen.

Statorwiderstand Synchronmotor:

Der Wert des Statorwiderstandes einer Synchronmaschine wird wahrend der Inbetriebnahme einge-
tragen. Der Wert des Statorwiderstandes wird fiir Einstellungen des Stromreglers bendétigt und sollte
daher mdoglichst genau vorliegen und eingetragen werden. Der Statorwiderstand 1190 bezieht sich
auf die GroBe zwischen zwei Motorphasen und kann Ublicherweise direkt aus dem Datenblatt des Mo-
tors entnommen werden.

11.2.2 Streuziffer

Die Streuziffer der Maschine definiert das Verhaltnis der Streuinduktivitat zur Hauptinduktivitat. Die
drehmoment- und flussbildende Stromkomponente sind somit Uber die Streuziffer gekoppelt. Die
Optimierung der Streuziffer innerhalb der feldorientierten Regelverfahren erfordert das Anfahren
verschiedener Betriebspunkte des Antriebs. Der flussbildende Strom Isd 215 sollte, im Gegensatz zum
drehmomentbildenden Strom Isq 216, weitgehend unabhéngig vom Lastmoment sein. Die
flussbildende Stromkomponente verhalt sich umgekehrt proportional zur Streuziffer. Wird die
Streuziffer erhoht steigt der drehmomentbildende Strom und die flussbildende Komponente sinkt. Der
Abgleich sollte einen relativ konstanten Stromistwert Isd 215, entsprechend dem eingestellten
Bemessungsmagnetisierungsstrom 716, unabhangig von der Belastung des Antriebs ergeben.

Die geberlose Regelung verwendet den Parameter Streuziffer 378 zur Optimierung der Synchronisati-
on auf einen Antrieb.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
378 | Streuziffer 1,0 % 20,0 % 7,0 %
11.2.3 Magnetisierungsstrom

Der Bemessungsmagnetisierungsstrom 716 ist ein MaB fiir den Fluss im Motor und damit fir die
Spannung, die sich im Leerlauf, abhangig von der Drehzahl, an der Maschine einstellt. Die gefiihrte
Inbetriebnahme ermittelt diesen Wert mit ca. 30% des Bemessungsstroms 371. Dieser Strom ist ver-
gleichbar mit dem Erregerstrom einer fremderregten Gleichstrommaschine.

Zur Optimierung fir die geberlose feldorientierte Regelung muss die Maschine bei einer Drehfrequenz
unterhalb der Bemessungsfrequenz 375 im Leerlauf betrieben werden. Die Genauigkeit der Optimie-
rung steigt mit der eingestellten Schaltfrequenz 400 und dem zu realisierenden Leerlauf des Antriebs.
Der auszulesende flussbildende Stromistwert Isd 215 sollte ungefahr dem eingestellten Bemessungs-
magnetisierungsstrom 716 entsprechen.

118 Operating Instructions ACU 06/24



@) Bonfiglioli

Die feldorientierte Regelung mit Drehgeberriickfiihrung verwendet den parametrierten Bemessungs-
magnetisierungsstrom 716 fiir den Fluss im Motor.

Die Abhangigkeit der Magnetisierung von der Frequenz und Spannung im jeweiligen Betriebspunkt
wird durch eine Magnetisierungskennlinie bericksichtigt. Insbesondere im Feldschwachbereich ober-
halb der Bemessungsfrequenz wird Uber drei Stiitzpunkte die Kennlinie berechnet. Die Parameteriden-
tifikation hat die Magnetisierungskennlinie des Motors ermittelt und die Parameter Magnetisierungs-
strom 50% 713, Magnetisierungsstrom 80% 714 und Magnetisierungsstrom 110% 715 eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

713 | Magnetisierungsstrom 50% 1,00 % 50,00 % 31,00 %

714 | Magnetisierungsstrom 80% 1,00 % 80,00 % 65,00 %

715 | Magnetisierungsstrom 110% 110,00 % | 197,00 % 145,00 %
Bemessungsmagnetisierungs- .

716 strom 0,01-Irun U-Trun 0,3 Irun

11.2.4 Korrekturfaktor Bemessungsschlupf

Die Rotorzeitkonstante ergibt sich aus der Induktivitdt des Rotorkreises und dem Rotorwiderstand.
Wegen der Temperaturabhangigkeit des Rotorwiderstandes und den Sattigungseffekten des Eisens ist
auch die Rotorzeitkonstante temperatur- und stromabhdngig. Das Lastverhalten und somit der Be-
messungsschlupf ist von der Rotorzeitkonstanten abhangig. Die gefiihrte Inbetriebnahme ermittelt die
Maschinendaten bei der Parameteridentifikation und stellt den Parameter Korrekturfaktor Bemes-
sungsschlupf 718 entsprechend ein. Fiir den Feinabgleich oder eine Kontrolle der Rotorzeitkonstanten
kann folgendermaBen vorgegangen werden: Die Maschine wird bei halber Bemessungsfrequenz 375
belastet. Dann muss sich etwa die halbe Bemessungsspannung 370 mit einer Abweichung von max.
5% einstellen. Ist dies nicht der Fall, muss der Korrekturfaktor entsprechend verdndert werden. Je
groBer der Korrekturfaktor eingestellt wird, desto starker sinkt die Spannung bei Belastung. Der von
der Software berechnete Wert der Rotorzeitkonstanten kann Uber den Istwert aktuelle Rotorzeitkon-
stante 227 ausgelesen werden. Der Abgleich sollte bei einer Wicklungstemperatur erfolgen, die auch
im Normalbetrieb des Motors erreicht wird.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

Korrekturfaktor Bemessungs- 0,01 % 300,00 % 100,00 %
schlupf

718

11.2,5 Spannungskonstante

In der Konfiguration 5xx und 6xx zur Steuerung von Synchronmaschinen kann (ber die Einstellung
des Parameters Spannungskonstante 383 das Regelverhalten fiir hohe dynamische Anforderungen
verbessert werden.

Die Spannungskonstante kann dem Motordatenblatt enthommen werden. Im Motordatenblatt ist evtl.

\Y
der Wert in der Einheit — U angegeben.
1000——

Dieser Wert kann fiir den Parameter Spannungskonstante 383 {ibernommen werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
383 | Spannungskonstante 0,0 mVmin | 850,0 mVmin 0,0 mVmin
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Wird die gefiihrte Inbetriebnahme (Setup) nicht durchgefiihrt, sollte zur Verbesserung des Antriebs-
verhaltens, insbesondere fiir kleine Drehzahlen, die Selbsteinstellung lber den Parameter SETUP
Auswahl 796 durchgefiihrt werden. Eine der Einstellungen 10 ... 14 fir SETUP Auswahl 796 wahlen.
Wahrend der gefiihrten Inbetriebnahme (liber Bedienfeld und VPlus) von BONFIGLIOLI Motoren wird
die Spannungskonstante vorbelegt.

Bei Nicht-BONFIGLIOLI-Motoren sollte die Spannungskonstante eingetragen werden, wenn diese be-
kannt ist. Wenn die Spannungskonstante nicht bekannt ist, stellen Sie Spannungskonstante 383 vor
der Inbetriebnahme auf 0 mV, damit die Berechnung und Messung automatisch durchgefiihrt wird.

Die Spannungskonstante sollte nach der gefiihrten Inbetriebnahme optimiert werden: Im Leerlauf

50% der Bemessungsdrehzahl einstellen. Die Spannungskonstante um kleine Werte andern, bis der
Parameter Rotorfluss 225 den Wert 101% (+0,5%) anzeigt.

Bei Motoren mit sehr groBer Polpaarzahl (z. B. groBer als 20) ist es mdglich, dass der

ﬂ maximale Einstellbereich des Parameters nicht ausreicht. In diesem Fall die Spannungs-
konstante durch 10 teilen und den Wert eingeben. Die Teilung durch 10 wird intern be-
ricksichtigt.

11.2.6 Statorinduktivitat

In der Konfiguration 5xx zur Steuerung von Synchronmaschinen kann Uber die Einstellung des Para-
meters Statorinduktivitaet 384 das Regelverhalten fiir hohe dynamische Anforderungen verbessert
werden.

Der Statorinduktivitaet 384 bezieht sich auf die GroBe zwischen zwei Motorphasen und kann ubli-
cherweise direkt aus dem Datenblatt des Motors enthommen werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
384 | Statorinduktivitaet 0,1 mH 500,0 mH 1,0 mH

11.2.7 Spitzenstrom

Der Parameter Spitzenstrom 1192 wird wahrend der Motorinbetriebnahme verwendet, um die Grenze
fir den Isg-Sollwert im Frequenzumrichter zu setzen. Dies dient dem Schutz des angeschlossenen
Synchronmotors. Der Wert kann dem Typenschild des Motors oder dem Motordatenblatt enthommen
werden. Eine Uberschreitung des vom Motorhersteller angegebenen Wertes kann zu Schiaden am Mo-
tor fahren.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
o)
1192 | Spitzenstrom 0,01 % Irun 108?&% fo 100 % Irun

Irun: Nennwert des Frequenzumrichters
ti: Uberlastfahigkeit des Frequenzumrichters.

11.2.8 Drehrichtungsumkehr
Der Parameter Drehrichtungsumkehr 1199 kehrt die Drehrichtung des Motors um.

0- Aus Motor dreht rechts Motor dreht links
(im Uhrzeigersinn) (entgegen Uhrzeigersinn)
1 - Ein Motor dreht links Motor dreht rechts
(entgegen Uhrzeigersinn) (im Uhrzeigersinn)
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BONFIGLIOLI definiert mit Blick auf die A-Seite des Motors und bei korrektem Anschluss
der Motor-Phasen die Drehrichtung rechts bei einem positiven Sollwert. Bei einer Drehrich-
tungsumkehr wird die Drehrichtung bei gleichbleibendem Sollwert reversiert. Eventuell
vorhandene Getriebe miissen bei der Betrachtung berlicksichtigt werden.

Die Drehrichtungsumkehr kann nur bei gesperrter Endstufe geandert werden.

Uber die Drehrichtungsumkehr 1199 wird die Drehrichtung des Gesamtsystems (Motoran-
steuerung und Geberauswertung) umgedreht.

Ist der Drehsinn des Motors und des Gebers unterschiedlich, kann dies auf zwei Arten ge-
andert werden:
1.) Durch das Vertauschen der Spur A und Spur B an den Gebereingdngen am ACU.

2.) Uber Parameter 490 bzw. 493 die Auswertung der Drehrichtung des angeschlos-
senen Gebers dndern.

Se

11.3 Interne Werte

Die folgenden Parameter werden zur internen Berechnung von Motordaten verwendet und erfordern
keine Einstellung.

Nr. Beschreibung Nr. Beschreibung

399 Interner Wert 01 706 Interner Wert 08
402 Interner Wert 02 707 Interner Wert 09
508 Interner Wert 03 708 Interner Wert 10
702 Interner Wert 04 709 Interner Wert 11
703 Interner Wert 05 745 Interner Wert 12
704 Interner Wert 06 798 Interner Wert 13
705 Interner Wert 07

11.4 Drehgeber 1

Die Frequenzumrichter sind entsprechend den Anforderungen in der Applikation anzupassen. Ein Teil
der verfiigbaren Konfigurationen 30 erfordert fiir das Steuer- und Regelverfahren die kontinuierliche
Messung des Drehzahlistwertes. Der notwendige Anschluss eines Inkrementaldrehgebers erfolgt an
den digitalen Steuerklemmen S5IND (Spur A) und S4IND (Spur B) des Frequenzumrichters.

|ﬂl Erweiterungsmodule EM und Gebereingangsmodule bieten ebenfalls die Mdglichkeit, Geber

als Drehgeber 2 anzuschlieBen und auszuwerten. Bitte beachten Sie die jeweiligen Be-
triebsanleitungen. Drehgeber 1 und Drehgeber 2 werden unabhéngig voneinander konfigu-
riert.

11.4.1 Betriebsart Drehgeber 1

Die Betriebsart 490 fiir Drehgeber 1 kann entsprechend dem angeschlossenen Inkrementaldrehgeber
ausgewahlt werden. An den Standardsteuerklemmen ist ein unipolarer Drehgeber anzuschlieBen.

Drehzahlerfassung ist nicht aktiv; die Digitaleingénge sind fir

weitere Funktionen verfiigbar.

Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung tber die Spur-

signale A und B; es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet.
. Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung Uber die Spur-

Vierfachauswer- : - - . !
4 - tung signale A und B; es werden vier Signalflanken je Strich ausge-
wertet.

0- Aus

1- Einfachauswertung
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Einfachauswertun Einkanaldrehgeber (iber das Spursignal A; der Drehzahlistwert ist
11 - o. Vorzeichen 9 positiv. Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet. Der Digi-
) taleingang S4IND ist fiur weitere Funktionen verfligbar.
Zweifachausw Einkanaldrehgeber (ber das Spursignal A; der Drehzahlistwert ist
12 - o Vorzeichen. positiv. Es werden zwei Signalflanken je Strich ausgewertet. Der
) Digitaleingang S4IND ist fiir weitere Funktionen verfiigbar.
Einfachauswer- Einkanaldrehgeber (ber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
31 - tuna. Drehr. Kont positiv fir Signal ,Low" und negativ fiir Signal ,High" am Digital-
9 ) " |eingang S4IND. Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet.
Einkanaldrehgeber (ber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
3 — Zweifachausw., positiv fir Signal ,Low" und negativ fiir Signal ,High" am Digital-
Drehr. Kont. eingang S4IND. Es werden zwei Signalflanken je Strich ausge-
wertet.
101 - Einfachauswertung | Wie Betriebsart 1. Der Drehzahlistwert wird invertiert. (Alternati-
invertiert ve zum Tausch der Spursignale)
104 — l/:lerz]rfachauswer— Wie Betriebsart 4. Der Drehzahlistwert wird invertiert. (Alternati-
wng ve zum Tausch der Spursignale)
invertiert
111 - Elnfac_hauswertung Wie Betriebsart 11. Der Drehzahlistwert ist negativ.
negativ
112 - Zwelfz_;lchausw. Wie Betriebsart 12. Der Drehzahlistwert ist negativ.
negativ
Einfachauswer- Einkanaldrehgeber Gber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
131 — tung, Drehr. Kont. |negativ fir Signal ,Low" und positiv fiir Signal ,High" am Digital-
invertiert eingang S4IND. Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet.
. Einkanaldrehgeber Uber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
Zweifachausw., A “ i - .
. negativ fur Signal ,,Low"™ und positiv fiir Signal ,High"™ am Digital-
132 — Drehr. Kont. inver- | . e . .
tiert eingang S4IND. Es werden zwei Signalflanken je Strich ausge-
wertet.
Einfachauswertun Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung iber die Spur-
1001 - . 9 signale A und B, Referenzspur tber Digitaleingang S6IND. Es
mit Referenzspur : - ) . )
wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet.
Zweifachauswer- Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung uber die Spur-
1002 — tung mit Referenz- |signale A und B, Referenzspur (iber Digitaleingang S6IND. Es
spur werden zwei Signalflanke je Strich ausgewertet.
Vierfachauswer- Zweikanaldrehgeber mit Drehrichtungserkennung iber die Spur-
1004 — tung mit Referenz- |signale A und B, Referenzspur Uber Digitaleingang S6IND. Es
spur werden vier Signalflanken je Strich ausgewertet.
Einkanaldrehgeber Gber das Spursignal A; der Drehzahlistwert ist
1-fachausw. Drehr. o R
. positiv. Der Anschluss der Referenzspur erfolgt am Digitalein-
1011 — ohne Vorz. mit . ) . i )
Ref.-Spur gang S6IND. Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet. Der
) Digitaleingang S4IND ist flr weitere Funktionen verfligbar.
Einkanaldrehgeber (iber das Spursignal A; der Drehzahlistwert ist
2-fachausw. Drehr. | positiv. Der Anschluss der Referenzspur erfolgt am Digitalein-
1012 — ohne Vorz. mit gang S6IND. Es werden zwei Signalflanken je Strich ausgewer-
Ref.-Spur tet. Der Digitaleingang S4IND ist fiir weitere Funktionen verflig-
bar.
Einkanaldrehgeber (iber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
Einfachauswertung | positiv fur Signal ,Low" und negativ fir Signal ,High™ am Digital-
1031 — Drehr. Kont. mit eingang S4IND. Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet.
Ref.-Spur Der Anschluss der Referenzspur erfolgt am Digitaleingang
S6IND.
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Einkanaldrehgeber (ber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
Zweifachauswer- positiv fir Signal ,Low" und negativ fiir Signal ,High" am Digital-
1032 — tung Drehr. Kont. |eingang S4IND. Es werden zwei Signalflanken je Strich ausge-
mit Ref.-Spur wertet. Der Anschluss der Referenzspur erfolgt am Digitalein-
gang S6IND.

Einfachauswertung
1101 - invertiert mit Refe- | Wie Betriebsart 1001. Der Drehzahlistwert ist negativ.
renzspur
Zweifachauswer-
1102 — tung invertiert mit | Wie Betriebsart 1002. Der Drehzahlistwert ist negativ.
Referenzspur
Vierfachauswer-
1104 — tung invertiert mit | Wie Betriebsart 1004. Der Drehzahlistwert ist negativ.
Referenzspur
1-fachausw. inv.
1111 — Drehr. ohne Vorz. |Wie Betriebsart 1011. Der Drehzahlistwert ist negativ.
mit Ref.-Spur
2-fachausw. inv.
1112 — Drehr. ohne Vorz. |Wie Betriebsart 1012. Der Drehzahlistwert ist negativ.
mit Ref.-Spur

Einkanaldrehgeber Gber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
negativ fir Signal ,,Low" und positiv fir Signal ,High™ am Digital-
eingang S4IND. Es wird eine Signalflanke je Strich ausgewertet.

Der Anschluss der Referenzspur erfolgt an Digitaleingang S6IND.

Einkanaldrehgeber Gber das Spursignal A. Der Drehzahlistwert ist
negativ fir Signal ,Low"™ und positiv fiir Signal ,High"™ am Digital-
eingang S4IND. Es werden zwei Signalflanken je Strich ausge-
wertet. Der Anschluss der Referenzspur erfolgt an Digitaleingang
S6IND.

Einfachauswertung
1131 — inv. Drehr. Kont.
mit Ref.-Spur

Zweifachauswer-
tung inv. Drehr.
Kont. mit Ref.-
Spur

1132 -

Auswertung eines Drehgebersignals (Spur B) eingestellt.

Bei Auswahl einer Betriebsart ohne Vorzeichen ist dieser Eingang nicht fiir die Auswer-
tung eines Drehgebersignals eingestellt und flir weitere Funktionen verfigbar.

|ﬂ In den Konfigurationen 210, 211 und 230 ist der Digitaleingang S4IND werkseitig flr die

11.4.2 Strichzahl Drehgeber 1

Die Anzahl der Inkremente des angeschlossenen Drehgebers kann (iber den Parameter Strichzahl
Drehgeber 1 491 eingestellt werden. Die Strichzahl des Drehgebers entsprechend dem Drehzahlbe-
reich der Anwendung auswahlen.

Die maximale Strichzahl Smax ist durch die Grenzfrequenz von fmax=150 kHz der Digitaleingénge
S5IND (Spur A) und S4IND (Spur B) definiert.

60

Nmax finax
zum Beispiel: Nimax

s 150000 Hz- 2% — 6000
max 1500

Smax = fmax -

150000 Hz
max. Drehzahl des Motors in min!

Um einen guten Rundlauf des Antriebs zu gewahrleisten, muss mindestens alle 2 ms (Signalfrequenz f
= 500 Hz) ein Gebersignal ausgewertet werden. Aus dieser Forderung lasst sich die minimale Strich-
zahl Smin des Inkrementaldrehgebers fiir eine gewiinschte minimale Drehzahl nmin errechnen.

s  _¢ 60
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zum Beispiel: Nmn = Min. Drehzahl des Motors in min!

60s A = Auswertung (1, 2, 4)
Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
491 | Strichzahl Drehgeber 1 1 8192 1024

1143 Getriebefaktor Drehgeber 1

Die Einstellung der Parameter DG1 Getriebefaktor Zaehler 511 und DG1 Getriebefaktor Nenner 512
ist erforderlich, wenn sich zwischen dem Drehgeber und der Motorwelle ein Getriebe befindet. Die
Parameter legen das mechanische Ubersetzungsverhiltnis zwischen der Drehgeber- und der Motorsei-
te fest. Die Parameter missen so eingestellt werden, dass der Getriebefaktor Zaehler den Motorum-
drehungen und der Getriebefaktor Nenner den Geberumdrehungen entspricht.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
511 | DG1 Getriebefaktor Zaehler -300,00 300,00 1,00
512 | DG1 Getriebefaktor Nenner 0,01 300,00 1,00

Beispiel: Die Motorwelle macht 2 Umdrehungen fiir 1 Umdrehung der Lastwelle (16/8).

16 Zahne

A
544

-av
- N “’. Dy Y @
—H {f Dreh-
—— ) |8 Zahne | geber

Motor Getriebe Last
Umdrehungen der Motorwelle _ bel Getriebefaktor Zaehler 511
Umdrehungen der Lastwelle ~ DGL1 Getriebefaktor Nenner 512

Fir das Beispiel misste der Parameter DG1 Getriebefaktor Zaehler 511 auf 2 und der Parameter
DG1 Getriebefaktor Nenner 512 auf 1 eingestellt werden.

@ BONFIGLIOLI empfiehlt fiir eine optimale Motorregelung, einen Drehgeber direkt am

Motor zu montieren.

1144 Filterzeitkonstante Drehgeber 1

DG1 Filterzeitkonstante 1193 kann verwendet werden, um die Geschwindigkeit des Drehgebers 1 zu
filtern. Dieser Filter kann in Fallen angewendet werden, in denen der Drehgeber fluktuiert (zum Bei-
spiel durch mechanische Griinde).

BONFIGLIOLI empfiehlt den Wert in kleinen Schrittweiten zu andern und das jeweilige Ergebnis zu
Uberpriifen und den Wert nicht in groBen Schritten zu andern.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
1193 | DG1 Filterzeitkonstante 0 us 32000 us 0 us

11.5 Geberauswertung

In der Antriebstechnik sind TTL- und HTL-Geber mit einer Strichzahl von 512, 1024 oder 2048 Inkre-
menten verbreitet, aber auch andere Strichzahlen treten auf. Diese Strichzahl (hdufig auch als ,In-
kremente" bezeichnet) bestimmt die Auflésung (Genauigkeit), mit der in einer Anlage gearbeitet wer-
den kann. Ein ,,Strich" ist definiert als Puls mit anschlieBender Pause — das Tastverhaltnis ist Ublicher-
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weise 1:1. Eine Spur liefert pro Umdrehung also die Anzahl der Inkremente zur Auswertung. Je nach
Beschaffenheit des Gebers und den Anforderungen in der Anlage kénnen Geber verschieden genau
ausgewertet werden. Charakteristisch sind:

Einfachauswertung: Von einem Puls einer Spur wird eine Flanke gezahlt und ausgewertet.

Zweifachauswertung: Von einem Puls einer Spur werden zwei Flanken (die positive und die negati-
ve Flanke) gezdhlt und ausgewertet.

Vierfachauswertung: Eine zweite (versetzte) Spur liefert zusatzliche Flanken, die ausgewertet wer-
den kénnen. Jede Zustandsanderung der zwei Spuren wird registriert und ausgewertet. Durch die
versetzte Anordnung der Spuren ist zusatzlich eine Drehrichtungserkennung moglich. Die zwei Spuren
werden Ublicherweise mit A und B bezeichnet. Je nach zeitlichem Auftreten der Flanken kann so ermit-
telt werden, ob ein Rechtslauf oder ein Linkslauf vorliegt.

Durch die Zweifach- oder Vierfachauswertung wird die interne Berechnung fiir die Motorregelung ver-
bessert. Die Strichzahl andert sich dadurch nicht.

Zusatzlich zu den Spuren A und B ist bei Gebern haufig eine Referenzspur (auch Z Spur, Nullspur, C-
Spur genannt) enthalten. Die Referenzspur liefert einen Impuls einmal pro Umdrehung. Diese Spur
wird zur Plausibilitdtspriifung oder fiir erweiterte Funktionen verwendet.

ﬂ Ist eine Betriebsart mit Referenzspur fiir den Drehgeber ausgewdhlt, wird durch den Fre-

guenzumrichter berpriift, dass die Z Spur entsprechend der parametrierten Strichzahl
Drehgeber 1 491 auftritt. Ist die Auswertung nicht konsistent, wird eine Reaktion geman
Parameter Betriebsart 760 ausgeldst.

Beispiel Vierfachauswertung:

A T t Jede Flanke 1, 2, 3 und 4 ist innerhalb eines Puls-Pause
~) B o ig Zyklus der Spur A ein ausgewertetes Signal. AnschlieBend

] | | | | | | | beginnt der Zyklus erneut. Durch die Art der Flanken

t kann die Drehrichtung erkannt werden:

z Drehrichtung Rechts: Auf die steigende Flanke von A (1)
SR , folgt eine steigende Flanke von B (2).

[
La_y t

A

t Drehrichtung Links: Auf die steigende Flanke von A (1)
folgt eine fallende Flanke von B (2).

NEREES ' Spur Z: Ein Impuls pro Umdrehung

o
Laoi t

ﬂ An das Basisgerat kdnnen HTL-Geber angeschlossen werden. Fiir den Anschluss von TTL-

Gebern ist ein Gebermodul Typ EM-ENC erforderlich. Fiir den Anschluss von SinCos-
Gebern oder Absolutwertgebern ist ein Gebermodul Typ EM-ABS erforderlich.
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12 Anlagendaten

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren, entsprechend der gewahlten Konfiguration 30, wer-
den durch Regel- und Sonderfunktionen ergénzt. Zur Uberwachung der Anwendung werden Prozess-
groBen aus elektrischen RegelgréBen berechnet.

12.1 Anlagenistwert

Der Parameter Faktor Anlagenistwert 389 kann genutzt werden, wenn der Antrieb (iber den Istwert
Anlagenistwert 242 (iberwacht wird.

Die zu Gberwachende Istfrequenz 241 wird mit dem Faktor Anlagenistwert 389 multipliziert und kann
liber den Parameter Anlagenistwert 242 ausgelesen werden, d. h. Istfrequenz 241 x Faktor Anla-
genistwert 389 = Anlagenistwert 242.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
389 | Faktor Anlagenistwert -100,000 100,000 1,000

12.2 Volumenstrom und Druck

Die Parametrierung der Faktoren Nenn-Volumenstrom 397 und Nenn-Druck 398 ist notwendig, wenn
die zugehdrigen Istwerte Volumenstrom 285 und Druck 286 zur Uberwachung des Antriebs genutzt
werden. Die Umrechnung erfolgt mit Hilfe der elektrischen RegelgréBen.

Volumenstrom 285 und Druck 286 sind in den geberlosen Regelungsverfahren auf den Wirkstrom
214 bezogen. In den feldorientierten Regelungsverfahren sind diese auf die drehmomentbildende
Stromkomponente Isq 216 bezogen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
397 | Nenn-Volumenstrom 1 m3/h 99999 m3/h 10 m3/h
398 | Nenn-Druck 0,1 kPa 999,9 kPa 100,0 kPa
Rohrnetz- oder Kanalkennlinie:
H A :
kPa BI, P Vertahren  Za
= “’Schlechtpunktverfahren
B2:
A ........ Q

> m°/h

Der Punkt A in der Abbildung beschreibt den Auslegungspunkt einer Pumpe. Der Ubergang in den
Teillastbetrieb B1 kann mit konstantem Druck H (Anderung Forderstrom Q, Druck H bleibt konstant)
erfolgen. Der Ubergang in den Teillastbetrieb B2 kann nach dem Schlechtpunktverfahren (Anderung
von Druck H und Férderstrom Q) erfolgen. Beide Verfahren sind mit dem integrierten Technologiereg-
ler in den Konfigurationen 111,211, 411 und 611 realisierbar. Die angezeigten Istwerte werden unab-
hangig von der gewahlten Betriebsart 440 des Technologiereglers nach dem Schlechtpunktverfahren
berechnet.
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13 Betriebsverhalten

Das Betriebsverhalten des Frequenzumrichters kann auf die Anwendung bezogen parametriert wer-
den. Insbesondere das Anlauf- und Auslaufverhalten ist entsprechend der gewadhlten Konfiguration
30 frei wahlbar. Zusatzlich erleichtern Funktionen wie der Autostart, die Synchronisation und die Posi-
tionierung die Integration in die Applikation.

13.1 Anlaufverhalten

Der Anlauf der Asynchronmaschine kann entsprechend dem Steuer- und Regelverfahren parametriert
werden. Die feldorientierten Regelverfahren erfordern zum Einstellen des Anlaufverhaltens im Gegen-
satz zur geberlosen Regelung nur die Definition der Grenzwerte maximale Flussaufbauzeit 780 und
Strom bei Flussaufbau 781. Das Anlaufverhalten der geberlosen Regelung in den Konfigurationen 110
und 111 kann wie im nachfolgenden Kapitel beschrieben ausgewahlt werden.

13.1.1 Anlaufverhalten der geberlosen Regelung

Der Parameter Betriebsart 620 fiir das Anlaufverhalten ist in den Konfigurationen 110 und 111 ver-
fligbar. Entsprechend der gewahlten Betriebsart wird die Maschine zundchst aufmagnetisiert bzw. ein
Startstrom eingepragt. Der im unteren Frequenzbereich das Drehmoment reduzierende Spannungsab-
fall am Statorwiderstand kann durch die IxR-Kompensation ausgeglichen werden.

Fir die korrekte Funktion der IxR-Kompensation wird der Statorwiderstand wahrend der gefiihrten
Inbetriebnahme ermittelt. Erst nachdem diese erfolgreich durchgefiihrt wurde, ist die IxR-
Kompensation aktiviert.

Im Anlauf wird bei einer Ausgangsfrequenz von 0 Hz die Spannung mit
dem Wert des Parameters Startspannung 600 eingestellt. Danach
werden die Ausgangsspannung und die Ausgangsfrequenz gemaB dem
0- Aus Steuer- und Regelverfahren verandert.

Das Losbrechmoment bzw. der Strom beim Starten wird von der ein-
gestellten Startspannung bestimmt. Das Anlaufverhalten muss ggf. mit
dem Parameter Startspannung 600 optimiert werden.

In dieser Betriebsart wird nach der Freigabe der Strom bei Flussauf-
bau 781 zur Aufmagnetisierung in den Motor eingepragt. Die Aus-
gangsfrequenz wird dabei fiir die maximale Flussaufbauzeit 780 auf
dem Wert 0 Hz gehalten. Nach Ablauf dieser Zeit wird mit der einge-
stellten U/f-Kennlinie fortgefahren. (siehe Betriebsart 0- Aus)

Die Betriebsart 2 beinhaltet die Betriebsart 1. Nach Ablauf der maxi-
malen Flussaufbauzeit 780 wird die Ausgangsfrequenz gemaB der
eingestellten Beschleunigung erhéht. Erreicht die Ausgangsfrequenz
den Wert, der mit dem Parameter Grenzfrequenz 624 eingestellt wur-
de, wird der Startstrom 623 zuriickgenommen. Es erfolgt ein gleiten-
der Ubergang bis zur 1,4fachen Grenzfrequenz auf die eingestellte
U/f-Kennlinie. Der Ausgangsstrom ist ab diesem Betriebspunkt von der
Last abhdngig.
Die Betriebsart 3 beinhaltet die Betriebsart 1 der Startfunktion. Er-
Aufm.+ reicht die Ausgangsfrequenz den mit dem Parameter Grenzfrequenz
3- IxR- 624 cingestellten Wert, wird die Anhebung der Ausgangsspannung
Kompensation durch die IxR-Kompensation wirksam. Die U/f-Kennlinie wird um den
vom Statorwiderstand abhangigen Spannungsanteil verschoben.

Aufmagnetisie-
rung

Aufm.+
2 - Stromeinprae-

gung

06/24 Operating Instructions ACU 127



@) Bonfiglioli

Aufm.+
4 -  Stromeinp.+
IXR-K.

In dieser Betriebsart wird nach der Freigabe der Strom, der mit dem
Parameter Strom bei Flussaufbau 781 eingestellt wurde, zur Aufmag-
netisierung in den Motor eingepragt. Die Ausgangsfrequenz wird dabei
fir die maximale Flussaufbauzeit 780 auf dem Wert 0 Hz gehalten.
Nach Ablauf der Zeit wird die Ausgangsfrequenz gemaB der eingestell-
ten Beschleunigung erhoht. Erreicht die Ausgangsfrequenz den Wert,
der mit dem Parameter Grenzfrequenz 624 eingestellt wurde, so wird
der Startstrom 623 zuriickgenommen. Es erfolgt ein gleitender Uber-
gang auf die U/f-Kennlinie und es stellt sich ein von der Last abhangi-
ger Ausgangsstrom ein. Gleichzeitig wird ab dieser Ausgangsfrequenz
die Anhebung der Ausgangsspannung durch die IxXR-Kompensation
wirksam. Die U/f-Kennlinie wird um den vom Statorwiderstand abhéan-
gigen Spannungsanteil verschoben.

Aufm.+
12 - Stromeinp.

m. Rampenstop

Die Betriebsart 12 beinhaltet eine zuséatzliche Funktion zur Gewabhrleis-
tung eines Anlaufverhaltens unter erschwerten Bedingungen. Die
Aufmagnetisierung und Startstromeinpragung erfolgt entsprechend
der Betriebsart 2. Der Rampenstopp beriicksichtigt die Stromaufnah-
me des Motors im jeweiligen Betriebspunkt und steuert durch das
Anhalten der Rampe die Frequenz- und Spannungsanderung. Der Reg-
lerstatus 275 meldet den Eingriff des Reglers mit der Meldung
,RSTP".

Aufm.+
Stromeinp.
m. R.+
IxR-K.

14 -

In dieser Betriebsart werden die Funktionen der Betriebsart 12 um die
Kompensation des Spannungsabfalls am Statorwiderstand erweitert.
Erreicht die Ausgangsfrequenz den mit dem Parameter Grenzfrequenz
624 eingestellten Wert, wird die Anhebung der Ausgangsspannung
durch die IxR-Kompensation wirksam. Die U/f-Kennlinie wird um den
vom Statorwiderstand abhdngigen Spannungsanteil verschoben.

Fir die geberlose Regelung ist fiir das Anlaufverhalten, im Gegensatz zu den feldorientierten Regel-
verfahren, ein Stromregler verfligbar. Der PI-Regler kontrolliert die Stromeinpragung durch den Para-
meter Startstrom 623. Der proportionale und integrierende Teil des Stromreglers kénnen Uber den
Parameter Verstarkung 621 bzw. Nachstellzeit 622 eingestellt werden. Die Regelfunktionen kénnen
durch Einstellung der Parameter auf den Wert 0 deaktiviert werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
621 [ Verstarkung 0,01 10,00 1,00

622 | Nachstellzeit 1 ms 30000 ms 50 ms
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13.1.1.1 Startstrom

Der Startstrom 623 gewahrleistet, insbesondere fiir den Schweranlauf, ein ausreichendes Drehmo-
ment bis zum Erreichen der Grenzfrequenz 624.

Anwendungen in denen bei geringer Drehzahl ein hoher Strom dauerhaft bendtigt wird, mussen zur
Vermeidung thermischer Uberlastung mit fremdbeliifteten Motoren realisiert werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

623 | Startstrom 0,0 A U-Trun Trun
Irun = Nomineller Ausgangsstrom des Frequenzumrichters

i Uberlastfahigkeit des Frequenzumrichters.

In folgenden Einstellungen wird die Startstromeinpragung fiir das Anlaufverhalten verwendet:

- Konfiguration 30 = 1xx (U/f-Regelung eines Asynchronmotors),
Betriebsart 620 =2, 4, 12 oder 14
- Konfiguration 30 = 4xx (FOR eines Asynchronmotors)
- Konfiguration 30 = 6xx (PSM: geberlose feldorientierte Regelung - DMR), Synchronmotor

13.1.1.2 Grenzfrequenz

Der Startstrom 623 wird in den Konfigurationen 1xx, 4xx und 6xx zur Regelung in der jeweiligen Kon-
figuration bis zum Erreichen der Grenzfrequenz 624 eingeprdgt. Dauerhafte Betriebspunkte unterhalb
der Grenzfrequenz sind nur bei Verwendung fremdbeliifteter Motoren zulassig.

Oberhalb der Grenzfrequenz erfolgt der Ubergang auf das Steuer- und Regelverfahren der gewéhliten
Konfiguration 30.

Die Grenzfrequenz 624 wird wahrend der gefilhrten Motorinbetriebnahme bei den feldorientieren

Konfigurationen 4xx und 6xx automatisch eingestellt. In U/f Steuerung Konfiguration 1xxwird Parame-
ter Grenzfrequenz 624 wahrend der gefiihrten Motorinbetriebnahme nicht gedndert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
624 | Grenzfrequenz 0,00 Hz 100,00 Hz 2,60 Hz

13.1.1.3 Bremsenoffnungszeit

Um die Motorhaltebremse vor Beschidigung zu schiitzen, darf der Motor erst nach dem Offnen der
Bremse anlaufen. Der Hochlauf auf den Drehzahlsollwert erfolgt erst nach Ablauf der Bremsenoeff-
nungszeit 625. Die Zeit sollte so eingestellt werden, dass sie mindestens gleich der erforderlichen Zeit
zum Offnen der Haltebremse ist. Durch die Einstellung von negativen Werten fiir den Parameter wird
das Offnen der Bremse verzégert. Dadurch kann z. B. das Absacken von Lasten verhindert werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
625 | Bremsenoeffnungszeit -5000 ms 5000 ms 0 ms
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13.1.2 Flussaufbau

Die feldorientierte Regelung in den Konfigurationen 2xx und 4xx basieren auf der getrennten Rege-
lung der flussbildenden und drehmomentbildenden Stromkomponente. Beim Anlauf der Maschine wird
zunachst auferregt bzw. ein Strom eingepragt. Mit dem Parameter Strom bei Flussaufbau 781 wird
der Magnetisierungsstrom Is¢ und mit dem Parameter Maximale Flussaufbauzeit 780 die maximale
Zeit fur die Stromeinpragung eingestellt.

Die Stromeinpragung erfolgt, bis der Sollwert des Bemessungsmagnetisierungsstroms erreicht ist oder
die Maximale Flussaufbauzeit 780 iiberschritten ist.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
300 ms V)
780 | Maximale Flussaufbauzeit 1ms 10000 ms 1000 ms 2
50 ms 3
781 | Strom bei Flussaufbau 0,1-Trun U-Trun Irun

Die werkseitige Einstellung des Parameters Maximale Flussaufbauzeit 780 ist vom Parameter Kon-
figuration 30 abhangig:

1 Konfigurationen 1xx

2) Konfigurationen 2xx/4xx

3) Konfigurationen 6xx

Der Strom beim Flussaufbau @ndert sich abhangig von der Rotorzeitkonstanten des Motors. Durch die
Einstellungen der Parameter Maximale Flussaufbauzeit 780 und Minimale Flussaufbauzeit 779 kann
eine konstante Flussaufbauzeit erreicht werden. Mit dem Parameter Minimale Flussaufbauzeit 779
wird die minimale Zeit fiir die Stromeinpragung eingestellt. Dadurch kann die Zeit zwischen einem
Startsignal und Anlaufen des Antriebs festgelegt werden. Fiir eine geeignete Einstellung der Parame-
ter missen die Rotorzeitkonstante, das erforderliche Anlaufmoment und der Parameter Strom bei
Flussaufbau 781 berlicksichtigt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
1)
779 | Minimale Flussaufbauzeit 1ms 10000 ms 10 ms 5
50 ms 2

Die werkseitige Einstellung des Parameters Minimale Flussaufbauzeit 779 ist vom Parameter Konfi-
guration 30 abhangig:

1 Konfigurationen 2xx/4xx

2) Konfigurationen 6xx

Minimale Flussaufbauzeit 779 = 0 | Der Flussaufbau wird beendet, wenn

— der Flusssollwert erreicht wurde oder
— die maximale Flussaufbauzeit erreicht wurde

Minimale Flussaufbauzeit 779 > 0 | Fir mindestens diese Zeit wird Strom fiir den Flussaufbau
eingepragt, auch wenn der Flusssollwert erreicht wurde.

Minimale Flussaufbauzeit 779 = |Der Flussaufbau wird nach der eingestellten Flussaufbauzeit
Maximale Flussaufbauzeit 780 beendet, unabhangig davon, ob der Flusssollwert erreicht
wurde.

Minimale Flussaufbauzeit 779 > | Der Flussaufbau wird nach der maximalen Flussaufbauzeit
Maximale Flussaufbauzeit 780 beendet.
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13.2 Auslaufverhalten

Das Auslaufverhalten der Asynchronmaschine kann (ber den Parameter Betriebsart 630 definiert
werden. Die Signalzustande der Digitaleingange oder Logiksignale fiir die Parameter Start-rechts 68
und Start-links 69 aktivieren das Auslaufen. Abhangig von der Einstellung fiir Konfiguration 30 miis-
sen diesen Parametern Digitaleingdnge oder Logiksignale zugewiesen werden oder sind werkseitig
bereits eingestellt. Durch Kombination der Digitaleingangszustande oder Logiksignale kdnnen aus der
folgenden Tabelle die Auslaufverhalten gewahlt werden.

Start-rechts = 0 und Start-links = 0

o — [q\] ™ < N O [
C C cC C C C cC cC
2 3 3 3 3 3 3 3
Betriebsart 630 < < < < < < < <
g g g g g g g g
5 5 5 5 5 5 5 5
] ] ) ) ) ) ) )
(%)) (%)) (%)) (%)) (%)) (%)) (%)) (%))
-] -] -] -] -] -] - -
< < < < < < < <
Auslaufverhalten 0
(Freier Auslauf) 0 1 2 3 4 > 6 /
| Auslaufverhalten 1
Il | (Stillsetzen und Ausschal- 10 11 12 13 14 15 16 17
% ten)
= | Auslaufverhalten 2
£ | (Stillsetzen und Halten) 20 21 22 23 24 2 26 27
g Auslaufverhalten 3
o | (Stillsetzen und 30 31 32 33 34 35 36 37
S | DC-Bremsen
i | Auslaufverhalten 4
:", (Nothalt und Ausschalten) 40 41 42 43 44 45 46 47
+ | Auslaufverhalten 5
3
S | (Nothalt und Halten) 50 51 52 53 54 55 56 57
'é Auslaufverhalten 6
s (Nothalt und 60 61 62 63 64 65 66 67
v | DC-Bremsen)
Auslaufverhalten 7
(DC-Bremsen) 70 71 72 73 74 75 76 77

Die Betriebsart 630 des Auslaufverhaltens ist entsprechend der Matrix zu parametrieren. Die Auswahl
der Betriebsarten kann entsprechend dem Steuer- und Regelverfahren und den zur Verfligung ste-
henden Steuereingéngen variieren.

Beispiel: Die Maschine soll mit dem Auslaufverhalten 2 stoppen, wenn die digitalen Logiksignale
Start-rechts 68 = 0 und Start-links 69 = 0 sind.

AuBerdem soll die Maschine mit dem Auslaufverhalten 1 stoppen, wenn die digitalen Logiksignale
Start-rechts 68 = 1 und Start-links 69 = 1 sind.

Um dies zu erreichen, muss fiir den Parameter Betriebsart 630 der Wert 12 eingestellt werden.

Mit der Wahl des Auslaufverhaltens wird ebenfalls die Steuerung einer mechanischen Bremse ausge-
wahlt, wenn die Betriebsart ,,41 - Bremse &ffnen® fiir einen Digitalausgang zur Steuerung der Bremse
verwendet wird.
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L Der Wechselrichter wird sofort gesperrt. Der Antrieb ist sofort span-

Freier Auslauf nungsfrei und lauft frei aus.

Der Antrieb wird mit der eingestellten Verzdgerung bis zum Stillstand
gefiihrt. Ist der Stillstand erreicht, wird der Wechselrichter nach einer
Haltezeit gesperrt. Die Haltezeit kann mit dem Parameter Haltezeit 638
eingestellt werden.
Je nach Einstellung des Parameters Startfunktion 620 wird fiir die Dauer
der Haltezeit der Startstrom 623 eingepragt oder die Startspannung
600 angelegt.
Der Antrieb wird mit der eingestellten Verzdgerung bis zum Stillstand
gefiihrt und bleibt dauernd bestromt.
Auslaufverhalten 2 Je nach Einstellung des Parameters Startfunktion 620 wird ab Stillstand
der Startstrom 623 eingepragt, oder die Startspannung 600 angelegt.
Stillsetzen + Halten In Konfigurationen 2xx wird anstatt des Startstrom 623 der Magnetisie-
rungsstrom verwendet. Der Magnetisierungsstrom ergibt sich aus Be-
messungsmagnetisierungsstrom 716 und Reduktionsfaktor Fluss 778.
Der Antrieb wird mit der eingestellten Verzdgerung bis zum Stillstand
Auslaufverhalten 3 gefiihrt. Ab Stillstand wird der mit dem Parameter Bremsstrom 631
eingestellte Gleichstrom fiir die Bremszeit 632 eingepragt.
Stillsetzen + Gleichstrom- | Die Hinweise im Kapitel "Gleichstrombremse" beachten.

bremsen Das Auslaufverhalten 3, 6 und 7 ist nur in den Konfigurationen der ge-
berlosen U/f Regelung (1xx) verfiigbar.

Auslaufverhalten 1

Stillsetzen
+ Ausschalten

Der Antrieb wird mit der Nothalt-Verzégerung zum Stillstand gefiihrt. Ist
Auslaufverhalten 4 der Stillstand erreicht, wird der Wechselrichter nach einer Haltezeit ge-

sperrt.
Nothalt Die Haltezeit kann mit dem Parameter Haltezeit 638 eingestellt werden.
+ Ausschalten Je nach Einstellung des Parameters Startfunktion 620 wird ab Stillstand

der Startstrom 623 eingepragt oder die Startspannung 600 angelegt.

Der Antrieb wird mit der eingestellten Nothalt-Verzogerung bis zum Still-
stand gefiihrt und bleibt dauernd bestromt.

Je nach Einstellung des Parameters Startfunktion 620 wird ab Stillstand
der Startstrom 623 eingepragt, oder die Startspannung 600 angelegt.

Auslaufverhalten 5

Nothalt + Halten

Der Antrieb wird mit der eingestellten Nothalt-Verzogerung bis zum Still-
Auslaufverhalten 6 |stand gefiihrt. Ab Stillstand wird der mit dem Parameter Bremsstrom
631 eingestellte Gleichstrom fiir die Bremszeit 632 eingepragt.
Nothalt + Gleich- Die Hinweise im Kapitel "Gleichstrombremse" beachten.

strombremsen Das Auslaufverhalten 3, 6 und 7 ist nur in den Konfigurationen der ge-
berlosen U/f Regelung (1xx) verfiigbar.

Es wird sofort die Gleichstrombremsung aktiviert. Dabei wird der mit
dem Parameter Bremsstrom 631 eingestellte Gleichstrom fiir die Brems-
zeit 632 eingepragt.

Die Hinweise im Kapitel "Gleichstrombremse" beachten.

Das Auslaufverhalten 3, 6 und 7 ist nur in den Konfigurationen der ge-
berlosen U/f Regelung (1xx) verfiigbar.

Auslaufverhalten 7

Gleichstrombremse

Bitte beachten Sie auch das Kapitel 16.3.5 "Bremse 6ffnen" zur Ansteuerung einer mechanischen
Bremse.

Bei Anschluss eines Synchronmotors empfiehlt BONFIGLIOLI die Einstellung Betriebsart 630 = 22,
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13.2.1 Abschaltschwelle

Die Abschaltschwelle Stopfkt. 637 definiert die Frequenz, ab der ein Stillstand des Antriebs erkannt
wird. Dieser prozentuale Parameterwert ist auf die eingestellte maximale Frequenz 419 bezogen.

Die Abschaltschwelle ist entsprechend dem Lastverhalten des Antriebs und der Gerateleistung einzu-
stellen, da der Antrieb auf eine Drehzahl unterhalb der Abschaltschwelle geregelt werden muss.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
637 | Abschaltschwelle Stopfkt. 0,0 % 100,0 % 1,0 %
WARNUNG

Wird vom Motor ein Haltemoment aufgebracht, ist es mdglich, dass aufgrund der

Schlupffrequenz die Abschaltschwelle Stoppfunktion nicht erreicht wird und kein Still-
stand des Antriebs erkannt wird.

e In diesem Fall den Wert fiir die Abschaltschwelle Stoppfkt. 637 erhohen.

13.2.2 Haltezeit

Die Haltezeit Stoppfunktion 638 wird in dem Auslaufverhalten 1, 3, 4 und dem Auslaufverhalten 6
beriicksichtigt. Das Regeln auf Drehzahl Null fiihrt zu einer Erwarmung des Motors und sollte bei ei-
genbelifteten Motoren nur fir eine kurze Dauer erfolgen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
638 | Haltezeit Stoppfunktion 0,0s 200,0 s 10s

13.3 Gleichstrombremse

Das Auslaufverhalten 3, 6, 7 und die Funktion Suchlauf beinhalten die Gleichstrombremse. Entspre-
chend der Einstellung der Stoppfunktion wird in den Motor entweder direkt oder im Stillstand nach der
Entmagnetisierungszeit ein Gleichstrom eingepragt. Das Einpragen des Bremsstrom 631 flihrt zu einer
Erwarmung des Motors und sollte bei eigenbeliifteten Motoren nur fiir eine kurze Zeit erfolgen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

631 | Bremsstrom 0,00 A V2 Trun V2-Trun

Irun: Nennwert des Frequenzumrichters
Die Einstellung des Parameters Bremszeit 632 definiert das Auslaufverhalten zeitgesteuert. Die kon-
taktgesteuerte Betriebsart der Gleichstrombremse ist durch den Wert Null fiir die Bremszeit 632 zu
aktivieren.
Zeitgesteuert:
Die Gleichstrombremse wird vom Status der Signale Start-rechts und Start-links gesteuert. Der durch
den Parameter Bremsstrom 631 eingestellte Strom flieBt so lange, bis die durch den Parameter
Bremszeit 632 eingestellte Zeit abgelaufen.
Fir die Dauer der Bremszeit sind die Steuersignale Start-rechts und Start-links logisch 0 (Low) oder 1
(High).
Kontaktgesteuert:
Wird der Parameter Bremszeit 632 auf den Wert 0,0 s gesetzt, wird die Gleichstrombremse durch die
Signale Start-rechts und Start-links gesteuert. Die Zeitliberwachung und Begrenzung durch die Brems-
zeit 632 ist deaktiviert. Der Bremsstrom wird bis zum Anliegen von logisch 0 (Low) des Steuersignals
der Reglerfreigabe (S1IND/STOA und S7IND/STOB) eingeprégt.
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Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
632 | Bremszeit 0,0s 200,0 s 10,0s

Zur Vermeidung von StromstdBen, die ggf. zur Stérabschaltung des Frequenzumrichters fihren kon-
nen, darf in den Motor erst ein Gleichstrom eingepragt werden, wenn dieser entmagnetisiert ist. Da
die Entmagnetisierungszeit vom verwendeten Motor abhangt, ist sie mit dem Parameter Entmagneti-
sierungszeit 633 einstellbar.

Der eingestellte Wert fiir die Entmagnetisierungszeit sollte im Bereich der dreifachen akt. Rotorzeit-
konstante 227 liegen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
633 | Entmagnetisierungszeit 0,1s 30,0s 50s

Das gewahlte Auslaufverhalten wird zur Regelung der Gleichstrombremse um einen Stromregler er-
ganzt. Der PI-Regler kontrolliert die Stromeinpragung des parametrierten Bremsstrom 631. Der pro-
portionale und integrierende Teil des Stromreglers kénnen {iber den Parameter Verstarkung 634 bzw.
Nachstellzeit 635 eingestellt werden. Die Regelfunktionen konnen durch Einstellung der Parameter
auf den Wert 0 deaktiviert werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
634 | Verstarkung 0,00 10,00 1,00
635 | Nachstellzeit 0 ms 1000 ms 50 ms

13.4 Autostart

WARNUNG

Gefahr durch bewegende Bauteile
Durch eine aktive Anlauffunktion kénnen Teile der Anlage unerwartet anlaufen. Dies

kann zu Verletzungen oder Schéden an der Anlage flhren.

e Die VDE Bestimmung 0100 Teil 227 und Bestimmung 0113, insbesondere die
Abschnitte 5.4 ,Schutz gegen selbsttdtigen Wiederanlauf nach Netzausfall und
Spannungswiederkehr®, sowie Abschnitt 5.5 ,Unterspannungsschutz" beachten.
Eine Gefahrdung von Mensch, Maschinen und Produktionsgiitern muss beim
Eintreten einer dieser Falle ausgeschlossen werden.

e  Weiterhin missen besondere fiir den jeweiligen Anwendungsfall zutreffende
und nationale Vorschriften beachtet werden.

¢ Wenn die Autostartfunktion aktiviert ist, ist der Betreiber nach DIN EN 61800-5-
1 verpflichtet, einen eindeutigen Hinweis auf den automatischen Wiederanlauf
auf der Anlage anzubringen.

Die Autostartfunktion ist flr Applikationen geeignet, die durch ihre Funktion einen Anlauf bei Netz-
spannung zulassen. Durch Aktivierung der Autostartfunktion durch den Parameter Betriebsart 651
beschleunigt der Frequenzumrichter, nach Anlegen der Netzspannung, den Antrieb. Das Steuersignale
STOA und STOB fir die Freigabe und der Startbefehl sind gemaB den Vorschriften notwendig. Der
Motor wird entsprechend der Parametrierung und dem Sollwertsignal beim Einschalten beschleunigt.

Kein Autostart. Der Antrieb wird beschleunigt, wenn nach Anlegen der
0- Aus Netzspannung die Freigabe und der Startbefehl geschaltet werden
(Flankenbasiert).
. Durch Anlegen der Netzspannung wird der Antrieb vom Frequenzumrich-
1- Ein . -
ter beschleunigt (Pegelbasiert).
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13.5 Suchlauf

Die Synchronisation auf einen drehenden Antrieb ist in Anwendungen notwendig, die durch ihr Verhal-
ten den Motor antreiben oder in denen nach einer Fehlerabschaltung der Antrieb noch dreht. Mit Hilfe
der Betriebsart Suchlauf 645 wird die Motordrehzahl, ohne eine Fehlermeldung ,Uberstrom" auszulé-
sen, auf die aktuelle Antriebsdrehzahl synchronisiert. Nachfolgend wird der Motor auf die Solldrehzahl
mit der eingestellten Beschleunigung gefiihrt. Diese Synchronisationsfunktion ermittelt in den Be-
triebsarten 1 bis 5 (iber einen Suchlauf die aktuelle Drehfrequenz des Antriebs.

Beschleunigt wird die Synchronisation in den Betriebsarten 10 bis 15 durch kurze Testpulse. Drehfre-
quenzen bis zu 175 Hz werden innerhalb von 100 ms bis 300 ms ermittelt. Bei hdheren Frequenzen
wird eine falsche Frequenz ermittelt und die Synchronisation schlagt fehl. Der Suchlauf kann in den
Betriebsarten ,Schnelles Fangen™ nicht feststellen, ob ein Synchronisationsversuch fehlgeschlagen ist.

Fir den Betrieb eines Synchronmotors kann die Flussrichtung bestimmt werden, um ein Ausrichten
der Motorwelle (Rucken) beim Starten zu verhindern. Das Bestimmen der Flussrichtung dauert ca.
20 ms. Dabei kommt es zu kurzen Drehmomentimpulsen. Dieses Verfahrens ist flir sehr dynamische
Antriebe nicht geeignet, da die Drehmomentimpulse zu einer Drehung des Antriebs und so zu einer
Fehlmessung flihren. Nachdem die Flussrichtung bestimmt wurde, wird der Fluss aufgebaut (Parame-
ter minimale Flussaufbauzeit 779, maximale Flussaufbauzeit 780, Strom bei Flussaufbau 781), um
das Startverhalten zu verbessern.

0- Aus Die Synchronisation auf drehenden Antrieb ist deaktiviert.
Suchrichtung nach Difa Su;hrich’_cL_mg wird durch das Vorzeichen des SoIIwert(_es bt_astimmt.
1- Sollwertvorgabe WII‘d ein _p05|t|\{e_r SoII\_Nerc (Rechtsdrehfeld) vorgeg_eben, !st die Such-
GSB ! richtung in positiver Richtung (Rechtsdrehfeld), bei negativem Sollwert
wird in negativer Richtung (Linksdrehfeld) gesucht.
Erst rechts, Es wird zuerst gepriift auf den Antrieb in positiver Richtung (Rechtsdreh-
2 - dann links, feld) zu synchronisieren. Schlagt dieser Versuch fehl, wird in negativer
GSB Richtung (Linksdrehfeld) auf den Antrieb zu synchronisieren.
Erst links, Es wird zuerst gepriift, auf den Antrieb in negativer Richtung (Linksdreh-
3 - dann rechts, feld) zu synchronisieren. Schlagt dieser Versuch fehl, wird versucht in
GSB positiver Richtung (Rechtsdrehfeld) auf den Antrieb zu synchronisieren.
4- Nur rechts, Die Synchronisation auf den Antrieb wird nur in positiver Richtung
GSB (Rechtsdrehfeld) ausgefiihrt.
5. Nur links, Die Synchronisation auf den Antrieb wird nur in negativer Richtung
GSB (Linksdrehfeld) ausgefiihrt.
10 - Schnelles Fangen Es wird versucht, auf den Antrieb in positiver Richtung (Rechtsdrehfeld)
bzw. negativer Richtung (Linksdrehfeld) zu synchronisieren.
Die Suchrichtung wird durch das Vorzeichen des Sollwertes bestimmt.
11 - Schnelles Fangen Wird ein positiver Sollwert (Rechtsdrehfeld) vorgegeben, ist die Such-
nach Sollwertvorg. | richtung in positiver Richtung (Rechtsdrehfeld), bei negativem Sollwert
wird in negativer Richtung (Linksdrehfeld) gesucht.
14 - Schnelles Fangen, Die Synchronisation auf den Antrieb wird nur in positiver Richtung
nur rechts (Rechtsdrehfeld) ausgefihrt.
15 - Schnelles Fangen, Die Synchronisation auf den Antrieb wird nur in negativer Richtung
nur links (Linksdrehfeld) ausgefiihrt.

Die Betriebsarten 1, 4 und 5 geben eine Drehrichtung fiir den Suchlauf vor und vermeiden eine ab-
weichende Drehrichtung. Der Suchlauf kann durch Priifung der Drehfrequenz Antriebe beschleunigen,
wenn diese ein geringes Tragheitsmoment bzw. kleines Lastmoment besitzen.

In der Betriebsart 10 bis 15 ist beim schnellen Fangen nicht auszuschlieBen, dass eine falsche Dreh-
richtung ermittelt wird. Es kann z. B. eine Frequenz ungleich Null ermittelt werden, obwohl der Antrieb
steht. Kommt es nicht zu einem Uberstrom, wird der Antrieb entsprechend beschleunigt. Die Vorgabe
einer Drehrichtung erfolgt in den Betriebsarten 11, 14 und 15.
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Die Synchronisation verandert das parametrierte Anlaufverhalten der gewahlten Konfiguration. Der
Startbefehl aktiviert zundchst den Suchlauf, um die Drehfrequenz des Antriebs zu bestimmen. In den
Betriebsarten 1 bis 5 wird zur Synchronisation der Strom / Motorbemessungsstrom 647 prozentual
zum Bemessungsstrom 371 verwendet.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
647 | Strom / Motorbemessungsstrom 1,00 % 100,00 % 70,00 %

Die geberlose Regelung wird fiir den Suchlauf um einen PI-Regler erweitert, welcher den parametrier-
ten Strom / Motorbemessungsstrom 647 regelt. Der proportionale und integrierende Teil des Strom-
reglers kénnen (iber den Parameter Verstarkung 648 bzw. Nachstellzeit 649 eingestellt werden. Die
Regelfunktionen kénnen durch Einstellung der Parameter auf den Wert 0 deaktiviert werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
648 | Verstarkung 0,00 10,00 1,00
649 | Nachstellzeit 0 ms 1000 ms 20 ms

Ist der Parameter Betriebsart Synchronisation 645 auf die Betriebsart 1 bis 5 (Suchlauf) eingestellt,
wird zundchst die Entmagnetisierungszeit 633 gewartet, bevor der Suchlauf durchgefiihrt wird.

Ist die Synchronisation auf den Antrieb nicht mdglich, wird in den Betriebsarten 1 bis 5 der Brems-
strom 631 fiir die Zeitdauer der Bremszeit nach Suchlauf 646 in den Motor eingepragt. Das Einpra-
gen des Gleichstromes, welches in den Parametern der Gleichstrombremse (GSB) eingestellt wird,
fihrt zu einer Erwdarmung des Motors und sollte bei eigenbeliifteten Motoren nur fiir eine kurze Zeit
erfolgen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
646 | Bremszeit nach Suchlauf 0,0s 200,0 s 10,0 s

Die Suchlauffunktion ist fiir den Betrieb mit Motoren ohne Bremse konzipiert. Bremsmo-
toren werden im Einzelfall (abhéngig von Parametrierung und Bremsansteuerung) nicht

optimal mit der Suchlauffunktion betrieben.
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13.6 Positionierung

Die Positionierung erfolgt in der Betriebsart ,Positionierung ab Referenzpunkt" iber die Angabe des
Positionsweges oder in der Betriebsart ,, Achs-Positionierung" iber die Angabe des Positionswinkels.

Die Positionierung ab Referenzpunkt verwendet ein digitales Referenzsignal von einer auswahlbaren
Signalquelle zur drehzahlunabhangigen Positionierung des Antriebs.

Die Achs-Positionierung verwendet ein digitales Referenzsignal von einem Drehgeber.

Die Funktion ,Positionierung ab Referenzpunkt" ist in den Konfigurationen 110, 210, 410, 510 und 610
verfligbar und wird durch Auswahlen der Betriebsart 1 fiir den Parameter Betriebsart 458 aktiviert.
Die Funktion ,,Achs-Positionierung" ist in den Konfigurationen 210 und 510 verfiigbar (Parameter Kon-
figuration 30) und wird durch Auswéhlen der Betriebsart 2 fiir den Parameter Betriebsart 458 akti-
viert.

0- Aus Positionierung ist ausgeschaltet.

Positionierung ab Referenzpunkt (iber Angabe des Positionswe-
ges (Umdrehungen), der Referenzpunkt wird {iber eine Signal-
quelle 459 erfasst.

Verfligbar in Konfiguration 110, 210, 410, 510, 610.
Positionierung ab Referenzpunkt (iber Angabe des Positionswin-
2 - Achs-Positionierung kels, Referenzsignal vom Drehgeber.

Verfligbar in Konfiguration 210, 510.

1 - Pos. ab Referenzpunkt

13.6.1 Positionierung ab Referenzpunkt

Die Riickmeldung der aktuellen Position ist relativ zum Zeitpunkt des Referenzsignals auf die Umdre-
hungen des Motors bezogen. Die Genauigkeit der Positionierung ist fiir die zu realisierende Anwen-
dung von der aktuellen Istfrequenz 241, der Verzégerung (Rechtslauf) 421, der Polpaarzahl 373,
dem gewahlten Positionsweg 460 und dem parametrierten Steuer- und Regelverhalten abhangig.

Die Distanz zwischen dem Referenzpunkt und der gewiinschten Position ist in Motorumdrehungen
anzugeben. Die Berechnung der zuriickgelegten Strecke ist mit dem gewdhlten Positionsweg 460
entsprechend der Anwendung auszufiihren.

Die Einstellung 0,000 U fiir den Positionsweg 460 bewirkt das direkte Stillsetzen des Antriebs ent-
sprechend dem ausgewahlten Auslaufverhalten fiir die Betriebsart 630.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
460 | Positionsweg 0,000 U 1000000,000 U 0,000 U

Der Istwertparameter Umdrehungen 470 erleichtert die Einstellung und Optimierung der Funktion.
Die angezeigten Umdrehungen des Motors sollten an der gewiinschten Position dem Positionsweg
460 entsprechen.

Die minimale Anzahl der Umdrehungen, die bis zum Erreichen der gewinschten Position benétigt
wird, ist abhangig von Istfrequenz 241 und Verzégerung (Rechtslauf) 421 (bzw. Verzdgerung Links-
lauf 423) sowie der Polpaarzahl 373 des Motors.

f2 Umin = min. Anzahl der Umdrehungen
Uu. = f = lIstfrequenz 241
mn - 2.a.p a = Verzdgerung 421 (423)
p = Polpaarzahl 373 des Motors

Beispiel: f = 20 Hz, a =5Hz/s, p = 2 = Umin= 20
Bei der Istfrequenz von 20 Hz und der Verzdgerung von 5 Hz/s werden bis zum Stillstand an der ge-
wiinschten Position mindestens 20 Umdrehungen benétigt. Dieses ist der minimale Wert, der fiir den
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Positionsweg 460 nicht unterschritten werden kann. Soll die Anzahl der Umdrehungen bis zur ge-
wiinschten Position geringer sein, muss die Frequenz verringert, die Verzégerung erhdht oder der
Referenzpunkt verschoben werden.

Das Digitalsignal zur Erfassung des Referenzpunktes und die logische Verknlipfung kann tiber Signal-
quelle 459 ausgewahlt werden. Die Verkniipfung der Digitaleingdnge S2IND, S3IND und S6IND mit
weiteren Funktionen ist entsprechend der gewahlten Konfiguration 30 zu Gberpriifen (z. B. ist in den
Konfigurationen 110 und 210 der Digitaleingang S2IND mit der Funktion Start Rechtslauf verknipft).

Die Signale fiir die Positionierung und fiir ein Auslaufverhalten sollten nicht demselben Digitaleingang
zugewiesen werden.

2 - S2IND, neg. Flanke
3 - S3IND, neg. Flanke
6 - S6IND, neg. Flanke

1x - SxIND, pos. Flanke

Die Positionierung beginnt mit dem logischen Signalwechsel von
1 (HIGH) auf 0 (LOW) am Referenzpunkt.

Die Positionierung beginnt mit dem logischen Signalwechsel von
0 (LOW) auf 1 (HIGH).
2x - SxIND, pos./neg. Flanke Die Positionierung beginnt mit dem logischen Signalwechsel.

Die Erfassung der Referenzposition (ber ein Digitalsignal kann durch eine veranderliche Totzeit beim
Einlesen und Verarbeiten des Steuerbefehls beeinflusst werden. Die Signallaufzeit wird durch einen
positiven Wert fiir die Signalkorrektur 461 kompensiert. Die Einstellung einer negativen Signalkorrek-
tur verzogert die Verarbeitung des Digitalsignals.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
461 | Signalkorrektur -327,68 ms +327,67 ms 0,00 ms

Die vom Betriebspunkt abhangigen Einfliisse auf die Positionierung kénnen empirisch tber den Para-
meter Lastkorrektur 462 korrigiert werden. Wird die gewiinschte Position nicht erreicht, wird durch
einen positiven Wert fir die Lastkorrektur die Verzdgerungsdauer erhoht. Die Strecke zwischen Refe-
renzpunkt und der gewlinschten Position wird verléangert. Negative Werte beschleunigen den Brems-
vorgang und verklrzen den Weg der Positionierung. Die Grenze der negativen Signalkorrektur resul-
tiert aus der Anwendung und dem Positionsweg 460.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
462 | Lastkorrektur -32768 +32767 0
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Das Verhalten der Positionierung nach dem Erreichen der gewiinschten Position des Antriebs kann
Uber den Parameter Aktion nach Positionierung 463 definiert werden.

Der Antrieb wird mit dem Auslaufverhalten der Betriebsart 630
stillgesetzt.
Der Antrieb wird bis zur neuen Signalflanke gehalten; bei neuer
1 - Warte auf Positionssignal Flanke des Positionssignals wird in der vorherigen Drehrichtung
beschleunigt.
. . Der Antrieb wird bis zur neuen Signalflanke gehalten; bei neuer

Reversieren bei erneuter o . LT
2- Flanke des Positionssignals wird in der entgegengesetzten Dreh-

Flanke . .

richtung beschleunigt.

Der Antrieb wird stillgesetzt und die Leistungsendstufe ausge-
schaltet.
Der Antrieb wird fiir die Wartezeit 464 gehalten; nach der War-
tezeit wird in der vorherigen Drehrichtung beschleunigt.
Der Antrieb wird fiir die Wartezeit 464 gehalten; nach der War-
tezeit wird in der entgegengesetzten Drehrichtung beschleunigt.

0 - Ende Positionierung

3 - Stillsetzen; Endstufen aus

4 - Zeitgesteuertes Anfahren

5 - Zeitgesteuertes Reversieren

Die erreichte Position kann fiir die Wartezeit 464 beibehalten werden, bevor der Antrieb gemas der
Betriebsart 4 bzw. 5 beschleunigt wird.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
464 | Wartezeit 0 ms 3600000 ms 0 ms

Im Diagramm ist dargestellt, wie die Positionierung auf den eingestellten Positionsweg erfolgt. Die-
ser bleibt bei verschiedenen Frequenzwerten konstant. Am Referenzpunkt wird das Positioniersignal
Srosi €rzeugt. Ausgehend von der Frequenz fmax wird mit der eingestellten Verzdgerung (Rechtslauf)
421 positioniert. Bei geringerem Frequenzwert f1 bleibt die Frequenz fiir eine langere Zeitdauer kon-
stant, bis mit der eingestellten Verzogerung der Antrieb gestoppt wird.

Wird wahrend der Beschleunigung oder Verzégerung der Maschine die Positionierung durch das
Signal Srosi gestartet, wird die Frequenz zum Zeitpunkt des Positioniersignals gehalten und anschlie-
Bend positioniert.

Verzdgerung (Rechtslauf) 421

Umin G

SPOSIT D Digitaleingang 6

>
»

t

Beispiel zur Positionierung ab Referenzpunkt in Abhédngigkeit von den gewéahlten Parame-
tereinstellungen:

Der Referenzpunkt wird entsprechend dem Parameter Signalquellen 459 in der Betriebsart 16—
S6IND, pos. Flanke durch ein Signal am Digitaleingang 6, erfasst.
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—  Der Positionsweg 460 mit dem Parameterwert 0,000U (Werkseinstellung) definiert ein di-
rektes Stillsetzen des Antriebs mit dem im Parameter Betriebsart 630 ausgewahlten Aus-
laufverhalten und der eingestellten Verzdgerung (Rechtslauf) 421. Wird ein Positionsweg
460 cingestellt, erfolgt die Positionierung mit der eingestellten Verzégerung.

— Die Signalkorrektur 461 der Signallaufzeit vom Messpunkt zum Frequenzumrichter wird
durch Einstellung auf den Wert 0 ms nicht verwendet.

— Die Lastkorrektur 462 kann eine fehlerhafte Positionierung durch das Lastverhalten aus-
gleichen. Werkseitig ist der Ausgleich mit dem Wert 0 deaktiviert.

— Die Aktion nach Positionierung 463 ist durch die Betriebsart 0—Ende Positionierung defi-
niert.

- Die Wartezeit 464 wird nicht berlicksichtigt, da fiir den Parameter Aktion nach Positio-
nierung 463 die Betriebsart 0 ausgewahlt ist.

- Der Istwert Umdrehungen 470 erméglicht den direkten Vergleich mit dem gewtinschten
Positionsweg 460. Bei Abweichungen kann eine Signalkorrektur 461 oder Lastkorrektur
462 durchgefiihrt werden.

13.6.2 Achs-Positionierung

Fir die Achs-Positionierung ist ein Drehzahlriickfiihrungssystem erforderlich. In den meisten Fallen
wird zusatzlich ein Erweiterungsmodul zur Auswertung benétigt. Die Betriebsart fir den Parameter
Betriebsart Drehgeber 2 493 ist auf 1004 oder 1104 einzustellen. Die Einstellung des Parameters ist
in der Anleitung des optionalen Erweiterungsmoduls beschrieben. Die Positionierung erfolgt durch ein
Startsignal und Unterschreiten einer einstellbaren Frequenzgrenze. Die Maschine stoppt mit dem ein-
gestellten Auslaufverhalten am eingegebenen Positionswinkel.

Fir die korrekte Funktion der Achs-Positionierung sollte nach der gefiihrten Inbetriebnahme der Dreh-
zahlregler optimiert werden. Dies ist im Kapitel "Drehzahlregler" beschrieben.

Uber den Parameter Sollorientierung 469 wird der Winkel zwischen Referenzpunkt und gewiinschter
Position eingegeben.

Wird dieser Wert wahrend des Stillstands der Maschine geandert, wird mit der Frequenz von 0,5 Hz
neu positioniert. Voraussetzung ist, dass fiir den Parameter Betriebsart 630 ein Auslaufverhalten ge-
wabhlt ist, das fiir den Stillstand permanent oder fiir die Dauer der Haltezeit einen Startstrom einpragt
(im Kapitel "13.2 "Auslaufverhalten" beschrieben).

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
469 | Sollorientierung 0,0° 359,9° 0,0°
WARNUNG

Personen- oder Sachschaden méglich
Bei der Positionierung kann es zu einem Drehrichtungswechsel des Antriebes kommen,
A unabhangig davon, ob der Befehl Start Rechtslauf oder Start Linkslauf aktiviert wurde.
o Darauf achten, dass durch den Drehrichtungswechsel keine Personen- oder
Sachschdden entstehen kénnen.

Die Positionierung wird ausgeflihrt durch einen Startbefehl aus einer Signalquelle
(z. B. Digitaleingang), welche dem Parameter Freigabe Achs-Positionierung 37 zugewiesen werden
muss. Die Signalquelle kann aus den Betriebsarten fiir Digitaleingdnge ausgewahlt werden, welche im
Kapitel "Digitaleingange" beschrieben sind.

Die Positionierung startet unter der Bedingung, dass die Istfrequenz 241 des Ausgangssignals kleiner
als der im Parameter Positionierungsfrequenz 471 eingetragene Wert ist. Durch ein Auslaufverhalten
unterschreitet die Istfrequenz die Positionierungsfrequenz.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
471 | Positionierungsfrequenz 1,00 Hz 50,00 Hz 50,00 Hz
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Uber den Parameter Max. Orientierungsfehler 472 kann die maximal zuldssige Abweichung vom Wert
der Sollorientierung 469 eingestellt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
472 | Max. Orientierungsfehler 0,1° 90,0° 3,0°

Uber den Parameter Zeitkonstante Lageregler 479 kann die Zeitkonstante fiir die Ausregelung des
Orientierungsfehlers eingestellt werden. Der Wert fiir die Zeitkonstante sollte erhéht werden, wenn
bei der Positionierung Schwingungen des Antriebes um die Sollorientierung auftreten.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
479 | Zeitkonstante Lageregler 1,00 ms 9999,99 ms 20,00 ms

Um sicherzustellen, dass die eingestellte Position unter Einwirkung eines Lastmomentes gehalten wird,
sollte fiir den Parameter Betriebsart 630 ein Auslaufverhalten gewahlt werden, das fiir den Stillstand
permanent oder fiir die Dauer der Haltezeit einen Startstrom einpragt.

Die Statusmeldung ,,60 - Sollposition erreicht™ bei Erreichen der Sollorientierung kann einem Digital-
ausgang zugewiesen werden. Die Meldung wird unter folgenden Bedingungen ausgegeben:

- Die Betriebsart 2 (Achs-Positionierung) fiir den Parameter Betriebsart 458 ist ausgewahit.

— Die Reglerfreigabe an den Digitaleingangen S1IND/STOA und S7IND/STOB ist eingeschal-
tet.

— Die Freigabe Achs-Positionierung 37 ist aktiviert.

— Die Drehgeberiiberwachung ist aktiviert, d. h. die Betriebsart 2 (Fehlermeldung) fiir den
Parameter Betriebsart 760 der Drehgeberiiberwachung ist ausgewahit.

— Die Betriebsart 1004 oder 1104 (Vierfachauswertung mit Referenzimpuls) ist fiir den
Drehgebereingang ausgewahlt.

— Die Istfrequenz 241 ist kleiner als 1 Hz.

— Die Abweichung der aktuellen Position von der Sollorientierung ist kleiner als der Max.
Orientierungsfehler 472,

Die aktuelle Position nach Freigabe Achs-Positionierung 37 wird vom Frequenzumrichter folgender-
maBen erkannt:

— Bei der Inbetriebnahme, nach dem Einschalten des Frequenzumrichters, erfolgt ein Such-
Modus Uber 3 Umdrehungen mit einer Drehfrequenz von 1 Hz zur Referenzsignalerken-
nung. Nachdem das Referenzsignal zweimal erkannt wurde, wird auf die Sollorientierung
469 positioniert.

— Bei Nutzung eines Resolvers entféllt der Such-Modus wahrend der Inbetriebnahme.

— Falls der Motor bereits vor der Freigabe der Achs-Positionierung drehte, erfolgt die Positi-
onierung auf die Sollorientierung 469 ohne Such-Modus, da die Position des Referenz-
punktes schon vom Frequenzumrichter erkannt wurde.

Wird die Positionierung nach Reglerfreigabe und Startbefehl aus dem Stillstand des Motors ausge-
fihrt:

— Der Motor positioniert im Rechtslauf auf die Sollorientierung, wenn der Wert fiir die Sollo-
rientierung gréBer ist als der zuvor eingestellte Wert.

— Der Motor positioniert im Linkslauf auf die Sollorientierung, wenn der Wert flr die Sollori-
entierung kleiner ist als der zuvor eingestellte Wert.

Die Drehrichtung wahrend der Positionierung ist unabhdngig davon, ob Start Rechtslauf oder Start
Linkslauf aktiviert wurde.

Die Zeitdauer bis zum Erreichen der Sollorientierung ist abhangig von:

— Istfrequenz

— Frequenzrampe fiir die Verzdgerung
— Drehwinkel bis zur Sollorientierung
— Max. Orientierungsfehler

— Zeitkonstante Lageregler
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14 Stor- und Warnverhalten

Der Betrieb des Frequenzumrichters und der angeschlossenen Last wird kontinuierlich iberwacht. Die
Uberwachungsfunktionen sind mit den zugehérigen Grenzwerten anwendungsspezifisch zu paramet-
rieren. Sind die Grenzen unterhalb der Abschaltgrenze des Frequenzumrichters eingestellt, so kann bei
einer Warnmeldung durch entsprechende MaBnahmen die Fehlerabschaltung verhindert werden.

Die Warnmeldung wird mit den LED’s des Frequenzumrichters angezeigt und kann mit der Bedienein-
heit Gber den Parameter Warnungen 269 ausgelesen oder Uber einen der digitalen Steuerausgange
ausgegeben werden.

14.1 Uberlast Ixt

Das zulassige Lastverhalten ist von verschiedenen technischen Daten der Frequenzumrichter und den
Umgebungsbedingungen abhangig.

Die gewdhlte Schaltfrequenz 400 bestimmt den Nennstrom und die zur Verfiigung stehende Uberlast
fir eine Sekunde, bzw. sechzig Sekunden. Zugehorig sind die Warngrenze Kurzzeit Ixt 405 und
Warngrenze Langzeit Ixt 406 zu parametrieren.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
405 [ Warngrenze Kurzzeit Ixt 6% 100% 80%
406 | Warngrenze Langzeit Ixt 6% 100% 80%

Ausgangssignale

Das Erreichen von Warngrenzen wird (iber digitale Signale gemeldet.

165 - | Warnung Ixt | » | Warngrenze Kurzzeit Ixt 405 oder Warngrenze Langzeit Ixt 406 wurde
7- | Ixt-Warnung |2 | erreicht.

1) Zur Verknlpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters 2) Zur Ausgabe (iber einen Digitalausgang

14.2 Temperatur

Die Umgebungsbedingungen und die Verlustleistungen im aktuellen Betriebspunkt fiihren zu einer
Erwarmung des Frequenzumrichters. Zur Vermeidung einer Fehlerabschaltung des Frequenzumrichters
sind die Warngrenze Tk 407 fir die Kiihlkérpertemperaturgrenze und die Warngrenze Ti 408 als
Temperaturgrenze im Innenraum parametrierbar. Der Temperaturwert, bei dem eine Warnmeldung
ausgegeben wird, wird aus dem typabhangigen Temperaturgrenzwert abziglich der eingestellten
Warngrenze berechnet.

Die Abschaltgrenze des Frequenzumrichters fiir die maximale Temperatur liegt bei 65 °C Innenraum-
temperatur und 80 °C Kuhlkdrpertemperatur.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
407 [ Warngrenze Tk -25 °C 0 °C -5 °C
408 | Warngrenze Ti -25 °C 0 °C -5 °C

Die minimalen Temperaturen sind mit -10 °C fir den Innenraum und 30 °C fir die
Kahlkdrpertemperatur definiert.
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Ausgangssignale
Das Erreichen von Warngrenzen wird tber digitale Signale gemeldet.

166 - | Warnung Kiihlkérpertem- 1) | Der Wert ,80 °C minus Warngrenze Tk 407" wurde er-
8 - |peratur 2) | reicht.

167 - | Warnung Innenraumtem- | |Der Wert ,65 °C minus Warngrenze Ti 408" wurde er-
9- | peratur 2) | reicht.

1) | Der Wert

— 80 °C minus Warngrenze Tk 407" oder
65 °C minus Warngrenze Ti 408"

wurde erreicht.

170 - | Warnung Ubertemperatur

12 - 2)

1) Zur Verknilpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters 2) Zur Ausgabe (iber einen Digitalausgang

14.3 Reglerstatus

Der Eingriff eines Reglers kann durch die Bedieneinheit oder LED’s angezeigt werden. Das gewahlte
Steuer- und Regelverfahren und die zugehérigen Uberwachungsfunktionen verhindern die Abschal-
tung des Frequenzumrichters. Der Eingriff der Funktion andert das Betriebsverhalten der Anwendung
und kann durch die Statusmeldungen mit dem Parameter Reglerstatus 275 angezeigt werden. Die
Grenzwerte und Ereignisse, die zum Eingriff des jeweiligen Reglers fiihren, sind in den entsprechen-
den Kapiteln beschrieben. Das Verhalten beim Eingriff eines Reglers wird mit dem Parameter Meldung
Reglerstatus 409 konfiguriert.

Der Eingriff eines Reglers wird nicht gemeldet.

0 - Keine Meldung Die das Betriebsverhalten beeinflussenden Regler werden im Pa-
rameter Reglerstatus 275 angezeigt.

Die Begrenzung durch einen Regler wird als Warnung von der Be-

1 - Warnstatus . . .
dieneinheit angezeigt.
11 - Warnstatus und Die Begrenzung durch einen Regler wird als Warnung von der Be-
LED dieneinheit und den LEDs angezeigt.

Beachten Sie Kapitel 16.3.8 "Warnmaske" und Kapitel 22.3 "Reglerstatus" fiir eine Liste der Regler und weitere
Mdglichkeiten die Zustande des Reglerstatus auszuwerten.

14.4 Grenze IDC-Kompensation

Am Ausgang des Frequenzumrichters kann durch Unsymmetrien ein Gleichstromanteil im Ausgangs-
strom auftreten. Dieser Gleichstromanteil kann vom Frequenzumrichter kompensiert werden. Die ma-
ximale Ausgangsspannung der Kompensation wird dabei mit dem Parameter Grenze IDC-
Kompensation 415 eingestellt. Wird zur Kompensation des Gleichspannungsanteils eine héhere Span-
nung als die eingestellte Grenze benétigt, so wird der Fehler ,F1301 IDC-KOMPENSATION" ausgel®st.
Tritt dieser Fehler auf, sollte geprift werden, ob die Last ggf. defekt ist. Unter Umstédnden muss die
Spannungsgrenze erhéht werden.

Wird der Parameter Grenze IDC-Kompensation 415 auf Null gesenkt, ist die Gleichstromkompensati-
on deaktiviert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
1,51
415 [ Grenze IDC-Kompensation o0V 1,5V 0’0 2

Die werkseitige Einstellung des Parameters Grenze IDC-Kompensation 415 ist von der Einstellung des
Parameters Konfiguration 30 abhéngig:
1) Konfigurationen 1xx 2) Konfigurationen 2xx / 4xx / 5xx / 6xx

06/24 Operating Instructions ACU 143




@) Bonfiglioli

14.5 Abschaltgrenze Frequenz

Die maximal zulassige Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann mit dem Parameter Abschalt-
grenze Frequenz 417 eingestellt werden. Wird diese Frequenzgrenze von der Standerfrequenz 210,
bzw. Istfrequenz 241 (iberschritten, schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérmeldung ,,F1100" ab.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
417 | Abschaltgrenze Frequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 599,00 Hz

14.6 Motortemperatur

Die Konfiguration der Steuerklemmen beinhaltet die Uberwachung der Motortemperatur. Die Uberwa-
chungsfunktion kann liber den Parameter Betriebsart Motortemp. 570 ausgewahlt werden. Die In-
tegration in die Anwendung wird durch eine Betriebsart mit verzogerter Abschaltung verbessert.

0- Aus Die Uberwachung der Motortemperatur ist ausgeschaltet.
1 - Nur Warnun Der kritische Betriebspunkt wird durch die Bedieneinheit und
9 den Parameter Warnungen 269 angezeigt.
Die Fehlerabschaltung wird durch Meldung F0400 angezeigt. Die
2 - Fehlerabschaltung Fehlerabschaltung kann (iber die Bedieneinheit oder den Digi-
taleingang quittiert werden.
3 Fehlerabschaltung Die Fehlerabschaltung entsprechend der Betriebsart 2 wird um
"1 min verz. eine Minute verzdgert.
4 Fehlerabschaltung Die Fehlerabschaltung entsprechend der Betriebsart 2 wird um
" 5 min verz. funf Minuten verzogert.
5 Fehlerabschaltung Die Fehlerabschaltung entsprechend der Betriebsart 2 wird um
" 10 min verz. zehn Minuten verzogert.

Ausgangssignale
Warnungen werden im Parameter Warnungen 269 angezeigt und Uber digitale Signale ausgegeben.

168 - Warnung Motortempera- ‘i‘ Die Uberwachung — gewéhlt (iber Betriebsart Motor-
10 - |tur ‘2) ‘temp. 570 - meldet einen kritischen Betriebspunkt.

1) Zur Verknipfung mit Funktionen des Frequenzumrichters 2) Zur Ausgabe (iber einen Digitalausgang

Uber den Parameter max.Temp. Motorwicklung 617* kann der Temperaturwert eingestellt werden,
bei dessen Uberschreitung eine Warnmeldung ausgegeben wird oder die Fehlerabschaltung des Fre-
quenzumrichters erfolgt. Das Betriebsverhalten des Frequenzumrichters bei Uberschreiten des einge-
stellten Wertes fiir max.Temp. Motorwicklung 617 kann (iber den Parameter Betriebsart Motortemp.
570 gewahlt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

max.Temp. Motorwick-
lung*

617 50 °C 200 °C 150 °C

* Der Parameter ist nur verfiigbar, wenn ein Erweiterungsmodul mit einem Eingang zur KTY Messwiderstands-
auswertung, z. B. EM-IO-04, installiert ist.

Uber den Parameter Thermo-Kontakt 204 kann ein digitales Eingangssignal mit der Betriebsart Mo-
tortemp. 570 verknupft werden.

14.7 Phasenausfall

Der Ausfall einer der drei Motor- oder Netzphasen kann, wenn er nicht bemerkt wird, zu Schaden am
Frequenzumrichter, am Motor und an den mechanischen Antriebskomponenten fiihren. Um Schaden
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an diesen Komponenten zu verhindern wird der Phasenausfall (iberwacht. Parameter Phasenaus-
fallueberwachung 576 erméglicht das Verhalten im Fall eines Phasenausfalls einzustellen.

14.7.1 Einstellungen fiir die BaugroBen 1 bis 7

Die Fehlerabschaltung beim Netzphasenausfall erfolgt nach 5 Minu-
ten mit dem Fehler FO703. Innerhalb dieser Zeitverzégerung wird
die Warnmeldung A0100 angezeigt.

Die Phasenliberwachung schaltet den Frequenzumrichter ab:
sofort mit der Fehlermeldung F0403 bei Motorphasensausfall, nach
5 Minuten mit der Fehlermeldung F0703 bei Netzphasenausfall.

20 Netz: Der Antrieb wird beim Netzphasenausfall nach 5 Minuten mit dem
- Stillsetzen Fehler FO703 stillgesetzt.

Der Antrieb wird stillgesetzt:

sofort bei Motorphasensausfall, nach 5 Minuten bei Netzphasenaus-
fall.

10 Netz:
- Fehlerabschaltung

11 Netz & Motor:
- Fehlerabschaltung

21 Netz & Motor:
- Stillsetzen

14.8 Automatische Fehlerquittierung

Die automatische Fehlerquittierung ermdglicht die Quittierung der Fehler Uberstrom F0500, Uberstrom
F0507 und Uberspannung F0700, ohne Eingriff einer ibergeordneten Steuerung oder des Anwenders.
Tritt einer der genannten Fehler auf, schaltet der Frequenzumrichter die Leistungshalbleiter ab und
wartet die mit dem Parameter Wiedereinschaltverzigerung 579 angegebene Zeit. Ist der Fehler zu
quittieren, wird die Drehzahl der Maschine mit der schnellen Fangfunktion ermittelt und auf die dre-
hende Maschine synchronisiert. Die automatische Fehlerquittierung nutzt, unabhangig von der Be-
triebsart 645 des Suchlaufes, die Betriebsart ,Schnelles Fangen®. Die Hinweise zu dieser Funktion im
Kapitel 13.5 "Suchlauf" beachten.

Mit dem Parameter zul. Anzahl AutoQuitt 578 wird die Anzahl der zuldssigen automatischen Fehler-
quittierungen eingestellt, die innerhalb von 10 Min. auftreten diirfen.

Ein erneutes Quittieren, oberhalb der zulassigen Anzahl innerhalb von 10 Min., fihrt zur direkten Ab-
schaltung des Frequenzumrichters.

Die Fehler Uberstrom F0500, Uberstrom F0507 und Uberspannung F0700 haben getrennte Zahler fiir
die Fehlerquittierung.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
578 [ zul. Anzahl AutoQuitt 0 20 5
579 [ Wiedereinschaltverzégerung 0 ms 1000 ms 20 ms
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15 Sollwerte

Die Frequenzumrichter der Baureihe ACU sind anwendungsspezifisch konfigurierbar und ermdglichen
die kundengerechte Anpassung der modularen Hard- und Softwarestruktur.

15.1 Frequenzgrenzen

Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters, und damit der Drehzahlstellbereich, werden (ber die
Parameter Minimale Frequenz 418 und Maximale Frequenz 419 eingestellt. Die jeweiligen Steuer-
und Regelverfahren verwenden die beiden Grenzwerte fiir die Skalierung bzw. zur Begrenzung der
Frequenz.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
3,50 Hz Y
418 | Minimale F 0,00 H 599,00 H ‘
inimale Frequenz , z , z 0,00 Hz ?
419 | Maximale Frequenz 0,00 Hz 599,00 Hz |50,00 Hz

Die Werkseinstellung ist abhingig von der Einstellung des Parameters Konfiguration 30:
1) 3,50 Hz in den Konfigurationen 1xx, 4xx; 6xx
20,00 Hz in den Konfigurationen 2xx, 5xx

15.2 Schlupfgrenze

Die  drehmomentbildende  Stromkomponente, und damit die Schlupffrequenz  der
Asynchronmaschine, sind in den feldorientierten Regelverfahren vom geforderten Drehmoment ab-
hangig. Die feldorientierten Regelverfahren beinhalten zusétzlich den Parameter Schlupfgrenze 719
zur Begrenzung des Drehmoments in der Berechnung des Maschinenmodells. Der aus den Motorbe-
messungsdaten berechnete Bemessungsschlupf wird entsprechend der prozentual parametrierten
Schlupfgrenze 719 begrenzt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
719 [ Schlupfgrenze 0 % 10000 % 330 %

15.3 Prozentwertgrenzen

Der Stellbereich der Prozentwerte wird durch die Parameter Minimaler Prozentsollwert 518 und Ma-
ximaler Prozentsollwert 519 definiert. Die jeweiligen Steuer- und Regelverfahren verwenden die bei-
den Grenzwerte fiir die Skalierung bzw. zur Begrenzung von Prozentwerten.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
518 | Minimaler Prozentsollwert 0,00 % 300,00 % 0,00 %
519 | Maximaler Prozentsollwert 0,00 % 300,00 % 100,00 %

15.4 Frequenzsollwertkanal

Die vielfaltigen Funktionen zur Vorgabe der Sollfrequenz werden durch den Frequenzsollwertkanal
verbunden. Die Frequenzsollwertquelle 475 bestimmt die additive Verkniipfung der verfiigbaren
Sollwertquellen in Abhangigkeit von der installierten Hardware.

1 - Betrag Analogwert MFI1A ﬁ)c:;:lev:eéte?ﬁiltl)es;t iesrzl?/luItlfunktlonsemgang 1in ana

5. Betrag Analogwert EM-S1INA D Sollwertquelle ist der Analogeingang des Erweite-
rungsmoduls.

4 - Betrag MFI1A + EM-S1INA 1 Kombination der Betriebsarten 1 und 2.
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Die Festfrequenz gemaB der Festfrequenzumschal-

10 - Betrag Festfrequenz (FF) tung 1 66 und Festfrequenzumschaltung 2 67 sowie
dem aktuellen Datensatz.
11 - Betrag MFI1A + FF Kombination der Betriebsarten 10 und 1.
12 - Betrag EM-S1INA + FF 1) Kombination der Betriebsarten 10 und 2.
14 - E;:etlr)ag MFIA + EM-SIINA + | ombination der Betriebsarten 10, 1 und 2.
. Sollwertquelle ist die Funktion Frequenz-Motorpoti
20 - Betrag Motorpoti (MP) Auf 62 und Frequenz-Motorpoti Ab 63
21 - Betrag MFI1A + MP Kombination der Betriebsarten 20 und 1.
22 - Betrag EM-S1INA + MP 1 Kombination der Betriebsarten 20 und 2.
24 - E,ﬁ,trla)g MFILA + EM-SIINA + | ombination der Betriebsarten 20, 1 und 2.
Die Frequenzsignale in der Betriebsart 490 fir
30 - Betrag Drehgeber 1 (F1) Drehgeber 1 werden als Sollwert ausgewertet.
31 - Betrag MFI1A + F1 Kombination der Betriebsarten 30 und 1.
) - Das Frequenzsignal am Digitaleingang gemaB der
32 - (Blfz3t;ag Folgefreq.-/PWM-Eing. Betriebsart 496 fiir den PWM-/Folgefrequenzein-
gang.
33 - Betrag MFI1A + F3 Kombination der Betriebsarten 1 und 32.
Die Frequenzsignale des Drehgebers 2 werden als
- 2)
34 Betrag Drehgeber 2 (F2) Sollwert ausgewertet.
35 - Betrag MFI1A + F2 Kombination der Betriebsarten 1 und 35.
Sollwertquelle ist die Bedieneinheit KP 500 mit den
40 - Betrag Motorpoti (KP) Tasten A fiur Frequenz erhéhen und V¥ flr Frequenz
reduzieren.
41 - Betrag MFI1A + KP Kombination der Betriebsarten 40 und 1.
42 - Betrag EM-S1INA + KP 1) Kombination der Betriebsarten 40 und 2.
44 - Eﬁti?g MFILA + EM-S1INA + Kombination der Betriebsarten 40, 1 und 2.
Betrag MFI1A + FF + KP + F3 N . 1)
80 - + (EM-S1INA)V Kombination der Betriebsarten 1, 10, 40, 32 und 2.
81 Betrag MFI1A + FF + KP + F1 | Kombination der Betriebsarten 1, 10, 40, 30, 32 und
" 4+ F3 + (EM-S1INA)D 2.1
82 Betrag MFI1A + FF + KP + F3 |Kombination der Betriebsarten 1, 10, 40, 32, 34 2
"+ (F2)» + (EM-S1INA)Y und 21
89 Betrag MFI1A + FF + KP + F1 | Kombination der Betriebsarten 1, 10, 40, 30, 32, 34
"+ F3 + (F2)? + (EM-S1INA)Y) [ und 2.9
Betrag MFI1A + FF + MP + F3 N . 1)
90 - + (EM-S1INA)V Kombination der Betriebsarten 1, 10, 20, 32 und 2.
91 Betrag MFI1A + FF + MP + F1 |Kombination der Betriebsarten 1, 10, 20, 30, 32 und
" 4+ F3 + (EM-S1INA)D 2.1
Betrag MFI1A + FF + MP + F3 Kombination der Betrlebsartezr; 1, 10, 20, 32
92 - + (F2)? + (EM-S1INA)Y (+ Betrag Drehgeber 2 (F2))
(+ Analogeingang Erweiterungsmodul).
99 Betrag MFI1A + FF + MP + F1 [Kombination der Betriebsarten 1, 10, 20, 30, 33, 32
"+ F3 + (F2)? + (EM-S1INA)D |2und 2.9
101 bis 199 Betriebsarten mit Vorzeichen (+/-).

1) Diese Sollwertquelle steht nur bei aufgestecktem Erweiterungsmodul mit Analogeingang zur Verfligung.
Informationen dazu kénnen der Anleitung fir das Erweiterungsmodul entnommen werden.

2) Diese Sollwertquelle steht nur bei aufgestecktem Erweiterungsmodul mit Drehgebereingang zur Verfiigung.
Informationen dazu kénnen der Anleitung fiir das Erweiterungsmodul entnommen werden.
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154.1 Blockschaltbild

Die folgende Tabelle beschreibt die im Blockschaltbild dargestellten Softwareschalter in Abhangigkeit
von der gewdhlten Frequenzsollwertquelle 475.

Betriebsart [MFI1A| FF | MP | F1 | F3 | kp |0 | F2 Vorzeichen
1 1 Betrag
10 1 Betrag
11 1 1 Betrag
12 1 Betrag
14 1 1 Betrag
20 1 Betrag
21 1 1 Betrag
22 1 Betrag
24 1 1 Betrag
30 1 Betrag
31 1 1 Betrag
32 1 Betrag
33 1 1 Betrag
34 1 Betrag
35 1 1 Betrag
40 1 Betrag
41 1 1 Betrag
42 1 1 Betrag
44 1 1 1 Betrag
80 1 1 1 1 1 Betrag
81 1 1 1 1 1 1 Betrag
82 1 1 1 1 1 Betrag
89 1 1 1 1 1 1 Betrag
90 1 1 1 1 1 Betrag
91 1 1 1 1 1 1 Betrag
92 1 1 1 1 1 Betrag
99 1 1 1 1 1 1 1 Betrag

101...199 Betriebsarten 1...99 mit Vorzeichen (+/-). +/-
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15.5 Prozentsollwertkanal

Der Prozentsollwertkanal verbindet verschiedene Signalquellen zur Vorgabe der Sollwerte. Die prozen-
tuale Skalierung erleichtert die Integration in die Anwendung unter Beriicksichtigung unterschiedlicher
ProzessgroBen.

Die Prozentsollwertquelle 476 bestimmt die additive Verkniipfung der verfiigbaren Sollwertquellen in
Abhangigkeit von der installierten Hardware.

Sollwertquelle ist der Multifunktionseingang 1 in analoger

1 - Betrag Analogwert MFI1A Betriebsart 452.

Betr. Analogwert EM-
S1INAY

4 - Betr. MFI1 + EM-S1INAY) |Kombination der Betriebsarten 1 und 2.

Der Prozentwert gemaB der Festprozentsollwertumschaltung
1 75, Festprozentsollwertumschaltung 2 76 und dem aktuel-
len Datensatz.

11 - Betrag MFI1A + FP Kombination der Betriebsarten 1 und 10.

12 - Betrag EM-S1INA + FPY) |Kombination der Betriebsarten 2 und 10.

Betr. MFI1 + EM-S1INA +
FPY

Sollwertquelle ist der Analogwert des EM-S1INA.

Betr. Festprozentwert

10 - (FP)

14 - Kombination der Betriebsarten 1,2 und 10.

Sollwertquelle ist die Funktion Prozent-Motorpoti Auf 72
und Prozent-Motorpoti Ab 73

21 - Betrag MFI1A + MP Kombination der Betriebsarten 1 und 20.
22 - Betrag EM-S1INA + MPY) | Kombination der Betriebsarten 2 und 20.
Betr. MFI1 + EM-S1INA +

20 - Betrag Motorpoti (MP)

24 - Ep Kombination der Betriebsarten 1,2 und 20.

37 - Egrrzgre -/PWM-Ein Das Frequenzsignal am Digitaleingang gemaB der Betriebs-
(F3g; a- 9- art 496 fir den PWM-/Folgefrequenzeingang.

33 - Betrag MFI1A + F3 Kombination der Betriebsarten 1 und 32.

90 - Betrag MFI1A + FP + MP |Kombination der Betriebsarten 1, 10, 20, 32
+ F3 (+ EM-S1INA) ¥ (+ Analogeingang eines Erweiterungsmoduls) 1)

g5 . Betrag Obj. 0x6071 Sollwertquelle ist CANopen Objekt 0x6071.
Target Torque

96 - Egggg Profibus OUT- Sollwertquelle ist Profibus OUT-PZD3.

99 - Betrag FT-Ausg. Prozent |Sollwertquelle ist der Ausgang der Funktionentabelle FT-
1 Ausg. Prozent 1.

101 bis 199 Betriebsarten mit Vorzeichen (+/-).

1) Diese Sollwertquelle ist nur mit optionalem Erweiterungsmodul mit Analogeingang verfiigbar. Informationen
dazu kénnen der Anleitung fiir das Erweiterungsmodul enthommen werden.
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15.5.1 Blockschaltbild

Die folgende Tabelle beschreibt die im Blockschaltbild dargestellten Softwareschalter in Abhdngigkeit
von der gewahlten Prozentsollwertquelle 476.

Betriebsart MFI1A FP MP F3 EM-S1INA Vorzeichen
1 1 Betrag
2 1 Betrag
4 1 1 Betrag
10 1 Betrag
11 1 1 Betrag
12 1 Betrag
14 1 1 Betrag
20 1 Betrag
21 1 1 Betrag
22 1 Betrag
24 1 1 Betrag
32 1 Betrag
33 1 1 Betrag
90 1 1 1 1 Betrag
95 CANopen Objekt 0x6071 Betrag
96 Profibus OUT-PZD3 Betrag
99 Ausgang FT Ausgang Prozent 1 Betrag
101...199 Betriebsarten 1...99 mit Vorzeichen (+/-) +/-
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15.6 Festsollwerte

Die Festsollwerte sind entsprechend der Konfiguration und Funktion als Festfrequenzen oder Festpro-
zentwerte zu parametrieren.

Die Vorzeichen der Festsollwerte bestimmen die Drehrichtung. Positives Vorzeichen bedeutet Rechts-
drehfeld und negatives Vorzeichen bedeutet Linksdrehfeld. Die Drehrichtung kann iber das Vorzei-
chen nur dann gewechselt werden, wenn die Frequenzsollwertquelle 475, bzw. Prozentsollwertquelle
476 auf eine Betriebsart mit Vorzeichen (+/-) parametriert ist. Die Drehrichtung kann zusatzlich tiber
die mit den Parametern Start-rechts 68 und Start-links 69 verknipften digitalen Signalquellen vorge-
geben werden.

Die Festsollwerte sind in vier Datensatzen zu parametrieren und werden (iber den Sollwertkanal mit
weiteren Quellen verkniipft. Die Nutzung der Funktionen Datensatzumschaltung 1 70 und Datensatz-
umschaltung 2 71 ermdglicht somit, 16 Festsollwerte einzustellen.

15.6.1 Festfrequenzen

Die vier Festfrequenzen definieren Sollwerte, die Uber die Festfrequenzumschaltung 1 66 und Festfre-
guenzumschaltung 2 67 ausgewahlt werden. Die Frequenzsollwertquelle 475 definiert die Addition
der verschiedenen Quellen im Frequenzsollwertkanal.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
480 | Festfrequenz 1 -599,00 Hz 599,00 Hz 0,00 Hz
481 | Festfrequenz 2 -599,00 Hz 599,00 Hz 10,00 Hz
482 | Festfrequenz 3 -599,00 Hz 599,00 Hz 25,00 Hz
483 | Festfrequenz 4 -599,00 Hz 599,00 Hz 50,00 Hz

Durch Kombination der logischen Zustdnde der Festfrequenzumschaltungen 1 und 2 kénnen die Fest-
frequenzen 1 bis 4 ausgewahlt werden:

umschaltung 1 66 |umschaitung 2 67| FUnktion/aktiver Festuert
0 0 Festfrequenz 1 480
1 0 Festfrequenz 2 481
1 1 Festfrequenz 3 482
0 1 Festfrequenz 4 483
0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

Ist ein optionales Erweiterungsmodul mit digitalen Eingéngen installiert, kdnnen weite-
re Festfrequenzen ausgewadhlt werden. In diesem Fall die Anleitung zum optionalen

Erweiterungsmodul beachten.

15.6.2 JOG-Frequenz

Die JOG-Funktion ist Teil der Funktionen zum Steuern des Antriebs Uber die Bedieneinheit. Mit Hilfe
der Pfeiltasten kann die JOG-Frequenz innerhalb der Funktion verandert werden. Die Frequenz des
Ausgangssignals stellt sich bei Betatigung der FUN-Taste auf den eingegebenen Wert ein. Der Antrieb
startet und die Maschine dreht sich mit der eingestellten JOG-Frequenz 489. Wurde die JOG-
Frequenz mit Hilfe der Pfeiltasten verandert, wird dieser Wert gespeichert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
489 | JOG-Frequenz -599,00 Hz 599,00 Hz 5,00 Hz
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15.6.3 Festprozentwerte

Die vier Prozentwerte definieren Sollwerte, die iber die Festprozentwertumschaltung 1 75 und Fest-
prozentwertumschaltung 2 76 ausgewahlt werden. Die Prozentsollwertquelle 476 definiert die Additi-
on der verschiedenen Quellen im Prozentsollwertkanal.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
520 | Festprozentwert 1 -300,00 % 300,00 % 0,00 %
521 | Festprozentwert 2 -300,00 % 300,00 % 20,00 %
522 | Festprozentwert 3 -300,00 % 300,00 % 50,00 %
523 | Festprozentwert 4 -300,00 % 300,00 % 100,00 %

Durch Kombination der logischen Zustande der Festprozentwertumschaltungen 1 und 2 kdnnen die
Festprozentwerte 1 bis 4 ausgewahlt werden:

imschaltung 175 |umsthaltung 276 | Fenktion / atver Festwert
0 0 Festprozentwert 1 520
1 0 Festprozentwert 2 521
1 1 Festprozentwert 3 522
0 1 Festprozentwert 4 523
0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

15.7 Frequenzrampen

Die Rampen bestimmen, wie schnell der Frequenzwert bei einer Sollwertdnderung oder nach einem
Start-, Stopp- oder Bremsbefehl geandert wird. Die maximal zulassige Rampensteilheit kann entspre-
chend der Anwendung und der Stromaufnahme des Motors ausgewahlt werden.

Sind die Einstellungen der Frequenzrampen fiir beide Drehrichtungen gleich, ist die Parametrierung
Uiber die Parameter Beschleunigung (Rechtslauf) 420 und Verzégerung (Rechtslauf) 421 ausrei-
chend. Die Werte der Frequenzrampen werden fiir die Beschleunigung Linkslauf 422 und Verzoege-
rung Linkslauf 423 ibernommen, wenn diese auf die Werkseinstellung -0,01 Hz/s parametriert sind.

Der Parameterwert 0,00 Hz/s fiir die Beschleunigung sperrt die entsprechende Drehrichtung.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
. 9999,99

420 | Beschleunigung (Rechtslauf) 0,00 Hz/s Hz/s 5,00 Hz/s

421 | Verzégerung (Rechtslauf) 0,01 Hz/s 99:3/’599 5,00 Hz/s

422 | Beschleunigung Linkslauf i 0’0}) Hz/s 99:3/’599 - 0,01 Hz/s

423 | Verzoegerung Linkslauf i 0’0%) Hz/s 99:3/’599 - 0,01 Hz/s

1) Der Wert -0,01 Hz/s bedeutet, dass der Wert von Beschleunigung (Rechtslauf) 420 verwendet wird.
2) Der Wert -0,01 Hz/s bedeutet, dass Wert von Verzoegerung (Rechtslauf) 421 verwendet wird.

Die Einstellung 0,00 Hz/s wird den Antrieb nicht beschleunigen oder verzdgern bedingt
durch die Begrenzung der Rampe.

Die Rampen fiir den Nothalt Rechtslauf 424 und Nothalt Linkslauf 425 des Antriebs, welche {ber die
Betriebsart 630 fiir das Auslaufverhalten zu aktivieren sind, miissen entsprechend der Anwendung
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ausgewahlt werden. Der nicht lineare Verlauf (S-férmig) der Rampen ist beim Nothalt des Antriebs
nicht aktiv.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
424 | Nothalt Rechtslauf 0,01 Hz/s 9999,99 Hz/s 5,00 Hz/s
425 | Nothalt Linkslauf 0,01 Hz/s 9999,99 Hz/s 5,00 Hz/s
A
+fmax ...............................................................................................................
Rechtsdrehfeld
Beschleunigung Verzégerung (Rechtslauf) 421
Rechtslauf 420 oder

Nothalt Rechtslauf 424

\ 4

Beschleunigung Linkslauf 422 Verzdgerung Linkslauf 423
oder

Nothalt Linkslauf 425

Linksdrehfeld

max

\4

Der Parameter maximale Voreilung 426 begrenzt die Differenz zwischen dem Ausgang der Rampe
und dem aktuellen Istwert des Antriebs. Die eingestellte maximale Abweichung ist fiir das Regelver-
halten eine Totzeit, die mdglichst gering gewahlt werden sollte.

Bei groBer Belastung des Antriebs und hohen eingestellten Werten flir Beschleunigung oder Verzoge-
rung ist es mdglich, dass beim Beschleunigen, bzw. Verzdgern des Antriebs ein eingestellter Regler-
grenzwert erreicht wird. In diesem Fall kann der Antrieb den vorgegebenen Rampen fiir Beschleuni-
gung bzw. Verzdgerung nicht folgen. Durch die maximale Voreilung 426 kann die maximale Voreilung
der Rampe begrenzt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
426 | maximale Voreilung 0,01 Hz 599,00 Hz 5,00 Hz

Beispiel: Frequenzwert am Rampenausgang = 20 Hz, aktueller Istwert des Antriebes = 15 Hz, einge-
stellte maximale Voreilung 426 = 5 Hz

Die Frequenz am Rampenausgang wird nur bis zum Wert von 15 Hz gesteigert und nicht weiter er-
hoht. Die Differenz (Voreilung) zwischen dem Frequenzwert am Rampenausgang und aktuellem Fre-
quenzistwert des Antriebs wird dadurch auf 5 Hz begrenzt.

Die bei einer linearen Beschleunigung des Antriebs auftretende Belastung wird durch die einstellbaren
Anderungsgeschwindigkeiten (S-Kurve) verringert. Der nicht lineare Frequenzverlauf ist als Verrun-
dung definiert, und gibt an, in welchem Zeitbereich die Frequenz auf die eingestellte Rampe gefiihrt
werden soll. Die mit den Parametern 420 bis 423 eingestellten Werte bleiben, unabhdngig von den
gewahlten Verrundungszeiten, erhalten.

Die Einstellung der Verrundungszeit auf den Wert 0 ms deaktiviert die Funktion S-Kurve und ermég-
licht die Verwendung der linearen Rampen. Die Datensatzumschaltung der Parameter innerhalb einer
Beschleunigungsphase des Antriebs erfordert die definierte Wertiibernahme. Die Regelung berechnet
aus dem Verhdltnis der Beschleunigung zur Verrundungszeit die zum Erreichen des Sollwertes not-
wendigen Werte, und verwendet diese bis zum Abschluss der Beschleunigungsphase. Durch dieses
Verfahren wird das Uberschreiten der Sollwerte vermieden und die Datensatzumschaltung zwischen
extrem abweichenden Werten mdglich.
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Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
430 | Verrundungszeit auf rechts 0 ms 65000 ms 0 ms
431 | Verrundungszeit ab rechts 0 ms 65000 ms 0 ms
432 | Verrundungszeit auf links 0 ms 65000 ms 0 ms
433 | Verrundungszeit ab links 0 ms 65000 ms 0 ms

Verrundungszeit ab rechts 431

\ Verrundungszeit auf rechts 430 /\

+f

max

Rechtsdrehfeld
\ Frequenzsollwert = 0,00 Hz

Linksdrehfeld

max

v Verrundungszeit auf links 432
Verrundungszeit ab links 433

Beispiel:
Berechnung der Beschleunigungszeit bei Rechtsdrehfeld, bei einer Beschleunigung von 20 Hz auf 50

Hz (fmax) und einer Beschleunigungsrampe von 2 Hz/s fiir den Parameter Beschleunigung (Rechtslauf)
420. Die Verrundungszeit auf rechts 430 ist auf 100 ms eingestellt.

Af taufr = Beschleunigungszeit
L = 5 Rechtsdrehfeld
r
Af = Frequenzanderung
50Hz -20Hz Beschleunigungsrampe
auf — Ao 15 S .
2 Hzfs ar = Beschleunigung
Rechtslauf
t,.=10,+t
auf — aulr Ve tur = Verrundungszeit
tauf =15s5+100 ms =15,1S auf rechts
taur = Beschleunigungszeit +
Verrundungszeit

15.8 Prozentwertrampen

Die Prozentwertrampen skalieren die prozentuale Sollwertanderung fiir die jeweilige Eingangsfunktion.
Die Beschleunigung und Verzégerung des Antriebs werden lber die Frequenzrampen parametriert.

Das Verhalten Steigung Prozentwertrampe 477 entspricht einer Funktion, die das Zeitverhalten des
Antriebssystems berticksichtigt. Die Einstellung des Parameters auf 0 %/s deaktiviert diese Funktion
und fiihrt zu einer direkten Sollwertanderung fiir die nachfolgende Funktion.

Der werkseitig eingestellte Wert ist von der Konfiguration 30 abhangig.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
477 | Steigung Prozentwertrampe 0 %/s 60000 %/s X %/s
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15.9 Sperrfrequenzen

In bestimmten Anwendungen ist es notwendig, Sollfrequenzen auszublenden, wodurch Resonanz-
punkte der Anlage als stationdre Betriebspunkte vermieden werden. Die Parameter 1. Sperrfrequenz
447 und 2. Sperrfrequenz 448 mit dem Parameter Frequenz-Hysterese 449 definieren zwei Reso-
nanzpunkte.

Eine Sperrfrequenz ist aktiv, wenn die Parameterwerte der Sperrfrequenz und der Frequenz-Hysterese
ungleich 0,00 Hz sind.

Der durch die Hysterese als stationarer Arbeitspunkt ausgeblendete Bereich wird entsprechend der
eingestellten Rampe mdoglichst schnell durchlaufen. Kommt es durch die gewahlte Einstellung der Reg-
lerparameter zu einer Begrenzung der Ausgangsfrequenz, zum Beispiel durch Erreichen der Strom-
grenze, wird die Hysterese verzdgert durchlaufen. Das Verhalten des Sollwertes kann aus seiner Be-
wegungsrichtung gemaB dem folgenden Bild bestimmt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
447 | 1. Sperrfrequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 0,00 Hz
448 | 2. Sperrfrequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 0,00 Hz
449 | Frequenz-Hysterese 0,00 Hz 100,00 Hz 0,00 Hz

Sollwert Ausgabe
A

iHysterese | Hysterese |
— —r

v

* fsperr .
f,.-Hysterese Tt Hysterese Sollwert intern

»
>

15.10 Motorpotentiometer
Mit der Funktion Motorpotentiometer wird die Motordrehzahl mit
— digitalen Steuersignalen (Funktion Motorpoti MP) oder mit
— den Tasten der Bedieneinheit KP 500 (Funktion Motorpoti KP)

gesteuert. Den Steuerbefehlen Auf/Ab sind dabei folgende Funktionen zugeordnet:

Motorpoti (MP) Motorpoti (KP) Funktion
Auf Ab Auf Ab
0 0 - - Ausgangssignal andert sich nicht.
1 0 A — Ausgangswert steigt mit eingestellter Rampe.
0 1 - \ Ausgangswert sinkt mit eingestellter Rampe.
1 1 A+YV Ausgangswert wird auf Anfangswert zurlickgesetzt.
0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

A 'V = Pfeiltasten an der Bedieneinheit KP 500
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Die Funktion Motorpotentiometer sowie deren Verkniipfung mit anderen Sollwertquellen ist in den
entsprechenden Sollwertkandlen mit den Parametern Frequenzsollwertquelle 475 oder Prozentsoll-
wertquelle 476 wahlbar.

In den Kapiteln "Sollwerte", "Frequenzsollwertkanal" und "Prozentsollwertkanal" sind die mdglichen
Verkniipfungen der Sollwertquellen beschrieben.

Die Funktionen "Motorpoti (MP)" und "Motorpoti (KP)" sind in den Sollwertkandlen unterschiedlich
verfligbar:

Freguenzsollwertguelle 475 Prozentsollwertquelle 476
Motorpoti (MP) X X
Motorpoti (KP) X 0
X = Funktion verfiigbar 0 = Funktion nicht verfiigbar

Entsprechend dem aktiven Sollwertkanal wird die Funktion (ber die Parameter Frequenz-Motorpoti
Auf 62, Frequenz-Motorpoti Ab 63 oder Prozent-Motorpoti Auf 72, Prozent-Motorpoti Ab 73 einem
Digitalsignal zugeordnet.

Das Kapitel "Digitaleingdnge" enthalt eine tabellarische Zusammenstellung der verfiigbaren Digitalsig-
nale.

Die Betriebsart 474 der Motorpotifunktion definiert das Verhalten der Funktion zu verschiedenen Be-
triebspunkten des Frequenzumrichters.

In der Betriebsart Motorpoti nicht speichernd lauft der An-
trieb bei jedem Start auf den eingestellten minimalen Sollwert.

In der Betriebsart speichernd lauft der Motor beim Starten auf
1- speichernd den Sollwert, der vor der Abschaltung angewahlt war. Der
Sollwert wird auch beim Ausschalten des Gerates gespeichert.

Die Betriebsart Motorpoti iibernehmend ist fiir die Datensatz-
umschaltung des Sollwertkanals zu verwenden. Der aktuelle
Sollwert wird beim Wechsel auf die Motorpotifunktion verwen-

0 - nicht speichernd

2 - Ubernehmend

det.
3. Ubernehmend Diese Betriebsart kombiniert das Verhalten in der Betriebsart 1
und speichernd und 2.

15.10.1  Motorpoti (MP)

Die Funktion ,Motorpoti (MP)" ist durch die Parameter Frequenzsollwertquelle 475 oder Prozentsoll-
wertquelle 476 wahlbar.

Frequenzsollwertkanal

Uber die digitalen Steuereinginge werden die gewiinschten Funktionen Frequenz-Motorpoti Auf 62
und Frequenz-Motorpoti Ab 63 ausgeldst.

Die Begrenzung der Sollwerte erfolgt (iber die Parameter Minimale Frequenz 418 und Maximale Fre-
quenz 419.

Prozentsollwertkanal

Uber die digitalen Steuereingdnge werden die gewiinschten Funktionen Prozent-Motorpoti Auf 72

und Prozent-Motorpoti Ab 73 ausgeldst. Die Begrenzung der Sollwerte erfolgt iber die Parameter
Minimaler Prozentwert 518 und Maximaler Prozentwert 519.
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15.10.2 Motorpoti (KP)
Die Funktion ,Motorpoti (KP)" ist nur im Frequenzsollwertkanal verfiigbar. Die Funktion und deren
Verkniipfung mit anderen Sollwertquellen ist durch den Parameter Frequenzsollwertquelle 475 wahl-
bar.

Uber die Tasten der Bedieneinheit KP 500 werden die gewiinschten Funktionen Frequenz-Motorpoti
Auf 62 bzw. Frequenz-Motorpoti Ab 63 ausgeldst.

Die Begrenzung der Sollwerte erfolgt (iber die Parameter Minimale Frequenz 418 und Maximale Fre-
quenz 419.

Die Bedienung erfolgt analog zur Beschreibung im  Kapitel mHJF oTRL R
15.10.3 "Motor steuern Uber die Bedieneinheit". EEE o

Hz

Bei aktivierter Funktion Motorpoti (KP) zeigt das Display "inPF" fiir Drehrich-
tung rechts (vorwarts) bzw. "inPr" fiir Drehrichtung links (rlickwarts).

N CTRL RUN
UIFUFF

Die Tasten an der Bedieneinheit haben folgende Funktionen:

A/ VY Frequenz erhdhen / reduzieren.

ENT Umschalten der Drehrichtung unabhangig vom Steuersignal an den Klemmen
Rechtslauf S2IND oder Linkslauf S3IND.

ENT (1 sec) [Die gewahlte Funktion als Defaultwert speichern. Die Drehrichtung wird hierbei
nicht getauscht.

ESC Funktion verlassen und Wechseln in die Meniistruktur.

FUN Wechseln vom internen Sollwert inP zur JOG-Frequenz; der Antrieb startet.
Loslassen der Taste wechselt zur Unterfunktion und stoppt den Antrieb.

RUN Antrieb starten; Alternative zum Steuersignal S2IND oder S3IND.

STOP Antrieb stoppen; Alternative zum Steuersignal S2IND oder S3IND.

15.10.3 Motor steuern iiber die Bedieneinheit

Der Parameter Frequenzsollwertquelle 475 ermdglicht die Verkniipfung der Sollwertquellen im Fre-
qguenzsollwertkanal, wobei Betriebsarten ohne die Funktion "Motorpoti (KP)" eingestellt werden kén-
nen.

Ist eine Betriebsart ohne "Motorpoti (KP)" gewahlt, kann auch hier ein angeschlossener Motor Uber
die Tasten der Bedieneinheit KP 500 gesteuert werden.

Die Funktion wird aktiviert wie im Kapitel 15.10.3 "Motor steuern lber die Bedieneinheit" beschrieben.
Die Geschwindigkeit der Sollwertédnderung wird durch den Parameter Rampe Keypad-Motorpoti 473
begrenzt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
473 | Rampe Keypad-Motorpoti 0,00 Hz/s | 999,99 Hz/s 2,00 Hz/s
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15.11 PWM-/Folgefrequenzeingang

Die Verwendung eines PWM- (pulsweitenmodulierten) oder Frequenzsignals vervollstéandigt die vielfal-
tigen Mdglichkeiten der Sollwertvorgabe. Das Signal an einem der verfligbaren Digitaleingdnge wird
geman der gewahlten Betriebsart 496 ausgewertet.

Es kdnnen PWM Frequenzen im Bereich 50 Hz bis 150 kHz ausgewertet werden.

0- Aus Das PWM-Signal oder die Folgefrequenz ist Null.
PWM-Signalerfassung an der Klemme X210A.4.
2 - PWM S2IND, 0 - 100% 0 ... 100% von Maximaler Prozentsollwert 519 oder 0 ...
100% von Maximale Frequenz 419.
PWM-Signalerfassung an der Klemme X210A.5.
3- PWM S3IND, 0 - 100% 0 ... 100% von Maximaler Prozentsollwert 519 oder O ...
100% von Maximale Frequenz 419.
PWM-Signalerfassung an der Klemme X210B.1.
6 - PWM S6IND, 0 - 100% 0 ... 100% von Maximaler Prozentsollwert 519 oder O ...
100% von Maximale Frequenz 419.
12 PWM S2IND. -100 PWM-Signalerfassung an der Klemme X210A.4.
. 100% ! -100 ... 100% von Maximaler Prozentsollwert 519 oder -100
... 100% von Maximale Frequenz 419.
PWM-Signalerfassung an der Klemme X210A.5.
_13 i’g\g\;l/osmND, ~100 - -100 ... 100% von Maximaler Prozentsollwert 519 oder -100
... 100% von Maximale Frequenz 419.
16  PWM SEIND. -100 PWM-Signalerfassung an der Klemme X210B.1.
. 100% ! -100 ... 100% von Maximaler Prozentsollwert 519 oder -100
... 100% von Maximale Frequenz 419.
Folgefrequenzeingang an der Klemme X210A.4. Eine Flanke
21 S2IND ; . i o .
. des Frequenzsignals wird mit positivem Vorzeichen ausgewer-
- Einfachauswertung pos. tet
Folgefrequenzeingang an der Klemme X210A.4. Beide Flanken
22 S2IND ; . e :
. des Frequenzsignals werden mit positivem Vorzeichen ausge-
- Zweifachausw. pos. wertet
31 S3IND Folgefrequenzeingang an der Klemme X210A.5. Eine Flanke
. des Frequenzsignals wird mit positivem Vorzeichen ausgewer-
- Einfachauswertung pos. tet
32 S3IND Folgefrequenzeingang an der Klemme X210A.5. Beide Flanken
. des Frequenzsignals werden mit positivem Vorzeichen ausge-
- Zweifachausw. pos. wertet
Folgefrequenzeingang an der Klemme X210B.1. Eine Flanke
61 S6IND . , i . ;
. des Frequenzsignals wird mit positivem Vorzeichen ausgewer-
- Einfachauswertung pos. tet
62 S6IND Folgefrequenzeingang an der Klemme X210B.1. Beide Flanken
. des Frequenzsignals werden mit positivem Vorzeichen ausge-
- Zweifachausw. pos. wertet
. Folgefrequenzeingang. Die Betriebsarten 21 bis 62 mit Aus-
121 bis 162 . ) . )
wertung des Frequenzsignals, aber mit negativem Vorzeichen.

i

Ist ein Digitaleingang als PWM- oder Folgefrequenzeingang konfiguriert, kann dieser Ein-
gang nicht flir andere Funktionen genutzt werden.

Die Verknuipfung der Digitaleingange mit anderen Funktionen tberpriifen.

Die Signalfrequenz am gewahlten Folgefrequenzeingang ist {iber den Parameter Teiler 497 zu skalie-
ren. Der Parameterwert ist vergleichbar mit der Strichzahl eines Drehgebers pro Umdrehung des An-
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triebs. Die Grenzfrequenz vom parametrierten Digitaleingang muss flr die Frequenz des Eingangssig-
nals beriicksichtigt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
497 | Teiler 1 8192 1024

Die Sollwertvorgabe innerhalb der verschiedenen Funktionen ermdglicht die Verwendung
des Folgefrequenzsignals als prozentualen Wert. Die Signalfrequenz von 100 Hz am
Folgefrequenzeingang entspricht 100%, bzw. 1 Hz entspricht 1%. Der Parameter Teiler
497 ist vergleichbar zur Drehgebernachbildung zu verwenden.

Mit den Parametern Offset 652 und Verstaerkung 653 kann das PWM-Eingangssignal fiir die Anwen-
dung angepasst werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
652 | Offset -100,00% 100,00% 0,00%
653 | Verstaerkung 5,0% 1000,0% 100,0%
PWM-Signal Ton :
. Tges
t

PWM — Wert = Offset652 + [E [%]x Verstaerkung 653}

ges

Zur Sollwertvorgabe sind die folgenden Einstellungen mdglich.
—  Fur Frequenzsollwerte:
Frequenzsollwertquelle 475 = ,32 - Betrag Folgefreq.-/PWM-Eing. (F3)". Der PWM-Wert
ist fiir das Signal auf Maximale Frequenz 419 bezogen.
—  Fur Prozentsollwerte:
Prozentsollwertquelle 476 = ,32 - Betrag Folgefreq.-/PWM-Eing. (F3)". Der PWM-Wert ist
fur das Signal auf Maximaler Prozentsollwert 519 bezogen.

Den Istwert des PWM-Eingangs zeigt Parameter PWM-Eingang 258.
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16 Steuereingdange und Ausgdnge

Die modulare Struktur der Frequenzumrichter ermdglicht ein weites Anwendungsspektrum auf Basis
der verfligbaren Hardware- und Softwarefunktionalitdt. Die im folgenden beschriebenen Steuerein-
gange und Ausgdnge der Anschlussklemmen X210A und X210B kénnen Uber die beschriebenen Para-
meter frei mit Softwaremodulen verkniipft werden.

16.1 Multifunktionseingang MFI1

Der Multifunktionseingang MFI1 kann als Spannungseingang, Stromeingang oder als Digitaleingang
konfiguriert werden. Entsprechend der gewahlten Betriebsart 452 fiir den Multifunktionseingang ist
eine Verknipfung mit verschiedenen Funktionen der Software mdglich. Die nicht verwendeten Be-
triebsarten sind mit dem Signalwert 0 (LOW) verbunden.

1 - Spannungseingang Spannungssignal (MFI1A), 0V ... 10V
2 - Stromeingang Stromsignal (MFI1A), 0 mA ... 20 mA
3 - Digitaleingang Digitalsignal (MFI1D), 0V ... 24V

Im Vergleich zu den digitalen Eingangssignalen S1IND, S2IND, etc. wird der Multifunk-
tionseingang MFI1D langsamer abgetastet. Daher eignet sich dieser Eingang nur fiir

Signale, die zeitunkritisch sind.

16.1.1 Analogeingang MFI1A

Der Multifunktionseingang MFI1 ist werkseitig fiir eine analoge Sollwertquelle mit einem Spannungs-
signal von 0 V bis 10 V konfiguriert.

Alternativ kann die Betriebsart fur ein analoges Stromsignal von 0 mA bis 20 mA ausgewahlt werden.
Das Stromsignal wird kontinuierlich tGberwacht und bei Uberschreiten des Maximalwerts die Fehler-
meldung ,F1407" angezeigt.

16.1.1.1 Kennlinie

Die Abbildung der analogen Eingangssignale auf einen Frequenz- oder Prozentsollwert ist fiir ver-
schiedene Anforderungen mdglich. Die Parametrierung kann Uber zwei Punkte der linearen Kennlinie
des Sollwertkanals vorgenommen werden.

Der Kennlinienpunkt 1, mit den Koordinaten X1 und Y1, und der Kennlinienpunkt 2, mit den Koordina-
ten X2 und Y2, sind in vier Parametern einstellbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
454 | Kennlinienpunkt X1 0,00 % 100,00 % 2,00 %
455 | Kennlinienpunkt Y1 -100,00 % 100,00 % 0,00 %
456 | Kennlinienpunkt X2 0,00 % 100,00 % 98,00 %
457 | Kennlinienpunkt Y2 -100,00 % 100,00 % 100,00 %

Die Koordinaten der Kennlinienpunkte sind prozentual auf das Analogsignal mit 10 V oder 20 mA und
den Parameter Maximale Frequenz 419 oder den Parameter Maximaler Prozentsollwert 519 bezo-
gen. Der Drehrichtungswechsel kann Uber die Digitaleingdnge und/oder durch Wahl der Kennlinien-
punkte erfolgen.

Die Uberwachung des analogen Eingangssignals (ber den Parameter Stor-
/Warnverhalten 453 erfordert die Priifung des Parameters Kennlinienpunkt X1 454.
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Die folgende Kennlinie ist werkseitig eingestellt und kann Uber die beschriebenen Parameter der An-
wendung angepasst werden.

V4 (X2=98%/Y2=100%)  Kennlinienpunkt 1:

X1=2,00% -10V =0,20 V
Y1 =0,00% - 50,00 Hz = 0,00 Hz

Kennlinienpunkt 2:
X2 =98,00% -10 V = 9,80 V

9,8V

. L
ov | ' "X Y2 =100,00% - 50,00 Hz = 50,00 Hz

omy| 02V +10V

(+20 mA)

»
»

=+ neg. Maximalwert

Die frei konfigurierbare Kennlinie ermdglicht die Einstellung einer Toleranz an den Enden und eine
Drehrichtungsumkehr.

Das folgende Beispiel zeigt die bei einer Druckregelung oft verwandte inverse Sollwertvorgabe mit
zusatzlichem Wechsel der Drehrichtung.

V4 Kennlinienpunkt 1:
pos. Maximalwert

NS X1 =2,00% -10 V = 0,20 V
: (X1=2%/Y1=100%)
Y1 =100,00% - 50,00 Hz = 50,00 Hz

+10v Kennlinienpunkt 2:
(+20mA) X2 = 98,00% -10 V = 9,80 V

M| »
U] -

ov [N K& X Y2=-80,00% -50,00 Hz = —40,00 Hz
oma)| 02V 9,8 V:
_ Der Wechsel der Drehrichtung erfolgt in diesem Beispiel
on bei einem analogen Eingangssignal von 5,5 V.
A0 Hz oo

(X2=98%/Y2=-80%)

Die Definition der analogen Eingangskennlinie kann Uber die Zweipunkteform der Gradengleichung

berechnet werden. Die Drehzahl Y des Antriebs wird entsprechend dem analogen Steuersignal X gere-
gelt.

Y:u-(X—mel
X2- X1
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16.1.1.2  Skalierung

Das analoge Eingangssignal wird auf die frei konfigurierbare Kennlinie abgebildet. Der maximal zulds-
sige Stellbereich des Antriebs ist entsprechend der gewahlten Konfiguration Uber die Frequenzgrenzen
oder Prozentwertgrenzen einstellbar. Bei der Parametrierung einer bipolaren Kennlinie sind die einge-
stellte minimale und maximale Grenze fiir beide Drehrichtungen wirksam. Die prozentualen Werte der
Kennlinienpunkte sind auf die gewahlten Grenzen bezogen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
. 3,50 Hz V)

418 | Minimale Frequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 0,00 Hz 2

419 | Maximale Frequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 50,00 Hz

Die Werkseinstellung ist abhangig von der Einstellung des Parameters Konfiguration 30:
1) 3,50 Hz in den Konfigurationen 1xx, 4xx;
2) 0,00 Hz in den Konfigurationen 2xx, 5xx

Die Regelung verwendet den maximalen Wert der Ausgangsfrequenz, der aus der Maximalen Fre-
quenz 419 und dem kompensierten Schlupf des Antriebs berechnet wird. Die Frequenzgrenzen defi-
nieren den Drehzahlbereich des Antriebs und die Prozentwertgrenzen erganzen entsprechend der
konfigurierten Funktionen die Skalierung der analogen Eingangskennlinie.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
518 | Minimaler Prozentsollwert 0,00% 300,00% 0,00%
519 | Maximaler Prozentsollwert 0,00% 300,00% 100,00%

16.1.1.3 Toleranzband und Hysterese

Die analoge Eingangskennlinie mit Vorzeichenwechsel des Sollwertes kann durch den Parameter Tole-
ranzband 450 der Applikation angepasst werden. Das einstellbare Toleranzband erweitert den Null-
durchgang der Drehzahl bezogen auf das analoge Steuersignal. Der prozentuale Parameterwert ist auf
das maximale Strom- oder Spannungssignal bezogen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
450 | Toleranzband 0,00% 25,00% 2,00%
A A
(X2/Y2) (X2/Y2)

+10V ov
(+20 mA) (0 mA)

»
»

. N
_,[ L_ +10V
Nullpunkt (+29 mA)
Toleranzband ;

oV
(0 mA)

[ oxavy /- (x1/Y1)

neg. Maximalwert neg. Maximalwert

Ohne Toleranzband Mit Toleranzband
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Der werkseitig eingestellte Parameter Minimale Frequenz 418 oder Minimaler Prozentsollwert 518
erweitert das parametrierte Toleranzband zur Hysterese.

A
(X2/Y2)
POS. MaXimalWert - v 5
pos. Minimalwert =+
—>
neg. Minimalwert = +10V
— e (+20 mA)
Nullpunkt :
Toleranzband
X1/Y1
. (2 (xi/¥1) ;
neg. Maximalwert ==/ :

Toleranzband mit eingestellter Minimalfrequenz

So wird beispielsweise von positiven Eingangssignalen kommend, die AusgangsgroBe so lange auf
dem positiven Minimalwert gehalten, bis das Eingangssignal kleiner wird als der Wert fiir das Tole-
ranzband in negative Richtung. Erst dann wird auf der eingestellten Kennlinie weiter verfahren.

16.1.1.4 Filterzeitkonstante
Die Zeitkonstante des Filters fiir den Analogsollwert ist iber den Parameter Filterzeitkonstante 451

einstellbar.

Die Zeitkonstante gibt an, iber welche Zeit das Eingangssignal mittels eines Tiefpasses gemittelt wird,
um z. B. Stoéreinfllisse auszuschalten.

Der Einstellbereich umfasst in 15 Schritten einen Wertebereich zwischen 0 ms und 5000 ms.

Filter deaktiviert — Analogsollwert wird ungefiltert durchge-

0 - Zeitkonstante 0 ms .
leitet.
2 - Zeitkonstante 2 ms Filter aktiviert — Mittelung des Eingangssignals Uber den
4 - Zeitkonstante 4 ms eingestellten Wert der Filterzeitkonstanten.
8 - Zeitkonstante 8 ms

16 - Zeitkonstante 16 ms

32 - Zeitkonstante 32 ms

64 - Zeitkonstante 64 ms

128 - Zeitkonstante 128 ms

256 - Zeitkonstante 256 ms

512 - Zeitkonstante 512 ms

1000 - Zeitkonstante 1000 ms

2000 - Zeitkonstante 2000 ms

3000 - Zeitkonstante 3000 ms

4000 - Zeitkonstante 4000 ms

5000 - Zeitkonstante 5000 ms
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16.1.1.5 Stor- und Warnverhalten

Zur Uberwachung des analogen Eingangssignals kann {iber den Parameter Stor-/Warnverhalten 453
eine Betriebsart ausgewahlt werden.

0- Aus Das Eingangssignal wird nicht liberwacht.

Ist das Eingangssignal kleiner als 1 V oder 2 mA erfolgt eine
Warnmeldung.

Ist das Eingangssignal kleiner als 1 V oder 2 mA, erfolgt

2 - Stillsetzen < 1V/2 mA eine Warnmeldung; der Antrieb wird gemaB dem Auslauf-
verhalten 2 abgebremst.

Ist das Eingangssignal kleiner als 1 V oder 2 mA, erfolgt
eine Warn- und Fehlermeldung; es erfolgt der freie Auslauf
des Antriebs (Auslaufverhalten 0).

1- Warnung < 1V/2 mA

Fehlerabschaltung

3- 1V/2 mA

Die Uberwachung des analogen Eingangssignals ist unabhingig von der Freigabe des Frequenzum-
richters gemaB der gewahlten Betriebsart aktiv.

Die Betriebsart 2 definiert das Stillsetzen und Halten des Antriebs, unabhdngig von der Einstellung
des Parameters Betriebsart 630 fiir das Auslaufverhalten. Der Antrieb wird entsprechend dem Aus-

laufverhalten 2 abgebremst. Ist die eingestellte Haltezeit verstrichen, erfolgt eine Fehlermeldung. Der
erneute Anlauf des Antriebs ist durch Aus- und Einschalten des Startsignals méglich.

Die Betriebsart 3 definiert den freien Auslauf des Antriebs (wie in Auslaufverhalten 0 beschrieben),
unabhangig von der Einstellung des Parameters Betriebsart 630 fiir das Auslaufverhalten.

Die Uberwachung des analogen Eingangssignals {iber den Parameter Stor-
/Warnverhalten 453 erfordert die Priifung des Parameters Kennlinienpunkt X1 454.

Beispiel: Stor-/Warnverhalten 453 = ,2 - Stillsetzen < 1V/2mA" oder ,3 - Fehlerabschaltung <
1V/2mA®. In der Werkseinstellung des Parameters Kennlinienpunkt X1 454 erfolgt das Stillsetzen
oder die Fehlerabschaltung bei einer Ausgangsfrequenz ungleich 0 Hz. Soll das Stillsetzen oder die
Fehlerabschaltung bei einer Ausgangsfrequenz von 0 Hz erfolgen, muss der Kennlinienpunkt X1 ange-
passt werden (z. B. X1=10% /1 V).

Y 4

BO HZ b oo :

(X1=2% / Y1=0%)

0 Hz H i —>
02V 1V 98V X

16.2 Multifunktionsausgang MFO1

Der Multifunktionsausgang MFO1 kann wahlweise als Digitalausgang, Analogausgang oder als Aus-
gang der Folgefrequenz konfiguriert werden. Entsprechend der gewdhlten Betriebsart 550 fiir den
Multifunktionsausgang ist eine Verkniipfung mit verschiedenen Funktionen der Software mdglich. Die
nicht verwendeten Betriebsarten sind intern deaktiviert.

0- Aus Ausgang hat das Logiksignal LOW

1 - Digital Digitalausgang, 0 ... 24 V

2 - Analog Analogausgang, 0 ... 24 V

3 - Folgefrequenz Folgefrequenzausgang, 0 ... 24V, fmax = 150 kHz
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16.2.1 Analogausgang MFO1A

Der Multifunktionsausgang MFO1 ist werkseitig fir die Ausgabe eines pulsweitenmodulierten Aus-
gangssignals mit einer maximalen Spannung von DC 24 V konfiguriert.

Die Auswahlmdglichkeit der Istwerte fir den Parameter Analogbetrieb 553 des Multifunktionsaus-
gangs 1 ist von der gewdhlten Konfiguration abhangig.

0- Aus Analogbetrieb MFO1 ist abgeschaltet.
Betrag der Standerfrequenz,
1- Fs-B .
s-Betrag 0,00 Hz ... maximale Frequenz 419.
7. Fs-Betr. zw. Betrag der Standerfrequenz,
fmin/fmax minimale Frequenz 418 ... maximale Frequenz 419.

Betrag des Drehgebersignals 1,

0,00 Hz ... maximale Frequenz 419.

Betrag vom Frequenzistwert,

0,00 Hz ... maximale Frequenz 419.

Betrag des aktuellen Wirkstrom Iwirk,

0,0 A ... FU Nennstrom.

Betrag der flussbildenden Stromkomponente,
0,0 A ... FU Nennstrom.

Betrag der drehmomentbildenden Stromkomponente,
0,0 A ... FU Nennstrom.

Betrag der aktuellen Wirkleistung Pwirk,

0,0 kW ... mech. Bemessungsleistung 376.
Betrag des berechneten Drehmoments M,

3 - Betrag Drehgeber 1

7 - Betr. Frequenzistwert

20 - Iwirk-Betrag

21 - Betrag Isd

22 - Betrag Isq

30 - Pwirk-Betrag

31- M-Betrag 0,0 Nm ... Bemessungsmoment.
37 - Betrag Innenraum- Betrag der gemessenen Innenraumtemperatur,
temp. 0 °C... 100 °C.
33 - Betr. Kuehlko- Betrag der gemessenen Kiihlkérpertemperatur,
erp.temp. 0°C... 100 °C.
40 - Betrag Analogeingang | Signalbetrag am Analogeingang MFI1A,
MFI1A 0,0V..10,0V.
Strombetrag der gemessenen Ausgangsstrome,
>0 - I-Betrag 0,0 A ... FU Nennstrom.
59 - Zwischenkreisspan- Zwischenkreisspannung Ug,
nung 0,0V ...1000,0 V.
52- U Ausgangsspannung U,

0,0V...1000,0V.

Betrag vom berechneten Volumenstrom

0,0 m3/h ... Nenn-Volumenstrom 397.

Betrag vom berechneten Druck

0,0 kPa ... Nenn-Druck 398.

101 bis 133 Betriebsarten im Analogbetrieb mit Vorzeichen.

53 - Ist-Volumenstrom

54 - Ist-Druck
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16.2.1.1 Ausgangskennlinie

Der Spannungsbereich des Ausgangssignals am Multifunktionsausgang 1 kann eingestellt werden. Der
Wertebereich des (iber den Parameter Analogbetrieb 553 ausgewdhlten Istwertes wird dem Wertebe-
reich des Ausgangsignals zugeordnet, der durch die Parameter Spannung 100% 551 und Span-
nung 0% 552 eingestellt ist.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
551 |Spannung 100% 0,0V 22,0V 10,0V
552 [ Spannung 0% 0,0V 240V 0,0V
Analogbetrieb 553 mit Istwertbetrag: Analogbetrieb 553 mit Vorzeichen:
and o]
O - AOA :
. N .
o : —> _od i —>
@ 596 e - 6 a6

Mit den Parametern Spannung 100% 551 und Spannung 0% 552 wird der Spannungsbereich bei
100% bzw. 0% der auszugebenden GréBe eingestellt. Ubersteigt der Ausgabewert den Bezugswert,
so steigt auch die Ausgangsspannung Uber den Wert des Parameters Spannung 100% 551 bis auf
den Maximalwert von 24 V.

16.2.2 Frequenzausgang MFO1F

Der Multifunktionsausgang MFO1 kann durch Einstellung des Parameters Betriebsart 550 = ,3 -
Folgefrequenz" als Frequenzausgang verwendet werden. Das DC 24 V Ausgangssignal wird (iber den
Parameter Folgefrequenzbetrieb 555 dem Betrag der Drehzahl, bzw. Frequenz zugeordnet. Die Aus-
wahl der Betriebsarten ist abhangig von optional installierten Erweiterungsmodulen.

0- Aus Folgefrequenzbetrieb MFO1 abgeschaltet.
1 - Frequenzistwert Betrag der Istfrequenz 241.
2 - Staenderfrequenz Betrag der Standerfrequenz 210.

3 - Frequenz Drehgeber 1 |Betrag der Frequenz Drehgeber 1 217.
5 - Folgefrequenzeingang |Betrag des Folgefrequenzeingang 252.

16.2.2.1  Skalierung

Der Folgefrequenzbetrieb fiir den Multifunktionsausgang entspricht der Nachbildung eines Inkremen-
talgebers. Der Parameter Strichzahl 556 muss unter Beriicksichtigung der auszugebenden Frequenz
eingestellt werden. Die Minimalfrequenz des Folgefrequenzbetriebs betragt 30 Hz. Kleinere Werte
werden als 0 Hz ausgegeben.

Das Puls-Pausen Verhaltnis ist nicht 1:1. Der Folgefrequenzbetrieb sollte daher nur mit der steigenden
oder fallenden Flanke im Auswertegerat ausgewertet werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
556 | Strichzahl 30 8192 1024
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Die Grenzfrequenz von fmax=150 kHz darf bei der Berechnung des Parameters Strichzahl 556 nicht
Uberschritten werden.

B 150000 Hz
Sollfreque nzbetrag

max

16.3 Digitalausgange

Die Betriebsart Digitalausgang 1 530 und der Relaisausgang mit dem Parameter Betriebsart Digital-
ausgang 3 532 verknipfen die Digitalausgange mit verschiedenen Funktionen. Die Funktionsauswahl
ist von der parametrierten Konfiguration abhangig. Die Nutzung des Multifunktionsausgangs MFO1 als
Digitalausgang erfordert die Auswahl einer Betriebsart 550 und die Verkniipfung tiber den Parameter

Digitalbetrieb 554.

0 - Aus Digitalausgang ist ausgeschaltet.
p.  Bereit-oderBetriebs- o0 enzumrichter st initialisiert und bereit oder in Betrieb.
meldung
Signal Freigabe STO (S1IND/STOA und S7IND/STOB) und
2 - Laufmeldung : ;
ein Startbefehl liegen an, Ausgangsfrequenz vorhanden.
Meldung wird Uber den Parameter Aktueller Fehler 259
3- Stoermeldung .
bzw. Warnungen 269 angezeigt.
. Die Standerfrequenz 210 ist groBer als die parametrierte
4 - Einstellfrequenz .
Einstellfrequenz 510.
5. Frequenzsollwert er- Die Istfrequenz 241 des Antriebs hat die Sollfrequenz intern
reicht 228 erreicht.
: Der Prozentistwert 230 hat den Prozentsollwert 229 er-
6 - Prozentsollwert erreicht .
reicht.
) i Die Warngrenze Kurzzeit-Ixt 405, bzw. Warngrenze Lang-
/ Ixt-Warnung zeit-Ixt 406 wurden erreicht.
8 - Warnung Kuehlkoerper- | Max. Kiihlkérpertemperatur Tk von 80 °C abziglich der
temperatur Warngrenze Tk 407 erreicht.
9- Warnung Innenraum- Max. Innenraumtemperatur Ti von 65 °C abzlglich der
temperatur Warngrenze Ti 408 erreicht.
Warnung Motortempera- | Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart Motortemp.
10 - .
tur 570 bei max. Motortemperatur Terc.
. Die Meldung wird tber den Parameter Warnungen 269 an-
11 -  Warnung allgemein .
gezeigt.
Warnung Uebertempera- Die gewdhlten Grenzwerte Warngrenze Tk 407, Warngrenze
12 - tur 9 P Ti 408 oder die maximale Motortemperatur wurden (iber-
schritten.
) Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung aktiv gemaB
13 Netzausfall Betriebsart 670 flir den Spannungsregler.
14 . Warnung Motorschutz- | Parametrierte Betriebsart 571 fir den Motorschutzschalter
sch. hat ausgelfst.
15 - Warnung Strombegren- | Ein Regler oder die Betriebsart 573 der intelligenten
zung Stromgrenzen begrenzen den Ausgangsstrom.
16 - Regler Strombegrenzung | Die Uberlastreserve fiir 60 s wurde ausgenutzt und der Aus-
Langzeit-Ixt gangsstrom wird begrenzt.
17 - Regler Strombegrenzung | Die Uberlastreserve fiir 1 s wurde ausgenutzt und der Aus-
Kurzzeit-Ixt gangsstrom wird begrenzt.
18 - Regler Strombegrenzung | Max. Kiihlkérpertemperatur Tk erreicht, intelligente Strom-
Tk grenzen der Betriebsart 573 aktiv.
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19 - Regler Strombegrenzung | Max. Motortemperatur erreicht, intelligente Stromgrenzen
Motortemp. der Betriebsart 573 aktiv.
20 -  Komparator 1 Der Verglelch gemaB der gewahlten Betriebsart Komparator
1 540 ist wahr.
21-  Komparator 2 Der Verglelch gemaB der gewahlten Betriebsart Komparator
2 543 ist wahr.
i Warnung der Betriebsart 581 der Keilriemeniiberwa-
22 -  Warnung Keilriemen
chung.
. Die gewahlte Betriebsart Timer 1 790 erzeugt ein Aus-
23 - Timer 1 : .
gangssignal der Funktion.
24 - Timer 2 Die gev_vahlte Betrlebsgrt Timer 2 793 erzeugt ein Aus-
gangssignal der Funktion.
Meldung des konfigurierbaren Parameters Warnmaske er-
25 Warnmaske stellen 536
Eine Warnung Applikation wird gemeldet. Die Anzeige des
26 -  Warnung Applikation Istwertes erfolgt Gber Parameter Warnungen Applikation
273.
I Meldung des konfigurierbaren Parameters Warnmaske Ap-
27 Warnmaske Applikation plikation erstellen 626.
)8 - Warnung allg. + War- Eine Warnung oder eine Warnung Applikation wird gemel-
nung Appl. det.
29 - Warnmaske allg. + Meldung der konfigurierbaren Parameter Warnmaske erstel-
Warnmaske Appl. len 536 und Warnmaske Applikation erstellen 626.
30 -  Flussaufbau beendet Magnetisches Feld wurde eingeprdgt.
Ansteuerung einer Bremseinheit abhangig von der Betriebs-
N art 620 fir das Anlaufverhalten, Betriebsart 630 fiir das
4l Bremse Gffnen Auslaufverhalten oder der konfigurierten Bremsensteue-
rung.
43 -  Externer Liifter Die Einschalttemperatur 39 wurde erreicht.
50 -  Synchronisationsfehler Der P_!‘lasenfer_\Ier der Indexregelung hat die Warngrenze
597 iberschritten.
51-  Signalfehler Die Periodendauer der Indexsignale wurde bei der Indexre-
gelung unterschritten.
Meldung der Phasing-Funktion. Fiir eine Positionierung in
56 - Phasing beendet ? Verbindung mit der Funktion des elektronischen Getriebes
wurde der Wert von Phasing: Offset 1125 erreicht.
Getriebe einaekuppelt Der Gleichlauf des elektronischen Getriebes ist erreicht. Der
57- 5 gekupp Slave-Antrieb ist eingekuppelt und verfahrt winkelsynchron
zum Master.
Der aktuelle Istwert liegt im Bereich von Einschaltposition
58 - Lage-Komparator 2 1243 bis Ausschaltposition 1244 des Lage-Komparators.
g P Der eingestellte Wert des Parameters Hysterese 1245 wird
bericksichtigt.
50 -  Referenzfahrt OK 2 E_!ne _Referer]z_fahrt wurde gestartet und die Referenzposition
fir eine Positionierung wurde gesetzt.
Die Sollorientierung 469 der Achs-Positionierung wurde
erreicht oder
e : die Zielposition / Entfernung 1202 einer Positionierung 2
- Il h
60 Sollposition erreicht wurde erreicht (die aktuelle Istposition befindet sich inner-
halb des im Parameter Zielfenster 1165 eingestellten Berei-
ches fiir die Mindestzeit von Zielfenster Zeit 1166).
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61 -

Warnung Lagefehler 2

Die Warngrenze 1105 der Schleppfehleriiberwachung wurde
Uberschritten.

62 -

Fahrsatz-Digitalausgang
12

Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 1
1218 eingestellten Bedingungen wurden erflillt. Ausgewer-
tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht™ und ,Ende" eines Fahr-
satzes.

63 -

Fahrsatz-Digitalausgang
22

Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 2
1219 eingestellten Bedingungen wurden erfiillt. Ausgewer-
tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht" und ,,Ende" eines Fahr-
satzes.

64 -

Fahrsatz-Digitalausgang
32

Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 3
1247 eingestellten Bedingungen wurden erflillt. Ausgewer-
tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht™ und ,Ende" eines Fahr-
satzes.

65 -

Fahrsatz-Digitalausgang
42

Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 4
1248 eingestellten Bedingungen wurden erfiillt. Ausgewer-
tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht™ und ,Ende" eines Fahr-
satzes.

80 -

FT-Ausgangspuffer 1 3

Das Ausgangssignal einer FT-Anweisung. Das Ausgangssig-
nal ist die Signalquelle ,2401 - FT-Ausgangspuffer 1%. Diese
Signalquelle enthalt den Ausgangswert der FT-Anweisung,
welchem die Signalquelle 2401 zugewiesen wurde. Die Zu-
weisung erfolgt Gber den Parameter FT-Ziel Ausgang 1
1350 oder FT-Ziel Ausgang 2 1351.

81 -

FT-Ausgangspuffer 2 3

Das Ausgangssignal einer FT-Anweisung. Das Ausgangssig-
nal ist die Signalquelle ,2402 - FT-Ausgangspuffer 2%. Diese
Signalquelle enthalt den Ausgangswert der FT-Anweisung,
welchem die Signalquelle 2402 zugewiesen wurde. Die Zu-
weisung erfolgt Gber den Parameter FT-Ziel Ausgang 1
1350 oder FT-Ziel Ausgang 2 1351.

82 -

FT-Ausgangspuffer 3 3

Das Ausgangssignal einer FT-Anweisung. Das Ausgangssig-
nal ist die Signalquelle ,2403 - FT-Ausgangspuffer 3". Diese
Signalquelle enthalt den Ausgangswert der FT-Anweisung,
welchem die Signalquelle 2403 zugewiesen wurde. Die Zu-
weisung erfolgt Gber den Parameter FT-Ziel Ausgang 1
1350 oder FT-Ziel Ausgang 2 1351.

83 -

FT-Ausgangspuffer 4 3

Das Ausgangssignal einer FT-Anweisung. Das Ausgangssig-
nal ist die Signalquelle ,2404 - FT-Ausgangspuffer 4. Diese
Signalquelle enthalt den Ausgangswert der FT-Anweisung,
welchem die Signalquelle 2404 zugewiesen wurde. Die Zu-
weisung erfolgt Gber den Parameter FT-Ziel Ausgang 1
1350 oder FT-Ziel Ausgang 2 1351.

90 bis
94

Obj 0x3003 DigOut 1 ¥
bis
Obj 0x3003 DigOut 5

Quellen von CAN-Objekten. Fiir Kommunikation Modul CM
mit CAN-Schnittstelle erforderlich.

100 bis 194

Betriebsarten invertiert (LOW aktiv).

1) Das Anwendungshandbuch ,Elektronisches Getriebe" beachten.

2 Das Anwendungshandbuch ,Positionierung" beachten.

3) Das Anwendungshandbuch ,Funktionentabelle® beachten.

4) Die Betriebsanleitung zu den Erweiterungsmodulen mit CAN-Schnittstelle beachten.
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16.3.1 Digitalmeldung

Die fiir die Parameter Betriebsart Digitalausgang 1 530, Digitalbetrieb 554 und Betriebsart Digital-
ausgang 3 532 ausgewahlten Signale kdnnen mit Funktionen des Frequenzumrichters verknipft wer-
den.

Signal am Digitalausgang 1

175 - | Digitalmeldung 1 | Das Signal, das {iber Betriebsart Digitalausgang 1 530 ausgewabhlt ist.

Signal am Multifunktionsausgang MFO1

Das Signal, das Uber Digitalbetrieb 554 ausgewahlt ist. Einstellen: Be-

176 - | Digitalmeldung 2 | o cart 550 = 1 - Digital

Signal am Digitalausgang 3 (Relaisausgang)
177 - | Digitalmeldung 3 \ Das Signal, das (iber Betriebsart Digitalausgang 3 532 ausgewahlt ist.

Mit Erweiterungsmodul:

Signal am Digitalausgang 1 eines Erweiterungsmoduls

Digitalmeldung 4,

181 - | EM-Modul

Das Signal, das Uber Betriebsart EM-S10UTD 533 ausgewahlt ist.

Signal am Digitalausgang 2 eines Erweiterungsmoduls

Digitalmeldung 5,

182 - | EM-Modul

Das Signal, das Uber Betriebsart EM-S20UTD 534 ausgewahlt ist.

16.3.2 Einstellfrequenz

Wird die Betriebsart 4 - ,Einstellfrequenz® fiir einen digitalen Ausgang gewdhlt, wird der jeweilige
Ausgang aktiv, wenn der Istwert Stéanderfrequenz 210 groBer als der Wert von Einstellfrequenz 510
ist.

Der jeweilige Ausgang wird wieder umgeschaltet, sobald die Standerfrequenz 210 den Wert ,Einstell-
frequenz 510 minus Einstellfrequenz Ausschalten Delta 517" unterschreitet. Sobald die Endstufen
abgeschaltet werden (zum Beispiel Gber STO), wird das Digitalsignal ,Einstellfrequenz® auf Null ge-
setzt unabhdngig von der Istfrequenz.

Die Signalquelle 164 - ,Einstellfrequenz" kann mit Funktionen des Frequenzumrichters verknipft wer-
den.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
510 | Einstellfrequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 3,00 Hz
517 | Einstellfrequenz Ausschalten Delta 0,00 Hz 599,00 Hz 2,00 Hz
Standerfrequenz 210 /\ Ei;stellfrequenz 510
/ \ Einstellfrequenz Ausschalten Delta 517
t
Digitalausgang |_ -
164 - Einstellfrequenz |: L

Wenn Einstellfrequenz Ausschalten Delta 517 > Einstellfrequenz 510 eingestellt ist,
wird der Ausgang nach dem ersten Einschalten nicht mehr ausgeschaltet. Achten Sie bei

der Parametrierung auf passende Werte.
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4 - Einstellfrequenz

Betriebsart Digitalausgang 1 530 oder
Betriebsart Digitalausgang 2 531 oder
Betriebsart Digitalausgang 3 532

Mit Erweiterungsmodul:

Betriebsart EM-S10UTD 533 oder

Betriebsart EM-S10UTD 534

Einstellfrequenz 510

Wert [Hz] einstellen.

Zur Verkniipfung mit Funktionen

164 - Einstellfrequenz

16.3.3

Sollwert erreicht

In der Betriebsart 5 - ,Frequenzsollwert erreicht" fir einen digitalen Ausgang wird Uber den jeweiligen
Ausgang eine Meldung erzeugt, wenn der Frequenzistwert den Sollwert erreicht hat.

In der Betriebsart 6 - ,Prozentsollwert erreicht" fiir einen digitalen Ausgang wird Uber den jeweiligen
Ausgang eine Meldung erzeugt, wenn Prozentistwert den Sollwert erreicht hat.
Die Signalquelle 163 - ,Frequenzsollwert erreicht" oder 178 -, Prozentsollwert erreicht" kann mit Funk-
tionen des Frequenzumrichters verkniipft werden.
Uber den Parameter max. Regelabweichung 549 kann die Hysterese in Prozent des einstellbaren Be-
reichs (Max - Min) eingestellt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
549 | max. Regelabweichung 0,01% 20,00% 5,00%
Betriebsart Digitalausgang 1 530 oder

Betriebsart Digitalausgang 2 531 oder |5 - Frequenzsollwert erreicht

Betriebsart Digitalausgang 3 532 oder

Mit Erweiterungsmodul: 6 - Prozentsollwert erreicht

Betriebsart EM-S10UTD 533 oder | (Konfiguration 30 = x11, x30)

Betriebsart EM-S10UTD 534

max. Regelabweichung 549

Wert [%] einstellen.

Zur Verkniipfung mit Funktionen

163 - Frequenzsollwert erreicht
oder

178 - Prozentsollwert erreicht
(Konfiguration 30 = x11, x30)

Frequenzsollwert Sollfrequenz intern 228

Istfrequenz 241

oder oder
Prozentsollwert Prozentsollwert 229 / Prozentistwert 230
A \ /\
\ N\
- \.\
. t
Digitalausgang I_I I_I
163 - Frequenzsollwert erreicht
178 - Prozentsollwert erreicht [ [1

— Max. Regelabweichung 549
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Beispiel:
Maximale Re gelabweichung [Hz] = Af x Maximale Regelabwei chung 549 [%]
=(Maximale Frequenz 419 — Minimale Frequenz 418) x Maximale Regelabwei chung 549 [%]

= (50 Hz —3,5Hz) x5% = 2,325 Hz

Istfrequenz
Maximale Frequenz = 50 Hz 4 — /\
Frequenzsollwert = 30 Hz // \\ §>21325 Hy 165 o
Minimale Frequenz = 3,5 Hz / \
Digitalausgang |_| |—| t
163 - Frequenzsollwert erreicht |_| |_|

16.3.4 Flussaufbau beendet

Wird die Betriebsart 30 fiir einen digitalen Ausgang ausgewahlt, so wird der jeweilige Ausgang aktiv,
wenn der Flussaufbau beendet ist. Die Zeit fiir den Flussaufbau ergibt sich aus dem Betriebszustand
der Maschine und den eingestellten Parametern fiir die Aufmagnetisierung der Maschine. Die Aufmag-
netisierung kann Uiber das Anlaufverhalten definiert werden und wird durch die Hohe des eingestellten
Startstromes beeinflusst.

16.3.5 Bremse offnen

Die Funktion Bremse 6ffnen in der Betriebsart 41 ermdglicht die Ansteuerung einer entsprechenden
Einheit iber den digitalen Steuerausgang. Die Funktion verwendet neben den Steuerbefehlen (ber die
Kontakteingdange das eingestellte Anlauf- und Auslaufverhalten zur Steuerung des Digitalausgangs.

Entsprechend dem konfigurierten Anlaufverhalten wird bei abgeschlossener Aufmagnetisierung des
Motors der Ausgang eingeschaltet. Nach Ablauf der Bremsenoeffnungszeit 625 wird der Antrieb be-
schleunigt.

Das Verhalten beim Auslauf des Antriebs ist von der Konfiguration des Parameters Betriebsart 630
abhangig. Dies ist im Kapitel 13.2 "Auslaufverhalten" beschrieben.

Ist das Auslaufverhalten 2 oder 5 mit der Funktion Halten ausgewahlt, wird der Antrieb auf Drehzahl
Null geregelt und der digitale Ausgang nicht ausgeschaltet. In den weiteren Betriebsarten des Aus-
laufverhaltens ist die Steuerung der Bremse mdglich. Zu Beginn eines freien Auslaufs des Antriebs
wird der digitale Ausgang ausgeschaltet.

Vergleichbar ist das Verhalten beim Auslaufverhalten mit Stillsetzen. Der Antrieb wird herunter gere-
gelt und fur die eingestellte Haltezeit bestromt. Innerhalb der eingestellten Haltezeit wird der Steuer-
ausgang ausgeschaltet und damit die Bremse aktiviert.

Die Betriebsart ,41-Bremse 6ffnen™ schaltet sofort den der Funktion
zugewiesenen Digitalausgang aus. Die mechanische Bremse wird
aktiviert.

Die Betriebsart ,41-Bremse 6ffnen™ schaltet den der Funktion zuge-
wiesenen Digitalausgang bei Erreichen der Abschaltschwelle
Stopfkt. 637 aus. Die mechanische Bremse wird aktiviert.

Die Betriebsart ,41-Bremse 6ffnen™ lasst den der Funktion zugewie-
senen Digitalausgang eingeschaltet. Die mechanische Bremse bleibt
geoffnet.

Auslaufverhalten
0

Auslaufverhalten
1,3,4,6,7

Auslaufverhalten
2,5
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16.3.6 Strombegrenzung

Die Betriebsarten 15 bis 19 verkniipfen die Digitalausgange und den Relaisausgang mit den Funktio-
nen der intelligenten Stromgrenzen. Die Reduzierung der Leistung um den eingestellten Wert in Pro-
zent vom Bemessungsstrom ist von der gewahlten Betriebsart abhangig. Entsprechend kann das Er-
eignis zum Eingriff der Strombegrenzung mit den Betriebsarten der Digitalausgange ausgegeben wer-
den. Ist die Funktion der intelligenten Stromgrenzen innerhalb der geberlosen Regelung deaktiviert,
sind die Betriebsarten 16 bis 19 in gleicher Weise ausgeschaltet.

16.3.7 Externer Liifter

Die Betriebsart 43 ermdglicht die Steuerung eines externen Liifters. Uber den Digitalausgang wird der
Lifter eingeschaltet, wenn die Reglerfreigabe und Start Rechtslauf oder Start Linkslauf eingeschaltet
sind oder die Einschalttemperatur 39 fiir den internen Lifter erreicht wurde.

16.3.8 Warnmaske

Die Warnmaske signalisiert liber ein Digitalsignal, ob eine zuvor konfigurierte Warnung anliegt. Die
Konfiguration der Warnmaske erfolgt tiber Warnmaske erstellen 536. Warnungen und Reglerstatus-
meldungen kénnen kombiniert werden. Dadurch wird die interne oder externe Steuerung mit einem
gemeinsamen Ausgangssignal erméglicht. Die Anzeige von 269 Warnung und 275 Reglerstatus wird
Uber die Warnmaske nicht beeinflusst.

Eine der Einstellungen 1 ... 43 wahlen, um Meldungen zu aktivieren.
Eine der Betriebsarten 101 ... 143 wahlen, wenn eine bestimmte Warnung nicht gemeldet werden soll.

0 - keine Anderung Konfigurierte Warnmaske wird nicht verandert.

Die aufgefiihrten Warnungen und Reglerstatusmeldungen
werden in der Warnmaske verknuipft.

Die aufgefiihrten Warnungen werden in der Warnmaske
verknipft.

Die aufgefiihrten Reglerstatusmeldungen werden in der
Warnmaske verknipft.

10 - Warnung Ixt Der Frequenzumrichter wird Uberlastet.

Uberlastreserve fiir 1 s abziiglich der Warngrenze Kurzzeit-
IXt 405 wurde erreicht.

Uberlastreserve fiir 60 s abziiglich der Warngrenze Langzeit-
IXt 406 wurde erreicht.

Max. Kuhlkdrpertemperatur Tk von 80 °C abziiglich der
Warngrenze Tk 407 wurde erreicht.

Max. Innenraumtemperatur Ti von 65 °C abziiglich der
Warngrenze Ti 408 erreicht.

Der im Reglerstatus 355 aufgefiihrte Regler begrenzt den

1 - Alles aktivieren

2 - Alle Warnungen aktivieren

3 - Alle Reglerstati aktivieren

11 - Warnung Kurzzeit - Ixt

12 - Warnung Langzeit - Ixt

13 - Warnung Tk

14 - Warnung Ti

15 - Warnung Limit

Sollwert.
16 - Warnung Init Frequenzumrichter wird initialisiert.
Warnung Motortempera- | Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart Motortemp.
17 - )
tur 570 bei max. Motortemperatur Terc.
18 - Warnung Die Phasenausfalliiberwachung 576 meldet einen Netzpha-
Netzphasenausfall senausfall.
19 - Warnung Betriebsart 571 fiir den Motorschutzschalter hat ausgeldst.

Motorschutzschalter

Die Maximale Frequenz 419 wurde Uberschritten. Die Fre-
quenzbegrenzung ist aktiv

Warnung Das Eingangssignal ist kleiner 1 V/2 mA, entsprechend der
Analogeingang MFI1A Betriebsart Stor-/Warnverhalten 453.

20 - Warnung Fmax

21 -
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warnun Das Eingangssignal am Analogeingang eines Erweiterungs-
22 - Analo e?n ana EM-S1INA moduls ist kleiner 1 V/2 mA, entsprechend Betriebsart
geingang Stor-/Warnverhalten 453.
23 - Warnung Ein Slave am Systembus meldet Stérung;
Systembus Warnung ist nur mit der Option EM-SYS relevant.
24 - Warnung Ud Die ZW|schen'kre|sspannung hat den typabhangigen Mini-
malwert erreicht.
25 - Warnung Applikation Eine Warnung Applikation wird gemeldet.
30 - Regler Regler ist aktiv, entsprechend der Betriebsart Spannungs-
Ud dynamischer Betrieb regler 670.
) . Die Ausgangsfrequenz bei Netzausfall ist unterhalb der
31 - Regler Stillsetzen Schwelle Stillsetzung 675.
) Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung aktiv gemaB
32 - Regler Netzausfall Betriebsart 670 fir den Spannungsregler.
) ) Die Zwischenkreisspannung hat den Sollwert UD-
33 - Regler Ud-Begrenzung Begrenzung 680 liberschritten.
34 - Regler Die dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beschleunigt das Re-
Spannungsvorsteuerung gelverhalten.
35 - Regler IBetrag Der Ausgangsstrom wird begrenzt.
Regler Die Ausgangsleistung bzw. das Drehmoment werden am
36 -
Drehmomentbegrenzung [ Drehzahlregler begrenzt.
Regler Umschaltung der feldorientierten Regelung zwischen dreh-
37 -
Drehmomentvorgabe zahl- und drehmomentgeregelt.
Die im Anlaufverhalten gewahlte Betriebsart 620 begrenzt
38 - Rampenstop
den Ausgangsstrom.
39 - Regler IS Langzeit-Ixt Uberlastgrenze de_r Langzeit-Ixt (60 s) erreicht, intelligente
Stromgrenzen aktiv.
40 - Regler IS Kurzzeit-Ixt Uberlastgrenze de_r Kurzzeit-Ixt (1 s) erreicht, intelligente
Stromgrenzen aktiv.
Max. Kihlkdrpertemperatur Tk erreicht, Betriebsart 573 fiir
41 - Regler IS Tk die intelligenten Stromgrenzen aktiv.
42 - Regler IS Motortemp. Max. Motortemperatur Terc erreicht, Betriebsart 573 fir die
intelligenten Stromgrenzen aktiv.
43 - Regler Die Sollfrequenz hat die maximale Frequenz 419 erreicht.
Frequenzbegrenzung Die Frequenzbegrenzung ist aktiv.
101 bis 143 Entfernen bzw. Deaktivieren der Betriebsart innerhalb der
Warnmaske.

Die gewahlte Warnmaske kann {iber den Parameter Ist-Warnmaske 537 ausgelesen werden. Die obi-
gen Betriebsarten des Parameters Warnmaske erstellen 536, sind in der Ist-Warnmaske 537 kodiert.
Der Code ergibt sich durch hexadezimale Addition der einzelnen Betriebsarten und dem zugehdrigen
Kirzel.

A FFFF FFFF - 1 - Alles aktivieren

A 0000 FFFF - 2 - Alle Warnungen aktivieren

A FFFF 0000 - 3 - Alle Reglerstati aktivieren

A 0000 0001 Ixt 10 - Warnung Ixt

A 0000 0002 IxtSt 11 - Warnung Kurzzeit - Ixt

A 0000 0004 IxtLt 12 - Warnung Langzeit - Ixt

A 0000 0008 Tc 13 - Warnung Tk
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A 0000 0010 Ti 14 - Warnung Ti

A 0000 0020 Lim 15 - Warnung Limit

A 0000 0040 INIT 16 - Warnung Init

A 0000 0080 MTemp |17 - Warnung Motortemperatur

A 0000 0100 Mains 18 - Warnung Netzphasenausfall

A 0000 0200 PMS 19 - Warnung Motorschutzschalter
A 0000 0400 Flim 20 - Warnung Fmax

A 0000 0800 Al 21 - Warnung Analogeingang MFI1A
A 0000 1000 A2 22 - Warnung Analogeingang MFI2A
A 0000 2000 Sysbus |23 - Warnung Systembus

A 0000 4000 uUDC 24 - Warnung Ud

A 0000 8000 WARN2 |25 - Warnung Applikation

A 0001 0000 UDdyn |30 - Regler Ud dynamischer Betrieb
A 0002 0000 UDstop |31 - Regler Stillsetzen

A 0004 0000 UDctr 32 - Regler Netzausfall

A 0008 0000 UDIlim 33 - Regler Ud-Begrenzung

A 0010 0000 Boost 34 - Regler Spannungsvorsteuerung
A 0020 0000 Ilim 35 - Regler IBetrag

A 0040 0000 Tlim 36 - Regler Drehmomentbegrenzung
A 0080 0000 Tctr 37 - Regler Drehmomentvorgabe

A 0100 0000 Rstp 38 - Rampenstop

A 0200 0000 IxtLtlim |39 - Regler IS Langzeit-Ixt

A 0400 0000 IxtStlim |40 - Regler IS Kurzzeit-Ixt

A 0800 0000 Tclim 41 - Regler IS Tk

A 1000 0000 MtempLim |42 - Regler IS Motortemp.

A 2000 0000 Flim 43 - Regler Frequenzbegrenzung

Ausgangssignale

Die Ausgabe einer Warnung wird signalisiert.

157 -
25 -

Warnmaske

2]
Bl

‘ Ausgabe einer Warnung, die in Warnmaske erstellen 536 aktiviert ist.

1) Zur Verknipfung mit Funktionen des Frequenzumrichters

2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

i

16.3.9

626.

Parameter Warnung 269 und Warnung 356 (Fehlerumgebung) zeigen die Warnun-
gen unabhangig von der erstellten Warnmaske an.

Parameter Reglerstatus 275 und Reglerstatus 355 (Fehlerumgebung) zeigen den

Reglerstatus unabhangig von der erstellten Warnmaske an.

Warnmaske Applikation

Die Warnmaske Applikation signalisiert (ber ein Digitalsignal, ob eine zuvor konfigurierte Warnung
anliegt. Die Konfiguration der Warnmaske Applikation erfolgt tiber Warnmaske Applikation erstellen

Beim Erreichen von Endschaltern oder Uberschreiten von Schleppfehlergrenzen kann dadurch ein
Warnsignal ausgegeben werden. Das Warnsignal bezieht sich auf die im Stdr-/Warnverhalten einge-
stellten Parameterwerte. Entsprechend der Anwendung kann eine beliebige Anzahl von Warnungen
kombiniert werden. Dadurch wird die interne bzw. externe Steuerung mit einem gemeinsamen Aus-
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gangssignal ermdglicht. Die Anzeige von Warnung Applikation 273 wird Uber die Warnmaske nicht

beeinflusst.
0- keine Aenderung Die konfigurierte Warnmaske wird nicht geandert.
7 Alle Warnungen aktivieren Die aElfgefuhrten Warnungen werden in der Warnmaske
verknipft.
10 -  Warnuna Keilfiemen Die Betriebsart 581 fiir die Keilriemeniberwachung mel-
g det den Leerlauf der Anwendung.
11 - Warnung pos. SW-Endschalter | Warnmeldung, wenn der positive SW-Endschalter er-
b reicht ist (Parameter Positiver SW-Endschalter 1145).
) Warnmeldung, wenn der negative SW-Endschalter
12 - \1/)\/arnung neg. SW-Endschalter erreicht ist (Parameter Negativer SW-Endschalter
1146).
Warnung pos. HW-Endschalter |Warnmeldung, wenn der positive HW-Endschalter er-
13 = 1 . .
) reicht ist.
14 - Warnung neg. HW-Endschalter | Warnmeldung, wenn der negative HW-Endschalter
D erreicht ist.
Warnmeldung, wenn der mit Parameter Warngrenze
15 - Warnung Schleppfehler V) 1105 eingestellte Bereich der Schleppfehleriiberwa-
chung verlassen wird.
Ein Drehgeber mit Datenspur kann eine Warnmeldung
16 - Warnung Encoder generieren. Auswahl ist nicht wirksam bei Drehgebern
ohne Datenspur.
17 - Warnung Benutzer 1 D.as am D|g|tgle|nggng Bgnutzer—Warnung 11363
eingestellte Signal ist aktiv.
18 - Warnung Benutzer 2 D_as am D|g|tgle|nggng B(_anutzer—Warnung 21364
eingestellte Signal ist aktiv.
102 - Alle Warnungen deaktivieren Alle Warnungen sind deaktiviert.
110 - zzanktlwere Warnung Keilrie- Warnung 10 ist deaktiviert.
111 - Deaktiviere Warnung pos. SW-|\yarmyng 11 ist deaktiviert.
Endschalter
112 - Deaktiviere Warnung neg. SW- Warnung 12 ist deaktiviert.
Endschalter
113 . Deaktiviere Warnung pos. HW- Warnung 13 ist deaktiviert.
Endschalter
114 . Deaktiviere Warnung neg. HW- Warnung 14 ist deaktiviert.
Endschalter
115 . Deaktiviere Warnung Schiepp- Warnung 15 ist deaktiviert.
fehler
116 - Deaktiviere Warnung Encoder |Warnung 16 ist deaktiviert.
117 - Deaktiviere Warnung Benutzer | yarmung 17 ist deaktiviert,
118 - geaktlwere Warnung Benutzer Warnung 18 ist deaktiviert.

1) Das Anwendungshandbuch ,,Positionierung" beachten.

Die gewdhlte Warnmaske Applikation kann {ber den Parameter Ist-Warnmaske Applikation 627 aus-
gelesen werden. Die Betriebsarten des Parameters Warnmaske Applikation erstellen 626 sind in der
Ist-Warnmaske Applikation 627 kodiert. Der Code ergibt sich durch hexadezimale Addition der einzel-
nen Betriebsarten und dem zugehérigen Kirzel.

178

Operating Instructions ACU

06/24



@) Bonfiglioli

A 003F - 2 - Alle Warnungen aktivieren

A 0001 BELT 10 - Warnung Keilriemen

A 0002 SW-LIMCW |11 - Warnung pos. SW-Endschalter
A 0004 SW-LIM CCW [12 - Warnung neg. SW-Endschalter
A 0008 HW-LIMCW [13 - Warnung pos. HW-Endschalter
A 0010 HW-LIM CCW |14 - Warnung neg. HW-Endschalter
A 0020 CONT 15 - Warnung Lageregler

A 0040 Enc 16 - Warnung Encoder

A 0080 User1l 17 - Warnung Benutzer 1

A 0100 User?2 18 - Warnung Benutzer 2

Ausgangssignale

Die Ausgabe einer Warnung wird signalisiert.

215 - | Warnmaske ‘ D ‘Ausgabe einer Warnung, die in Warnmaske Applikation erstellen 626 akti-

27 - | Applikation ‘T‘ viert ist.

1) Zur Verknlpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

A

Parameter Warnung Applikation 273 zeigt die Applikations-Warnungen unabhéngig
von der erstellten Warnmaske an. In der Fehlerumgebung zeigt Warnstatus Applikati-
on 367 die anliegenden Warnungen der Positionierfunktionen unabhangig von der
erstellten Warnmaske an.
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16.4

Digitaleingdange

Die Zuordnung der Steuersignale zu den verfiigbaren Softwarefunktionen kann an die jeweilige An-
wendung angepasst werden. In Abhangigkeit von der gewahlten Konfiguration 30 ist die werkseitige
Zuordnung bzw. die Auswahl der Betriebsart unterschiedlich. Zusatzlich zu den zur Verfiigung stehen-
den digitalen Steuereingangen sind weitere interne Logiksignale als Quellen verfiigbar.

Die einzelnen Softwarefunktionen werden jeweils (iber parametrierbare Eingange den verschiedenen
Signalquellen zugeordnet. Dies ermdglicht eine flexible und vielfaltige Nutzung der digitalen Steuersig-

nale.
6 - Ein Signaleingang ist eingeschaltet.
7 - Aus Signaleingang ist ausgeschaltet.
13- Technologieregler Start ‘S}tialr)tbefehl Technologieregler (Konfiguration 111, 211 oder
Signal an den Digitaleingdngen S1IND/STOA (X210A.3) und
. S7IND/STOB (X210B.2).
70 - FU-F D
0 U-Freigabe Die Sicherheitsfunktion STO - ,Sicher abgeschaltetes Dreh-
moment" ist fest verknUipft.
21 - S2IND Signal an Digitaleingang S2IND (X210A.4) oder Remotebe-
trieb Gber Kommunikationsschnittstelle.
22 - S3IND Signal an Digitaleingang S3IND (X210A.5) oder Remotebe-
trieb Gber Kommunikationsschnittstelle.
23 - S4IND Signal an Digitaleingang S4IND (X210A.6) oder Remotebe-
trieb Gber Kommunikationsschnittstelle.
24 - SSIND Signal an Digitaleingang S5IND (X210A.7) oder Remotebe-
trieb Gber Kommunikationsschnittstelle.
75 - SEIND Signal an Digitaleingang S6IND (X210B.1) oder Remotebe-
trieb Gber Kommunikationsschnittstelle.
Signal am Multifunktionseingang MFI1 (X210B.6) in der Be-
76 - MFI1D triebsart 452 = ,3 - Digitaleingang oder Remotebetrieb iber
Kommunikationsschnittstelle.
157 - Warnmaske Die definierte Warnmaske des Parameters Warnmaske er-
stellen 536 meldet einen kritischen Betriebspunkt.
o Ausgangssignal der Zeitfunktion, entsprechend der Ein-
158 - Timer 1 gangsverknipfung Timer 1 83.
- Ausgangssignal der Zeitfunktion, entsprechend der Ein-
159 - Timer 2 gangsverknipfung Timer 2 84.
160 - Bereitmeldung Frequenzumrichter ist initialisiert und betriebsbereit.
161 - Laufmeldung S!gnal Freigabe _STO (S1IND/STOA und S7IND/STOB) und
ein Startbefehl liegen an, Ausgangsfrequenz vorhanden.
162 - Stoermeldung Uberwachungsfunktion meldet Betriebsstdrung.
163 - Frequenzsollwert erreicht Slgnal, wenn die Istfrequenz 241 den Frequenzsollwert er-
reicht hat.
e Signal, wenn der Istwert Stéanderfrequenz 210 groBer als der
164 - Einstelifrequenz Wert von Einstellfrequenz 510 ist.
165 - Warnung Ixt Die Uberw_achungsfunktlonen melden eine Uberlast des Fre-
guenzumrichters.
166 - Warnung Kiihlkérper- Max. Kiihlkdrpertemperatur Tk von 80 °C abziiglich der
temperatur Warngrenze Tk 407 erreicht.
167 - Warnung Innenraum- Max. Innenraumtemperatur T; von 65 °C abziiglich der
temperatur Warngrenze Ti 408 erreicht.
Warnung Motortempera- | Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart Motortemp.
168 - .
tur 570 bei max. Motortemperatur Terc.
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Signal, wenn bei einem kritischen Betriebspunkt Warnungen

169 - allgemeine Warnung 269 angezeigt werden,
Der Wert
170 - Warnung Ubertempera- |.80 °C minus Warngrenze Tk 407" oder
tur »65 °C minus Warngrenze Ti 408"
wurde erreicht.
) Der Vergleich gemaB der gewdahlten Betriebsart Komparator
171 - Ausgang Komparator 1 1 540 ist wahr.
179 - negierter Ausgang Die Betriebsart 171 mit invertierter Logik (LOW aktiv).
Komparator 1
) Der Vergleich gemaB der gewdhlten Betriebsart Komparator
173 - Ausgang Komparator 2 2 543 ist wahr.
174 - negierter Ausgang Die Betriebsart 173 mit invertierter Logik (LOW aktiv).
Komparator 2
175 - Digitalmeldung 1 Signal, entsprechend der parametrierten Betriebsart Digi-
talausgang 1 530.
i Signal, entsprechend dem parametrierten Digitalbetrieb
176 - Digitaimeldung 2 554 am Multifunktionsausgang MFO1.
R Signal, entsprechend der parametrierten Betriebsart Digi-
177 - Digitalmeldung 3 talausgang 3 532.
178 - Prozentsollwert erreicht | >'9nal, wenn der Prozentistwert 230 den Prozentsollwert
229 erreicht hat.
) Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung aktiv gemaB
179 - Netzausfall Betriebsart 670 fiir den Spannungsregler.
180 - Warnung Motorschutz- | Parametrierte Betriebsart 571 des Motorschutzschalters
schalter hat ausgeldst.
181 - Digitalmeldung 4, EM- Signal entsprechend der Betriebsart fiir den Digitalausgang
Modul eines Erweiterungsmoduls.
182 - Digitalmeldung 5, EM- Signal entsprechend der Betriebsart fiir den Digitalausgang
Modul eines Erweiterungsmoduls.
Die definierte Warnmaske des Parameters Warnmaske Ap-
215 - Warnmaske Applikation | plikation erstellen 626 meldet einen kritischen Betriebs-
punkt.
) I Alle Warnungen Applikation sind aktiviert. Die Anzeige er-
216 - Warnung Applikation folgt Uiber Parameter Warnungen Applikation 273.
270 bis 276 Bet_rlebsarten 70 bis 76 der Digitaleingange invertiert (LOW
aktiv).
Die Sollorientierung 469 der Achs-Positionierung wurde
erreicht oder
die Zielposition / Entfernung 1202 einer
282 - Sollposition erreicht Positionierung wurde erreicht (die aktuelle
Istposition befindet sich innerhalb des im |,
Parameter Zielfenster 1165 eingestellten
Bereiches fiir die Mindestzeit von Zielfens-
ter Zeit 1166).
Invertierter Signalzustand am Digitaleingang S1IND/STOA
284 - STOA invertiert (erster Abschaltpfad STOA der Sicherheitsfunktion
3 STO - ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment").
Invertierter Signalzustand am Digitaleingang S7IND/STOB
285 - STOB invertiert (zweiter Abschaltpfad STOB der Sicherheitsfunktion
STO - ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment™").
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Signalzustand am Digitaleingang S1IND/STOA (erster Ab-

292 - STOA schaltpfad STOA der Sicherheitsfunktion STO - ,Sicher abge-
schaltetes Drehmoment™).
Signalzustand am Digitaleingang S7IND/STOB (zweiter Ab-
293 - STOB schaltpfad STOB der Sicherheitsfunktion STO - ,Sicher abge-
schaltetes Drehmoment™).

) ) Signal an Digitaleingang 1 eines Erweiterungsmoduls EM
320 - EM-S1IND oder Remotebetrieb iiber Kommunikationsschnittstelle.

) ) Signal an Digitaleingang 2 eines Erweiterungsmoduls EM
321 - EM-S2IND oder Remotebetrieb Gber Kommunikationsschnittstelle.

) ) 4) | Signal an Digitaleingang 3 eines Erweiterungsmoduls EM
322 - EM-S3IND oder Remotebetrieb iiber Kommunikationsschnittstelle.

520 - EM-S1IND invertiert Betriebsart 320 invertiert.

521 - EM-S2IND invertiert Betriebsart 321 invertiert.

522 - EM-S3IND invertiert Betriebsart 322 invertiert.

526 - S2IND (Hardware) Digitaleingang S2IND (X210A.4)

527 - S3IND (Hardware) Digitaleingang S3IND (X210A.5)

528 - S4IND (Hardware) Digitaleingang S4IND (X210A.6)

529 - S5IND (Hardware) Digitaleingang S5IND (X210A.7)

530 - S6IND (Hardware) Digitaleingang S6IND (X210B.1)

531 - MFI1D (Hardware) 5) Multlfunktlon_sglnga_ng MFI1 (X210B.6) in der Betriebsart
452 = 3 — Digitaleingang.

532 - EM-S1IND (Hardware) Digitaleingang 1 eines Erweiterungsmoduls EM.

533 - EM-S2IND (Hardware) Digitaleingang 2 eines Erweiterungsmoduls EM.

534 - EM-S3IND (Hardware) Digitaleingang 3 eines Erweiterungsmoduls EM.

. Betriebsarten 526 bis 534 der Digitaleingdnge invertiert

538 bis 546 (LOW aktiv).

) Meldung der Schleppfehleriberwachung. Der mit Parameter
604 - Warnung Lageregler 6 Warngrenze 1105 eingestellte Bereich wurde verlassen.
614 - Referenzfahrt Ok E_!ne _Referepz_fahrt wurde gestartet und die Referenzposition

flr eine Positionierung wurde gesetzt.
615 - Referenzfahrt Ange- Eine Referenzfahrt wurde gestartet. Das Signal wird bei En-
fordert de der Referenzfahrt zurlickgesetzt.
Meldung der Phasing-Funktion. Fir eine Positionierung in
616 - Phasing beendet Verbindung mit der Funktion des elektronischen Getriebes
wurde der Wert von Phasing: Offset 1125 erreicht.
Der Gleichlauf des elektronischen Getriebes ist erreicht. Der
624 - Getriebe eingekuppelt |7 |Slave-Antrieb ist eingekuppelt und verfahrt winkelsynchron
zum Master.
640 Out-PZD3Boolean N , I
. . g) | Prozessdaten fir Profibus-Kommunikation. Modul CM-PDP-V1
bis  bis e . . !
mit Profibusschnittstelle erforderlich.
655  Qut-PZD18Boolean
691 - Indexregler: Warn. Der Phasenfehler der Indexregelung hat die Warngrenze
Phasenfehler 9) 597 (berschritten.
Indexregler: Warn. Die Periodendauer der Indexsignale wurde bei der Indexre-
692 - . .
Periodendauer gelung unterschritten.
700 - RxPDO1 Booleant Signal, bei optionaler Erweiterung mit einem Modul EM mit
10) Systembus.
201 - RxPDO1 Boolean2 Signal, bei optionaler Erweiterung mit einem Modul EM mit
Systembus.
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Signal, bei optionaler Erweiterung mit einem Modul EM mit

702 - RxPDO1 Boolean3
Systembus.

Signal, bei optionaler Erweiterung mit einem Modul EM mit

703 - RxPDO1 Boolean4
Systembus.

Betriebsarten 700 bis 703 fiir RxPDO2 mit einem Modul EM

710 bis 713 mit Systembus.

Betriebsarten 700 bis 703 fiir RxPDO3 mit einem Modul EM

720 bis 723 mit Systembus.

Signal, bei optionaler Erweiterung mit einem Modul EM mit

730 - Sysbus Emergency Systembus

Prozessdaten flir Profibus-Kommunikation. Modul CM-PDP

750 - OUT-PZD3 Boolean mit Profibusschnittstelle erforderlich.

Prozessdaten flir Profibus-Kommunikation. Modul CM-PDP

751 - OUT-PZD4 Boolean mit Profibusschnittstelle erforderlich.

11)
Prozessdaten fir Profibus-Kommunikation. Modul CM-PDP

752 - OUT-PZD5 Boolean mit Profibusschnittstelle erforderlich.

Prozessdaten fir Profibus-Kommunikation. Modul CM-PDP

753 - OUT-PZD6 Boolean mit Profibusschnittstelle erforderlich.

810  Obj 0x3003 DigOut 1 Quellen von CAN-Objekten fiir CANopen-Kommunikation.

bis bis . ) .
Modul CM AN-Sch lle erf lich.
814 Obj 0x3003 DigOut 5 o) odul CM mit CAN-Schnittstelle erforderlic
832 Obj 0x3005 Demux Quellen am Ausgang des Demultiplexers fiir CANopen-

bis  Out 1 bis Obj 0x3005 Kommunikation. Modul CM mit CAN-Schnittstelle erforder-
847 Demux Out 16 lich.

876 - Ausgang Lage- Der aktuelle Istwert liegt im Bereich von Einschaltposition
Komparator 1243 bis Ausschaltposition 1244,
- 13)
877 - ﬁgﬁ'lg;:r%tﬁgienvertiert Betriebsart 876 invertiert.
887 - MBC: Start Rechts Meldung Rechtslauf der Positioniersteuerung.
888 - MBC: Start Links Meldung Linkslauf der Positioniersteuerung.
Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
Fahrsatz- einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 1
891 - Digitalausaana 1 1218 eingestellten Bedingungen wurden erfiillt. Ausgewer-
9 gang tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht™ und ,Ende" eines Fahr-
satzes.
Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
Fahrsatz- einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 2
892 - Digitalausaan 1219 eingestellten Bedingungen wurden erfiillt. Ausgewer-
9 gang tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht™ und ,Ende" eines Fahr-
satzes.
Meldung Uber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
Fahrsatz- einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 3
893 - Diaitalausgang 3 1247 eingestellten Bedingungen wurden erfiillt. Ausgewer-
9 gang tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht" und ,Ende" eines Fahr-
satzes.
Meldung lber den Zustand eines Fahrauftrages wahrend
Fahrsatz- einer Positionierung. Die fiir den Parameter Digital Signal 4
894 - Digitalausaang 4 1248 eingestellten Bedingungen wurden erfiillt. Ausgewer-
9 gang tet wurde ,Start", ,Sollwert erreicht" und ,Ende" eines Fahr-
satzes.
895 bis 898 Betriebsarten 891 bis 894 invertiert (LOW aktiv).
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910 Ausgang DeMux Bit 0 Bit 0 bis Bit 15 am Ausgang des Demultiplexers; entmulti-
. plextes Prozessdatensignal liber Systembus oder Profibus am

. 14
bis bis ] Eingang des Multiplexers (Parameter DeMux Eingang
925> Ausgang DeMux Bit 15| | 41553).

=

2401 FT-Ausgangspuffer 1
bis  bis 15)| Ausgangssignale von FT-Anweisungen der Funktionentabelle.
2416 FT-Ausgangspuffer 16

1) Das Anwendungshandbuch "Sicher abgeschaltetes Drehmoment STO" beachten.

2) Das Anwendungshandbuch "Positionierung" beachten.

3) Das Anwendungshandbuch "Sicher abgeschaltetes Drehmoment STO" beachten.

4 Betriebsanleitungen zu den Erweiterungsmodulen mit digitalen Eingéngen beachten.

5) Das digitale Signal ist unabhéngig von der Einstellung des Parameters Local/Remote 412.
6) Das Anwendungshandbuch "Positionierung" beachten.

7) Die Anwendungshandbiicher "Positionierung" und "Elektronisches Getriebe" beachten.

8) Betriebsanleitungen zu den Erweiterungsmodulen mit Profibus beachten.

9 Das Anwendungshandbuch "Elektronisches Getriebe" beachten.

10) Betriebsanleitungen zu den Erweiterungsmodulen mit Systembus beachten.

11) Betriebsanleitungen zu den Erweiterungsmodulen mit Profibus-Schnittstelle beachten.

12) Betriebsanleitungen zu den Erweiterungsmodulen mit CAN-Schnittstelle beachten.

13) Das Anwendungshandbuch "Positionierung" beachten.

14) Betriebsanleitung zum Erweiterungsmodul mit Systembus oder mit Profibus-Schnittstelle beachten.
1%) Das Anwendungshandbuch "Funktionentabelle" beachten.

16.4.1 Startbefehl

Die Parameter Start-rechts 68 und Start-links 69 kénnen mit den zur Verfiigung stehenden digitalen
Steuereingangen oder den internen Logiksignalen verkniipft werden. Erst nach einem Startbefehl wird
der Antrieb entsprechend dem Steuer- und Regelverfahren beschleunigt.

Die Logikfunktionen werden fiir die Vorgabe der Drehrichtung, aber auch zur Nutzung der parame-
trierten Betriebsart 620 fiir das Anlaufverhalten und der Betriebsart 630 fiir das Auslaufverhalten
verwendet.

16.4.2 3-Leiter-Steuerung

Bei der 3-Leiter-Steuerung wird der Antrieb mittels Digitalimpulsen gesteuert. Dabei wird der Antrieb
liber den logischen Zustand des Signals Start 3-Leiter-Steuerung 87 fir den Start vorbereitet und
durch einen Start-rechts-Puls (Parameter Start-rechts 68) oder einen Start-links-Puls (Parameter
Start-links 69) gestartet. Durch Ausschalten des Signals Start 3-Leiter-Steuerung 87 wird der Antrieb
gestoppt.

Die Steuersignale fiir Start-rechts und Start-links sind Pulse. Die Funktionen Start-rechts und Start-
links fiir den Antrieb sind selbsthaltend, wenn das Signal Start 3-Leiter-Steuerung 87 eingeschaltet ist.
Die Selbsthaltung ist aufgehoben, wenn das Haltesignal abgeschaltet wird.
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Antrieb R \ R \

o 1 A
Start rechts an ‘TXT |

/ 7 ~
Start links i,X\i ‘ |
Start | |
t —
(R) Rechtslauf (1) Signale werden ignoriert
(L) Linkslauf (2) Zeitt<32ms

Der Antrieb wird gemaB konfiguriertem Anlaufverhalten gestartet, wenn das Signal Start 3-Leiter-
Steuerung 87 eingeschaltet ist und eine positive Signalflanke fiir Start-rechts oder Start-links erkannt
wird.

Nach dem Starten des Antriebs werden neue Flanken (1) auf den Startsignalen ignoriert.

Ist das Startsignal kiirzer als 32 ms (2) oder wurden beide Startsignale innerhalb von 32 ms (2) einge-
schaltet, wird der Antrieb gemaB konfiguriertem Auslaufverhalten ausgeschaltet.

Die 3-Leiter-Steuerung wird mit dem Parameter Local/Remote 412 aktiviert:

5. St. 3-Leiter, 3-Leiter; Steuerung der Drehrichtung und des Signals
Drehr. Kont. 3-Leiter-Steuerung 87iiber Kontakte.
46 - St. 3-Leiter + KP, 3-Leiter und Bedieneinheit; Steuerung der Drehrichtung und des Signals
Drehr. Kont. + KP 3-Leiter-Steuerung 87 {iber Kontakte oder Bedieneinheit.

Weitere Betriebsarten des Parameters Local/Remote 412 siehe Kapitel 19.3 "Bussteuerung".

16.4.3 Fehlerquittierung

Die Frequenzumrichter beinhalten verschiedene Uberwachungsfunktionen, die iiber das Stor- und
Warnverhalten angepasst werden kénnen. Durch eine anwendungsbezogene Parametrierung sollte die
Abschaltung des Frequenzumrichters in den verschiedenen Betriebspunkten vermieden werden. Sollte
es zu einer Fehlerabschaltung kommen, kann diese Meldung (ber den Parameter Programm(ieren)
34 oder das mit dem Parameter Fehlerquittierung 103 verknipfte Logiksignal quittiert werden.

16.4.4 Timer

Die Zeitfunktionen sind Uber die Parameter Betriebsart Timer 1 790 und Betriebsart Timer 2 793
wahlbar. Die Quellen der Logiksignale werden mit den Parametern Timer 1 83 und Timer 2 84 aus-
gewahlt und entsprechend der konfigurierten Timerfunktion verarbeitet.

16.4.5 Thermokontakt

Die Uberwachung der Motortemperatur ist Teil des Stér- und Warnverhaltens, welches frei konfigu-
rierbar ist. Der Parameter Thermo-Kontakt 204 verkniipft das digitale Eingangssignal mit der definier-
ten Betriebsart Motortemp. 570, welche im Kapitel 14.6 "Motortemperatur" beschrieben ist. Die Tem-
peraturliberwachung Uber einen Digitaleingang priift das Eingangssignal auf den Schwellwert. Ent-
sprechend muss ein Thermokontakt oder eine zusatzliche Schaltung bei Verwendung eines tempera-
turabhangigen Widerstandes verwendet werden.

16.4.6 Umschaltung n-/M- Regelung

Die feldorientierten Regelverfahren in den Konfigurationen 230, 430, 530 und 630 beinhalten die
Funktionen zur drehzahl- oder drehmomentabhangigen Regelung des Antriebs. Die Umschaltung kann
im laufenden Betrieb des Antriebs erfolgen, da eine zusatzliche Funktionalitat den Ubergang zwischen
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den beiden Regelverfahren (berwacht. Entsprechend der Umschaltung n-/M-Regelung 164 ist der
Drehzahlregler oder der Drehmomentregler aktiv.

16.4.7 Datensatzumschaltung

Parameterwerte kdnnen in vier verschiedenen Datensatzen gespeichert werden. Dies ermdglicht die
Verwendung verschiedener Parameterwerte abhangig vom aktuellen Betriebspunkt des Frequenzum-
richters. Die Umschaltung zwischen den vier Datensatzen wird Uiber die den Parametern Datensatzum-
schaltung 1 70 und Datensatzumschaltung 2 71 zugeordneten Logiksignale ausgefiihrt.

Der Istwertparameter aktiver Datensatz 249 zeigt den gewahlten Datensatz.

E;i?:ﬁﬁng 170 Egéi?mﬁﬁng 2 71 | Funktion / aktiver Datensatz
0 0 Datensatz 1 (DS1)
1 0 Datensatz 2 (DS2)
1 1 Datensatz 3 (DS3)
0 1 Datensatz 4 (DS4)
0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

Wenn Konfiguration 30 = 110, 111, 410, 411, 430, 510, 511, 530, 610, 611 oder 630 gewahlt ist, ist
werkseitig zwischen den Digitaleingang S4IND und der Datensatzumschaltung 1 eine Timerfunktion
geschaltet.

73 - S4IND — 158 - Ti 1
] - Timer
> »—@—»@ ! »» Datensatzumschaltung 1 70|

Die Datensatzumschaltung 1 ist mit dem Timer 1 verknipft:
Datensatzumschaltung 1 70 = 158 — Timer 1
Timer 1 ist mit dem Digitaleingang S4IND (Klemme X210A.6) verkniipft:
Timer 1 83 = 73 — S4IND
In der Werkseinstellung wird die Datensatzumschaltung 1 nicht durch den Timer 1 beeinflusst:
Signalverzégerung Zeit 1 Timer 1 791 = 0,00 s/m/h
Signaldauer Zeit 2 Timer 1 792 = 0,00 s/m/h

16.4.8 Festwertumschaltung

In Abhdngigkeit von der gewahlten Konfiguration werden die Sollwerte (iber die Zuordnung der Fre-
guenzsollwertquelle 475 oder Prozentsollwertquelle 476 vorgegeben. Entsprechend kann durch Ver-
knlipfung der Logiksignale mit den Parametern Festfrequenzumschaltung 1 66, Festfrequenzumschal-
tung 2 67 oder den Parametern Festprozentwertumschaltung 1 75, Festprozentwertumschaltung 2 76
zwischen den Festwerten gewechselt werden.

Durch Kombination der logischen Zusténde der Festfrequenzumschaltungen 1 und 2 kénnen die Fest-
frequenzen 1 bis 4 ausgewahlt werden:

Festfrequenz- Festfrequenz- Funktion/aktiver Festwert
umschaltung 1 66 | umschaltung 2 67

0 0 Festfrequenz 1 480

1 0 Festfrequenz 2 481

1 1 Festfrequenz 3 482

0 1 Festfrequenz 4 483

0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

186 Operating Instructions ACU 06/24



@) Bonfiglioli

Durch Kombination der logischen Zustande der Festprozentwertumschaltungen 1 und 2 kdnnen die
Festprozentwerte 1 bis 4 ausgewahlt werden:

Festprozentwert- | Festprozentwert- | Funktion/aktiver Festwert
umschaltung 1 75 |[umschaltung 2 76
0 0 Festprozentwert 1 520
1 0 Festprozentwert 2 521
1 1 Festprozentwert 3 522
0 1 Festprozentwert 4 523

0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

16.4.9 Motorpotentiometer

Die Parameter Frequenzsollwertquelle 475, bzw. Prozentsollwertquelle 476 beinhalten Betriebsarten
mit Motorpotentiometer. Die Betriebsart 474 definiert das Verhalten der Motorpotentiometerfunktion
und die Parameter Frequenz-Motorpoti Auf 62, Frequenz-Motorpoti Ab 63 oder Prozent-Motorpoti
Auf 72, Prozent-Motorpoti Ab 73 die Verknlpfung mit den verfiigbaren Logiksignalen.

Motorpoti Auf | Motorpoti Ab | Funktion
0 0 Ausgangssignal andert sich nicht.
1 0 Ausgangswert steigt mit eingestellter Rampe.
0 1 Ausgangswert sinkt mit eingestellter Rampe.
1 1 Ausgangswert wird auf Anfangswert zuriickgesetzt.

0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

16.4.10 Handshake-Changierung

Uber den Parameter Handshake Changierung 49 wird die Signalquelle fiir die Angabe der Laufrich-
tung fir den Folgeantrieb der Changierfunktion ausgewahlt. Die Changierfunktion wird Uber den Pa-
rameter Betriebsart 435 eingeschaltet.

16.4.11 Benutzer-Warnung

Um externe Warnungen zu parametrieren, kénnen Parameter Benutzer-Warnung 1 1363 und Benut-
zer-Warnung 2 1364 verwendet werden. Die Parametrierung einer Benutzer-Warnung ermdglicht bei
Auftreten eines kritischen Zustandes in der Anlage eine Warnung im Gerat Uber ein Digitalsignal aus-
zulésen. Diese Warnung wird in Warnungen Applikation 273 angezeigt und kann an eine (bergeord-
nete Steuerung Ubermittelt werden. Beachten Sie bitte auch Parameter Warnmaske Applikation er-
stellen 626 und die Erlduterungen in Kapitel 16.3.9 "Warnmaske Applikation".

Es konnen 2 unabhangige Warnungen (ber Benutzer-Warnung 1 1363 und Benutzer-
Warnung 1 1364 parametriert werden.

16.4.12 Externer Fehler

Die Parametrierung eines externen Fehlers ermdglicht bei Auftreten eines Anlagen- oder Antriebsfeh-
lers das gleichzeitige Abschalten oder Stillsetzen von mehreren Frequenzumrichtern. Bei Auftreten
eines Fehlers in einem Frequenzumrichter kann das Fehlersignal tiber ein Bussystem Ubertragen wer-
den und die gewlinschte Reaktion in einem anderen Frequenzumrichter ausgelést werden. Dem Pa-
rameter Externer Fehler 183 kann das Logiksignal oder das digitale Eingangssignal zugewiesen wer-
den, Uber welches der externe Fehler ausgelést werden soll.

Uber Parameter Betriebsart ext. Fehler 535 kann die Reaktion auf das Auslésen des externen Fehlers
eingestellt werden.
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0 - deaktiviert

Keine Reaktion auf externe Fehler.

1 - Fehlerabschaltung

Der Antrieb wird ausgeschaltet und die Fehlermeldung ,F1454 Exter-
ner Fehler" ausgegeben, wenn das Logiksignal oder das Digitalein-
gangssignal fir den Parameter Externer Fehler 183 anliegt.

2 - Stillsetzen, Fehler

Der Antrieb wird mit der aktuellen Verzogerungsrampe stillgesetzt
und die Fehlermeldung ,F1454 Externer Fehler" ausgegeben, wenn
das Logiksignal oder das Digitaleingangssignal fiir den Parameter
Externer Fehler 183 anliegt.

3 - Notstop, Fehler

Der Antrieb wird mit der eingestellten Nothalt-Rampe stillgesetzt und
die Fehlermeldung ,F1454 Externer Fehler" ausgegeben, wenn das
Logiksignal oder das Digitaleingangssignal fiir den Parameter Exter-
ner Fehler 183 anliegt.

Um externe Warnungen zu parametrieren, kdnnen Parameter Benutzer-Warnung 1 1363 und Benut-
zer-Warnung 2 1364 verwendet werden. Bitte beachten Sie Kapitel 16.3.9 "Warnmaske Applikation"

fir weitere Details.

188
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16.5 Funktionsmodule

16.5.1 Timer

Die Timerfunktion kann zur zeitlichen Ablaufsteuerung von Digitalsignalen mit verschiedenen Funktio-
nen verknipft werden.

Die Parameter Betriebsart Timer 1 790 und Betriebsart Timer 2 793 definieren die Auswertung der
digitalen Eingangssignale und die Zeiteinheit der Zeitfunktion.

0- Aus Signalausgang ist ausgeschaltet.
Positive Signalflanke startet Timer (Trigger),
1- Normal, pos. Flanke, Sek. |Zeit 1 verzdgert das Ausgangssignal,
Zeit 2 definiert die Signaldauer.
Positive Signalflanke startet Timer (Trigger),
7. Retrigger, pos. Flanke, erneute positive Signalflanke innerhalb der Zeit 1 startet die
Sek. Signalverzdgerung erneut (Retrigger), Zeit 2 definiert die
Signaldauer.
Positive Signalflanke startet Timer (Trigger),
UND-Verkn., pos. Flanke, kem__Emgangsggnal mner_halb der Zeit 1 startet die Signal-
3- Sek verzdgerung erneut (Retrigger),
) kein Eingangssignal innerhalb der Zeit 2 beendet die Signal-
dauer.
11 bis 13 Betriebsarten 1...3, negative Signalflanke startet Timer.
101 bis 113 Betriebsarten 1...3, mit der Zeiteinheit Minuten.
201 bis 213 Betriebsart 1...3, mit der Zeiteinheit Stunden.

Werkseitig sind die Funktionen entsprechend der nachfolgenden Darstellung verknipft:

73 - S4IND Timer 1 83 158 - Ti 1
—> P.83—>® mer »» Datensatzumschaltung 1 70

7 - Aus e 159 - Ti 2
] - Timer
Y »»{P84 —>@ » »- Keiner Funktion zugewiesen|

Die Quellen der Digitalsignale (z. B. 73 - S4IND) werden mit den Parametern Timer 1 83 und Timer 2
84 ausgewahlt. Werkseitig ist der Timer 1 mit dem Digitaleingang 4 verknipft und der Timer 2 ausge-
schaltet.

Das Ausgangssignal des Timers kann einer Funktion des Frequenzumrichters oder einem Digitalaus-
gang zugewiesen werden. Werkseitig ist die Datensatzumschaltung 1 70 mit dem Timer 1 verkniipft
und der Timer 2 keiner Funktion zugewiesen.

Die Werkseinstellung ist Zeit 2 Timer 1 792 = 0. Signale am Digitaleingang S4IND wer-
den ohne Zeitverzégerung an die Datensatzumschaltung 1 weitergeleitet.

_ . Betriebsart Zeit1 Timer 1791 | 158 V- _
Timer1 |Timer 183 Timer 1 790 Zeit 2 Timer 1792 23 2 - Timer 1

. . Betriebsart Zeit1 Timer 2794 159 - _
Timer 2 | Timer 2 84 Timer 2 793 | Zeit 2 Timer 2 795 | 24 2)- Timer 2

1) Zur Verknlpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters 2 Zur Ausgabe (ber einen Digitalausgang
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16.5.1.1 Timer — Zeitkonstante

Die logische Abfolge von Eingangs- und Ausgangssignal ist durch die Zeitkonstanten fiir beide Timer-
funktionen getrennt einzustellen. Die werkseitig eingestellten Parameterwerte fiihren zu einer direkten
Verknipfung von Eingangs- und Ausgangssignal ohne zeitliche Verzégerung.

|ﬂ Vor dem Starten des Timers die Betriebsart auswéahlen und die Zeitkonstanten einstel-

len, um undefinierte Zustande zu vermeiden.

Betriebsart auswahlen fiir: Zeitkonstanten einstellen in:

Betriebsart Timer 1 790 Zeit 1 Timer 1 791 (Signalverzogerung)
Zeit 2 Timer 1 792 (Signaldauer)

Betriebsart Timer 2 793 Zeit 1 Timer 2 794 (Signalverzogerung)
Zeit 2 Timer 2 795 (Signaldauer)

Nr. | Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

791 flfri]tgl Timer 1, Signalverzoge- | 4 60 s/m/h | 650,00 s/m/h 0,00 s/m/h
792 | Zeit 2 Timer 1, Signaldauer 0,00 s/m/h | 650,00 s/m/h 0,00 s/m/h
794 fjri\tgl Timer 2, Signalverzoge- | ¢ 44 ¢/myh | 650,00 s/m/h 0,00 s/m/h
795 | Zeit 2 Timer 2, Signaldauer 0,00 s/m/h | 650,00 s/m/h 0,00 s/m/h

Beispiele zur Timerfunktion in Abhdngigkeit von der gewahlten Betriebsart und dem
Eingangssignal:

Parameter Betriebsart Timer 1 790 oder Betriebsart Timer 2 793 = 1

Eingang l | |_| |_

Zeit 2 Werkseinstellung (Zeit 2 = 0)
; ................................. >

L Zeit]

A

Ausgang

Mit der positiven Signalflanke am Eingang lauft die Signalverzdgerung (Zeit 1). Nach Ablauf der Sig-
nalverzégerung (Zeit 1) wird flir die Signaldauer (Zeit 2) das Ausgangssignal geschaltet.

In den Einstellungen fiir die Signaldauer (Zeit 2 Timer 1 792 = 0 und Zeit 2 Timer 2 795 = 0) wird
das Ausgangssignal nicht zuriickgesetzt.

Parameter Betriebsart Timer 1 790 oder Betriebsart Timer 2 793 = 2

Eingang | |_| |_| I_

Zeit 1 Zeit 1 Zeit 2 Werkseinstellung (Zeit 2 = 0)

< > < I >
< > < P

Ausgang |

D — : Zeit ist nicht vollstandig abgelaufen

+«——: Zeit ist vollstandig abgelaufen

Mit der positiven Signalflanke am Eingang lauft die Signalverzdgerung (Zeit 1). Wird innerhalb der
Signalverzdgerung (Zeit 1) eine positive Signalflanke erkannt, startet die Zeit 1 erneut (Retrigger).

Nach Ablauf der Signalverzégerung (Zeit 1) wird fiir die Signaldauer (Zeit 2) das Ausgangssignal ge-
schaltet.
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In den Einstellungen fiir die Signaldauer (Zeit 2 Timer 1 792 = 0 und Zeit 2 Timer 2 795 = 0) wird
das Ausgangssignal nicht zuriickgesetzt.

Parameter Betriebsart Timer 1 790 oder Betriebsart Timer 2 793 = 3

1) Mit der positiven Signalflanke am Eingang lauft die Signalverzégerung (Zeit 1).

2) Wird innerhalb der Signalverzdgerung (Zeit 1) eine positive Signalflanke erkannt, startet die Zeit
1 erneut (Retrigger).

3) Nach Ablauf der Signalverzdgerung (Zeit 1) wird flr die Signaldauer (Zeit 2) das Ausgangssignal
geschaltet.

4) Innerhalb der Signaldauer (Zeit 2) wird der Ausgang mit dem Eingangssignal ausgeschaltet
(UND-Verknipfung).

5) Liegt das Eingangssignal wahrend der gesamten Signaldauer (Zeit 2) an, bleibt das Ausgangs-
signal wahrend dieser Zeit eingeschaltet.

S— : Zeit ist nicht vollstandig abgelaufen
«—: Zeit ist vollstandig abgelaufen

Werkseinstellungen: Zeit 1 =0, Zeit2 =0

Eingang [ ]
Ausgang | ]

L
L

In den Werkseinstellungen folgt das Ausgangssignal dem Eingangssignal.

16.5.2 Komparator

Mit Hilfe der Softwarefunktionen Komparator 1 und 2 kdnnen verschiedene Vergleiche von Istwertgro-
Ben mit prozentual einstellbaren Festwerten durchgefiihrt werden.

Die zu vergleichenden IstwertgréBen konnen aus der Tabelle mit den Parametern Betriebsart Kompa-
rator 1 540 und Betriebsart Komparator 2 543 gewahlt werden.

Ist ein Erweiterungsmodul aufgesteckt, sind weitere Betriebsarten auswahlbar.

0 - Aus Komparator ist ausgeschaltet.
1-  Strombetrag Effektivstrom 211 > Bemessungsstrom 371
2 - Wirkstrombetrag Wirkstrom 214 > Bemessungsstrom 371.
3- Standerfrequenzbetrag Standerfrequenz 210 > Maximale Frequenz 419.
. Drehzahl Drehgeber 1 218 > maximale Drehzahl (berech-

4 Drehzahlistwertbetrag 1 net aus Maximale Frequenz 419 und Polpaarzahl 373) .
5- Egltgraegrequenmstwert- Folgefrequenzeingang 252 > Maximale Frequenz 419.

) Wicklungstemp., . o
6 Temp. Nachf. Wicklungstemperatur 226 > Temperatur 100 °C.
7 - Frequenzistwertbetrag Istfrequenz 241 > Maximale Frequenz 419.
9 -  Zwischenkreisspannung Zwischenkreisspannung 222 > Gleichspannung 1000 V.
10 - Betrag Isq Isg 216 > Bemessungsstrom 371.
11 - (bSeeSI;Srter Wirkstrom- Wirkstrom 214 > Bemessungsstrom 371.
12 - Sollfrequenz intern Betrag |Sollfrequenz intern 228 > Maximale Frequenz 419.
13 - Prozentsollwert Betrag Prozentsollwert 229 > Maximaler Prozentsollwert 519.
14 - Prozentistwert Betrag Prozentistwert 230 > Maximaler Prozentsollwert 519.
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15 -

Analogeingang
MFI1A Betrag

Analogeingang MFI1A 251 > Eingangssignal 100%.

100 bis 107, 111, 112

Betriebsarten mit Vorzeichen (+/-).

Die Einschalt- und Ausschaltschwellen fiir die Komparatoren 1 und 2 werden durch die Parameter
Komparator ein oberhalb 541, 544 und Komparator aus unterhalb 542, 545 eingestellt.

Die Prozentgrenzen werden zu den jeweiligen BezugsgréBen angegeben.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
541 | Komparator 1 ein oberhalb - 300,00% 300,00% 100,00%
542 | Komparator 1 aus unterhalb - 300,00% 300,00% 50,00%
544 | Komparator 2 ein oberhalb - 300,00% 300,00% 100,00%
545 | Komparator 2 aus unterhalb - 300,00% 300,00% 50,00%

Die Einstellung der Prozentgrenzen der Komparatoren ermdglicht die folgenden logischen Verkniip-
fungen. Der Vergleich mit Vorzeichen ist in den entsprechenden Betriebsarten der Komparatoren moég-

lich.

A

N

1+

1 >

aus

ein %

unterhalb  oberhalb

Beispiel:
Betriebsart Komparator 1 540 = Frequenzistwertbetrag
Komparator ein oberhalb 541 = 80,00 % (bezogen auf Maximale Frequenz 419)

Komparator aus unterhalb 542 = 50,00 % (bezogen auf Maximale Frequenz 419)
Maximale Frequenz 419 = 50,00 Hz

= Komparator schaltet ein, wenn Istfrequenz 241 > 40,00 Hz
> Komparator schaltet aus, wenn Istfrequenz 241 > 25,00 Hz

A

14

ein
oberhalb

aus

v

%

unterhalb
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Ausgangssignale
Das Ergebnis des Vergleichs wird ber digitale Signale gemeldet.

Komparator 1
171 - | Ausgang Komparator 1 |V | Der Vergleich — gewahlt (iber Betriebsart Komparator 1 540 —
20 - | Komparator 1 2) | ist wahr.

negierter Ausgang | ,, Der Vergleich — gewahlt tiber Betriebsart Komparator 1 540 —
Komparator 1 ist wahr. Der Ausgangspegel des Komparators wird invertiert.

172 -

Komparator 2
173 - | Ausgang Komparator 2 | V) | Der Vergleich — gewahlt (iber Betriebsart Komparator 2 543 —
21 - | Komparator 2 2) | ist wahr.

negierter Ausgang | ,, Der Vergleich — gewahlt tiber Betriebsart Komparator 2 543 —
Komparator 2 ist wahr. Der Ausgangspegel des Komparators wird invertiert.

174 -

1) Zur Verknlpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

16.5.3 Funktionentabelle
Mit der Funktionentabelle konnen externe analoge oder digitale Signale sowie interne Logiksignale des
Frequenzumrichters miteinander verkniipft werden. Neben Standard UND, ODER und XOR Kombinati-
onen stehen verschiedene komplexe Logikfunktionen wie RS Flip Flop zur Verfiigung. Der jeweilige
Ausgangswert kann flir weitere Logik-Anweisungen und Digitalausgange verwendet werden. Die Lo-
gikanweisungen kdnnen miteinander kombiniert werden, so dass beliebig komplexe Verkniipfungen
realisiert werden kdnnen.
Bis zu 32 Anweisungen ermdglichen flexible Anpassungen zur Verschaltung verschiedener Eingangs-
signale.
Analoge Funktionen sind zum Beispiel Vergleiche von analogen Eingangswerten, mathematische Funk-
tionen, PID-Regelfunktionen, Filter, Steuern von Positionierfunktionen, Begrenzungen, Umschalter und
Zahler.
Beispiel:
Ein Antrieb soll starten, wenn

— die Freigabe erteilt ist UND S5IND gesetzt ist
ODER

— die Freigabe erteilt ist UND S6IND und MFI1D gesetzt sind.
Beachten Sie fiir eine detaillierte Beschreibung das Anwendungshandbuch ,Funktionentabelle®.

16.5.4 Multiplexer/Demultiplexer

Der Multiplexer/Demultiplexer erméglicht die Ubertragung verschiedener digitaler Signale zwischen
einer Ubergeordneten Steuerung und Frequenzumrichtern ber Feldbus oder zwischen Frequenzum-
richtern Uber den Systembus. Die Parametrierung des Multiplexers und Demultiplexers mit Hilfe der
Anwendung VTable erfordert die Inbetriebnahme- und Diagnosesoftware VPlus der Version 4.0.2 oder
héher.

Multiplexer:

Der Multiplexer verfligt Giber 16 Eingange fir Logiksignale oder Digitaleingangssignale.

Am Ausgang ist das Logiksignal 927 - ,Ausgang MUX" fiir die Eingange der TxPDO Prozessdaten des
Systembus oder fiir PZDx-IN Prozessdaten des Profibus nutzbar.

‘ 1252 ‘ Mux Eingaenge ‘7 - |Aus
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Die Parameter Mux Eingang Index (schreiben) 1250 und Mux Eingang Index (lesen) 1251 fiir die
Eingangssignale des Multiplexers ermdglichen die Parametrierung liber die Bedieneinheit KP500 oder
Uber die Anwendung VTable in VPlus.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
1250 Il\;lux Eingang Index (schreiben) 0 33 1
1251 | Mux Eingang Index (lesen) 0 33 1

1) Nicht-fliichtig (feste Parametrierung): Fliichtig:

0:

Alle Indizes im EEPROM

17:

Alle Indizes im RAM

1...16: Ein Index im EEPROM

18...33:

Ein Index 1...16 im RAM

Die Einstellung "0" fir Mux Eingang Index (schreiben) 1250 &ndert alle Daten im

@ EEPROM bzw. RAM.

Bei nicht-fliichtiger Speicherung (0...16) sind die gednderten Werte auch nach ei-
nem Wiedereinschalten der Spannungsversorgung vorhanden.

Bei fliichtiger Speicherung (17...33) werden die Daten nur im RAM gespeichert. Wird
das Gerdt ausgeschaltet, gehen diese Daten verloren und beim Wiedereinschalten
werden die Daten aus dem EEPROM geladen.

Demultiplexer:
Der Demultiplexer verfiigt tiber einen Eingang DeMux Eingang 1253, dessen Signal fiir die Prozess-
daten RxPDO des Systembus oder OUT-PZDx des Profibus nutzbar ist.

Am Ausgang des Demultiplexers sind die Logiksignale ,910 - Ausgang DeMux Bit 0" bis ,925 - Aus-
gang DeMux Bit15" verfligbar, z. B. zur Ansteuerung von FT-Anweisungen.

9 - | Null
704 ... 727 - |RxPDO Word
740, 741 - | Remote Control Word (Steuerwort), Remote State Word (Zustandswort)
754 ... 757 - | OUT-PZD Word
900 - | Reglerstatus
927 - | Ausgang MUX
910 ... 925 - | Ausgang DeMux Bit 0 ... Ausgang DeMux Bit 15
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Beispiel: Ubertragung eines benutzerdefinierten Statuswortes von einem Slave zu einem Master (iber
Systembus oder Profibus, Parametrierung des Multiplexers und Demultiplexers mit der PC-Anwendung
VTable in Vplus.

5 Benutzerdefiniertes Statuswort VTable

1 927 - Ausgang MUX < [15]-[4]3]2]1]0 Multiplexer

v Parameter /Index  Signalquellen zuweisen:

: Systembus: TxPDO1 Word1 950 Mux Eingaenge 1252 /1 < 160 - Bereitmeldung
Sender : Profibus: PZD3_IN Word 1302

Mux Eingaenge 1252 /2 <- 163 - Frequenzsollwert erreicht

Mux Eingaenge 1252 /3 <- 169 - allgemeine Warnung
Mux Eingaenge 1252 /4 <- 162 - Stoermeldung

Systembus,
Profibus | : Systembus: 704 - RxPDO1 Word1
. Profibus: 754 - OUT-PZD3 Word

E v
. DeMux Eingang 1253 > [15] - [4[3] 2] 1]0 Demultiplexer

Signalquellen
\—> 910 - Ausgang DeMux Bit 0 (Bereitmeldung)
— 911 - Ausgang DeMux Bit 1 (Frequenzsollwert erreicht)
——> 912 - Ausgang DeMux Bit 2 (allgemeine Warnung)

Empfanger

L——————> 913 - Ausgang DeMux Bit 3 (Stoermeldung)

925 - Ausga.ng DeMux Bit 15

Einstellungen am Sender:

e In VPlus Uber die Schaltflachenleiste die Anwendung VTable starten.

e In VTable dem Parameter Mux. Eingaenge 1252 Index 1 bis Index 16 die gewiinschten Sig-
nalquellen zum Senden zuweisen. (Eine Einstellung fiir Index 0 bewirkt die Ubernahme dieser
Einstellung fiir alle anderen Indizes.)

e Die Signalquelle ,927 - Ausgang MUX" einem TxPDO Prozessdatenparameter des Systembus
oder einem PZDx-IN Prozessdatenparameter des Profibus zuweisen.

Einstellungen am Empfanger:

e Dem Parameter DeMux Eingang 1253 die entsprechenden RxPDO Signalquellen des System-
bus oder OUT-PZD Signalquellen des Profibus zuweisen.

Die Ubertragenen Signale sind beim Empfanger als Signalquellen 910 bis 925 verfiigbar.
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17 U/f - Kennlinie

Die geberlose Regelung in den Konfigurationen 110 und 111 basiert auf der proportionalen Anderung
von Ausgangsspannung zur Ausgangsfrequenz gemaB der konfigurierbaren Kennlinie.

Mit der Einstellung der U/f-Kennlinie wird die Spannung des angeschlossenen Asynchronmotors ent-
sprechend der Frequenz gesteuert. Das im jeweiligen Betriebspunkt vom Motor aufzubringende Dreh-
moment erfordert die Steuerung der Ausgangsspannung proportional der Frequenz. Bei einem kon-
stanten Verhaltnis der Ausgangsspannung zur Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters ist die Mag-
netisierung im Nennbereich des Asynchronmotors konstant. Der Bemessungspunkt des Motors bzw.
Eckpunkt der U/f-Kennlinie wird Uber die gefiihrte Inbetriebnahme mit dem Parameter Eckspannung
603 und dem Parameter Eckfrequenz 604 eingestellt.

Kritisch ist der untere Frequenzbereich, wo eine erhéhte Spannung fiir den Anlauf des Antriebes not-
wendig ist. Die Spannung bei Ausgangsfrequenz = Null wird mit dem Parameter Startspannung 600
eingestellt. Eine von dem linearen Verlauf der U/f-Kennlinie abweichende Spannungsanhebung kann
durch die Parameter Spannungsiiberhéhung 601 und Uberh6hungsfrequenz 602 definiert werden.
Der prozentuale Parameterwert berechnet sich aus der linearen U/f-Kennlinie. Mit den Parametern
Minimale Frequenz 418 und Maximale Frequenz 419 wird der Arbeitsbereich der Maschine, bzw.
U/f-Kennlinie festgelegt.

Ut 418 (FMIN) 419 (FMAX)

4— Arbeitsbereich —>

603 (UC) |

600 (US) -

v

602I (FK) 604 I(FC) f
(FMIN): Minimale Frequenz 418, (FMAX): Maximale Frequenz 419,

(US): Startspannung 600,

(UK): Spannungsiiberhéhung 601, (FK): Uberhéhungsfrequenz 602

(UC): Eckspannung 603, (FC): Eckfrequenz 604

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
600 | Startspannung 0,0V 100,0 V 50V
601 | Spannungsiiberhdhung -100 % 200 % 10 %
602 | Uberhéhungsfrequenz 0 % 100 % 20 %
603 | Eckspannung 60,0 V 560,0 V 400,0 V
604 | Eckfrequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 50,00 Hz

parametrierten Motorbemessungswerte und Nenndaten des Frequenzumrichters. Die
Erhéhung der Bemessungsdrehzahl mit konstantem Drehmoment kann mit Asynchron-
maschinen realisiert werden, wenn die Motorwicklung von Stern in Dreieck umschaltbar
ausgefiihrt ist. Wurden die Daten fiir die Dreieckschaltung vom Typenschild der Asyn-
chronmaschine eingetragen wird automatisch die Eckfrequenz um die Quadratwurzel von
Drei erhoht.

ﬂl Die gefiihrte Inbetriebnahme berlicksichtigt bei der Voreinstellung der U/f-Kennlinie die
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Die werkseitig eingestellte Eckspannung 603 (UC) und Eckfrequenz 604 (FC) ist aus den Motordaten
Bemessungsspannung 370 bzw. Bemessungsfrequenz 375 abgeleitet. Mit der parametrierten
Startspannung 600 (US) ergibt sich die Gradengleichung der U/f-Kennlinie.

[UC—US]_HUS{ 400,0V-5,0V

-f+50V
FC-0 50,00 Hz — 0,00 Hz

Die Uberhéhungsfrequenz 602 (FK) wird prozentual zur Eckfrequenz 604 (FC) eingegeben und be-
tragt werkseitig f=10 Hz. Die Ausgangsspannung wird fiir die Werkseinstellung der Spannungsuber-
héhung 601 (UK) mit U=92,4V berechnet.

FC-0 50 Hz -0 Hz

U= H ue - US)(FK -FC)+ us](1+ UK)= {(Mj-(o,z -50 Hz)+5v]1,1 =924V

17.1 Dynamische Spannungsvorsteuerung

Die Dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beschleunigt das Regelverhalten des Stromgrenzwertreglers
(Parameter Betriebsart 610) und des Spannungsreglers (Parameter Betriebsart 670). Der aus der
U/f-Kennlinie resultierende Wert der Ausgangsspannung wird durch Addition der berechneten Span-
nungsvorsteuerung verandert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
605 | Dyn. Spannungsvorsteuerung 0 % 200 % 100 %
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18 Regelfunktionen

Die Frequenzumrichter bieten eine Auswahl etablierter Steuer- und Regelverfahren in der Konfigura-
tion 30. Die gewahlte Reglerstruktur ist frei parametrierbar und kann durch weitere Funktionen fiir die
Anwendung optimiert werden.

18.1 Intelligente Stromgrenzen

Die entsprechend der Applikation einzustellenden Stromgrenzen vermeiden die unzuldssige Belastung
der angeschlossenen Last und verhindern die Fehlerabschaltung des Frequenzumrichters. Die Funktion
erweitert den im Regelverfahren verfiigbaren Stromregler. Die angegebene Uberlastreserve des Fre-
quenzumrichters kann mit Hilfe der intelligenten Stromgrenzen, insbesondere in Anwendungen mit
dynamischen Lastwechseln, optimal ausgenutzt werden. Das tiber den Parameter Betriebsart 573 zu
wahlende Kriterium definiert die Schwelle zur Aktivierung der intelligenten Stromgrenze. Der parame-
trierte Motorbemessungsstrom, bzw. Nennstrom des Frequenzumrichters, wird als Grenzwert von den
intelligenten Stromgrenzen nachgefihrt.

0- Aus Die Funktion ist ausgeschaltet.

1- Ixt Begrenzung auf die Uberlast des Frequenzumrichters (Ixt).
_10 Tc Begrenzung auf die maximale Kiihlkorpertemperatur (Tc).
_11 Ixt + Tc Betriebsart 1 und 10 (Ixt + Tc¢).

_20 Motortemp. Begrenzung auf die Motortemperatur (Twmotor).

_21 Motortemp.+ Ixt Betriebsart 20 und 1 (Tmotor + Ixt).

_30 Tc + Motortemp. Betriebsart 10 und 20 (Tc + Twotor).

_31 Tc + Motortemp.+ Ixt |[Betriebsart 10, 20 und 1 (Tc + Tmotor + Ixt).

Der Uber den Parameter Betriebsart 573 gewahlte Schwellwert wird von den intelligenten Stromgren-
zen Uberwacht. In den Betriebsarten mit Motor- und Kiihlkérpertemperaturiiberwachung wird bei Er-
reichen des Grenzwertes die mit dem Parameter Leistungsgrenze 574 gewahlte Leistungsreduzierung
vorgenommen. Dies wird im motorischen Betrieb durch Reduzierung des Ausgangsstroms und der
Drehzahl erreicht. Das Lastverhalten der angeschlossenen Maschine muss, zum sinnvollen Einsatz der
intelligenten Stromgrenzen, von der Drehzahl abhdngig sein. Die Gesamtzeit der Leistungsreduktion,
in Folge einer erhdhten Motor- oder Kiihlkérpertemperatur, beinhaltet neben der Dauer zur Abkiih-
lung, auch die zusatzlich definierte Begrenzungsdauer 575.

Die Definition der Leistungsgrenze sollte méglichst gering gewahlt werden, um dem Antrieb ausrei-
chend Zeit zur Abkihlung zu geben. Die BezugsgréBe ist die Nennleistung des Frequenzumrichters
oder die eingestellte Bemessungsleistung des Motors.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
574 | Leistungsgrenze 40,00% 95,00% 80,00%
575 | Begrenzungsdauer 5 min 300 min 15 min

In den Betriebsarten mit Uberlastreserve (Ixt) erfolgt bei Uberschreiten des Schwellwertes eine Re-
duktion des Ausgangsstroms. Hierbei wird zwischen Lang- und Kurzzeitiiberlastreserve unterschieden.
Nach Ausnutzung der Kurzzeitliberlast (1 s) wird der Ausgangsstrom auf den zur aktuellen Schaltfre-
quenz gehdrenden Langzeitliberlaststrom reduziert. Nach Ausnutzung der Langzeitliberlast (60 s)
erfolgt eine Reduktion auf den ebenfalls schaltfrequenzabhdngigen Nennstrom.
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Wurde der Ausgangsstrom, bedingt durch die ausgenutzte Langzeitiiberlast, schon reduziert, steht die
Kurzzeitiiberlast auch dann nicht mehr zur Verfligung, wenn sie vorher noch nicht ausgenutzt wurde.
Die definierte Uberlastreserve (Ixt) des Frequenzumrichters steht nach einer 10 Minuten andauernden
Leistungsreduktion erneut zur Verfiigung.

Ausgangssignale
Das Erreichen eines Grenzwertes — in Betriebsart 573 gewahlt — kann {iber Digitalausgange gemeldet
werden.

15 - Warnung Strombegren- Die intelligenten Stromgrenzen begrenzen den Aus-
zung gangsstrom.

16 - Regler Strombegrenzung Die Uberlastreserve fiir 60 s wurde ausgenutzt und der
Langzeit-Ixt Ausgangsstrom wird begrenzt.

17 - Regler Strombegrenzung Die Uberlastreserve fiir 1 s wurde ausgenutzt und der Aus-
Kurzzeit-Ixt gangsstrom wird begrenzt.

18 - Regler Strombegrenzung | Max. Kiihlkdrpertemperatur Tk erreicht. Die intelligenten
Tk Stromgrenzen sind aktiv.

19 - Regler Strombegrenzung Max. Motortemperatur Terc erreicht. Die intelligenten
Motortemp. Stromgrenzen sind aktiv.

18.2 Spannungsregler

Der Spannungsregler beinhaltet die zur Uberwachung der Zwischenkreisspannung notwendigen Funk-
tionen.

— Die im generatorischen Betrieb, bzw. Bremsvorgang der Asynchronmaschine ansteigende
Zwischenkreisspannung Ud wird durch den Spannungsregler auf den eingestellten Grenz-
wert geregelt.

— Die Netzausfallstiitzung nutzt die Rotationsenergie des Antriebs zur Uberbriickung kurzzei-
tiger Netzausfille.

Der Spannungsregler wird mit dem Parameter Betriebsart 670 entsprechend der Anwendung einge-
stellt.

Die Funktion ist ausgeschaltet. Brems- und Motorchopper sind
0- Aus aktiv und schalten an den mit P.506 bzw. P.507 parametrierten
Schwellen.

Uberspannungsregler eingeschaltet. Brems- und Motorchopper
1 - Ud-Begrenzung aktiv |sind aktiv und schalten an den mit P.506 bzw. P.507 parame-
trierten Schwellen. Werkseinstellung.

Netzausfallstlitzung eingeschaltet. Brems- und Motorchopper
2 - Netzstitzung aktiv sind aktiv und schalten an den mit P.506 bzw. P.507 parame-
trierten Schwellen. Geeignet zur schnellen Stillsetzung.

3. Ud-Begr. & Uberspannungsregler und Netzausfallstiitzung eingeschaltet, mit
Netzstuetz. aktiv Motor-Chopper.
Netzausfallstiitzung eingeschaltet. Wahrend der Netzstiitzung
12 Netzstiitzung aktiv, sind Brems- und Motorchopper deaktiviert. In allen anderen Fal-
- ohne Chopper len sind Brems- und Motorchopper aktiv und schalten an den mit
P.506 bzw. P507 parametrierten Schwellen.
Uberspannungsregler und Netzausfallstiitzung eingeschaltet.
13 Ud-Begr. & Wahrend der Netzstiitzung sind Brems- und Motorchopper deak-
i Netzstuetz. aktiv, tiviert. In allen anderen Fallen sind Brems- und Motorchopper
ohne Chopper aktiv und schalten an den mit P.506 bzw. P.507 parametrierten
Schwellen.

Bei ACU 501 und 601 erfolgt eine Netzausfallstiitzung durch den Zwischenkreiskondensa-
tor fir maximal 1 Sekunde. Bei ldngeren Netzausfdllen kann keine Netzausfallstiitzung

gewabhrleistet werden.
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Die Funktion Motor-Chopper ist in den feldorientierten Regelverfahren verfiigbar (in den Konfiguratio-
nen 210, 230, 410, 411 und 430).

Bei Auswahl einer Betriebsart mit Motor-Chopper die Triggerschwelle 507 < ( Sollwert UD-
Begrenzung 680 — 10 V ) einstellen. Siehe Kapitel 19.7.1 "Motor-Chopper".

Fir Synchronmotoren (Konfiguration 30=610) ist die Motor-Chopper Funktion deakti-
viert, um Schaden am Motor zu vermeiden. Die Ubrigen Funktionen des Spannungsreg-
lers sind davon nicht beeinflusst.

Fir Aynchronmotoren in U/f Steuerung (Konfiguration 30=110) ist die Motor-Chopper
Funktion inaktiv. Die Ubrigen Funktionen des Spannungsreglers sind davon nicht beein-
flusst.

Kapitel 19.4 "Bremschopper und Bremswiderstand" fiir die Parametrierung der Schalt-

Der Brems-Chopper ist abhangig von der Einstellung Betriebsart 670 aktiv. Beachten Sie
schwelle.

Betriebsart Uberspannungsregelung,
Spannungsregler: Parameter Betriebsart 670 = 1

ud, f
A .
Uberspannungsregler aktiv

y
A

680

ud

421 oder 423 681

t

Die Uberspannungsregelung verhindert das Abschalten des Frequenzumrichters im generatorischen
Betrieb. Die Reduzierung der Antriebsdrehzahl durch eine (iber den Parameter Verzdgerung (Rechts-
lauf) 421, bzw. Verzogerung Linkslauf 423 gewéhlte Rampensteilheit kann zu einer Uberspannung
im Zwischenkreis fiihren. Uberschreitet die Spannung den durch den Parameter Sollwert UD-
Begrenzung 680 eingestellten Wert, wird die Verzégerung so reduziert, dass die Zwischenkreisspan-
nung auf den eingestellten Wert geregelt wird. Lasst sich die Zwischenkreisspannung durch die Redu-
zierung der Verzdgerung nicht auf den eingestellten Sollwert regeln, wird die Verzégerung angehalten
und die Ausgangsfrequenz angehoben. Die Ausgangsfrequenz wird durch Addition des Parameterwer-
tes max. Frequenzerhthung 681 zur Frequenz im Betriebspunkt des Reglereingriffs berechnet.
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Nr. Beschreibung ACU Min. Max. Werkseinst.
201 2250V 3875V 380,0V
401 4250V 775,0V 760,0V

680 | Sollwert UD-Begrenzung S0l 550,0 V 875.0 V 860,0 V
601 7250V [ 11750V 1160,0 V

681 | max. Frequenzerhéhung alle 0,00 Hz | 599,00 Hz 10,00 Hz

Fiir einen verldsslichen Betrieb der Uberspannungsregelung empfiehlt BONFIGLIOLI , die Motor-
Chopper Triggerschwelle 507 < ( Sollwert UD-Begrenzung 680 — 10 V ) einzustellen. Beachten Sie
Kapitel 19.7.1 "Motor-Chopper".

Betriebsart Netzausfallstiitzung,
Spannungsregler: Parameter Betriebsart 670 = 2

ud, f
4
Ud -_\.._...-—"""_
672 1~ - e S —
671 =< T T -] B\ AN - o
f
. . \
Steilheit begrenzt Standardrampe
durch 683 (FOC, SERVO) oder 674
Netzspannung
Netzausfall Netzwiederkehr t

Durch die Netzausfallstitzung kénnen kurzzeitige Netzausfalle Uberbriickt werden. Ein Netzausfall wird
erkannt, wenn die Zwischenkreisspannung den eingestellten Wert des Parameters Schwelle Netzaus-
fall 671 unterschritten hat. Wird ein Netzausfall erkannt, so versucht der Regler die Zwischenkreis-
spannung auf den mit dem Parameter Sollwert Netzstlitzung 672 eingestellten Wert zu regeln. Dazu
wird die Ausgangsfrequenz kontinuierlich reduziert und der Motor mit seinen rotierenden Massen in
den generatorischen Betrieb gebracht. Bei Feldorientierten Regelverfahren (2xx, 4xx, 5xx) erfolgt die
Reduzierung der Ausgangsfrequenz maximal mit dem durch den Parameter Gen. Grenze Stromsoll-
wert 683 eingestellten Strom.

ﬂ Gen. Grenze Stromsollwert 683 ist in Konfiguration 210, 410, 510 und 610 (FOR und

SERVO) aktiv.

Die Schwellwerte des Spannungsreglers werden von der aktuellen Zwischenkreisspannung ausgehend
mit den Parametern Schwelle Netzausfall 671 und Sollwert Netzstutzung 672 berechnet.

Ausgangssignale
Der Ausfall der Netzspannung und die Netzstiitzung werden (iber digitale Signale gemeldet.

179 - Netzausfall Y| Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung — gewéhlt iiber Betriebsart
13 - Netzausfall 2) | 670 des Spannungsreglers.

) Zur Verkntpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang
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Kehrt die Netzspannung zuriick, bevor eine Abschaltung durch die Netzunterspannungserkennung
erfolgt, so wird der Antrieb gemdB dem Wert des Parameters Beschleunigung Netzwiederkehr 674
auf seine Sollfrequenz beschleunigt. Ist der Wert des Parameters Beschleunigung Netzwiederkehr
674 auf die Werkseinstellung von 0,00 Hz/s eingestellt, wird mit den eingestellten Werten fiir die
Rampenparameter Beschleunigung (Rechtslauf) 420 oder Beschleunigung Linkslauf 422 beschleu-
nigt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
671 | Schwelle Netzausfall -200,0 V -50,0 vV -100,0 V
672 | Sollwert Netzstitzung -200,0 V -100V -40,0 V

Der Frequenzumrichter reagiert bei aktivierter Netzausfallstiitzung, wie auch im Normal-
betrieb, auf die Signale an den Steuereingdangen. Die Beschaltung mit extern versorgten

Steuersignalen ist nur mit unterbrechungsfreier Versorgung mdglich. Alternativ ist die
Versorgung der Steuersignale durch den Frequenzumrichter zu verwenden.

Betriebsart Netzausfallstiitzung

ud,
r' 3
P676
ud
P672
P671
; P683 (FOC,
SERVO)

Netzspannung
P673
(U/f) ode
P683

(FOC, SERVO)

Netzausfall Aus t

Die bei Netzausfall zur Verfiigung stehende Zwischenkreisspannung wird vom Motor bereitgestellt. Die
Ausgangsfrequenz wird kontinuierlich reduziert und der Motor mit seinen rotierenden Massen in den
generatorischen Betrieb gebracht. Die Reduzierung der Ausgangsfrequenz erfolgt maximal mit dem im
Parameter Gen. Grenze Stromsollwert 683 eingestellten Strom oder mit der Rampe Verzégerung
Netzstltzung 673. Verzogerung Netzstitzung 673 ist nur aktiv, wenn die Istfrequenz kleiner ist als
Schwelle Stillsetzung 675.

Die Zeit bis zum Stillstand des Motors resultiert aus der generatorischen Energie des Systems, die eine
Erhéhung der Zwischenkreisspannung zur Folge hat. Die mit dem Parameter Sollwert Stillsetzung 676
eingestellte Zwischenkreisspannung wird als RegelgréBe vom Spannungsregler verwendet und kon-
stant gehalten. Die Spannungsanhebung erméglicht das Bremsverhalten und die Zeit bis zum Still-
stand zu optimieren. Das Verhalten der Regelung ist vergleichbar mit dem Auslaufverhalten 2 (Stillset-
zen und Halten), da der Spannungsregler den Antrieb mit maximaler Verzégerungsrampe zum Still-
stand fiihrt und mit der verbleibenden Zwischenkreisspannung bestromt.

Kehrt die Zwischenkreisspannung vor Stillstand des Antriebs, aber nach Unterschreiten der Schwelle
Stillsetzung 675 wieder, so wird der Antrieb weiter bis zum Stillstand verzégert.

Kehrt die Netzspannung zuriick, nachdem die Stillsetzung des Antriebes erfolgte, jedoch die Unter-
spannungsabschaltung noch nicht erreicht ist, meldet der Frequenzumrichter Stérung. Die Bedienein-
heit zeigt die Fehlermeldung ,,F0702" an.

202 Operating Instructions ACU 06/24




@) Bonfiglioli

Dauert der Netzausfall ohne Stillsetzung (Schwelle Stillsetzung 675 = 0 Hz) so lange, dass die Fre-
quenz auf 0 Hz abgesenkt wurde, wird bei Netzwiederkehr der Antrieb auf die Sollfrequenz beschleu-
nigt.

Dauert der Netzausfall mit oder ohne aktivierter Stillsetzung so lange, dass der Frequenzumrichter
ganz abschaltet (LEDs = AUS), wird der Frequenzumrichter bei Netzwiederkehr im Zustand ,Bereit"
stehen. Wenn die Freigabe erneut geschaltet wird, startet der Antrieb. Soll bei dauernd eingeschalte-
ter Freigabe der Antrieb nach Netzwiederkehr automatisch starten, muss die Betriebsart 651 des
Autostarts eingeschaltet sein.

Nr. Beschreibung ACU Min. Max. Werkseinst.
675 | Schwelle Stillsetzung alle 0,00 Hz | 599,00 Hz 0,00 Hz
201 | 225,0V 3875V 365,0V
401 4250V 775,0V 730,0V
676 | Sollwert Stillsetzung
501 | 550,0V 8750V 830,0V
601 | 725,0V 11750V 1130,0V

Der Sollwert Stillsetzung 676 wird unterhalb des Frequenzwerts Schwelle Stillsetzung
675 wirksam.

Der Spannungsregler verwendet zur Regelung die Grenzwerte der Zwischenkreisspannung. Die Be-
schleunigung Netzwiederkehr 674 ersetzt, wenn der werkseitig eingestellte Wert verandert wird, die
eingestellten Werte der Rampenparameter Beschleunigung (Rechtslauf) 420 oder Beschleunigung
Linkslauf 422. Die Spannungsregelung bei Netzausfall wechselt ab der Frequenzgrenze Schwelle
Stillsetzung 675 vom Sollwert Netzstiitzung 672 auf den Sollwert Stillsetzung 676. Der Wert von
Gen. Grenze Stromsollwert 683 (2xx, 4xx, 5xx) oder die Rampe Verzégerung Netzstltzung 673 (U/f)
definiert die maximale Steilheit fiir die Verzégerung des Antriebs auf den Sollwert Stillsetzung 676.
Verzogerung Netzstlitzung 673 ist nur aktiv, wenn die Istfrequenz kleiner ist als Schwelle Stillset-
zung 675.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
683 | Gen. Grenze Stromsollwert 0,0A U-Irun Trun
i . 9999,99
673 | Verzogerung Netzstiitzung 0,01 Hz/s Hz/s 50,00 Hz/s
674 Beschleunigung Netzwieder- 0,00 Hz/s 9999,99 0,00 Hz/s
kehr Hz/s

ﬂ Verzdgerung Netzstlitzung 673 ist in Konfiguration 1xx (U/f) aktiv.

Gen. Grenze Stromsollwert 683 ist in Konfiguration 2xx, 4xx, 5xx und 6xx (FOR und
SERVO) aktiv.

Der proportionale und der integrierende Teil des Spannungsreglers kénnen lber den Parameter Ver-
starkung 677 und Parameter Nachstellzeit 678 eingestellt werden. Die Regelfunktionen werden durch
Einstellen der Parameter auf den Wert Null deaktiviert. In der jeweiligen Einstellung handelt es sich
um einen P-Regler bzw. I-Regler.
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Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
1Y
677 | Verstaerkung 0,00 30,00 52
8 ms Y
678 | Nachstellzeit 0 ms 10000 ms
23 ms?

Die Werkseinstellung ist von dem gewahlten Steuer- und Regelverfahren abhangig. Entsprechend
der Einstellung des Parameters Konfiguration 30 ergibt sich die folgende Zuordnung.

1 Konfigurationen 1xx

2) Konfigurationen 4xx, 2xx, 5xx, 6xx

18.3 Technologieregler

Der Technologieregler, der in seinem Verhalten einem PID-Regler entspricht, ist in den Konfiguratio-
nen 111, 211, 411, 511 und 611 als Zusatzfunktion verfligbar. Die Verbindung von Soll- und Istwert
der Anwendung mit den Funktionen des Frequenzumrichters ermdglicht die Prozessregelung ohne
weitere Komponenten. Somit kdnnen Applikationen, wie z. B. Druck-, Volumenstrom- oder Drehzahl-
regelung einfach realisiert werden. Die Konfiguration der Prozentsollwertquelle und die Verkniipfung
der Prozentistwertquelle beachten.

Strukturbild: Technologieregler

Technologieregler

Prozentsollwertquelle 476 —»O—» —

Istwerte:
Prozentistwert 230
Prozentsollwert 229

Prozentistwertquelle 478

Die in der Tabelle aufgefihrten Kapitel der Anleitung beachten:

Parameter Kapitel
Regler-Sollwert:
Prozentsollwertquelle 476 15.5 "Prozentsollwertkanal"
Anzeige des aktuellen Regler-Sollwertes:
Prozentsollwert 229 20.1 "Istwerte des Frequenzumrichters"
Regler-Istwert:
Prozentistwertquelle 478 ist: 18.3 "Technologieregler"
- Analogsignal am Multifunktionseingang:
Betriebsart 452 16.1 "Multifunktionseingang MFI1"
- Frequenzsignal an einem Digitaleingang:
Betriebsart 496 15.11 "PWM-/Folgefrequenzeingang"
Anzeige des aktuellen Regler-Istwertes:
Prozentistwert 230 20.1 "Istwerte des Frequenzumrichters"

Der Technologieregler erfordert zum Sollwert auch die Verkniipfung einer analogen Anwendungsgrofe
mit dem Parameter Prozentistwertquelle 478. Die Differenz zwischen Soll- und Istwert dient dem
Technologieregler zur Regelung des Antriebssystems. Der gemessene Istwert wird Gber einen Mess-
wandler auf das Eingangssignal der Prozentistwertquelle abgebildet.
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) . Das Analogsignal am Multifunktionseingang 1 in analoger
1 Analogeingang MFI1A Betriebsart 452.
32 Folgefrequenzeingang Das Frequenzsignal am Digitaleingang entsprechend der ge-
- (F3) wahlten Betriebsart 496.
Nr. Beschreibung Min. | Max. Werkseinst.
58 | Freigabe Technologieregler Auswahl 6 - Ein

Uber den Parameter Freigabe Technologieregler 58 kann der Technologieregler angehalten werden.
Die aktuellen P und D Anteile werden dabei auf dem letzten Wert vor dem Ausschalten gehalten. Der
Ausgangswert sowie der I Anteil beim Ausschalten von Freigabe Technologieregler 58 geldscht.

A

Start-rechts 68 = , 13 — Technologieregler Start".

Diese Verkniipfung darf nicht gedndert werden. Durch die Reglerfreigabe am Digitalein-
gang S1IND/STOA wird der Technologieregler aktiv.

Die werkseitige Verknlpfung des Parameters Start-rechts 68 mit dem Logiksignal des
Technologiereglers beachten:

Strukturbild: Eingdnge fiir die Prozentistwertquelle

Technologieregler

Prozentistwertquelle 478

Folgefrequenz

0
szmo—»——?&L
SBIND—3{-0

S6IND—-—" |

f H
% ;? \3 '

3

0o 7Y
1

1

]
Betriebsart 496

Teiler 497

Multifunktion 0}

—»8*0—»
1
MFIl—PI

analog

digital

|
Betriebsart 452

Istwerte:
Prozentistwert 230

Die Uber den Parameter Betriebsart 440 gewahlte Funktion definiert das Verhalten des Technologie-
reglers.
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Der Technologieregler ist ausgeschaltet, die Sollwertvorgabe
erfolgt Gber den Prozentsollwertkanal.

Zur Druck- und Volumenstromregelung mit linearem Betriebsver-
halten und Istwertiiberwachung.

Fillstandsregelung mit definierter Motordrehzahl bei fehlendem
Istwert.

Fillstandsregelung mit definiertem Verhalten bei fehlendem Ist-
wert oder hoher Regeldifferenz.

0- Aus

1 - Standard

2 - Fillstand 1

3 - Fillstand 2

4 - Drehzahlregler Drehzahlregelung mit analoger Riickfiihrung der Istdrehzahl.
Indirekte Volumenstromregelung mit radiziertem (Quadratwurzel gezoge-
5 - Volumenstromrege- nem) Istwert.
lung

Das Verhalten des Technologiereglers entspricht einem PID-Regler mit den Anteilen

- Proportionalteil Verstarkung 444
— Integralteil Nachstellzeit 445
- Differentialteil Vorhaltzeit 618

Das Vorzeichen der Verstarkung bestimmt die Regelrichtung, das heiBt bei steigendem Istwert und
positivem Vorzeichen der Verstarkung wird die Ausgangsfrequenz gesenkt (z. B. bei Druckregelung).
Bei steigendem Istwert und negativem Vorzeichen der Verstarkung wird die Ausgangsfrequenz ange-
hoben (z. B. bei Temperaturregelung, Kaltemaschinen, Verdampfern).

Der Integralteil kann verwendet werden, um den stationdren Fehler (Abweichung zwischen Istwert zu
Sollwert) Uber die Zeit zu verringern. Ist der Integralteil zu dynamisch!, kann das System instabil wer-
den und schwingen. Ist der Integralteil zu passiv? eingestellt, wird der stationare Fehler nicht ausrei-
chend ausgeregelt.

Der Integralteil muss daher anlagenspezifisch angepasst werden.
Der Differentialteil steht werksseitig auf Vorhaltzeit 618 = 0 ms und ist damit deaktiviert.

Ist das Ausregelverhalten des PI-Reglers (oder P-Reglers) zu langsam, kann durch das Aktivieren und
Anpassen des Differentialteils (Vorhaltzeit 618) eine schnellere Ausregelung erreicht werden. Das
System neigt bei aktiviertem Differentialteil jedoch schneller zum Schwingen, so dass der Differential-
teil vorsichtig aktiviert und geandert werden sollte.

BONFIGLIOLI empfiehlt, die Zeiten Nachstellzeit 445 fiir den Integralteil und Vorhaltzeit 618 fiir den
Differentialteil groBer als die Abtastzeit zu wahlen, die beim ACU-Gerat 2 ms betragt.

Der Parameter max. P-Anteil 442 begrenzt die Frequenzdnderung am Reglerausgang. Dies verhindert
Schwingungen des Systems bei steil gewahlten Beschleunigungsrampen.

Der Parameter Hysterese 443 ermdglicht es, eine Anderung des Intergralteils auBerhalb eines be-
stimmten Bereichs (Hystereseband) zu unterdriicken. Dies ermdglicht ein passiveres Verhalten des
Technologiereglers. Dies kann zum Beispiel hilfreich sein, wenn die Statorfrequenz der Sollfrequenz
des Technologiereglers nicht folgen kann. Die Hysterese 443 ist prozentual auf die Bemessungsfre-
guenz 375 bezogen, also ublicherweise 50 Hz.

Die Hysterese wirkt als Begrenzer am Eingang des Integralteils. Zu hohe Differenzen zwischen der

aktuellen Statorfrequenz und dem Ausgang des Technologiereglers werden so begrenzt und verhin-
dern so ein UberméBiges Aufintegrieren des Integralanteils.

! Dynamisches Verhalten: Schnelles Ausregeln von Abweichungen.
2 Passives Verhalten: Langsames Ausregeln von Abweichungen.
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f f

tech — 'stator

Bemessungsfrequenz 375

> Hysterese 443

Die Abweichung A zwischen Sollfrequenz des Technolo-
giereglers (ftecn) und Statorfrequenz (fstator) ist zu groB.
Der Integrator wird angehalten.

f f

tech — ' stator

Bemessungsfrequenz 375

< Hysterese 443

Die Statorfrequenz (fstator) kann der Sollfrequenz des
Technologiereglers (ftech) ausreichend folgen. Die Abwei-
chung A ist klein genug.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
441 | Festfrequenz -599,00 Hz +52|92’00 0,00 Hz
442 | max. P-Anteil 0,01 Hz 599,00 Hz 50,00 Hz
443 | Hysterese 0,01 % 100,00 % 10,00 %
444 | Verstarkung -15,00 +15,00 1,00
445 | Nachstellzeit 0 ms 32767 ms 200 ms
446 IFuankg’;or Ind. Volumenstromrege- 0,10 2,00 1,00
618 | Vorhaltzeit 0 ms 1000 ms 0 ms

In den Betriebsarten 1,2,3 und 5 wird die Ausgangsfrequenz auf der Ordinatenachse um die Minimale
Frequenz 418 verschoben. Der prozentuale Ausgangswert des Technologiereglers entspricht damit:
0 % = Minimale Frequenz 418
100 % = Maximale Frequenz 419
(X2=100%/Y2=P.419)

Y A&

€~ (X1=0%/Y1=P.418)

v

+100 %

Die Parametrierung des Technologiereglers in den einzelnen Datensdtzen erméglicht, mit
der Datensatzumschaltung Uber Steuerkontakte, die Anpassung an verschiedene Be-
triebspunkte der Applikation.

==

Parameter

Der Technologieregler arbeitet im Motor-Rechtsdrehsinn. Die Drehrichtung kann mit dem
Drehrichtungsumkehr 1199 gedndert werden. Siehe Kapitel 11.2.8
"Drehrichtungsumkehr".
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Diese Betriebsart ist z. B. fir eine Druck- oder Volumenstromregelung mit linearem Betriebsverhal-
ten geeignet.

Die Minimalwert-Uberwachung verhindert ein Hochlaufen des Antriebs bei fehlendem Istwert.

Bei fehlendem Istwert (<0,5%) wird die Ausgangsfrequenz auf die Minimale Frequenz 418 gefiihrt.

Dies erfolgt mit der eingestellten Verzégerung (Rechtslauf) 421. Bei wiederkehrendem Istwert ar-
beitet der Regler automatisch weiter.
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Diese Betriebsart ist z. B. fir eine Fillstandsregelung geeignet.
Die Funktion fiihrt die Ausgangsfrequenz bei fehlendem Istwert auf eine einstellbare Frequenz.
Die Minimalwert-Uberwachung verhindert ein Hochlaufen des Antriebs bei fehlendem Istwert.

Bei fehlendem Istwert (<0,5%) wird die Ausgangsfrequenz auf die Festfrequenz 441 gefiihrt. Dies
erfolgt mit der eingestellten Verzdgerung (Rechtslauf) 421.

Die Festfrequenz 441 muss im Bereich zwischen Minimale Frequenz 418 und Maximale Frequenz
419 liegen. Ist die Festfrequenz 441 kleiner als die Minimale Frequenz 418 eingestellt, wird die
Ausgangsfrequenz auf die Minimale Frequenz 418 gefiihrt. Die Minimale Frequenz 418 wird nicht
unterschritten.

Bei wiederkehrendem Istwert arbeitet der Regler automatisch weiter. Der Integralteil wird bei der
Wiederkehr des Istwertes zurlickgesetzt.

Begrenzung
Frequenz 419

Minimale
Frequenz 418

Maximale

Max. I-Teil
\ + fmax /

Frequenz 419
Minimale

Frequenz 418

Maximale

Max. P-Teil
+ f,
- fp
max. P-Anteil 442
Nachstellzeit 445
d
d
Vorhaltzeit 618

Verstaerkung 444
Minimalwert
> 0.50%

Fest-
frequenz 441

Fest-
frequenz

Prozentsollwert-

kanal

Prozentsollwert-
Technologie-
regler
Prozentistwert-
quelle 478

quelle 476
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Diese Betriebsart ist z. B. fiir eine Fillstandsregelung geeignet.
Die Minimalwert-Uberwachung verhindert ein Hochlaufen des Antriebs bei fehlendem Istwert.

Bei fehlendem Istwert (<0,5%) wird die Ausgangsfrequenz auf die Festfrequenz 441 gefiihrt. Dies
erfolgt mit der eingestellten Verzdgerung (Rechtslauf) 421.

Ist keine Regeldifferenz vorhanden (Istwert=Sollwert) oder ist die Regeldifferenz negativ (Ist-
wert>Sollwert), wird die Ausgangsfrequenz auf die Minimale Frequenz 418 gefiihrt. Dies erfolgt mit
den eingestellten Reglereinstellungen. Zusétzlich begrenzt Verzégerung (Rechtslauf) 421 die Ram-
pe. Ist Minimale Frequenz 418 = 0, wird in diesem Fall die Endstufe ausgeschaltet.

Der Antrieb lauft hoch, wenn wieder ein Istwert anliegt oder die Regeldifferenz die positive Hystere-
se 443 (iberschreitet. Der Antrieb stoppt, wenn Istwert>Sollwert ist, der Reglerausgang 0 Hz er-
reicht hat und Minimale Frequenz 418 = 0 gesetzt ist.
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Diese Betriebsart ist fiir Drehzahlregelungen mit analogem Istwertgeber (z. B. Analogtacho (iber
analogen Eingang oder HTL Geber Uber Frequenzeingang) geeignet. Der Motor wird entsprechend
der Regeldifferenz beschleunigt oder abgebremst.

Die Ausgangsfrequenz wird durch die Maximale Frequenz 419 begrenzt.
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Minimale Frequenz 418 wirkt nicht begrenzend in Betriebsart ,4-Drehzahlregler”. Dies
kann in Konfigurationen 411, 511 sowie 611 zu einem langerer Betrieb des Motors in
der Stromeinpragung (Aktuelle Frequenz < Grenzfrequenz 624) fiihren. Verhindern Sie
unzuldssige Motorerwarmungen durch zu langen Betrieb in der Stromeinpragung.

Die Betriebsart ,4-Drehzahlregler® kann zu einem Reversieren des Antriebs fihren.
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Diese Betriebsart ist fiir die Volumenstromregelung basierend auf einer Druckmessung geeignet.

Die radizierte IstwertgroBe ermdglicht zum Beispiel Gber die Einlaufdiise des Ventilators den Wirk-
druck in der Anlage direkt zu messen. Der Wirkdruck hat ein quadratisches Verhaltnis zum Volumen-
strom und bildet somit die RegelgroBe der Volumenstromregelung. Die Berechnung entspricht dem
»Proportionalitdtsgesetz", welches fiir Kreiselmaschinen allgemein giiltig ist.

Die Anpassung an die jeweilige Applikation und die Messung erfolgt tiber den Faktor Ind. Volumen-
stromregelung 446. Die Istwerte werden aus den zu parametrierenden Anlagendaten Nenndruck
und Volumenstrom nach dem Schlechtpunktverfahren berechnet, wie im Kapitel
20.4.2 "Volumenstrom und Druck" beschrieben.

Die Ausgangsfrequenz wird durch die Minimale Frequenz 418 und Maximale Frequenz 419 be-
grenzt.
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Strukturbild: Indirekte Volumenstromregelung

Technologieregler

Prozentsollwertquelle 476 —-(Q)—p» —
Faktor ind. Volumenstromregelung 446 Istwerte:
\olumenstrom 285
Druck 286

s

f

Prozentistwertquelle 478

18.4 Funktionen der geberlosen Regelung

Die Konfigurationen der geberlosen Regelung beinhalten die folgenden Zusatzfunktionen, die das Ver-
halten gemaB der parametrierten U/f-Kennlinie ergénzen.

18.4.1 Schlupfkompensation

Die lastabhdngige Differenz zwischen Solldrehzahl und der Istdrehzahl des Asynchronmotors ist der
Schlupf. Diese Abhdngigkeit kann durch die Strommessung in den Ausgangsphasen des Frequenzum-
richters kompensiert werden.

Das Einschalten der Betriebsart 660 fiir die Schlupfkompensation ermdglicht eine Drehzahlregelung
ohne Riickfiihrung. Die Standerfrequenz bzw. Drehzahl wird lastabhangig korrigiert.

Die Schlupfkompensation wird wahrend der gefiihrten Inbetriebnahme eingeschaltet. Der Statorwi-
derstand 377 ist fiir die korrekte Funktion erforderlich und wird wahrend der gefiihrten Inbetrieb-
nahme gemessen.

Wird keine gefiihrte Inbetriebnahme durchgefiihrt, kann die Schlupfkompensation manuell aktiviert
werden. In diesem Fall tragen Sie den Wert Statorwiderstand 377 aus dem Motor-Datenblatt manuell
ein.

0- Aus Die Schlupfkompensation ist ausgeschaltet.
1- Ein Die lastabhangige Schlupfdrehzahl wird kompensiert.

Das Regelverhalten der Schlupfkompensation ist nur in speziellen Anwendungen (iber die Parameter
zu optimieren. Der Parameter Verstarkung 661 bestimmt die Korrektur der Drehzahl bzw. die Wir-
kung der Schlupfkompensation proportional zur Lastanderung. Die max. Schlupframpe 662 definiert
die max. Frequenzanderung pro Sekunde, um einen Uberstrom bei Lastwechsel zu vermeiden.

Der Parameter Frequenzuntergrenze 663 legt fest, ab welcher Frequenz die Schlupfkompensation
aktiv wird.

Nr. | Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
661 | Verstarkung 0,0 % 300,0 % 100,0 %
662 | max. Schlupframpe 0,01 Hz/s 650,00 Hz/s 5,00 Hz/s
663 | Frequenzuntergrenze 0,01 Hz 599,00 Hz 0,01 Hz
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18.4.2 Stromgrenzwertregler

Der Stromgrenzwertregler vermeidet durch eine lastabhangige Drehzahlsteuerung die unzuldssige
Belastung des Antriebssystems. Dies wird durch die im vorherigen Kapitel beschriebenen intelligenten
Stromgrenzen erweitert. Der Stromgrenzwertregler reduziert zum Beispiel die Belastung des Antriebs
in der Beschleunigung durch das Anhalten der Beschleunigungsrampe. Das bei zu steil eingestellten
Beschleunigungsrampen erfolgende Abschalten des Frequenzumrichters wird somit verhindert

Mit dem Parameter Betriebsart 610 wird der Stromgrenzwertregler ein- und ausgeschaltet.

Die Funktionen Stromgrenzwertregler und die intelligente Strom-
0- Aus ) -

grenzen sind deaktiviert.
1- Ein Der Stromgrenzwertregler ist aktiv.

Verhalten bei motorischem Betrieb:

Der eingeschaltete Stromgrenzwertregler senkt bei Uberschreitung des durch den Parameter Grenz-
strom 613 eingestellten Stromes die Ausgangsfrequenz soweit ab, bis der Grenzstrom nicht mehr
Uberschritten wird. Die Ausgangsfrequenz wird maximal bis zu der durch den Parameter Grenzfre-
quenz 614 eingestellten Frequenz abgesenkt. Wird der Grenzstrom 613 unterschritten, wird die Aus-
gangsfrequenz wieder auf den Sollwert angehoben.

Verhalten bei generatorischem Betrieb:

Der Stromgrenzwertregler erhéht bei Uberschreitung des durch den Parameter Grenzstroms 613 ein-
gestellten Stromes die Ausgangsfrequenz soweit, bis der Grenzstrom nicht Uberschritten wird. Die
Ausgangsfrequenz wird maximal bis zur eingestellten Maximale Frequenz 419 angehoben. Wird der
Grenzstrom 613 unterschritten, wird die Ausgangsfrequenz wieder auf den gewiinschten Sollwert
abgesenkt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
613 | Grenzstrom 0,0A U-Trun U-Trun
614 | Grenzfrequenz 0,00 Hz 599,00 Hz 0,00 Hz

Das Regelverhalten des Stromgrenzwertreglers kann Gber den proportionalen Anteil, den Parameter
Verstarkung 611, und den integrierenden Teil, den Parameter Nachstellzeit 612, eingestellt werden.
Sollte in Ausnahmefallen eine Optimierung der Reglerparameter notwendig sein, sollte durch sprung-
hafte Anderung des Parameters Grenzstrom 613 eine Einstellung vorgenommen werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
611 | Verstaerkung 0,01 30,00 1,00
612 | Nachstellzeit 1 ms 10000 ms 24 ms

Die Dynamik von Stromgrenzwertregler und Spannungsregler wird durch die Einstellung
des Parameters Dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beeinflusst.

18.5 Funktionen der feldorientierten Regelung

Die feldorientierten Regelverfahren basieren auf einer Kaskadenregelung und der Berechnung eines
komplexen Maschinenmodells. Im Rahmen der gefiihrten Inbetriebnahme wird durch die Parameteri-
dentifikation ein Abbild der angeschlossenen Maschine erstellt und in verschiedene Parameter (ber-
nommen. Diese Parameter sind zum Teil sichtbar und kdnnen fiir verschiedene Betriebspunkte opti-
miert werden.

18.5.1 Stromregler

Der innere Regelkreis der feldorientierten Regelung besteht aus zwei Stromreglern. Die feldorientierte
Regelung pragt somit den Motorstrom liber zwei zu regelnde Komponenten in die Maschine ein.
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Dies erfolgt durch:

— die Regelung der flussbildenden StromgréBe Isq

— die Regelung der drehmomentbildenden StromgréBe Isq
Durch die getrennte Regelung dieser beiden GréBen erreicht man die Entkopplung des Systems, aqui-
valent zur fremderregten Gleichstrommaschine.
Der Aufbau der beiden Stromregler ist identisch und ermdglicht, die Verstarkung sowie die Nachstell-
zeit fiir beide Regler gemeinsam einzustellen. Hierfiir stehen die Parameter Verstéarkung 700 und
Parameter Nachstellzeit 701 zur Verfiigung. Der proportionale und integrierende Anteil der Stromreg-
ler kann durch Einstellen der Parameter auf den Wert Null ausgeschaltet werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
700 [ Verstarkung 0,00 8,00 0,13
701 | Nachstellzeit 0,00 ms 10,00 ms 10,00 ms

Die gefihrte Inbetriebnahme hat die Parameter des Stromreglers so gewahlt, dass sie in den meisten
Anwendungsfallen unverandert verwendet werden kdnnen.

Wenn in Ausnahmefallen eine Optimierung des Verhaltens der Stromregler vorgenommen werden soll,
kann der Sollwertsprung wahrend der Flussaufbauphase dazu verwendet werden. Der Sollwert der
flussbildenden Stromkomponente steigt, bei geeigneter Parametrierung, sprunghaft auf den Wert
Strom bei Flussaufbau 781 und nach Ablauf der maximalen Flussaufbauzeit 780 wechselt dieser
geregelt auf den Magnetisierungsstrom. Der fiir den Abgleich notwendige Betriebspunkt erfordert die
Einstellung des Parameters Minimale Frequenz 418 auf den Wert 0,00 Hz, da der Antrieb nach der
Aufmagnetisierung beschleunigt wird. Die Messung der Sprungantwort, welche durch das Verhaltnis
der genannten Stréme definiert wird, sollte in der Motorzuleitung mit Hilfe eines Mess-Stromwandlers
geeigneter Bandbreite erfolgen.

Uber den Analogausgang kann fiir diese Messung nicht verwendet werden, da die zeitli-

@ Die Ausgabe des intern berechneten Istwerts fiir die flussbildende Stromkomponente
che Auflésung der Messung nicht ausreicht.

Zur Einstellung der Parameter des PI-Reglers wird zunachst die Verstarkung 700 so weit vergroBert,
bis der Istwert wahrend des Regelvorgangs ein deutliches Uberschwingen aufweist. Nun wird die Ver-
starkung wieder etwa auf die Halfte verringert und dann die Nachstellzeit 701 soweit nachgefiihrt, bis
der Istwert wahrend des Regelvorgangs ein leichtes Uberschwingen aufweist.

Die Einstellung der Stromregler sollte nicht zu dynamisch gewdhlt werden, um eine ausreichende
Stellreserve sicher zu stellen. Die Regelung neigt bei reduzierter Stellreserve verstarkt zu Schwingun-
gen.

Die Dimensionierung der Stromreglerparameter durch Berechnung der Zeitkonstante ist fiir eine
Schaltfrequenz von 2 kHz vorzunehmen. Bei anderen Schaltfrequenzen werden die Werte intern ange-
passt, so dass die Einstellung fir alle Schaltfrequenzen unverandert bleiben kann. Die dynamischen
Eigenschaften des Stromreglers verbessern sich mit steigender Schalt- und Abtastfrequenz.

Aus dem festen Zeitintervall fiir die Modulation ergeben sich (iber den Parameter Schaltfrequenz 400
die folgenden Abtastfrequenzen des Stromreglers.

Schaltfrequenz Abtastfrequenz
2 kHz V) 2 kHz
4 kHz 4 kHz
8 kHz 8 kHz
12 kHz 8 kHz
16 kHz 8 kHz

1 Diese Schaltfrequenz ist fiir den Parameter Min. Schaltfrequenz 401 einstellbar.
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18.5.2 Erweiterter Stromregler

Bei einigen Maschinen kann es notwendig sein, dass fiir verschiedene Strombereiche unterschiedliche
Verstarkungsfaktoren eingestellt werden miissen.

Es gilt folgende Unterteilung:

e Strom < Strom bis dem P.777 gilt 776 -> Verstarkung wenig Strom 777
e Strom ab dem P.700 gilt 775 > Strom
> Strom bis zu dem P.700 gilt 757 - Verstarkung 700

e Strom > Strom ab dem P.759 gilt 758 - Verstarkung hoher Strom 759
StandardmaBig werden die Parameter so vorbelegt, dass die Parameter nicht und nur die Basispara-
meter aktiv sind.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
757 | Strom bis zu dem P.700 gilt 0,00 0 * Irun 0 * Trun
758 | Strom ab dem P.759 gilt 0,00 0 * Irun 0 * Trun
759 | Verstaerkung hoher Strom 0,00 0,00 0,00
775 | Strom ab dem P.700 gilt 0,00 0 * Irun 0,00
776 | Strom bis zu dem P.777 gilt 0,00 0 * Irun 0,00
777 | Verstaerkung wenig Strom 0,00 0,00 0,00

Irun = Nomineller Ausgangsstrom des Frequenzumrichters
i Uberlastfahigkeit des Frequenzumrichters.
Durch die Motorselbsteinstellung werden die Parameter geandert.

18.5.3 Drehmomentregler

Die drehmomentgeregelten Konfigurationen 230, 430, 530 und 630 ermdglichen die geberlose Dreh-
momentregelung alternativ zur Drehzahlregelung. Die Drehmomentregelung ist oberhalb der Grenz-
frequenz 624 mdoglich. Unterhalb dieser Grenzfrequenz wirkt die Stromeinpragung mit der aktuellen
Sollfrequenz als Frequenzsollwert. In diesem Fall wird das Drehmoment nicht geregelt sondern stellt
sich abhangig vom Lastverhalten und Startstrom 623 ein. Um ein Anlaufen in Drehmomentregelung
zu erreichen sollte der Frequenzsollwert oberhalb der Grenzfrequenz 624 liegen. Dies ist zum Beispiel
mit Minimale Frequenz 418 > Grenzfrequenz 624 garantiert.

f < Grenzfrequenz 624: Stromeinpragung
f > Grenzfrequenz 624: Direkte Momenten Regelung DMR
Die Grenzfrequenz 624 wird wahrend der Motorinbetriebnahme automatisch eingestellt.

18.5.3.1 Drehmomentvorgabe
Der Drehmomentsollwert kann folgendermaBen vorgegeben werden:

e Den Parameter Umschaltung n-/M-Regelung 164 auf ,,6 - Ein" einstellen oder verkniipfen Sie
es auf ein digitales Signal und schalten Sie dieses ein.

o Uber den Parameter Prozentsollwertquelle 1 476 oder Prozentsollwertquelle 2 494 die Quel-
le zur Drehmomentvorgabe wahlen.

Zum Beispiel:

— Der Drehmomentsollwert kann Uber die Pfeiltasten des Bedienfelds eingestellt werden,
wenn folgende Einstellung gewahlt ist: Prozentsollwertquelle 2 494 = 5 - Keypad-
Motorpoti® (Werkseinstellung).

— Der Drehmomentsollwert kann {iber den Multifunktionseingang 1 (MFI1A) eingestellt wer-
den, wenn folgende Einstellung gewahlt ist: Prozentsollwertquelle 1 476 = ,1 - Analog-
wert MFI1A" (Werkseinstellung).
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— 100 % Drehmoment beziehen sich dabei auf das berechnete Drehmoment aus mech. Be-
messungsleistung 376 (Motorleistung) und Bemessungsdrehzahl 372 (Motornenndreh-
zahl).

Der Parameter Drehmoment 224 zeigt den Istwert des Drehmoments.

Die Einstellung des Parameters Betriebsart Suchlauf 645 entsprechend der Anwendung wahlen. Siehe
Kapitel 13.5 "Suchlauf".

18.5.3.2 Ober- und Untergrenze der Frequenz in Drehmomentregelung

Oftmals ist die Begrenzung der Drehzahl in den Betriebspunkten bei verringertem oder ohne Lastmo-
ment erforderlich, da sich die Drehzahl entsprechend der Drehmomentvorgabe und dem Lastverhalten
einstellt. Um eine ungewollte Drehzahl (meist zu groBe Drehzahl, in Einzelfallen auch kleine Drehzah-
len und Vermeidung der Stromeinpréagung) zu vermeiden, wird iber Obergrenze Frequenz 767 und
Untergrenze Frequenz 768 die Drehzahl durch den Drehzahlregler begrenzt.

Ab dem Grenzwert wird auf die maximale Drehzahl (Obergrenze Frequenz 767 und Untergrenze Fre-
quenz 768) geregelt, welches dem Verhalten des Drehzahlreglers entspricht. Zuséatzlich begrenzt der
Regler die Drehzahl auf die Maximale Frequenz 419. Diese Begrenzung erfolgt durch den Drehzahl-
regler — Veranderungen des Drehzahlreglers beeinflussen entsprechend das Drehzahlverhalten im
Grenzbereich der genannten 3 Parameter.

In der Stromeinpragung wird zusétzlich auf die Minimale Frequenz 418 begrenzt — in der Direkten
Momenten Regelung ist diese Begrenzung nicht aktiv.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
767 | Obergrenze Frequenz -599,00 Hz 599,00 Hz 599,00 Hz
768 | Untergrenze Frequenz -599,00 Hz 599,00 Hz -599,00 Hz

Positive Werte begrenzen die Drehzahl des Rechtslaufs, negative Werte begrenzen die
Drehzahl des Linkslaufs. Wenn zum Beispiel beide Werte positiv sind (> 0 Hz) ist der
Linkslauf gesperrt.

WARNUNG

Personen- oder Sachschéaden
Wird die Drehmomentregelung aktiviert, wahrend die Drehfrequenz auBerhalb des

Bereichs zwischen Obergrenze Frequenz 767 und Untergrenze Frequenz 768 liegt
(zum Beispiel beim Einschalten einer stehenden Maschine oder beim Fangen einer
schnell drehenden Maschine), wird der erlaubte Drehzahlbereich mittels des Dreh-
zahlregler ohne Rampen angefahren. Dabei wird das Drehmoment nur durch die Be-
grenzungen des Drehzahlreglers (Strom und Drehmoment) begrenzt. Es kann sich
daher eine unerwartete Dynamik ergeben.

e Geeignete VorsichtsmaBnahmen ergreifen.

18.5.3.3 Grenzwertquellen

Die Begrenzung der Frequenz kann durch Einstellung von Festwerten oder auch durch Verkniipfung
mit einer analogen EingangsgroBe erfolgen. Der Analogwert ist Uiber die Parameter Minimaler Pro-
zentsollwert 518 und Maximaler Prozentsollwert 519 begrenzt, aber beriicksichtigt nicht die Stei-
gung Prozentwertrampe 477 des Prozentsollwertkanals.

Die Zuordnung erfolgt fiir den Drehmomentregler (iber die Parameter Quelle Obergrenze Frequenz
769 und Quelle Untergrenze Frequenz 770.
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Die Quelle ist der Multifunktionseingang 1 in analoger Be-
triebsart 452.

Die gewahlten Parameterwerte werden zur Begrenzung des
Drehzahlreglers beriicksichtigt.

101 - Analogeingang MFI1A

110 - Festgrenzwert

Inv. Analogeingang
MFI1A

210 - Inv. Festgrenzwert Betriebsart 110, invertiert.

201 - Betriebsart 101, invertiert.

18.5.3.4 Umschaltung zwischen Drehzahlregelung und
Drehmomentregelung

Durch das Signal, das dem Parameter Umschaltung n-/M-Regelung 164 zugewiesen ist, kann zwi-
schen Drehzahlregelung und Drehmomentregelung umgeschaltet werden. Siehe Kapitel 16.4.6
"Umschaltung n-/M- Regelung".

18.5.4 Drehzahlregler

Die Quelle fiir den Drehzahlistwert wird (iber den Parameter Drehzahlistwertquelle 766 ausgewahilt.
In der Werkseinstellung wird als Istwertquelle der Drehgeber 1 verwendet. Soll der Drehgeber 2 eines
Erweiterungsmoduls das Istwertsignal fiir den Drehzahlregler liefern, muss Drehgeber 2 als Quelle
ausgewahlt werden. Alternativ kann der Drehzahlregler in den Konfigurationen 4xx und 6xx (Parame-
ter Konfiguration 30) den Drehzahlistwert vom Maschinenmodell ableiten.

Die Drehzahlistwertquelle ist der Drehgeber 1 des Basisgerates
(Werkseinstellung).

Die Drehzahlistwertquelle ist der Drehgeber 2 eines Erweiterungsmo-

1 - Drehgeber 1

2 - Drehgeber 2

duls.?
3. Maschinenmo- | Der Drehzahlregler erhalt den berechneten Drehzahlistwert vom Ma-
dell schinenmodell. Einstellbar in den Konfigurationen 4xx und 6xx.
Drehzahlnachfiihrung durch Abgleich zwischen dem berechneten Ma-
Drehzahinach- _schipenr_nodell und_ dem Drehgeber _1 zur Erhdéhung der D_reh_zahlgenau-
4 - fuehrung DG 1 igkeit. Einstellbar in den Konflguratlonen 4xx und 6xx. Die Einstellung
fur den Parameter Nachstellzeit Drehzahlnachf. 515 wird beriicksich-
tigt.

Drehzahlnachfiihrung durch Abgleich zwischen dem berechneten Ma-
Drehzahinach- schi"nenmodell und dem Drehgebe_er 2_eines Erw_eiterungsmc_JduIsl-) zur
5- fuehrung DG 2 Erhéhung der Drehzahlgenauigkeit. Einstellbar in den Konflguratlonen
4xx und 6xx. Die Einstellung fiir den Parameter Nachstellzeit Dreh-
zahlnachf. 515 wird beriicksichtigt.

1) Nur einstellbar bei installiertem Erweiterungsmodul

Die Regelung der drehmomentbildenden Stromkomponente erfolgt im @uBeren Regelkreis durch den
Drehzahlregler. Uber den Parameter Betriebsart 720 kann die Betriebsart fiir den Drehzahlregler aus-
gewahlt werden. Die Betriebsart definiert die Verwendung der parametrierbaren Grenzen. Diese sind
auf die Drehrichtung, bzw. die Richtung des Drehmoments bezogen und abhéngig von der gewéhlten
Konfiguration.

Der Regler ist deaktiviert, bzw. die drehmomentbildende Strom-
komponente gleich Null.

Die Begrenzung des Drehzahlreglers ordnet dem motorischen
Grenzen Betrieb des Antriebs die obere Grenze zu. Unabhdngig von der
motorisch / generat. Drehrichtung wird die gleiche Grenze verwendet. Entsprechend
gilt dies fiir den generatorischen Betrieb mit der unteren Grenze.
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Die Zuordnung der Grenze erfolgt durch das Vorzeichen der zu

Grenzen begrenzenden GréBe. Unabhangig von den motorischen oder

2 - pos. / neg. Drehmo- generatorischen Betriebspunkten des Antriebs wird die positive

ment Begrenzung von der oberen Grenze vorgenommen. Die Unter-

grenze wird als negative Begrenzung beachtet.
Betriebsart 1 Betriebsart 2
Linkslauf A Rechtslaq.f Linkslauf A Rechtslauf
Generator Motor Generator Motor
> N > N
Motor Generator Motor Generator

— Grenzstrom 728
=1 Grenzstrom generator. Betrieb 729

Die Eigenschaften des Drehzahlreglers konnen zum Abgleich und zur Optimierung der Regelung ange-
passt werden. Die Verstdarkung und Nachstellzeit des Drehzahlreglers sind (iber die Parameter Ver-
starkung 1 721 und Nachstellzeit 1 722 einstellbar. Fiir den zweiten Drehzahlbereich kénnen die
Parameter Verstarkung 2 723, Nachstellzeit 2 724 eingestellt werden. Die Unterscheidung der Dreh-
zahlbereiche erfolgt durch den mit Parameter Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. 738 gewéahlten Wert.
Die Parameter Verstarkung 1 721 und Nachstellzeit 1 722 werden bei dem werkseitig gewahlten
Parameter Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. 738 berticksichtigt. Wird der Parameter Grenzw. Um-
schalt. Drehzahlreg. 738 groBer 0,00 Hz parametriert, sind unterhalb der Grenze die Parameter Ver-
starkung 1 721, Nachstellzeit 1 722 und oberhalb der Grenze die Parameter Verstarkung 2 723,
Nachstellzeit 2 724 aktiv.

Durch die Filterzeitkonstante 754 kann bei Bedarf die Regelabweichung gefiltert werden. Dadurch
kann der Betrieb bei statischer Regelabweichung mit gelegentlichen ungewtinschten héheren Abwei-
chungen stabilisiert werden, gleichzeitig leidet jedoch das dynamische Verhalten im Lastwechselfall
(Drehzahlanderung oder sich andernde Drehmomentanforderung).

Die parametrierte Verstarkung im aktuellen Betriebspunkt kann zusatzlich, in Abhangigkeit von der
Regelabweichung, Uber den Parameter Totgangddmpfung 748 bewertet werden. Insbesondere das
Kleinsignalverhalten in Anwendungen mit Getriebe kann durch einen Wert gréBer Null Prozent verbes-
sert werden.

Der Parameter Totgangdampfung 748 ist je nach Gerétetyp verfiigbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
721 | Verstarkung 1 0,00 200,00 -1
722 | Nachstellzeit 1 0 ms 60000 ms -1

723 | Verstarkung 2 0,00 200,00 -1

724 | Nachstellzeit 2 0 ms 60000 ms -1

754 | Filterzeitkonstante 0 ms 128 ms 0 ms
738 fggenzw' Umschalt. Drehzahl- 0,00 Hz | 599,00 Hz 55,00 Hz
748 | Totgangdampfung 0 % 300 % 100 %

) Die Werkseinstellung ist fiir die Verstarkung und Nachstellzeit auf die empfohlenen Maschinenda-
ten bezogen. Dies ermdglicht einen ersten Funktionstest in einer Vielzahl von Anwendungen. Die
Umschaltung zwischen den Einstellungen 1 und 2 fiir den aktuellen Frequenzbereich erfolgt durch
die Software entsprechend des gewahlten Grenzwertes.

Die Optimierung des Drehzahlreglers kann mit Hilfe eines Sollwertsprungs erfolgen. Der Sprung ist in
der Hbhe durch die eingestellte Rampe bzw. Begrenzung definiert. Die Optimierung des PI-Reglers
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sollte mit der maximal zuldssigen Sollwerténderung erfolgen. Zundchst wird die Verstarkung so weit
vergroBert, bis der Istwert wéhrend des Einregelvorgangs ein deutliches Uberschwingen aufweist.
Dies ist an einem starken Schwingen der Drehzahl zu beobachten, bzw. an den Laufgerduschen zu
erkennen. Im nachsten Schritt die Verstarkung etwas verringern (1/2...3/4 usw.). Dann die Nachstell-
zeit soweit verkleinern (gréBerer I-Anteil), bis der Istwert im Laufe des Einregelvorgangs nur ein leich-
tes Uberschwingen aufweist.

Falls erforderlich, die Einstellung der Drehzahlregelung bei dynamischen Vorgangen (Beschleunigung,
Verzégerung) kontrollieren. Die Frequenz, bei der eine Umschaltung der Reglerparameter erfolgt,
kann Uiber den Parameter Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. 738 eingestellt werden.

18.5.4.1 Begrenzung Drehzahlregler

Das Ausgangssignal des Drehzahlreglers ist die drehmomentbildende Stromkomponente Isq. Der Aus-
gang und der I-Anteil des Drehzahlreglers kann Uber die Parameter Grenzstrom 728, Grenzstrom
generator. Betrieb 729, Grenze Drehmoment 730, Grenze Drehmoment generatorisch 731 bzw.
Leistungsgrenze 739, Leistungsgrenze generatorisch 740 begrenzt werden. Die Grenzen des propor-
tionalen Anteils werden Uber die Parameter Obergrenze P-Teil Drehmoment 732 und Parameter Un-
tergrenze P-Teil Drehmoment 733 eingestellt.

— Der Ausgangswert des Reglers wird durch eine obere und eine untere Stromgrenze, Pa-
rameter Grenzstrom 728 und Parameter Grenzstrom generator. Betrieb 729, begrenzt.
Die Grenzwerte werden in Ampere eingegeben. Die Stromgrenzen des Reglers kdnnen
neben den Festgrenzen auch mit analogen EingangsgréBen verknipft werden. Die Zuord-
nung erfolgt (ber die Parameter Quelle 1sg-Grenzwert motorisch 734 und Quelle Isg-
Grenzwert generat. 735.

— Der Ausgangswert des Reglers wird durch eine obere und eine untere Drehmomentgren-
ze, Parameter Grenze Drehmoment 730 und Parameter Grenze Drehmoment generato-
risch 731, begrenzt. Die Grenzwerte werden in Prozent des Motorbemessungsmoments
eingegeben. Die Zuordnung von Festwerten oder analogen Grenzwerten erfolgt tber die
Parameter Quelle Drehmomentgrenze motor. 736 und Quelle Drehmomentgrenze gene-
rat. 737.

—  Der Ausgangswert des P-Anteils wird mit Parameter Obergrenze P-Teil Drehmoment 732
und Untergrenze P-Teil Drehmoment 733 begrenzt. Die Grenzwerte werden als Dreh-
momentgrenzen in Prozent des Motorbemessungsmoments eingegeben.

— Die vom Motor abgegebene Leistung ist proportional zum Produkt von Drehzahl und
Drehmoment. Diese abgegebene Leistung kann am Ausgang des Reglers mit einer Leis-
tungsgrenze 739 und Leistungsgrenze generatorisch 740 begrenzt werden. Die Leis-
tungsgrenzen werden in Kilowatt eingegeben.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
728 | Grenzstrom 0,0A U-Trun U-Trun
729 | Grenzstrom generator. Betrieb -0,1 A U-Irun U-Irun
730 | Grenze Drehmoment 0,00 % 650,00 % 650,00 %
731 | Grenze Drehmoment generatorisch 0,00 % 650,00 % 650,00 %
732 | Obergrenze P-Teil Drehmoment 0,00 % 650,00 % 100,00 %
733 [ Untergrenze P-Teil Drehmoment 0,00 % 650,00 % 100,00 %
739 | Leistungsgrenze 0,00 kW 2-U-Prun 2-U-Prun
740 | Leistungsgrenze generatorisch 0,00 kW 2-U-Prun 2-U-Prun
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Linkslauf M Rechtslauf

Grenze Drehmoment
generatorisch 731

\

\ Grenze Drehmoment 730

. Generator | Motor :
Motor | Generator :  p

Grenze Drehmoment
generatorisch 731

Grenze Drehmoment 730 e —

. x [/Z
Drehzahl begrenzt durch
Maximale Frequenz 419

Betriebsart 720 = 1 - Grenzen motorisch / generat.

18.5.4.2 Grenzwertquellen

Alternativ zur Begrenzung der Ausgangswerte durch einen Festwert ist auch die Verknlpfung mit einer
analogen EingangsgroBe moglich. Der Analogwert ist Uiber die Parameter Minimaler Prozentsollwert
518, Maximaler Prozentsollwert 519 begrenzt, aber berlicksichtigt nicht die Steigung Prozentwer-
trampe 477 des Prozentsollwertkanals.

Die Zuordnung erfolgt fiir die drehmomentbildende Stromkomponente Isq mit Hilfe der Parameter
Quelle 1sg-Grenzwert motorisch 734 und Quelle 1sg-Grenzwert generat. 735.

Die Quellen fiir die Drehmomentgrenzen sind (iber den Parameter Quelle Drehmomentgrenze motor.
736 und Quelle Drehmomentgrenze generat. 737 wahlbar.

Die Quelle ist der Multifunktionseingang 1 in analoger Be-
triebsart 452.

Folgefrequenzeingang |Das Frequenzsignal am Folgefrequenzeingang entsprechend
(F3) der Betriebsart 496.

Die gewahlten Parameterwerte zur Begrenzung des Dreh-
zahlreglers werden beriicksichtigt.

ﬂ Die gewahlten Grenzwerte und Verkniipfungen mit verschiedenen Grenzwertquellen sind

101 -  Analogeingang MFI1A

105 -

110 - Festgrenzwert

in den Konfigurationen datensatzumschaltbar. Die Nutzung der Datensatzumschaltung
erfordert die Priifung der jeweiligen Parameter.

18.5.4.3 Nachstellzeit Drehzahlnachfiihrung

Fir die Drehzahlnachfiihrung und zur Erhéhung der Drehzahlgenauigkeit kann Gber den Parameter
Nachstellzeit Drehzahlnachf. 515 der integrierende Teil der Drehzahlregelung eingestellt werden. Die
Einstellung ist wirksam in den Betriebsarten ,4 - Drehzahlnachfuehrung DG 1" und ,,5 - Drehzahlnach-
fuehrung DG 2" flir den Parameter Drehzahlistwertquelle 766.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
515 | Nachstellzeit Drehzahlnachf. 1ms 60 000 ms 5000 ms
18.5.5 Beschleunigungsvorsteuerung

Die Beschleunigungsvorsteuerung ist in den drehzahlgeregelten Konfigurationen aktiv und tber den
Parameter Betriebsart 725 aktivierbar.
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0- Aus Das Regelverhalten wird nicht beeinflusst.
1- Ein Entsprechend der Grenzwerte ist die Beschleunigungsvorsteuerung aktiv.

Die parallel zum Drehzahlregler geregelte Beschleunigungsvorsteuerung verringert die Reaktionszeit
des Antriebssystems auf eine Sollwertédnderung. Die Mindestbeschleunigungszeit definiert die Ande-
rungsgeschwindigkeit des Drehzahlsollwerts, ab dem ein fiir die Beschleunigung des Antriebs notwen-
diges Moment vorgesteuert wird. Das Beschleunigen der Masse ist von der Mech. Zeitkonstante 727
des Systems abhangig. Der aus der Steigung des Sollwerts und dem Multiplikationsfaktor des benétig-
ten Drehmoments berechnete Wert, wird zum Ausgangssignal des Drehzahlreglers hinzu addiert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
726 | Mindestbeschleunigung 0,1 Hz/s 6500,0 Hz/s 1,0 Hz/s
727 | Mech. Zeitkonstante 1 ms 60000 ms 10 ms

Zur optimalen Einstellung wird die Beschleunigungsvorsteuerung eingeschaltet und die mechanische
Zeitkonstante auf den Minimalwert eingestellt. Der Ausgangswert des Drehzahlreglers wird wahrend
der Beschleunigungsvorgange mit der Mindestbeschleunigungszeit verglichen. Die Frequenzrampe ist
auf den groBten im Betrieb vorkommenden Wert einzustellen, bei dem der Ausgangswert des Dreh-
zahlreglers noch nicht begrenzt wird. Nun wird der Wert der Mindestbeschleunig 726 auf die Halfte
der eingestellten Beschleunigungsrampe eingestellt, damit sichergestellt ist, dass die Beschleuni-
gungsvorsteuerung aktiv wird. Die Beschleunigungsvorsteuerung wird nun durch Anheben der Mech.
Zeitkonstante 727 solange gesteigert, bis der Ausgangswert der zeitlichen Anderung des Antriebs
wahrend der Beschleunigungsvorgange entspricht.

18.5.6 Feldregler

Die Regelung der flussbildenden Stromkomponente erfolgt durch den Feldregler. Die gefiihrte Inbe-
triebnahme optimiert die Parameter des Feldreglers durch Messung der Zeitkonstanten und Magneti-
sierungskurve des angeschlossenen Asynchronmotors. Die Parameter des Feldreglers sind so gewahlt,
dass sie in den meisten Anwendungsfallen unverdndert verwendet werden kdnnen. Der proportionale
und integrierende Teil des Feldreglers sind Uber die Parameter Verstarkung 741 und Nachstell-
zeit 742 einstellbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
717 | Flusssollwert 0,01% 300,00% 100,00%
741 | Verstarkung 0,0 100,0 5,0
742 | Nachstellzeit 0,0 ms 1000,0 ms 100,0 ms

Beachten Sie, dass alle Anderungen am Feldregler nur im Grunddrehzahlbereich durchgefiihrt werden
sollen.

Ist eine Optimierung des Feldreglers notwendig, setzen Sie die Nachstellzeit Feldregler 742 = akt.
Rotorzeitkonstante 227 / 2, also auf die Halfte der Rotorzeitkonstanten. In den meisten Anwendungs-
fallen ist diese Anderung bereits ausreichend.

Ist eine weitere Optimierung notwendig, fiihren Sie bitte folgende Schritte durch:

Stellen Sie zundchst die Ausgangsfrequenz (z.B. liber den Frequenzsollwert) so ein, dass der Istwert
Modulation 223 = 80...90 % Aussteuerungssollwert 750 entspricht.

Andern Sie nun den Parameter Flusssollwert 717 von 100 % auf 90 %. Oszillographieren Sie dabei
die StellgroBe Iss. Der Signalverlauf des flussbildenden Stroms I sollte nach einer Uberschwingung
den stationaren Wert, ohne zu oszillieren, erreichen.

Passen Sie die Parameter Verstarkung 741 und Nachstellzeit Feldregler 742 entsprechend den Ap-
plikationsanforderungen an.
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Andern Sie den Flusssollwert 717 wieder auf 100 % und wiederholen Sie den Flusssollwertsprung,
wihrend Sie die Anderungen mit der Oszillograhpie analysieren kdnnen. Wiederholen Sie diese Schrit-
te falls notwendig.

Ist fiir die Anwendung ein schneller Ubergang in die Feldschwéchung notwendig, sollte die Nachstell-
zeit verkleinert werden.

Wahlen Sie f'L_i_r eine gute Dynamik die Verstarkung 741 des Reglers relativ groB. Beachten Sie, dass
ein erhéhtes Uberschwingen bei der Regelung einer Last mit Tiefpassverhalten, wie zum Beispiel einer
Asynchronmaschine, fiir ein gutes Regelverhalten notwendig ist.

Der Parameter Reduktionsfaktor Fluss 778 reduziert den Stillstandsstrom, wenn ein Auslaufverhalten
mit der Funktion ,Halten™ gewahlt ist. Dieses Auslaufverhalten ist gewahlt, wenn der Parameter Be-
triebsart 630 auf 2x (20 ... 27 — ,R->0, Halten, ... ) oder x2 (2, 12, 22, 32, 42, 52, 62,72 —,, ..., R-
>0, Halten") eingestellt ist. Das Auslaufverhalten ist im Kapitel 13.2 "Auslaufverhalten" beschrieben.

In diesen Betriebsarten wirkt die Einstellung fiir Reduktionsfaktor Fluss 778, sobald die im Parameter
Haltezeit Stopfunktion 638 eingestellte Zeit abgelaufen ist. Der resultierende Fluss im Stillstand wird
aus den Faktoren Flussollwert 717 und Reduktionsfaktor Fluss 778 berechnet. Nach einem Startbe-
fehl startet der Antrieb sofort und der Fluss steigt bei laufendem Antrieb bis zum Flussollwert.

Aufgrund des reduzierten Flusses wird beim Start eine erhdhte drehmomentbildende Stromkomponen-
te Isq bendtigt. Die Zeit, die benétigt wird, um den Flusssollwert zu erreichen, kann tiber den Parame-
ter Obergrenze Isd-Sollwert 743 beeinflusst werden. Dieser Parameter wird bei der gefiihrten Inbe-
triebnahme auf den Motornennstrom eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
778 | Reduktionsfaktor Fluss 20,00% 100,00% 100,00%

18.5.6.1 Begrenzung Feldregler

Das Ausgangssignal des Feldreglers, die integrierende und proportionale Komponente werden (ber die
Parameter Obergrenze Isd-Sollwert 743 bzw. Untergrenze Isd-Sollwert 744 begrenzt. Die gefiihrte
Inbetriebnahme hat den Parameter Obergrenze Isd-Sollwert 743 entsprechend dem Parameter Be-
messungsstrom 371 eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
743 | Obergrenze Isd-Sollwert 0 U-Trun Trun
744 | Untergrenze Isd-Sollwert - Trun Trun 0,0

Die Grenzen des Feldreglers definieren neben dem maximal auftretenden Strom die dynamischen
Eigenschaften der Regelung. Die Ober- und Untergrenze begrenzen die Anderungsgeschwindigkeit
vom Maschinenfluss und dem daraus resultierenden Drehmoment. Insbesondere der Drehzahlbereich
oberhalb der Nennfrequenz sollte fiir die Anderung der flussbildenden Komponente beachtet werden.
Die Obergrenze ist aus dem Produkt des eingestellten Magnetisierungsstroms und dem Korrekturfak-
tor Flusssollwert 717 abzuschétzen, wobei die Grenze den Uberlaststrom des Antriebs nicht (iber-
schreiten darf.

18.5.7 Aussteuerungsregler

Der als I-Regler ausgefiihrte Aussteuerungsregler passt den Ausgangswert des Frequenzumrichters
automatisch dem Maschinenverhalten im Grunddrehzahlbereich und im Feldschwéchbereich an. Uber-
schreitet die Aussteuerung den mit Parameter Aussteuerungssollwert 750 eingestellten Wert, werden
die feldbildende Stromkomponente und damit der Fluss in der Maschine reduziert.

Um die zur Verfiigung stehende Spannung mdglichst gut auszunutzen, wird die Gber den Parameter
Betriebsart 753 gewdhlte GroBe ins Verhadltnis zur Zwischenkreisspannung gesetzt. Das heiBt, bei
einer hohen Netzspannung steht auch eine hohe Ausgangsspannung zur Verfiigung, der Antrieb er-
reicht erst spater den Feldschwachbereich und bringt ein héheres Drehmoment auf.
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Die Aussteuerung wird aus dem Verhaltnis von drehmomentbilden-
0 - Usqg-Regelung der Spannungskomponente Usq zur Zwischenkreisspannung berech-
net.

Die Aussteuerung wird aus dem Verhaltnis von Spannungsbetrag zur
Zwischenkreisspannung berechnet.

1 - U-Betragsregelung

Der integrierende Teil des Aussteuerungsreglers ist (iber den Parameter Nachstellzeit 752 einstellbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
750 | Aussteuerungssollwert 3,00 % 105,00 % 102,00 %
752 | Nachstellzeit 0,0 ms 1000,0 ms 10,0 ms

Die prozentuale Einstellung des Aussteuerungssollwert 750 ist im Wesentlichen von der Streuindukti-
vitat der Maschine abhangig. Die Werkseinstellung ist so gewahlt, dass in den meisten Fallen die ver-
bleibende Differenz von 5% als Stellreserve fiir den Stromregler ausreicht. Fiir die Optimierung der
Reglerparameter wird der Antrieb mit einer flachen Rampe bis in den Bereich der Feldschwachung
beschleunigt, so dass der Aussteuerungsregler eingreift. Die Grenze wird Uber den Parameter Aus-
steuerungssollwert 750 eingestellt. Dann kann durch Verandern des Aussteuerungssollwerts (Um-
schalten zwischen 95% und 50%) der Regelkreis jeweils mit einer Sprungfunktion angeregt werden.
Mit Hilfe einer oszillographierten Messung der flussbildenden Stromkomponente am Analogausgang
des Frequenzumrichters kann der Einregelvorgang des Aussteuerungsreglers bewertet werden. Der
Signalverlauf des flussbildenden Stroms Iss sollte nach einer Uberschwingung den stationdren Wert,
ohne zu oszillieren, erreichen. Ein Oszillieren des Stromverlaufs kann (ber eine VergréBerung der
Nachstellzeit gedampft werden. Der Parameter Nachstellzeit 752 sollte ungefdhr dem Istwert akt.
Rotorzeitkonstante 227 entsprechen.

18.5.7.1 Begrenzung Aussteuerungsregler

Das Ausgangssignal des Aussteuerungsreglers ist der interne Flusssollwert. Der Reglerausgang und
der integrierende Teil werden (iber den Parameter Untergrenze Imr-Sollwert 755, bzw. dem Produkt
aus Bemessungsmagnetisierungsstrom 716 und Flussollwert 717, begrenzt. Der die obere Grenze
bildende Parameter Magnetisierungsstrom ist auf den Bemessungswert der Maschine einzustellen. Fir
die Untergrenze sollte ein Wert gewahlt werden, der auch im Feldschwachbereich einen ausreichen-
den Fluss in der Maschine aufbaut. Die Begrenzung der Regelabweichung am Eingang des Aussteue-
rungsreglers verhindert ein mogliches Schwingen des Regelkreises bei LaststéBen. Der Parameter
Begrenzung Regelabweichung 756 wird als Betrag vorgegeben und wirkt als positiver und auch als
negativer Grenzwert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
755 | Untergrenze Imr-Sollwert 0,01 -Trun U-Trun 0,01-Trun
756 | Begrenzung Regelabweichung 0,00 % 100,00 % 10,00 %
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19 Sonderfunktionen

Die frei konfigurierbaren Funktionen der jeweiligen Steuer- und Regelverfahren ermdglichen einen
weiten Anwendungsbereich der Frequenzumrichter. Die Integration in die Anwendung wird durch
Sonderfunktionen erleichtert.

19.1 Pulsweitenmodulation

Die Motorgerdusche kénnen durch Umschalten des Parameters Schaltfrequenz 400 reduziert werden.
Eine Reduzierung der Schaltfrequenz sollte, fiir ein sinusférmiges Ausgangssignal, maximal bis zu
einem Verhaltnis 1:10 zur Frequenz des Ausgangssignals erfolgen. Die maximal mdgliche Schaltfre-
quenz ist von der Antriebsleistung und den Umgebungsbedingungen abhangig. Die notwendigen tech-
nischen Daten kdnnen der entsprechenden Tabelle und den Diagrammen zum Geratetyp entnommen
werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
400 | Schaltfrequenz 2 kHz 16 kHz 2 khz B
’ 4 kHz 2

Die werkseitige Einstellung des Parameters Schaltfrequenz 400 ist von dem gewahlten Parameter
Konfiguration 30 abhangig:

1) Konfigurationen 1xx
2) Konfigurationen 2xx / 4xx

Die Warmeverluste steigen proportional zum Lastpunkt des Frequenzumrichters und der Schaltfre-
quenz. Die automatische Reduktion passt die Schaltfrequenz an den aktuellen Betriebszustand des
Frequenzumrichters an, um die fiir die Antriebsaufgabe nétige Ausgangsleistung bei groBtmoglicher
Dynamik und geringer Gerauschbelastung zur Verfiigung zu stellen.

Die Anpassung der Schaltfrequenz erfolgt zwischen den mit den Parametern Schaltfrequenz 400 und

Min. Schaltfrequenz 401 einstellbaren Grenzen. Ist die Min. Schaltfrequenz 401 groBer oder gleich
der Schaltfrequenz 400 wird die automatische Reduktion deaktiviert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
401 | Min. Schaltfrequenz 2 kHz 16 kHz 2 kHz

Die Anderung der Schaltfrequenz erfolgt in Abhangigkeit von der Abschaltgrenze Kiihlkérpertempera-
tur und dem Ausgangsstrom. Die Temperaturgrenze, bei deren Uberschreitung die Schaltfrequenz
reduziert wird, kann mit dem Parameter Reduktionsgrenze Tk 580 eingestellt werden. Unterschreitet
die Kihlkdrpertemperatur die mit dem Parameter Reduktionsgrenze Ti/Tk 580 eingestellte Schwelle
um 5 °C, wird die Schaltfrequenz stufenweise wieder angehoben.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
580 | Reduktionsgrenze Ti/Tk -25 °C 0°C -4 °C

Der Grenzwert flir die Schaltfrequenzreduktion wird von den Intelligenten Stromgren-

zen in Abhangigkeit von der gewahlten Betriebsart 573 und dem Ausgangsstrom be-

einflusst. Sind diese ausgeschaltet oder stellen diese den vollen Uberlaststrom zur Ver-
fiigung, erfolgt die Schaltfrequenzreduktion, wenn der Ausgangsstrom den Grenzwert
von 87,5% des Langzeit-Uberlaststroms (60 s) ibersteigt. Die Schaltfrequenz wird
erhéht, wenn der Ausgangsstrom unter den Nennstrom der nachst hdheren Schaltfre-
quenz sinkt.
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19.2 Liifter

Die Einschalttemperatur des Kiihlkérperliifters wird mit dem Parameter Einschalttemperatur 39 einge-
stellt.

Liegt am Frequenzumrichter Netzspannung an und Uberschreitet die Kiihlkérpertemperatur den einge-
stellten Temperaturwert, schaltet der Kihlkorperlifter ein. Unabhéngig von dem Parameter Einschalt-
temperatur 39 ist der Kihlkorperllfter in Betrieb, wenn bei eingeschalteten und freigegebenen Fre-
quenzumrichter das Startsignal angelegt wird.

Zum Gerateschutz wird bei Erreichen einer internen Temperatur-Abschaltschwelle ein
Geratefehler ausgelost.

Unterschreitet die Kiihlkérpertemperatur den eingestellten Temperaturwert um 5 °C oder wird bei
eingeschaltetem Kihlkdrperliifter die Reglerfreigabe gesperrt, wird bei erreichter Mindest-
Einschaltdauer der Kiihlkdrperliifter ausgeschaltet.

Die Mindest-Einschaltdauer des Kiihlkérperliifters ist gerdteintern auf 1 Minute fest eingestellt. Sinkt
die Temperatur unter die Einschalttemperatur 39 wahrend dieser Zeit wird der Kiihlkorperliifter so-
lange weiter betrieben bis die Mindest-Einschaltdauer erreicht ist.

Die Betriebsart 43 fiir Digitalausgange ermdglicht zusatzlich die Steuerung eines externen Liifters.
Uber den Digitalausgang wird der externe Liifter eingeschaltet, wenn die Reglerfreigabe und Start
Rechtslauf oder Start Linkslauf eingeschaltet sind oder die Einschalttemperatur 39 fiir den internen
Liifter erreicht wurde.

Die Mindest-Einschaltdauer des externen Liifters betragt wie beim internen Kiihlkérperliifter 1 Minute.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
39 | Einschalttemperatur 0 °C 60 °C 30 °C

19.3 Bussteuerung

Den Frequenzumrichter spannungslos schalten und gegen Wiedereinschalten sichern.
Die Spannungsfreiheit priifen.

Erst wenn die Zwischenkreiskondensatoren entladen sind, darf am Gerdt gearbeitet
werden. Die Wartezeit betragt bei den BaugroBen 1 bis 7 mindestens 3 Minuten .

Die Netz-, Gleichspannungs- und Motorklemmen kénnen auch nach der Freischaltung
des Frequenzumrichters gefahrliche Spannungen flihren.

ﬂ Das Steuern des Antriebs erfordert zur Freigabe des Leistungsteils die Beschaltung der

Digitaleingange S1IND/STOA und S7IND/STOB.

Die Frequenzumrichter sind zur Datenkommunikation durch verschiedene Optionen erweiterbar und
lassen sich dadurch in ein Automations- und Steuerungssystem integrieren. Die Parametrierung und
Inbetriebnahme kann Uber die optionale Kommunikationskarte, die Bedieneinheit oder den Schnittstel-
lenadapter erfolgen.

Der Parameter Local/Remote 412 definiert das Betriebsverhalten und ermdglicht die Auswahl zwi-
schen der Steuerung Uber Kontakte bzw. Bedieneinheit und/oder der Schnittstelle.

0- Steuerung Uber Kon- | Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Drehrich-
takte tung erfolgen liber Digitalsignale.
Steuerung iiber Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Drehrich-
1- 9 tung erfolgen tber die DRIVECOM Statemachine der Kommuni-
Statemachine ; .
kationsschnittstelle.
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Steuerung uber Re-

Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Drehrich-

2 - mote-Kontakte E(L;Eg”erfolgen Uber Logiksignale durch das Kommunikationspro-
3. St. Keypad, Drehr. Start und Stopp kommen von der Bedieneinheit und Vorgabe der
Kontakte Drehrichtung lber Digitalsignale.
St. KP oder Kont Die Befehle Start und Stopp kommen von der Bedieneinheit oder
4 - ) Y Uber Digitalsignale. Die Vorgabe der Drehrichtung nur mit Hilfe
Drehr. Kont. 2
der Digitalsignale.
5. St. 3-Leiter, Drehr. 3-Leiter; Steuerung der Drehrichtung und des Signals 3-Leiter-
Kont. Steuerung 87 liber Kontakte.
13 - Steuerung Keypad, Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Drehrich-
Drehr. Keypad tung erfolgen Uber die Bedieneinheit.
Die Befehle Start und Stopp kommen von der Bedieneinheit oder
14 - ﬁt' KP + Kont., Drehr. Uber Digitalsignale. Die Vorgabe der Drehrichtung nur mit Hilfe
eypad SRR
der Bedieneinheit.
20 - St. Kontakte, nur Die Befehle Start und Stopp erfolgen lber Digitalsignale. Vorga-
Rechtslauf be der Drehrichtung ist fest, nur Rechtslauf.
23 - St. Keypad, nur Die Befehle Start und Stopp erfolgen lber die Bedieneinheit.
Rechtslauf Vorgabe der Drehrichtung fest, nur Rechtslauf.
St. Kont. + KP. nur Die Befehle Start und Stopp kommen von der Bedieneinheit oder
24- ' ! uber Digitalsignale. Die Vorgabe der Drehrichtung ist fest, nur
Rechtslauf
Rechtslauf.
30 bis 34 Betriebsarten 20 bis 24, Drehrichtung nur Linkslauf.
Die Befehle Start und Stopp erfolgen (iber die Bedieneinheit. Die
43 - itp KP, Drehr. Kont. + Vorgabe der Drehrichtung kommt von der Bedieneinheit oder
Uber Digitalsignale.
44 - St. Kont.+KP, Drehr. |Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der Drehrich-
Kont.+KP tung kommen von der Bedieneinheit oder Uber Digitalsignale.
St. 3-Leiter + KP 3-Leiter und Bedieneinheit; Steuerung der Drehrichtung und des
46 - ) 4 Signals 3-Leiter-Steuerung 87 lber Kontakte oder Bedienein-

Drehr. Kont. + KP

heit.

B

Wird die Betriebsart bei laufendem Antrieb gewechselt, stoppt der Antrieb nicht, wenn
in der neu eingestellten Betriebsart kein Stopp-Befehl anliegt.

19.4 Bremschopper und Bremswiderstand

Die Frequenzumrichter sind werkseitig mit einem Bremschopper-Transistor ausgestattet. Der An-
schluss des externen Bremswiderstandes erfolgt an den Klemmen Rb1 und Rb2. Der Parameter Trig-
gerschwelle 506 definiert die Einschaltschwelle des Bremschoppers. Die generatorische Leistung des
Antriebs, die zum Anstieg der Zwischenkreisspannung fiihrt, wird oberhalb der durch den Parameter
Triggerschwelle 506 definierten Grenze durch den externen Bremswiderstand in Warme umgesetzt.

Nr. Beschreibung ACU Min. Max. Werkseinst.
201 22 Vv Vv
0 5,0 1000,0 V 390,0
506 | Triggerschwelle 401 425,0 V /80,0 V
9 501 | 9250V | 1050,0 V 800,0 V
601 12250V | 1400,0V 1150,0 V

Der Parameter Triggerschwelle 506 ist so einzustellen, dass dieser zwischen der maximalen Zwi-
schenkreisspannung, die das Netz erzeugen kann, und der maximal zuldssigen Zwischenkreisspan-
nung des Frequenzumrichters liegt.

Upe, ‘1,142 <Udg. < Ud
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Wenn der Parameter Triggerschwelle 506 groBer als die maximal zuldssige Zwischenkreisspannung
eingestellt wird, kann der Bremschopper nicht aktiv werden, der Bremschopper ist ausgeschaltet.

Liegt der eingestellte Wert des Parameters Triggerschwelle 506 unter der Zwischenkreisspannung die
das Netz erzeugt, erfolgt die Fehlermeldung F0705 (Kapitel 21.1.1 "Fehlermeldungen") mit dem Start-
befehl an den Frequenzumrichter.

Uberschreitet die Zwischenkreisspannung einen bestimmten Schwellenwert, erfolgt die Fehlermeldung
F0700 (siehe Kapitel 21.1.1 "Fehlermeldungen"). Der Schwellenwert ist abhangig von der Gerdtereihe:
- Geratereihe ACU 201: 400 V
— Geratereihe ACU 401: 800 V
- Geratereihe ACU 501: 900 V
— Geratereihe ACU 601: 1200 V

Die Abtastzeit der Funktion betrdgt 125 ps. Der Bremschopper bleibt nach Uberschreiten der einge-
stellten Triggerschwelle mindestens 125 ps eingeschaltet, auch wenn innerhalb dieser Zeit die Trig-
gerschwelle wieder unterschritten wird.

Ud A
Triggerschwelle 506 |------- N

—~+V

Bremschopper

EIN
AUS

Y
) 4

125 s

19.4.1 Dimensionierung des Bremswiderstandes
WARNUNG

Der Anschluss eines Bremswiderstandes ist entsprechend den Anweisungen und Si-
A cherheitshinweisen im Kapitel 7.4.4 "Anschluss eines Bremswiderstandes" vorzuneh-

men.

Fir die Dimensionierung missen folgende Werte bekannt sein:

—  Spitzenbremsleistung Py spitze in W
- Widerstandswert Ry in Q

— Einschaltdauer ED in %

e Berechnung der Spitzenbremsleistung Pb Spitze

Pbspie = Spitzenbremsleistung in W
( 2 2) ] Tragheitsmoment des Antriebssystems in kgm?
J-\n," —n,

b Spitze — 182 N1 = Drehzahl des Antriebssystems vor dem Bremsvorgang in min
" = Drehzahl des Antriebssystems nach dem Bremsvorgang in min™
to = Bremszeitin s

e Berechnung des Widerstandswertes Rb

UdBC2 Rob = Widerstandswert in Q
R, = P Ud Bc = Einschaltschwelle in V
bSpitze Pospize = Spitzenbremsleistung in W
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Die Einschaltschwelle Uq sc ist die Zwischenkreisspannung, bei welcher der Bremswiderstand einge-
schaltet wird. Die Einschaltschwelle ist wie oben beschrieben iiber den Parameter Triggerschwelle
506 cinstellbar.

VORSICHT

Der Widerstandswert des auszuwahlenden Bremswiderstandes darf den minimalen
/A\ Wert Romin -10% nicht unterschreiten. Die Werte fiir Romin sind im Kapitel

5 "Technische Daten" aufgelistet.

Liegt der Wert des berechneten Bremswiderstandes Ry zwischen zwei Werten innerhalb einer Wider-
standsnormreihe, ist der kleinere Widerstandswert auszuwdahlen.

e Berechnung der Einschaltdauer ED

t, ED =  Einschaltdauer
ED=-—2 .
t, to = Bremszeit
tz =  Spieldauer

Beispiel:
tb=48s,tz=1205s

= > ED = t—b =0,4=40%

. .

Fir gelegentliches kurzzeitiges Bremsen liegen typische Werte der Einschaltdauer ED bei 10% und fiir
langen Bremsbetrieb (> 120 s) bei 100%. Fir haufiges Bremsen und Beschleunigen empfiehlt es sich,
die Einschaltdauer ED nach obiger Formel zu berechnen.

Mit den errechneten Werten fiir Py spize, Ro und ED kann die widerstandsspezifische erforderliche Dau-
erleistung bei Widerstandsherstellern erfragt werden.

19.5 Motorschutz

Der Schutz des Motors gegen unzuldssige Erwdrmung macht Uberwachungsmechanismen notwendig,
die eine drohende thermische Uberlastung rechtzeitig erkennen um somit eine mégliche Schadigung
des Motors zu verhindern. Der thermische Zustand eines Motors ist liber verschiedene Wege erfass-
bar.

1. Direkte Uberwachung durch Temperaturfiihler in der Wicklung (sieche Kapitel 19.5.1
"Motorschutzschalter")
- PTC
- KTY
- PT1000
— Thermokontakt
2. Indirekte Uberwachung der Motortemperatur
—  Uberwachung des Motorstromes anhand der K- Kennlinie eines integrierten Motorschutz-
schalters
— Thermokontakt
— Nachbildung der Motorerwarmung durch Einbeziehung temperaturrelevanter Faktoren
Uber ein mathematisches Modell It
Die Wahl der thermischen Uberwachung wird im Wesentlichen von der Art und den Betriebsbedingun-
gen des Motors bestimmt. Fir einen sicheren Motorschutz reicht grundsatzlich eine der vorhandenen
Mdglichkeiten aus. Eine Kombination aus jeweils einer der beiden Gruppen und deren zeitgleiche Aus-
fuhrung ist mdglich.

19.5.1 Motorschutzschalter

Motorschutzschalter dienen dem Schutz eines Motors und seiner Zuleitung vor Uberhitzung durch
Uberlast. Je nach Hohe der Uberlast dienen sie mit ihrer schnellen Auslésung als Kurzschlussschutz
und gleichzeitig mit ihrer langsamen Abschaltung als Uberlastschutz.
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Im Handel sind konventionelle Motorschutz-

schalter fiir unterschiedliche Anwendungen 2h||
mit verschiedenen Ausldsecharakteristiken 100
(L, G/U, R und K), gemaB nebenstehendem Tdﬂ
Diagramm, erhdltlich. Da Frequenzumrichter <
in den meisten Fallen zur Speisung von Mo- E 10 t
toren genutzt werden, die wiederum als = 4
Betriebsmittel mit sehr hohen Anlaufstrémen \
eingestuft werden, ist in dieser Funktion 1 \\ \\
ausschlieBlich die K-Charakteristik realisiert. 40
= 2 \

Ent der Arbeitsweise eines konventio- 5 N

gegen der Arbeitsweise eines konventio- 3 5
nellen Motorschutzschalters, der bei Errei- &3 %
chen der Ausléseschwelle sofort das zu 2 /‘W\\‘
schiitzende Betriebsmittel freischaltet, bietet T %
diese Funktion die Mdoglichkeit statt einer
sofortigen Abschaltung eine Warnmeldung 200
auszugeben. S RI L K

2 50 7
Der Nennstrom des Motorschutzschalters == 20 §
bezieht sich auf den Motorbemessungs- = \
strom, der mit dem Parameter Bemessungs- Lﬁ Ny
strom 371 des jeweiligen Datensatzes vor- 9.
152 3 5 10 30

gegeben wird.

Die Nennwerte des Frequenzumrichters bei
der Dimensionierung der Anwendung ent-
sprechend berticksichtigen.

x Nennstrom ——»

Die Funktion des Motorschutzschalters ist datensatzumschaltbar. Damit kénnen an einem Frequenzu-
mrichter unterschiedliche Motoren betrieben werden. Fiir jeden Motor kann somit ein eigener Motor-

schutzschalter existieren.

Fir den Betriebsfall, dass ein Motor am Frequenzumrichter betrieben wird, fir den einige Einstellgro-
Ben, wie z. B. Minimal- und Maximalfrequenz Uber die Datensatzumschaltung veréndert werden, darf
nur ein Motorschutzschalter vorhanden sein. Diese Funktionalitdt kann durch Wahl des Parameters

Betriebsart 571 fur den Einzelmotorbetrieb oder Mehrmotorenbetrieb differenziert werden.

0 - Aus Die Funktion ist deaktiviert.
K-Char.. Mehrmotorb In jedem der vier Datensatze werden die Bemessungswerte
1- Y | Uberwacht. Die Uberlastung des Antriebs wird durch Fehlerab-
Fehlerabsch. " " ;
schaltung "F0401" vermieden.
K-Char.. Einzelmotor Die Bemessungswerte im ersten Datensatz werden unabhéangig
2 - Fehlera{)sch " | vom aktiven Datensatz verwendet. Die Uberlastung des An-
) triebs wird durch Fehlerabschaltung "F0401" vermieden.
In jedem der vier Datensétze werden die Bemessungswerte
K-Char., Mehrmotorb., | I ) . .
11 - Warnmeldun Uiberwacht. Die Uberlastung des Antriebs wird durch eine
9 Warnmeldung "A0200" signalisiert.
; Die Bemessungswerte im ersten Datensatz werden unabhangig
K-Char., Einzelmotor, . T
22 - Warnmeldun vom aktiven Datensatz verwendet. Die Uberlastung des An-
9 triebs wird durch eine Warnmeldung "A0200" signalisiert.
2 i -
42 - L1 Einzelmotor, Feh- | oo oitel 19.5.2
lerabsch.
2
51- 12t Mehrmotorb., siehe Kapitel 19.5.2
Warnmeldung
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12t, Einzelmotor,
Warnmeldung
I2t, Mehrmotorb.,
61 - Warnm. u. Fehlerab- |siehe Kapitel 19.5.2

sch.

12t, Einzelmotor,
62 - Warnm. u. Fehlerab- |siehe Kapitel 19.5.2

sch.

K-Char., Mehrmotorb.,
101 - Fehlerabsch.,

speichernd

K-Char., Einzelmotor,
102 - Fehlerabsch., Wie Betriebsarten 1, 2, 11 oder 22.

speichernd Zusétzlich wird der integrierte Strom iiber die Zeit beim Aus-

K-Char., Mehrmotorb., |schalten des Gerates abgespeichert und beim Wiedereinschal-
111 - Warnmeldung, ten auf den zuvor gespeicherten Wert gesetzt.

speichernd

K-Char., Einzelmotor,
122 - Warnmeldung,
speichernd

52 - siehe Kapitel 19.5.2

Parameter Betriebsart 571 = 1, 11, 101 oder 111

Im Mehrmotorenbetrieb wird davon ausgegangen, dass zu jedem Datensatz ein zugehdriger Motor
genutzt wird. Dazu werden jedem Datensatz ein Motor und ein Motorschutzschalter zugeordnet. In
dieser Betriebsart werden die Bemessungswerte des aktiven Datensatzes Uberwacht. Nur in dem je-
weils durch den Datensatz aktivierten Motorschutzschalter, wird der aktuelle Ausgangsstrom des Fre-
quenzumrichters berilcksichtigt. In den Motorschutzschaltern der anderen Datensdtze wird mit dem
Strom Null gerechnet, wodurch die thermischen Abklingvorgange beriicksichtigt werden. In Verbin-
dung mit der Datensatzumschaltung verhdlt sich die Funktion der Motorschutzschalter wie wechsel-
weise an das Netz geschaltete Motoren mit eigenen Schutzschaltern.

In den Betriebsarten 101 sowie 111 wird zusatzlich der integrierte Strom (ber die Zeit beim Ausschal-
ten des Gerdtes abgespeichert und beim Wiedereinschalten auf den zuvor gespeicherten Wert gesetzt.

Parameter Betriebsart 571 = 2, 22, 102 oder 122

Im Einzelmotorbetrieb ist nur ein Motorschutzschalter aktiv, der den Ausgangsstrom des Frequenzum-
richters Uberwacht. Bei einer Datensatzumschaltung werden lediglich die Abschaltgrenzen, die sich
aus den MaschinenbemessungsgréBen ableiten, umgeschaltet. Aufgelaufene thermische Werte wer-
den nach der Umschaltung weiter verwendet. Bei der Datensatzumschaltung ist darauf zu achten,
dass die Maschinendaten fiir alle Datensatze identisch vorgegeben werden. In Verbindung mit der
Datensatzumschaltung verhdlt sich die Funktion des Motorschutzschalters wie wechselweise an das
Netz geschaltete Motoren mit einem gemeinsamen Schutzschalter.

In den Betriebsarten 102 sowie 122 wird zusatzlich der integrierte Strom (ber die Zeit beim Ausschal-
ten des Gerates abgespeichert und beim Wiedereinschalten auf den zuvor gespeicherten Wert gesetzt.
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Parameter Betriebsart 571 = 101, 102, 111 oder 122.

Der interne Zustand des Motorschutzschalters wird resetfest gespeichert. Diese Einstellungen sind
bei regelmaBig auftretenden kurzen Netzausschaltungen zu verwenden. Dadurch wird der Motor-
schutz auch bei einem kurzzeitigen Netzausfall oder eines kurzzeitigen Ausschaltens fiir die Anwen-
dung korrekt beriicksichtigt.

Der Motorschutz, insbesondere selbstbeliifteter Motoren, wird durch eine prozentual zur Bemessungs-
frequenz einstellbaren Grenzfrequenz 572 verbessert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

572 | Grenzfrequenz 0% 300% 0%

Ausgangssignale

Digitale Signale melden das Ausldsen der Funktion ,Motorschutzschalter®.

180 - Warnung Motor- i‘ Das Ausldsen der Funktion ,Motorschutzschalter® entsprechend
14 - | schutz ‘2) ‘der Betriebsart 571 wird gemeldet.

1) Zur Verknlpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

In den Betriebsarten 101, 102, 111 und 122 sollte die eingestellte Funktion im Para-
meter Betriebsart 571 in allen Datensatzen gleich sein.

Bei der Berechnung der Auslosezeit wird der gemessene Ausgangsstrom in Betriebspunkten unterhalb
der Grenzfrequenz mit einem Faktor zwischen 1 und 2 bewertet.

Die Ermittlung dieses Faktors erfolgt in Abhangigkeit der Statorfrequenz. Damit wird die erhéhte
thermische Belastung eigenbellifteter Motoren im unteren Drehzahlbereich beriicksichtigt.

Die Tabelle enthalt auszugsweise die Faktoren fiir einen 50 Hz Motor.

< Grenzfrequenz 572

300% | 200% | 150% | 100% | 80% 60% 40% 20% 10%

vy 200% | 200% | 200% | 200% | 200% | 200% | 200% | 200% | 200%
I||5 188% | 182% | 177% | 168% | 162% | 153% | 139% | 114% | 100%
el l10 177% | 168% | 160% | 147% | 139% | 129% | 114% | 100% | 100%
% 20 160% | 147% | 137% | 122% | 114% | 106% | 100% | 100% | 100%
EJ_ 30 147% | 132% | 122% | 109% | 103% | 100% | 100% | 100% | 100%
LE 50 129% | 114% | 106% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100%
E 100 106% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100%

v | 150 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100% | 100%

19.5.2 Motorschutz durch I2t- Uberwachung

Die 12t Uberwachung bietet dem Anwender eine weitere Méglichkeit, den Motor gegen thermische
Uberlast zu schiitzen. Diese Form des Motorschutzes wird vorwiegend in der Servotechnik genutzt.

Beim Einsatz von Servo Synchronmotoren ist die 12t Uberwachung eine bewéhrte Alternative zum
Motorschutzschalter. Mittels Integration von temperaturbestimmenden messbaren bzw. bekannten
Motorparametern wird die Erwarmung (iber ein mathematisches Modell nachgestellt.

Uber Betriebsart 571 kann die I2t- Uberwachungsfunktion ausgewahlt werden.
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Die Einstellungen sind datensatzumschaltbar.
Die I2t Uberwachung erfolgt wie in der Abbildung dargestellt {iber (list/Inenn)2.

Die Giberwachte GréBe wird Uber ein PT1-Glied mit der thermischen Zeitkonstante des Stators bewer-
tet. Wenn der Ausgang des PT1-Glieds groBer 120% wird, dann wird eine Fehlermeldung ausgegeben
und der Umrichter schaltet ab. Die Schwelle von 120% verhindert, dass ein Uberschwingen zur sofor-
tigen Abschaltung fiihrt. Eine dauerhafte Uberschreitung der 100% Auslastung der Statorwicklung
sollte in der Applikation vermieden werden.

" PT1-Glied PT1-Glied
les (l_ll — - >120% (stator)
U L e A / . / T rier
]‘ | / > 9
L > 102% (Motor)
o 371 Therm. Zeitkonst Therm. Zeitkonst
Stator Motor
, — Warnung

P 415

Der Ausgang des ersten PT1-Gliedes ist mit dem Eingang des zweiten PT1-Gliedes verbunden, wel-
ches die thermische Zeitkonstante des Motors enthalt. Dieser Ausgang darf dauerhaft 100% betragen.
Das entspricht einer vollstandigen thermischen Auslastung des Motors. Werden 102% erreicht, schal-
tet der Umrichter mit einer Fehlermeldung ab. Beide Ausgdnge sind mit der einstellbaren Warngrenze
verkniipft.

Die 12t Auslastung des Motors wird mit den Bemessungswerten

47 - I2t, Einzelmotor, aus dem aktiven Datensatz {iberwacht. Bei Uberschreitung der
Fehlerabsch. fest eingestellten Fehlerschwelle von 100% wmotor (120% stator) €r-
folgt die Fehlerabschaltung ,F0401" vom aktiven Datensatz.
In jedem der vier Datensatze wird die 12t Auslastung der Motoren,
59 - I2t, Mehrmotorb., aus deren zugehdrigen Bemessungswerten, Uberwacht. Bei Errei-
Warnmeldung chen der eingestellten Warngrenze Motor 12t 615 erfolgt die
Warnmeldung ,,A0200" vom aktiven Datensatz.
Die I2t Auslastung des Motors wird mit den Bemessungswerten
57 - I2t, Einzelmotor, aus dem aktiven Datensatz lberwacht. Bei Erreichen der einge-
Warnmeldung stellten Warngrenze Motor 12t 615 erfolgt die Warnmeldung

,A0200" vom aktiven Datensatz.

In jedem der vier Datensatze wird die 12t Auslastung der Motoren,

aus deren zugehdrigen Bemessungswerten, Gberwacht. Bei Errei-
I2t, Mehrmotorb., chen der eingestellten Warngrenze Motor 12t 615 erfolgt die

61 - Warnm. u. Fehler- Warnmeldung ,,A0200". Bei Uberschreitung der fest eingestellten
absch. Fehlerschwelle von 100%wmotor (120%stator) erfolgt die Fehlerab-

schaltung ,,FO401". Beide Ereignisse werden vom aktiven Daten-

satz ausgeldst.

Die I2t Auslastung des Motors wird mit den Bemessungswerten
aus dem aktiven Datensatz liberwacht. Bei Erreichen der einge-
stellten Warngrenze Motor 12t 615 erfolgt die Warnmeldung
,A0200". Bei Uberschreitung der fest eingestellten Fehlerschwelle
von 100%motor(120% stator) erfolgt die Fehlerabschaltung ,F0401".
Beide Ereignisse werden vom aktiven Datensatz ausgeldst.

I2t, Einzelmotor,
62 - Warnm. u. Fehler-
absch.

Die thermische Zeitkonstante fiir den Motor liegt im Bereich zwischen einigen Minuten bis mehreren
Stunden. Dieser motorspezifische Parameter wird (iber thermische Zeitkonst. Motor 608 eingestellt.

Die thermische Zeitkontante des Stators ist wesentlich kleiner. Zum Schutz der Statorwicklung ist eine
zusatzliche Uberwachung erforderlich, welche durch die thermische Zeitkonst. Stator 609 festgelegt
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wird. Die Werte fiir die Zeitkonstanten kdnnen aus den jeweiligen Motor Datenbldttern enthommen
werden. Werden aufgrund fehlender Angaben geschatzte Werte fiir Zeitkonstanten verwendet, so
kann ein optimaler Motorschutz nicht gewahrleistet werden.

Eine Warngrenze bietet dem Anwender die Mdglichkeit, auf eine bevorstehende 12t- Fehlerabschaltung
zu reagieren. Mit Warngrenze Motor 12t 615 kann die Warnmeldung zwischen 6% und 100% der
thermischen Auslastung eingestellt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
608 | Thermische Zeitkonst. Motor 1 min 240 min 30 min
609 | Thermische Zeitkonst. Stator ls 600 s 15s
615 | Warngrenze Motor It 6% 100% 80%

Ausgangssignale
Digitale Signale melden das Auslésen der Funktion ,Motorschutzschalter.

i‘ Das Ausldsen der Funktion ,Motorschutzschalter™ entsprechend

180 - ‘Warnung Motor-
‘2) ‘der Betriebsart 571 wird gemeldet.

14 - ‘schutz

1) Zur Verknipfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

19.6 Keilriemeniiberwachung

Die kontinuierliche Uberwachung des Lastverhaltens, und somit der Verbindung zwischen Drehstrom-
maschine und Last, ist Aufgabe der Keilriemeniiberwachung. Der Parameter Betriebsart 581 definiert
das Funktionsverhalten, wenn der Wirkstrom 214 (geberloses Regelungsverfahren), bzw. die dreh-
momentbildende Stromkomponente Isq 216 (feldorientiertes Regelungsverfahren) die eingestellte
Triggergrenze lwirk 582 fiir eine Zeit groBer der parametrierten Verzdgerungszeit 583 unterschrei-
tet.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert.

1 - Warnung Unterschreitet der Wirkstrom den Schwellwert wird die Warnung
"A8000" angezeigt.

2 - Stérung Der Antrieb ohne Belastung wird mit der Fehlermeldung ,F0402"
abgeschaltet.

Die Fehler- und Warnmeldungen kdnnen mit Hilfe der Digitalausgange (Signal 22 - ,Warnung Keilrie-
men") ausgegeben, bzw. einer libergeordneten Steuerung mitgeteilt werden. Die Triggergrenze Iwirk
582 ist prozentual zum Bemessungsstrom 371 fiir die Applikation und die mdglichen Betriebspunkte
Zu parametrieren.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
582 | Triggergrenze Iwirk 0,1% 100,0% 10,0%
583 | Verzdégerungszeit 0,1s 600,0 s 10,0 s

19.7 Funktionen der feldorientierten Regelung

Die feldorientierten Regelverfahren basieren auf einer Kaskadenregelung und der Berechnung eines
komplexen Maschinenmodells. Die verschiedenen Regelfunktionen kdnnen anwendungsspezifisch
durch Sonderfunktionen ergdnzt werden.
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19.7.1 Motor-Chopper

Die feldorientierten Regelverfahren beinhalten die Funktion zur angepassten Umsetzung der generato-
rischen Energie in Warme in der angeschlossenen Asynchronmaschine. Dies ermdglicht die Realisie-
rung dynamischer Drehzahldnderung mit minimalen Systemkosten. Das Drehmoment- und Drehzahl-
verhalten des Antriebssystems wird durch das parametrierte Bremsverfahren nicht beeinflusst. Der
Parameter Triggerschwelle 507 der Zwischenkreisspannung definiert die Einschaltschwelle der Motor-
Chopper Funktion.

Nr. Beschreibung ACU Min. Max. Werkseinst.
, 201 2250V 400,0 V
507 | Triggerschwelle 401 4250 V 1000,0 V 800,0 V
501 9250V 1050,0 vV 800,0V
601 | 220 | 14000V 1150,0 V

Den Parameter Triggerschwelle 507 so einstellen, dass dieser zwischen der maximalen Zwischen-
kreisspannung die das Netz erzeugen kann und der maximal zuldssigen Zwischenkreisspannung des
Frequenzumrichters liegt.

UNetz * 1,1 * V2 < Udmc < Udmax
Wenn der Parameter Triggerschwelle 507 groBer als die maximal zuldssige Zwischenkreisspannung
eingestellt wird, kann der Motor-Chopper nicht aktiv werden, der Motor-Chopper ist ausgeschaltet.

Ist die eingestellte Triggerschwelle 507 kleiner als die maximale Zwischenkreisspannung die das Netz
erzeugen kann, erfolgt die Fehlermeldung F0706 (siehe Kapitel 21.1.1 "Fehlermeldungen") beim Ein-
schalten des Frequenzumrichters.

Die Motor-Chopper Funktion arbeitet nur wenn diese Uber die Spannungsregler Be-
triebsart 670 aktiviert wurde. Siehe Kapitel 18.2 "Spannungsregler".

Fir Synchronmotoren (Konfiguration 30=5xx oder 6xx) ist die Motor-Chopper Funkti-
on deaktiviert, um Schaden am Motor zu vermeiden. Die librigen Funktionen des Span-
nungsreglers sind davon nicht beeinflusst.

Beachten Sie, dass standardméBig die Motor-Chopper Triggerschwelle 507 und die
Brems-Chopper Triggerschwelle 506 auf unterschiedliche Werte eingestellt sind. Ach-
ten Sie bei der Verwendung der beiden Funktionen darauf, dass die eingestellten
Schwellen zur Anwendung passen.

19.7.2 Temperaturabgleich

Die feldorientierten Regelverfahren basieren auf einer mdglichst genauen Berechnung des Maschi-
nenmodells. Die Rotorzeitkonstante ist eine, fiir die Berechnung, wichtige MaschinengréBe. Der (ber
den Parameter akt. Rotorzeitkonstante 227 auszulesende Wert wird aus der Induktivitat des Rotor-
kreises und dem Rotorwiderstand berechnet. Die Abhangigkeit der Rotorzeitkonstante von der Motor-
temperatur kann bei besonders hohen Anspriichen an die Genauigkeit Uiber eine geeignete Messung
beriicksichtigt werden. Uber die Betriebsart 465 fiir den Temperaturabgleich kénnen verschiedene
Verfahren und Istwertquellen zur Temperaturerfassung ausgewahlt werden.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert.
Temperaturnachfiihrung

1 - Temp.Erfass. an MFI1A |(0...200°C=>0...10V /0 ... 20 mA),
Temperaturistwert an Multifunktionseingang 1
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Temperaturermittlung durch den Frequenzumrichter tber
4 - Temp.Erfass. bei Start Messung des Wicklungswiderstandes ohne externe Tempera-
turmessung

Temperaturnachfiihrung; Temperaturistwert Gber analogen
Multifunktionseingang.

(-26,0°C ... 207,8°C=>0...10V/0..20 mA)

11 Vectron-Temp.Erfass. an
- MFI1A

Die Betriebsart 1 erfordert eine externe Temperaturerfassung, welche den Temperaturgeber auswer-
tet und den Temperaturbereich von 0...200 °C auf ein analoges Spannungs- oder Stromsignal abbildet.
Die Betriebsart 452 des Multifunktionseingangs MFI1 muss entsprechend ausgewahlt werden.

Die Betriebsart 4 ist in den Konfigurationen 210, 211 und 230 verfiigbar. Bei Anliegen der Signale
Reglerfreigabe und Start Rechtslauf oder Start Linkslauf werden die Motortemperatur und die Rotor-
zeitkonstante mit Hilfe des gemessenen Wicklungswiderstandes nachgefiihrt.

Die Betriebsart 11 erfordert eine optionale Temperaturerfassungskarte der BONFIGLIOLI GmbH. Diese
kann an die 20 V-Spannungsversorgung am Frequenzumrichter angeschlossen werden. Die Karte bil-
det den Temperaturbereich von -26,0 °C bis 207,8 °C auf ein analoges Spannung- oder Stromsignal
ab. Der Widerstandswert des zu verwendenden Messwiderstands KTY84/130 betragt 1000 Q bei einer
Temperatur von 100 °C.

Die Berticksichtigung des verwendeten Materials fiir die Rotorwicklung des Motors erfolgt tiber den
Parameter Temperaturbeiwert 466. Dieser Wert definiert die Anderung des Rotorwiderstands in Ab-
hangigkeit von der Temperatur fiir ein bestimmtes Material der Rotorwicklung. Typische Temperatur-
beiwerte sind 39%/100 °C fir Kupfer und 36%/100 °C fur Aluminium, bei einer Temperatur von 20 °C.
Die Berechnung der Temperaturkennlinie innerhalb der Software erfolgt (iber den genannten Tempe-
raturbeiwert und den Parameter Abgleichtemperatur 467. Die Abgleichtemperatur ermdglicht neben
dem Parameter Korrekturfaktor Bemessungsschlupf 718 eine zusatzliche Optimierung der Rotorzeit-
konstante.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
o)

466 | Temperaturbeiwert 0,00%/100 °C 300’08(:/"/100 39,00%/100 °C

467 [ Abgleichtemperatur -50 °C 300 °C 35 °C

Die Nachfihrung der Rotorzeitkonstante in Abhangigkeit von der Wicklungstemperatur kann abgegli-
chen werden. Die werkseitig eingestellten Werte sollten normalerweise ausreichend genau sein, so
dass weder ein Abgleich der Rotorzeitkonstanten (ber den Parameter Korrekturfaktor Bemessungs-
schlupf 718 noch ein Abgleich der Temperaturnachfiihrung liber den Parameter Temperaturbeiwert
466 notwendig ist. Beim Abgleich ist zu beachten, dass die Rotorzeitkonstante von der geflihrten
Inbetriebnahme aus den Maschinendaten berechnet wird. Die Abgleichtemperatur 467 ist auf die
Temperatur einzustellen, bei der die Optimierung der erweiterten Maschinendaten durchgefiihrt wur-
de. Die Temperatur ist Uber den Istwertparameter Wicklungstemperatur 226 auszulesen und kann bei
der Optimierung fiir den Parameter verwendet werden.

19.7.3 Drehgeberiiberwachung

Stérungen des Drehgebers fiihren zu einem Fehlverhalten des Antriebs, da die gemessene Drehzahl
die Grundlage fir das Regelverfahren bildet. Werkseitig tiberwacht die Drehgeberiiberwachung konti-
nuierlich das Drehgebersignal und die Spursignale. Bei angeschlossenem Erweiterungsmodul EM wird
zusatzlich die Strichzahl Gberwacht. Wird bei freigegebenem Frequenzumrichter ein fehlerhaftes Signal
langer als die Ansprechzeit erkannt, erfolgt eine Fehlerabschaltung. Wird der Parameter Betriebsart
760 der Drehgeberiiberwachung auf Null gesetzt, ist die Uberwachungsfunktion deaktiviert.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert.

Entsprechend der eingestellten Ansprechzeiten wird eine Fehler-
meldung angezeigt.

2 - Fehler
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Die Drehgeberiiberwachung ist entsprechend der Anwendung in den Teilfunktionen zu parametrieren.
Aktiv wird die Uberwachungsfunktion mit der Freigabe des Frequenzumrichters und dem anliegenden
Startbefehl. Die Ansprechzeit definiert eine Uberwachungsdauer in der die Bedingung fiir die Fehler-
abschaltung ununterbrochen erfiillt sein muss. Wird eine der Ansprechzeit auf Null gesetzt, ist diese
Uberwachungsfunktion deaktiviert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
761 | Ansprechzeit: Signalfehler 0 ms 65000 ms 1000 ms
762 | Ansprechzeit: Spurfehler 0 ms 65000 ms 1000 ms
763 | Anspr.zeit: Drehrichtungsfehler 0 ms 65000 ms 1000 ms

Ansprechzeit: Signalfehler

Der gemessene Drehzahlistwert wird mit dem Ausgangswert des Drehzahlreglers verglichen. Ist der
Drehzahlistwert exakt Null fiir die mit dem Parameter Ansprechzeit: Signalfehler 761 gewahlte Zeit,
obwohl ein Sollwert anliegt, wird der Fehler mit der Meldung ,F1430" angezeigt.

Ansprechzeit: Spurfehler

Die Drehzahlistwerterfassung lberwacht in der Betriebsart Vierfachauswertung des Drehgebers die
zeitliche Abfolge der Signale. Ist das Drehgebersignal fehlerhaft fiir die mit dem Parameter Ansprech-
zeit: Spurfehler 762 gewahlte Zeit wird der Fehler mit der Meldung "F1431" angezeigt.

Ansprechzeit: Drehrichtungsfehler

Der gemessene Drehzahlistwert wird kontinuierlich mit dem Drehzahlsollwert verglichen. Ist das Vor-
zeichen zwischen Sollwert und Istwert fiir die mit dem Parameter Anspr.zeit: Drehrichtungsfehler
763 gewahlte Zeit unterschiedlich, wird der Fehler mit der Meldung ,F1432" angezeigt. Die Uberwa-
chungsfunktion wird, wenn sich der Antrieb um eine Viertelumdrehung in die Sollwertrichtung gedreht
hat, zurlickgesetzt.

19.8 Changierfunktion

Mit der Changierfunktion wird der Ausgangsfrequenz ein dreieckférmiges Frequenzsignal mit den ein-
zustellenden Hochlauf- und Runterlaufzeiten (berlagert. Die resultierenden zeitlichen Verlaufe der
Sollfrequenzen von Fihrungsantrieb und Folgeantrieb sind in den unten abgebildeten Diagrammen
dargestellt. Die Funktion ist z. B. fir Antriebe geeignet, die in Textilmaschinen Garn auf Spulen wi-
ckeln. Zur Vermeidung von Wickelfehlern am Wendepunkt der Garnfiihrung erfolgt ein Proportional-
sprung, welcher eine schnelle Drehzahlanderung bewirkt.
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Proportionalsprung 439

fA

Flihrungsantrieb Changier-Amplitude 438

Sollfrequenz 48

v

f 4 t
Folgeantrieb
Sollfrequenz 48
0 : ; >
E : t
; . Runterlaufzeit 437
‘Hochlaufzeit 436 '
Handshake
t >

Beim Flhrungsantrieb lauft die Uberlagerte Changierfrequenz linear gegen den Grenzwert Changier-
Amplitude 438 und kehrt anschlieBend seine Richtung um. Bei der Richtungsumkehr erfolgt ein Pro-
portionalsprung. Der Fiihrungsantrieb teilt dem Folgeantrieb Gber ein Handshakesignal die Laufrich-
tung des Changierausgangs mit. Die Changierfunktion des Folgeantriebs lauft mit der gleichen Stei-
gung aber mit umgekehrtem Vorzeichen wie die des Fiihrungsantriebs. Erreicht der Folgeantrieb den
Grenzwert Changier-Amplitude 438 vor Umschalten des Handshakesignals, wird die Frequenz bis
zum Umschalten gehalten. Kommt das Handshakesignal vor Erreichen der Grenzfrequenz, wird die
Richtung sofort umgekehrt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
436 | Hochlaufzeit 0,01s 320,00 s 5s
437 | Runterlaufzeit 0,01s 320,00 s 5s
438 | Changier-Amplitude 0,01 % 50,00 % 10 %
439 | Proportionalsprung 0,01 % 50,00 % 0,01%
Eingangssignale Changierfunktion Ausgangssignale
Betriebsart 435
Sollfrequenz 48 H; Hochlaufzeit 436 14 - Ausgang Wobbel
Handshake Changierung 49 Runterlaufzeit 437 15 - Handshake Wobbel
Changier-Amplitude 438 (vom Fiihrungsantrieb)
Proportionalsprung 439

Das Signal ,14 - Ausgang Wobbel" wird zum Frequenzsollwert addiert.
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Uber den Parameter Betriebsart 435 wird der Antrieb als Fiihrungsantrieb oder als Folgeantrieb ein-
gestellt.

0- Aus Die Changierfunktion ist ausgeschaltet.
1 - Fuehrungsantrieb Betrieb als Fiihrungsantrieb.
2 - Folgeantrieb Betrieb als Folgeantrieb.

Fir den Changierbetrieb erfolgt die Auswahl der Quelle fiir die Sollwertvorgabe Gber den Parameter
Sollfrequenz 48.

Der Changierbetrieb wird mit dem ersten Erreichen der Sollfrequenz 48 aktiv. Diese Frequenz wird mit
den Werten fiir Beschleunigung (Rechtslauf) 420 bzw. Beschleunigung Linkslauf 422 und Verzoge-
rung (Rechtslauf) 421 bzw. Verzdgerung Linkslauf 423 erreicht. Im Changierbetrieb wirken die Wer-
te fir Hochlaufzeit 436 und Runterlaufzeit 437.

Der Frequenzbereich fiir den Changierbetrieb ist durch die Minimale Frequenz 418 und die Maximale
Frequenz 419 begrenzt.

Wahrend des Changierbetriebs kénnen die eingestellten Werte fiir die Parameter der Changierfunktion
nicht gedndert werden.

Die Quelle fiir das Handshake-Signal wird Gber Handshake Changierung 49 ausgewahit.

19.9 Konverter Profibus/Interne Notation

Mit dem Konverter Profibus/Interne Notation (,,Convert Profibus/Intern®) kann ein 16 Bit Word in ei-
nen internen 32 Bit Frequenz-Wert und umgekehrt konvertiert werden. Dies ist zum Beispiel hilfreich,
wenn mehrere Gerate Uiber Systembus vernetzt sind und aus Kostengriinden nur 1 Gerat mit einer
Profibus-Option ausgestattet ist. Durch die Weiterleitung des Profibus-Wortes (iber den Systembus
(,Tunneln®) kann die bendtigte Bandbreite im Systembus reduziert werden und die Parametrierung
des ,Gateways" (Systembus-Master mit Profbus-Slave Kommunikationsmodul) vereinfacht werden.
Der Konverter wird in diesem Fall in einem Gerat ohne Profibus Modul verwendet, um die Profibus-
Notation in einen internen Sollwert zu konvertieren.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
1370 [In-F-PDP-word 1 Auswahl
1371 |In-F-PDP-word 2 Auswahl
1372 |In-F-intern long 1 Auswahl
1373 |In-F-intern long 2 Auswahl
1374 |In-F-Convert Reference 0,01 Hz 599,00 Hz 50,00 Hz

Auf ahnliche Weise kann zum Beispiel die aktuelle Frequenz in einen Wert nach Profibus Notation kon-
vertiert werden.

Der Konverter kann auch flir andere Zwecke verwendet werden, zum Beispiel in der Verwendung der
internen SPS-Programmierung.

In-F-PDP-word 1 1370 und In-F-PDP-word 2 1371 konvertieren die Profibus Notation in die interne
Frequenz-Darstellung. 0x4000 in Profibus-Notation (=100 %) entspricht In-F-Convert Refe-
rence 1374 in Hz.

In-F-intern-long 1 1372 und In-F-intern-long 2 1373 konvertieren einen internen Frequenzwert in
Profibus Notation. 0x4000 in Profibus-Notation (=100 %) entspricht In-F-Convert Reference 1374 in
Hz.

Die Profibus Notation ist auf Werte von -200 % (0x8000) bis +200 % (0x7FFF) beschrankt.
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0x4000 =100 % = In-F-Convert Reference 1374
Ox7FFF =200 % = 2x In-F-Convert Reference 1374
0x8000 =-200% = -2x In-F-Convert Reference 1374
0xC000 =-100% = -In-F-Convert Reference 1374

Die so konvertierten Werte stehen als interne Quellen zur Verfiigung.
774 — Out-F-PDP-Conv1-longl als Ausgang von
In-F-PDP-word 1 1370 (Profibus-Not. = Frequenz)

775 — Out-F-PDP-Conv1-long2 als Ausgang von
In-F-PDP-word 2 1371 (Profibus-Not. = Frequenz)

776 — Out-F-PDP-Conv1-word1 als Ausgang von
In-F-PDP-long 1 1372 (Frequenz > Profibus-Not.)

777 — Out-F-PDP-Conv2-word?2 als Ausgang von
In-F-PDP-long 2 1373 (Frequenz > Profibus-Not.)

240 Operating Instructions ACU 06/24



@) Bonfiglioli

20 Istwerte

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren beinhalten elektrische RegelgréBen und verschiedene
berechnete Istwerte der Maschine, bzw. Anlage. Die vielfdltigen Istwerte kdnnen zur Betriebs- und
Fehlerdiagnose Uber eine Kommunikationsschnittstelle, oder im Menilizweig VAL der Bedieneinheit
ausgelesen werden.

20.1 Istwerte des Frequenzumrichters

Die modulare Hardware der Frequenzumrichter ermdglicht die anwendungsspezifische Anpassung. In
Abhangigkeit von der gewdhlten Konfiguration und den installierten Erweiterungskarten kdnnen weite-

re Istwertparameter angezeigt werden.

Nr.

Beschreibung

Funktion

222

Zwischenkreisspannung

Gleichspannung im Zwischenkreis.

223

Aussteuerung

Ausgangsspannung des Frequenzumrichters, bezogen auf
die Netzspannung (100% = Urun).

228

Sollfrequenz intern

Summe der Frequenzsollwertquellen 475 als Sollwert vom
Frequenzsollwertkanal.

229

Prozentsollwert

Summe der Prozentsollwertquellen 476 als Sollwert vom
Prozentsollwertkanal.

230 | Prozentistwert Istwertsignal an der Prozentistwertquelle 478.
Dezimal kodierter Status der sechs Digitaleingdange und vom
L Multifunktionseingang 1 in der Betriebsart 452 — Digital-
243 | Digitaleingange (Hardware) eingang. Stellt den Status der physikalischen Eingange dar
(Siehe auch Digitaleingéange 250).
244 | Arbeitsstundenzéhler Arbeitsstunden in denen die Leistungsendstufe aktiv ist.

245

Betriebsstundenzahler

Betriebsstunden des Frequenzumrichters in denen die Ver-
sorgungsspannung anliegt.

249

Aktiver Datensatz

Entsprechend der Datensatzumschaltung 1 70 und Daten-
satzumschaltung 2 71 der aktiv verwendete Datensatz.

Dezimal kodierter Status der sechs Digitaleingédnge und vom

250 | Digitaleingange Multifunktionseingang 1 in der Betriebsart 452 — Digital-
eingang.
251 | Analogeingang MFI1A Eingangssignal am Multifunktionseingang 1 in analoger Be-

triebsart 452.

Signal am Folgefrequenzeingang entsprechend der Be-

252 | Folgefrequenzeingang triebsart 496
Dezimal kodierter Status der beiden Digitalausgange und
254 | Digitalausgé@nge vom Multifunktionsausgang 1 in der Betriebsart 550 — Digi-
tal.
255 | Kiihlkérpertemperatur Gemessene Kiihlkdrpertemperatur.
256 | Innenraumtemperatur Gemessene Innenraumtemperatur.
257 | Analogausgang MFO1A Ausgangssignal am Multifunktionsausgang 1 in der Be-

triebsart 550 — Analog.

258

PWM-Eingang

Pulsweitenmoduliertes Signal am PWM-Eingang entspre-
chend der Betriebsart 496.

259

Aktueller Fehler

Fehlermeldung mit Fehlerschliissel und Kiirzel.

269

Warnungen

Warnmeldung mit Warnschlissel und Kiirzel.

273

Warnungen Applikation

Warnmeldung Applikation mit Warnschliissel und Kiirzel.
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Nr.

Beschreibung Funktion

275 | Reglerstatus

Das Sollwertsignal wird durch die im Reglerstatus kodierten
Regler begrenzt.

277 | STO Status S1IND/STOA) und STOB (S7IND/STOB) der Sicherheitsfunk-

Signalzustand der Abschaltpfade STOA (Digitaleingang

tion ,STO — Sicher abgeschaltetes Moment".

278 | Frequenz MFO1F

Ausgangssignal am Multifunktionsausgang 1 in der Be-
triebsart 550 — Folgefrequenz.

Zusatzlich zu den dargestellten Istwerten sind noch weitere Istwerte verfligbar, die
Uber Feldbus ausgelesen werden kdnnen.

Dies sind insbesondere Parameter Aktueller Fehler 260, Warnungen 270 und War-
nungen Applikation 274, in denen die jeweilige Meldung als hexadezimaler Code (und
ohne Texte) ausgelesen werden kann. Bitte beachten Sie die Kommunikationshandbii-
cher.

=~

Die Istwerte kdnnen im Mentlizweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen und tberwacht
werden. Der Parameter Bedienebene 28 im Meniizweig PARA definiert die Auswahl der
Istwertparameter.

In der Istwert-Anzeige 243, 250 konnen die Digitaleingange als nicht aktiv erscheinen
(dauerhaft ,,0"). Dies kann durch die verwendete Konfiguration oder Funktionen verur-
sacht werden (zum Beispiel Gebereingang oder Frequenzeingang).

S2IND PWM / Folgefreq. Eingang
S4IND Spur B (Drehgeber 1)

S5IND Spur A (Drehgeber 1)

S6IND Spur Z (Drehgeber 1) oder PWM / Folgefreqg. Eingang
MFI1 Analog-Eingang

Einstellung:
Fir Drehgeber 1, priifen Sie Parameter Betriebsart 490.

Fir PWM / Folgefreq. Eingang, priifen Sie Parameter Betriebsart 496.
Flr MFI1 prifen Sie Parameter Betriebsart 452,

Istwert:

Drehgeber 1: Frequenz ist dargestellt in 217, Geschwindigkeit in 218.
PWM/Folgefreq Eingang: PWM ist dargestellt in 258, Frequenz in 252.

242
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20.1.1

STO Status

Parameter STO Status 277 kann fir eine erweiterte Diagnose der beiden Eingénge STOA und STOB
verwendet werden. Die Zustande der Eingange sind Bit-codiert dargestellt.

0 1 Eingang STOA fehlt.

1 2 Eingang STOB fehlt.

2 4 Eingang STOA ausschalten.
3 8 Eingang STOB ausschalten.
4 16 Timeout STOA.

5 32 Timeout STOB.

6 64 Diagnosefehler.

7 128 FU-Fehler (Stérung).

Bei korrekter Verdrahtung und korrekter Funktion sind typischerweise nur die 2 Zustéande ,,0" (= STO
Freigabe erteilt) und ,,3" (= STO Sperre) dezimal in Parameter STO Status 277 dargestellt.

Die Signalzusténde an den Digitaleingangen STOA und STOB kénnen mit Funktionen des Frequenzum-
richters verknlipft werden.

292 - |STOA Signalzustand am Digitaleingang STOA
284 - | STOA invertiert | Invertierter Signalzustand am Digitaleingang STOA
293 - |STOB Signalzustand am Digitaleingang STOB
285 - | STOB invertiert | Invertierter Signalzustand am Digitaleingang STOB

Beachten Sie das Anwendungshandbuch ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment STO".

20.2

Istwerte der Maschine

Der Frequenzumrichter regelt das Verhalten der Maschine in den verschiedenen Betriebspunkten.
Abhangig von der gewahlten Konfiguration und den installierten Erweiterungskarten kénnen Regel-
groBen und weitere Istwertparameter der Maschine angezeigt werden.

Nr. Beschreibung Funktion

210 | Standerfrequenz Die Ausgangsfrequenz (Motorfrequenz) des Frequenzumrichters.

211 | Effektivstrom Berechnet_er effektiver Ausgangsstrom (Motorstrom) des Fre-
guenzumrichters.

212 | Maschinenspannung Berechneter Effektivwert der verketteten Ausgangsspannung

(Motorspannung) des Frequenzumrichters.

Aus der Spannung, dem Strom und den RegelgroBen berechnete

213 [ Wirkleistung Wirkleistung.
214 | Wirkstrom Aus den Motorbemess_ungswerten, den RegelgrdéBen und dem
Strom berechneter Wirkstrom.
Den magnetischen Fluss bildende Stromkomponente der feldori-
215 (Isd ;
entierten Regelung.
216 | Is Die Drehmoment bildende Stromkomponente der feldorientierten
9 Regelung.
217 | Frequenz Drehgeber 1 Aus den Daten zum Drehgeber 1, der Polpaarzahl 373 und dem

Drehgebersignal berechnet.

218

Drehzahl Drehgeber 1

Berechnung aus der Frequenz Drehgeber 1.

221

Schlupffrequenz

Aus den Motorbemessungswerten, den RegelgréBen und dem
Strom berechnete Differenz zur Synchronfrequenz.

224

Drehmoment

Aus der Spannung, dem Strom und den RegelgréBen berechne-
tes Drehmoment bei der aktuellen Ausgangsfrequenz.
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225

Rotorfluss

Aktueller magnetischer Fluss bezogen auf die Motorbemes-
sungswerte.

226

Wicklungstemperatur

Gemessene Temperatur der Motorwicklung gemaB der Betriebs-
art 465 fir den Temperaturabgleich.

227

akt. Rotorzeitkonstan-
te

Fir den Betriebspunkt der Maschine aus den Motorbemessungs-
werten, den Mess- und RegelgréBen berechnete Zeitkonstante.

235

flussbildende
Spannung

Den magnetischen Fluss bildende Spannungskomponente der
feldorientierten Regelung.

236

drehmomentbildende
Spannung

Das Drehmoment bildende Spannungskomponente der feldorien-
tierten Regelung.

Entsprechend der Bemessungswerte und dem Betriebspunkt des

238 | Flussbetrag Motors berechneter magnetischer Fluss.

239 | Blindstrom Aus den Motorbemes§ungswerten, den RegelgréBen und dem
Strom berechneter Blindstrom.

240 | Istdrehzahl Gemessene bzw. berechnete Drehzahl des Antriebs.

241 | Istfrequenz Gemessene bzw. berechnete Frequenz des Antriebs.

i

20.3

Die Istwerte kdénnen im Menlizweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen und Uberwacht
werden. Der Parameter Bedienebene 28 im Meniizweig PARA definiert die Auswahl der
anzuwahlenden Istwertparameter.

Istwertspeicher

Die Bewertung des Betriebsverhaltens und die Wartung des Frequenzumrichters in der Anwendung
werden durch die Speicherung verschiedener Istwerte erleichtert. Der Istwertspeicher gewahrleistet
die Uberwachung der einzelnen GréBen (iber einen definierbaren Zeitraum. Die Parameter des Ist-
wertspeichers kénnen (iber eine Kommunikationsschnittstelle ausgelesen und (iber die Bedieneinheit
angezeigt werden. Zusétzlich bietet die Bedieneinheit die Uberwachung der Scheitel- und Mittelwerte
im Mentlzweig VAL.

Nr. Beschreibung Funktion

231 | Scheitelwert Langzeit-Ixt die Ausnutzung der gerateabhangigen Uberlast von 60 Se-
kunden.

232 | Scheitelwert Kurzzeit-Ixt ﬁllenggsnutzung der gerateabhdngigen Uberlast von 1 Se-

287

Scheitelwert
Zwischenkreisspg.

Die maximal gemessene Zwischenkreisspannung.

288

Mittelwert
Zwischenkreisspg.

Die im Betrachtungszeitraum berechnete mittlere Zwischen-
kreisspannung.

289

Scheitelwert
Kihlkérpertemp.

Die hochste gemessene Kiihlkérpertemperatur des Frequen-
zumrichters.

290

Mittelwert
Kihlkdrpertemp.

Die im Betrachtungszeitraum berechnete mittlere Kihlkor-
pertemperatur.

Scheitelwert

die maximale gemessene Innenraumtemperatur im Fre-

291 .
Innenraumtemp. quenzumrichter
292 Mittelwert Die im Betrachtungszeitraum berechnete mittlere Innen-
Innenraumtemp. raumtemperatur.
Scheitelwert Der héchste aus den gemessenen Motorphasen berechnete
293
Ibetrag Strombetrag.
294 Mittelwert Der im Betrachtungszeitraum berechnete mittlere Strombe-
Ibetrag trag.
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295

Scheitelwert
Wirkleistung pos.

Die groBte berechnete Wirkleistung im motorischen Betrieb.

296

Scheitelwert
Wirkleistung neg.

Aus der Spannung, dem Strom und den RegelgréBen be-
rechnete maximale generatorische Wirkleistung.

Mittelwert Die im Betrachtungszeitraum berechnete mittlere Wirkleis-
297 [\rpiir

Wirkleistung tung.
301 | Energie positiv Die berechnete Energie zum Motor im motorischen Betrieb.
302 | Energie negativ Die berechnete Energie vom Motor im generatorischen Be-

trieb.

i

Die Istwerte kénnen im Menlizweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen und tberwacht
werden. Der Parameter Bedienebene 28 im Meniizweig PARA definiert die Auswahl der
anzuwdhlenden Istwertparameter.

Der im Meniizweig PARA der Bedieneinheit anzuwahlende Parameter Speicher zuriicksetzen 237 er-
moglicht das gezielte Zuriicksetzen der einzelnen Mittel- und Scheitelwerte. Der Scheitelwert und der
Mittelwert, mit den im Zeitraum gespeicherten Werten, werden mit dem Parameterwert Null (iber-
schrieben.

Kein Loschen

Werte des Istwertspeichers bleiben unverandert.

Scheitelwert Langzeit-

1- Ixt Scheitelwert Langzeit-Ixt 231 zuriicksetzen.

2 - ISXcthelteIwert Kurzzeit- Scheitelwert Kurzzeit-IxT 232 zurlicksetzen.

3 -  Scheitelwert Uzk Scheitelwert Zwischenkreisspg. 287 zuriicksetzen.
4 -  Mittelwert Uzk Mittelwert Zwischenkreisspg. 288 |6schen.

5 -  Scheitelwert Tc Scheitelwert Kuehlkoerpertemp. 289 zuriicksetzen.
6 -  Mittelwert Tc Mittelwert Kuehlkoerpertemp. 290 Iéschen.

7 - Scheitelwert Ti Scheitelwert Innenraumtemp. 291 zuriicksetzen.

8 - Mittelwert Ti Mittelwert Innenraumtemp. 292 l6schen.

9 - Scheitelwert Ibetrag Scheitelwert Ibetrag 293 zuriicksetzen.

10 - Mittelwert Ibetrag Mittelwert Ibetrag 294 I6schen.

11 - Scheitelwert Pwirk pos. |Scheitelwert Wirkleistung pos. 295 zuriicksetzen.
12 - Scheitelwert Pwirk neg. |Scheitelwert Wirkleistung neg. 296 zuriicksetzen.
13 - Mittelwert Pwirk Mittelwert Wirkleistung 297 l6schen.

16 - Energie positiv Parameter Energie positiv 301 zuriicksetzen.

17 - Energie negativ Parameter Energie negativ 302 zuriicksetzen.

_100 Alle Scheitelwert Alle gespeicherten Scheitelwerte zuriicksetzen.

_101 Alle Mittelwerte Mittelwerte und gespeicherte Werte I6schen.

102 .. .

. Alle Werte Léschen des gesamten Istwertspeichers.
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20.4 Istwerte der Anlage

Die Berechnung der Istwerte der Anlage basiert auf den parametrierten Anlagendaten. Anwendungs-
spezifisch werden die Parameterwerte aus den Faktoren, elektrischen GréBen und der Regelung be-
rechnet. Die korrekte Anzeige der Istwerte ist von den zu parametrierenden Daten der Anlage abhan-

gig.

204.1 Anlagenistwert
Der Antrieb kann ber den Istwert Anlagenistwert 242 iberwacht werden.

Die zu Uberwachende Istfrequenz 241 wird mit dem Faktor Anlagenistwert 389 multipliziert und kann
Uiber den Parameter Anlagenistwert 242 ausgelesen werden, d. h. Istfrequenz 241 x Faktor Anla-
genistwert 389 = Anlagenistwert 242,

Nr. Beschreibung Funktion
242 | Anlagenistwert Berechnete Frequenz des Antriebs.
20.4.2 Volumenstrom und Druck

Die Parametrierung der Faktoren Nenn-Volumenstrom 397 und Nenn-Druck 398 ist notwendig, wenn
die zugehérigen Istwerte Volumenstrom 285 und Druck 286 zur Uberwachung des Antriebs genutzt
werden. Die Umrechnung erfolgt mit Hilfe der elektrischen RegelgroBen. Volumenstrom 285 und
Druck 286 sind in den geberlosen Regelungsverfahren auf den Wirkstrom 214 bezogen. In den feld-
orientierten Regelungsverfahren sind diese auf die drehmomentbildende Stromkomponente Isq 216
bezogen.

Nr. Beschreibung Funktion
285 | Volumenstrom Berechneter Volumenstrom mit der Einheit m3/h.
286 | Druck Eg;ctsi;;chend der Kennlinie berechneter Druck mit der Ein-
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21 Fehlerprotokoll

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren und die Hardware des Frequenzumrichters beinhalten
Funktionen, die kontinuierlich die Anwendung liberwachen. Die Betriebs- und Fehlerdiagnose wird
durch die gespeicherten Informationen im Fehlerprotokoll erleichtert.

21.1 Fehlerliste

Die letzten 16 Fehlermeldungen sind in chronologischer Reihenfolge abgespeichert und die Summe
aufgetretener Fehler 362 zeigt die Anzahl aufgetretener Fehler nach der Inbetriebnahme des Fre-
quenzumrichters. Im Meniizweig VAL der Bedieneinheit wird der Fehlerschliissel FXXXX angezeigt. Die
Bedeutung des Fehlerschliissels ist im nachfolgenden Kapitel 21.1.1 "Fehlermeldungen" beschrieben.
Uber die PC Bedienoberfliche kann zusatzlich die Angabe der Betriebsstunden (h), Betriebsminuten
(m) und die Fehlermeldung ausgelesen werden. Die aktuellen Betriebsstunden sind (iber den Be-
triebsstundenzahler 245 auszulesen. Die Fehlermeldung ist (ber die Tasten der Bedieneinheit und
entsprechend der Verkniipfung Fehlerquittierung 103 zu quittieren.

Nr. Beschreibung Funktion
310 | letzter Fehler hhhhh:mm ; FXXXX Fehlermeldung.
311 |vorletzter Fehler hhhhh:mm ; FXXXX Fehlermeldung.
312 bis 325

Fehler 3 bis Fehler 16.

Summe aufgetretener Feh- | Anzahl aufgetretener Fehler nach der Inbetriebnahme des

362 ler Frequenzumrichters.

Das Stor- und Warnverhalten des Frequenzumrichters ist vielfdltig einstellbar. Die automatische Feh-
lerquittierung ermdglicht, ohne Eingriff einer (ibergeordneten Steuerung oder des Anwenders, die
Fehler Uberstrom F0500, Uberstrom F0507 und Uberspannung FO700 zu quittieren. Die Summe selbst
quittierter Fehler 363 zeigt die Gesamtzahl der automatischen Fehlerquittierungen.

Nr. Beschreibung Funktion

363 [ Summe selbst quittierter Gesamtzahl der automatischen Fehlerquittierungen mit Syn-
Fehler chronisation.

21.1.1 Fehlermeldungen

Der nach einer Stérung gespeicherte Fehlerschlissel besteht aus der Fehlergruppe FXX und der nach-
folgenden Kennziffer XX.

Schliissel Bedeutung
FOO |00 Es ist keine Stérung aufgetreten.

FO1 |00 |Frequenzumrichter Uberlastet.
02 Frequenzumrichter Uberlastet (60 s), Lastverhalten priifen.
03 Kurzzeitige Uberlastung (1 s), Motor- und Anwendungsparameter priifen.

FO1

Fortsetzung der Tabelle ,Fehlermeldungen" auf der nachsten Seite

Schliissel Bedeutung
00 Kiihlkérpertemperatur zu hoch, Kiihlung und Ventilator priifen.
01 |Temperaturfiihler defekt oder Umgebungstemperatur zu gering.

F02

06/24 Operating Instructions ACU 247




@) Bonfiglioli

F03 00 Innenraumtemperatur zu hoch, Kiihlung und Ventilator priifen.
01 Innenraumtemperatur zu gering, Schaltschrankheizung priifen.
00 Motortemperatur zu hoch oder Fiihler defekt, Anschluss S6IND priifen.
01 Der Motorschutzschalter hat ausgeldst, Antrieb priifen.
02 Die Keilriemeniiberwachung meldet den Leerlauf des Antriebs.
F04 03 Motorphasenausfall, Motor und Verkabelung priifen.
04 tReengelabweichung Lageregler. Bitte Anwendungshandbuch Positionierung beach-
05 Anlaufiiberwachung. Brgmse & begrenzende Parameter priifen, wie zum Beispiel
Stromgrenze 728, Intelligente Stromgrenzen, etc.
00 Uberlastet, Lastverhéltnisse und Rampen priifen.
01 Augenblickswert des Ausgangsstroms zu hoch. Belastung prifen.
02 Dynamische Strangstrombegrenzung. Belastung prifen.
FO5 03 Ifurz- oder Erdschluss, Motor und Verkabelung priifen.
04 Uberlastet, Lastverhaltnisse und Stromgrenzwertregler prifen.
05 Unsymmetrischer Motorstrom, Motor und Verkabelung priifen.
06 Motorphasenstrom zu hoch, Motor und Verkabelung priifen.
07 Meldung der Phaseniiberwachung, Motor und Verkabelung priifen.
00 Zwischepkreisspap_nung 2u hoch, Verzégerungsrampen und angeschlossenen
Bremswiderstand liberpriifen.
01 Zwischenkreisspannung zu klein, Netzspannung priifen.
02 Netzausfall, Netzspannung und Schaltung priifen.
FO7 03 Phasenausfall, Netzsicherung und Schaltung priifen.
04 |Sollwert UD-Begrenzung 680 zu klein, Netzspannung priifen.
05 |Brems-Chopper Triggerschwelle 506 zu klein, Netzspannung priifen.
06 | Motor-Chopper Triggerschwelle 507 zu klein, Netzspannung priifen.
FO8 01 Elektronikspannung DC 24 V zu gering, Steuerklemmen prifen.
04 Elektronikspannung zu hoch, Verdrahtung der Steuerklemmen prifen.
F10 |10 Bremschopper-Uberstrom; siehe auch Kapitel 19.4 "Bremschopper und Bremswi-
derstand".
00 [Ausgangsfrequenz zu hoch, Steuersignale und Einstellungen priifen.
Max. Frequenz durch Regelung erreicht, Verzégerungsrampen und angeschlosse-
F11 101 nen Bremswiderstand Uberprifen.
10 Uberfrequenz. Siehe Anwendungshandbuch "Hubwerksantriebe".

Fortsetzung der Tabelle ,Fehlermeldungen" auf der nachsten Seite

Schliissel Bedeutung
Diagnosefehler der Funktion STO; mindestens einer der Abschaltpfade STOA und
01 STOB ist fehlerhaft. Die an die Abschaltpfade angeschlossenen Gerate liberprii-
F12 fen; Verkabelung und EMV priifen.
04 Die Software-Selbstdiagnose hat einen internen Fehler festgestellt. Bitte kontak-
tieren Sie ihre lokale BONFIGLIOLI Niederlassung.
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Fehlermeldung der 5-Sekunden-Uberwachung. Die Abschaltpfade STOA und STOB
wurden nicht zeitgleich geschaltet, sondern mit einem zeitlichen Abstand von

05 mehr als 5 Sekunden. Ansteuerung der Abschaltpfade oder Bedienung der
Schutzeinrichtung priifen.
00 Erdschluss am Ausgang, Motor und Verkabelung priifen.
Eingestellte Grenze IDC-Kompensation 415 erreicht, Motor und Verkabelung
F13 |01 N )
priifen, gegebenenfalls Grenze erh6hen.
10 Mindeststromiiberwachung, Motor und Verkabelung priifen.
01 Sollwertsignal am Multifunktionseingang 1 fehlerhaft, Signal prifen.
02 Sollwertsignal am EM-S1INA fehlerhaft, Signal priifen.
07 Uberstrom am Multifunktionseingang 1, Signal priifen.
21 Resolverfehler. Resolververbindung und Geschwindigkeit priifen.
22 Resolverzahlfehler. Resolververbindung priifen.
23 Resolver Polpaarzahl falsch. Parametrierung der Polpaarzahl priifen.
24 Resolveranschlussfehler. Resolververbindung prifen.
30 Drehgebersignal ist fehlerhaft, Anschliisse S4IND und S5IND priifen.
31 Eine Spur des Drehgebersignals fehlt, Anschliisse priifen.
32 Drehrichtung vom Drehgeber falsch, Anschliisse priifen.
33 Drehgeber 2: Falsche Strichzahl. Gebereinstellungen priifen.
34 Drehgeber Strichzahl zu klein. Gebereinstellungen priifen.
35 Drehgeber Strichzahl zu groB. Gebereinstellungen priifen.
36 Drehgeber 1: Falsche Strichzahl. Strichzahl 491 des Drehgebers 1 korrigieren;
siehe auch Kapitel 11.4.2 "Strichzahl Drehgeber 1".
F14 Der Drehgeber wurde deaktiviert. In den Konfigurationen 210, 211 und 230 muss
ein Drehgeber aktiviert sein. Flir den Parameter Betriebsart 490 eine Auswertung
37 einstellen (nicht auf ,0 — aus™). Ist ein Erweiterungsmodul installiert und fiir den
Parameter Drehzahlistwertquelle 766 die Einstellung ,,2 — Drehgeber 2" ausge-
wahlt, muss fiir Parameter Betriebsart 493 (Drehgeber 2) eine Auswertung ein-
gestellt werden.
Motor blockiert. Der Antrieb arbeitet fiir die Zeitdauer aus 782 Timeout: Motor
blockiert an der Stromgrenze (728 Stromgrenze). Geber-/Resolvereinstellungen
38 prifen. Priifen, ob der Parameter 728 Stromgrenze zu niedrig eingestellt wurde.
Im Einzelfall kann eine Erhéhung von 782 Timeout: Motor blockiert sinnvoll
sein. Eine dauerhafte Deaktivierung der Geberiiberwachung tber 760 Betriebsart
wird nicht empfohlen.
50 KTY Temperatur Uberwachungsfehler. KTY Verbindung priifen.
Externer Fehler; der Antrieb hat entsprechend der Parametereinstellung flir Be-
54 |triebsart ext. Fehler 535 reagiert. Uber das dem Parameter Externer Fehler 183
zugewiesene Logiksignal oder Digitaleingangssignal wurde der Fehler ausgeldst.
4n
F14 g: Positionierfunktion Fehler. Bitte Anwendungshandbuch Positionierung beachten.
/n
F14 g: Fehler bei der Absolutwertgeber-Erfassung. Bitte EM-ABS-01 Anleitung beachten.

Fortsetzung der Tabelle ,Fehlermeldungen" auf der nachsten Seite

Schliissel Bedeutung
F15 |nn Positionierfunktion Fehler. Bitte Anwendungshandbuch Positionierung beachten.
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|F17 ‘nn |Feh|er bei der Absolutwertgeber-Erfassung. Bitte EM-ABS-01 Anleitung beachten.

Kommunikationsfehler entsprechend Parameter CM: VABuUs Watchdog Ti-

F20 |10 mer 413.

21 CAN Bus-OFF

22 CAN Guarding

23 Error state

24 SYNC error (SYNC timing)

25 CAN Error-State

F20 |26 RxPDO1 length error
27 RxPDO?2 length error
28 RxPDO3 length error

Anzahl der empfangenen Bytes unterschiedlich
zum Mapping.

2A | CAN RxPDO1 Timeout

2B | CAN RxPDO2 Timeout

2C CAN RxPDO3 Timeout

|F20 |5n |DeviceNet Fehler. Bitte DeviceNet Anleitung beachten.

|[F20 |6n |PROFIBUS Fehler. Bitte PROFIBUS Anleitung beachten.

Stérungsmeldung am Systembus-Master bei Stérung Systembus-Slave,

F21
nn nn = Node-ID des Slaves (hex)

00 Kommunikationsfehler Systembus, Timeout Sync-Telegramm

01 Kommunikationsfehler Systembus, Timeout RxPDO1

F22 |02 Kommunikationsfehler Systembus, Timeout RxPDO2

03 Kommunikationsfehler Systembus, Timeout RxPDO3

10 Kommunikationsfehler Systembus, Bus-Off

|F23 |nn |Heartbeat-FehIer, nn = ausldsender Knoten.

|F24 ‘OO |Unbekanntes CM-Modul. Kompatibilitat Firmware und CM-Modul Uberpriifen.

|F25 ‘00 |Unbekanntes EM-Modul. Kompatibilitét Firmware und EM-Modul iberpriifen.

Industrial Ethernet Fehler. Bitte beachten Sie die Anleitung des verwendeten

F27 |nn Ethernet Moduls.

|F28 |nn |EtherCAT Fehler.

Fortsetzung der Tabelle ,Fehlermeldungen™ auf der ndchsten Seite

Schliissel Bedeutung

Anwenderverursachter Fehler der internen SPS Funktion. Bitte beachten Sie das

F30 |3n Anwendungshandbuch VPLC.
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Von der Bedieneinheit KP 500 konnten keine Daten zum Frequenzumrichter liber-

FOA |10 |tragen werden. In der Bedieneinheit muss mindestens eine Datei gespeichert

sein.

Die Montage des Kommunikationsmoduls am Steckplatz B erfolgte ohne Trennung
FOB |13

der Netzspannung, Netzspannung ausschalten.

Nach 6 Warmstarts in weniger als 3 Minuten wird dieser Fehler ausgeldst, da sehr
FOC [40 [wahrscheinlich eine Fehlprogrammierung in der SPS oder Funktionentabelle vor-

liegt. AuBerdem wird die Funktionentabelle gestoppt (P.1399 = 0 nur im RAM).

FOC 21 aufnehmen? erhalt evtl. noch andere Fehlernummer.

Ausgangssignale bei Fehlermeldungen

Fehler werden (iber digitale Signale gemeldet.

162 -

3-

Stérmel- ‘1‘ Eine Uberwachungsfunktion meldet einen Fehler mit Anzeige liber Pa-
dung 2 | rameter Aktueller Fehler 259.

1) Zur Verknipfung mit Funktionen des Frequenzumrichters

2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

Neben den genannten Fehlermeldungen gibt es weitere Fehlermeldungen, die jedoch nur fiir firmenin-
terne Zwecke genutzt werden und an dieser Stelle nicht aufgelistet werden. Sollten Sie Fehlermeldun-
gen erhalten, die in der Liste nicht aufgefiihrt sind, kontaktieren Sie bitte den BONFILGLIOLI Kunden-
Service.

Bitte speichern Sie vor der Kontaktaufnahme die Parameterdatei auf ihrem PC.

21.2 Fehlerumgebung

Die Parameter der Fehlerumgebung erleichtern die Fehlersuche sowohl in den Einstellungen des Fre-
guenzumrichters, als auch in der vollstandigen Anwendung. Die Fehlerumgebung dokumentiert zum
Zeitpunkt der letzten vier Fehler das Betriebsverhalten des Frequenzumrichters.

Nr.

Beschreibung

Funktion

330

Zwischenkreisspannung

Gleichspannung im Zwischenkreis.

Berechnete Ausgangsspannung (Motorspannung) des Frequen-

331 | Ausgangsspannung sumrichters.
332 | Statorfrequenz gSsAusgangsfrequenz (Motorfrequenz) des Frequenzumrich-
333 | Frequenz Drehgeber 1 Aus den Daten zum Drehgeber 1, der Polpaarzahl 373 und

dem Drehgebersignal berechnet.

335 | Strangstrom Ia Gemessener Strom in der Motorphase U.
336 | Strangstrom Ib Gemessener Strom in der Motorphase V.
337 | Strangstrom Ic Gemessener Strom in der Motorphase W.

338

Effektivstrom

Berechneter effektiver Ausgangsstrom (Motorstrom) des Fre-
quenzumrichters.

339

Isd/Blindstrom

Den magnetischen Fluss bildende Stromkomponente oder der
berechnete Blindstrom.

340

Isq/Wirkstrom

Das Drehmoment bildende Stromkomponente oder der be-
rechnete Wirkstrom.

341

Rotormagnetisierungs-
strom

Magnetisierungsstrom bezogen auf die Motorbemessungswerte
und den Betriebspunkt.

342

Drehmoment

Aus der Spannung, dem Strom und den Regelgré8en berech-
netes Drehmoment.
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Nr.

Beschreibung

Funktion

343

Analogeingang MFI1A

Eingangssignal am Multifunktionseingang 1 in analoger Be-
triebsart 452.

346

Analogausgang MFO1A

Ausgangssignal am Multifunktionsausgang 1 in der Betriebsart
550 - Analog.

349

Folgefrequenzausgang

Signal am Folgefrequenzausgang entsprechend der Betriebsart
550 - Folgefrequenz.

350

Status Digitaleingange

Dezimal kodierter Status der sechs Digitaleingdnge und vom
Multifunktionseingang 1 in der Betriebsart 452 — Digitalein-

gang.

351

Status Digitalausgange

Dezimal kodierter Status der beiden Digitalausgange und vom
Multifunktionsausgang 1 in der Betriebsart 550 — Digital.

352

Zeit seit Freigabe

Der Fehlerzeitpunkt in Stunden (h), Minuten (m) und Sekun-
den (s) nach dem Freigabesignal:
hhhhh:mm:ss . %¢/10 5¢¢/100 5¢¢/1000.

353 | Kiihlkérpertemperatur | Gemessene Kiihlkérpertemperatur.
354 | Innenraumtemperatur | Gemessene Innenraumtemperatur.
355 | Reglerstatus Das Sollwertsignal wird durch die im Reglerstatus kodierten

Regler begrenzt.

356 | Warnstatus Die Warnmeldungen im Warnstatus kodiert.
357 |Int. - GroBe 1 Software-Serviceparameter.
358 | Int. - GroBe 2 Software-Serviceparameter.
359 | Long-GroBe 1 Software-Serviceparameter.

360

Long-GroBe 2

Software-Serviceparameter.

367

Warnstatus Applikation

Die Warnungen Applikation im Warnstatus kodiert.

Der Parameter Prifsumme 361 zeigt, ob die Abspeicherung der Fehlerumgebung fehlerfrei (OK)
oder unvollstandig (NOK) erfolgt ist.

Nr. Beschreibung Funktion
361 | Priifsumme Prifprotokoll der Fehlerumgebung.
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22 Betriebs- und Fehlerdiagnose

Der Betrieb des Frequenzumrichters und der angeschlossenen Last wird kontinuierlich iberwacht.
Verschiedene Funktionen dokumentierten das Betriebsverhalten und erleichtern die Betriebs- und
Fehlerdiagnose.

22.1 Statusanzeige

Die griine und rote Leuchtdiode geben Auskunft iber den Betriebspunkt des Frequenzumrichters. Ist
die Bedieneinheit aufgesteckt werden die Statusmeldungen zusatzlich durch die Anzeigeelemente
RUN, WARN und FAULT angezeigt.

EALLD RUN

o O
griine LED |rote LED |Anzeige Beschreibung.
aus aus - keine Versorgungsspannung.
an an - Initialisierung und Selbsttest.
blinkt aus RUN blinkt Betriebsbereit, kein Ausgangssignal.
an aus RUN Betriebsmeldung.
an blinkt RUN + WARN | Betriebsmeldung, aktuelle Warnung 269.
blinkt blinkt RUN + WARN | Betriebsbereit, aktuelle Warnung 269.
aus blinkt FAULT blinkt |[Letzter Fehler 310 des Frequenzumrichters.
aus an FAULT Letzter Fehler 310, Stérung quittieren.

22.2 Status der Digitalsignale

Die Statusanzeige der digitalen Ein- und Ausgangssignale erméglicht, insbesondere bei der Inbetrieb-
nahme, die Prifung der verschiedenen Steuersignale und deren Verknipfung mit den jeweiligen Soft-
warefunktionen.

Zuordnung: Bit
7 16 |5 |4 [3 [2 [1 |0

Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal

= N W A UILON®

Angezeigt wird ein Dezimalwert, der nach Wandlung in eine Bindrzahl bitweise den Status der Digital-
signale angibt.
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Beispiel:  Angezeigt wird der Dezimalwert 33. Nach Wandlung in das Bindrsystem ergibt sich die
Bitkombination OOIOOO0OI. Es sind somit folgende Kontakteingange oder -ausgange
betatigt:

— Steuersignal am Digitaleingang oder -ausgang 1
— Steuersignal am Digitaleingang oder -ausgang 6

22.3 Reglerstatus

Mit Hilfe des Reglerstatus kann festgestellt werden, welche der Regelfunktionen im Eingriff sind. Sind
mehrere Regler zum Zeitpunkt im Eingriff, so wird ein Reglerschliissel angezeigt, der sich aus der
Summe der einzelnen Schliissel zusammensetzt. Die Anzeige des Reglerstatus durch die Bedieneinheit
und die Leuchtdioden ist Gber den Parameter Meldung Reglerstatus 409 zu parametrieren.

CXXXX ABCDE
| |
Reglerschliissel Reglerkiirzel
C 00 00 - Kein Regler aktiv.
C 00 01 UDdyn Spannungsregler ist entsprechend der Betriebsart 670 in der Anregel-
phase.
C 00 02 UDstop ZDJ%A:;gsangsfrequenz bei Netzausfall ist unterhalb der Schwelle Stillset-

Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung aktiv gemaB Betriebsart
670 des Spannungsreglers.

Die Zwischenkreisspannung hat den Sollwert UD-Begrenzung 680 (iber-
schritten.

C 00 10 Boost Die Dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beschleunigt das Regelverhalten.
Der Ausgangsstrom wird vom Stromgrenzwertregler oder Drehzahlregler

C 00 04 UDctr

C 00 08 UDIlim

C 00 20 Ilim
begrenzt.

C 00 40 Tlim Die Ausgangsleistung bzw. das Drehmoment werden am Drehzahlregler
begrenzt.

C 00 80 Tctr Umschaltung der feldorientierten Regelung zwischen drehzahl- und
drehmomentgeregelt.

C 01 00 Rstp Die im Anlaufverhalten gewahlte Betriebsart 620 begrenzt den Aus-
gangsstrom.

C 02 00 IxtLtLim Uberlas_tgrenze der Langzeit-Ixt (60 s) erreicht, intelligente Stromgren-
zen aktiv.

C 04 00 IxtStLim LJlt()t(ie\:Iastgrenze der Kurzzeit-Ixt (1 s) erreicht, intelligente Stromgrenzen

Max. Kihlkoérpertemperatur Tk erreicht, intelligente Stromgrenzen der
Betriebsart 573 aktiv.

Max. Motortemperatur Terc erreicht, intelligente Stromgrenzen der
Betriebsart 573 aktiv.

Die Sollfrequenz hat die Maximale Frequenz 419 erreicht. Die Fre-
guenzbegrenzung ist aktiv.

C 08 00 Tclim

C 10 00 PTClim

C 20 00 Flim

Beispiel:  Angezeigt wird der Reglerstatus
C0024 UDctr Ilim

Der Reglerstatus ergibt sich aus der hexadezimalen Summe der Reglerschlissel (0004+0020 =
0024). Es ist gleichzeitig die Netzausfallstiitzung und die Strombegrenzung des Drehzahlreglers im
Eingriff.
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22.4 Warnstatus und Warnstatus Applikation

Die aktuelle Warnung wird durch eine Meldung im Warnstatus angezeigt und kann zur friihzeitigen
Meldung eines kritischen Betriebszustandes verwendet werden. Liegt eine Warnung vor, wird diese
durch die blinkende rote Leuchtdiode und das Anzeigefeld WARN der Bedieneinheit angezeigt. Liegen
mehrere Warnungen vor, so wird der Warnstatus als Summe der einzelnen Warnschliissel angezeigt.

Die Uber die Parameter Warnmaske erstellen 536 und Warnmaske Applikation erstellen 626 einge-
stellten Warnmasken haben keinen Einfluss auf die angezeigten Warnungen. Uber die Istwertparame-
ter Warnungen 269, Warnungen Applikation 273, Warnstatus 356 (in der Fehlerumgebung) und
Warnstatus Applikation 367 (in der Fehlerumgebung) werden immer alle anstehenden Warnungen
zum Zeitpunkt des Fehlers angezeigt.

AXXXX ABCDE
| |

Warnschliissel Kiirzel der Warnung

Bedeutung des vom Parameter Warnstatus 356 angezeigten Schlissels:

A 00 00 - Es steht keine Warnmeldung an.
A 00 01 Ixt Frequenzumrichter Gberlastet (A0002 oder A0004).
Uberlastung fiir 60 s bezogen auf die Nennleistung des Frequenzumrich-

A 00 02 IxtSt
ters.

Kurzzeitige Uberlastung fiir 1 s bezogen auf die Nennleistung des Fre-
quenzumrichters.

Max. Kihlkdrpertemperatur Tk von 80 °C abzliglich der Warngrenze Tk
407 erreicht.

Max. Innenraumtemperatur Ti von 65 °C abziiglich der Warngrenze Ti
408 erreicht.

00 20 Lim Der im Reglerstatus 275 aufgefiihrte Regler begrenzt den Sollwert.
00 40 INIT Frequenzumrichter wird initialisiert.

Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart Motortemp. 570 bei max.
Motortemperatur Twotor.

01 00 Mains |Die Phasenausfallueberwachung 576 meldet einen Netzphasenausfall.
02 00 PMS In Betriebsart 571 eingestellter Motorschutzschalter hat ausgeldst.

Die Maximale Frequenz 419 wurde lberschritten. Die Frequenzbegren-
zung ist aktiv.

Das Eingangssignal MFI1A ist kleiner 1 V / 2 mA entsprechend der Be-

A 00 04 IxtLt

A 00 08 Tc

00 10 Ti

A
A
A
A 00 80 PTC
A
A
A

04 00 Flim

A 08 00 Al triebsart fir das Stoer-/Warnverhalten 453.

A 10 00 A2 Das Eingangssignal ist kleiner 1 V / 2 mA entsprechend der Betriebsart fiir
das Stoer-/Warnverhalten 453.

A 20 00 SYS Ein Slave am Systembus meldet Stérung; Warnung ist nur mit der Option
EM-SYS relevant.

A 40 00 UDC Die Zwischenkreisspannung hat den typabhdngigen Minimalwert erreicht.

A 80 00 WARN2 |Im Warnstatus Applikation 367 steht eine Warnung an.

Beispiel:  Angezeigt wird der Warnstatus:

A008D Ixt IxtLt Tc PTC
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Der Warnstatus ergibt sich aus der hexadezimalen Summe der Warnschlissel
(0001+0004+0008+0080 = 008D).

Die Warnungen kurzeitige Uberlast (1 s), Warngrenze Kiihlkdrpertemperatur und
Warngrenze Motortemperatur liegen an.

Ausgangssignale

Warnungen werden Uber digitale Signale gemeldet.

169 -

allgemeine Warnung

1

11 -

Warnung allgemein

Signal, wenn eine Meldung in Warnungen 269 ausgegeben
2) | wird.

1) Zur Verknlpfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang

Bedeutung des vom Parameter Warnstatus Applikation 367 angezeigten Schliissels:

A 00 00 NO WARNING |[Es steht keine Warnmeldung an.
A 00 01 BELT Warnung Keilriemen durch Betriebsart 581.
) Der positive SW-Endschalter wurde erreicht (Parameter Positiver
A 00 02 SW-LIMCW SW-Endschalter 1145).
) Der negative SW-Endschalter wurde erreicht (Parameter Negativer
A 00 04 SW-LIM CCW SW-Endschalter 1146).
A 00 08 HW-LIMCW Der positive HW-Endschalter wurde erreicht.
A 00 10 HW-LIM CCW [Der negative HW-Endschalter wurde erreicht.
A 00 20 CONT Der mit Param_eter Warngrenze 1105 eingestellte Bereich der
Schleppfehleriiberwachung wurde verlassen.
A 00 40 Enc ELnsangeschIossener Drehgeber mit Datenspur Iéste eine Warnung
A 00 80 Useri D_as am Dlgltglemgang Benutzer-Warnung 1 1363 eingestellte
Signal ist aktiv.
AO01 00 User2 D_as am D|g|t_ale|ngang Benutzer-Warnung 2 1364 eingestellte
Signal ist aktiv.

Ausgangssignale

Warnungen Applikation werden Uber digitale Signale gemeldet.

216 -
26 -

Warnung Applikation

‘i‘ Signal, wenn eine Meldung in Warnungen Applikation 273
\ 2) \ausgegeben wird.

1) Zur Verknipfung mit Funktionen des Frequenzumrichters
2) Zur Ausgabe Uber einen Digitalausgang
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23 Parameterliste

Die Parameterliste ist nach den Meniizweigen der Bedieneinheit gegliedert. Die Parameter sind in nu-
merisch aufsteigender Folge geordnet. Eine Uberschrift (grau schattiert) kann mehrfach vorhanden
sein, d. h. ein Themengebiet kann an verschiedenen Stellen der Tabelle aufgelistet sein. Zur besseren
Ubersicht sind die Parameter mit Piktogrammen gekennzeichnet:

Der Parameter ist in den vier Datensatzen verfligbar.

Der Parameterwert wird von der SETUP-Routine eingestellt.

& Dieser Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters nicht schreibbar.

Irun, UFun, Prun: Nennwerte des Frequenzumrichters, i: Uberlastfahigkeit des Frequenzumrichters

(201) Einstellung bei ACU 201-Geraten
(401) Einstellung bei ACU 401-Geraten
(501) Einstellung bei ACU 501-Geréten
(601) Einstellung bei ACU 601-Gerdten

ACU 201-Gerate: Udmax= 400 V, ACU 401-Gerate: Uamax=800 V,
ACU 501-Gerate: Udmax= 900 V , ACU 601-Gerate: Udmax= 1200 V

In der Bedieneinheit KP500 werden Parameternummern > 999 an der fitlhrenden Stelle
hexadezimal angezeigt (999, AQOO ... B5 ... C66).

Informationen zu speziellen Parametern fiir fllissiggekiihlte Gerate finden Sie in der ,Er-
ganzung zur Betriebsanleitung - Fllssigkiihlung®.

==
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23.1 Istwertmenii (VAL)

Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich | Kapitel
210 | Standerfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 20.2
211 | Effektivstrom A 0,0 ... Imax 20.2
212 | Maschinenspannung Vv 0,0 ... Urun 20.2
213 | Wirkleistung kW 0,0 ... Pmax 20.2
214 | Wirkstrom A 0,0 ... Imax 20.2
215 | Isd A 0,0 ... Imax 20.2
216 | Isq A 0,0 ... Imax 20.2
217 | Frequenz Drehgeber 1 Hz 0,00 ... 999,99 20.2
1218 | Drehzahl Drehgeber 1 1/min [0 ... 60000 20.2
221 | Schlupffrequenz Hz 0,0 ... 999,99 20.2
222 | Zwischenkreisspannung V 0,0 ... Udmax 20.1
1223 | Aussteuerung % 0..100 20.1
1224 | Drehmoment Nm + 9999,9 20.2
225 | Rotorfluss % 0...100 20.2
226 | Wicklungstemperatur deg.C 0...999 20.2
227 | akt. Rotorzeitkonstante ms 0 ... Tmax 20.2
228 | Sollfrequenz intern Hz 0,00 ... fmax 20.1
229 | Prozentsollwert % + 300,00 20.1
230 | Prozentistwert % + 300,00 20.1
231 | Scheitelwert Langzeit-Ixt % 0,00 ... 100,00 20.3
232 | Scheitelwert Kurzzeit-Ixt % 0,00 ... 100,00 20.3
235 | flussbildende Spannung \Y 0,0 ... Urun 20.2
236 | drehmomentbildende Spannung Vv 0,0 ... Urun 20.2
238 | Flussbetrag % 0,0...100,0 20.2
239 | Blindstrom A 0,0 ... Imax 20.2
240 | Istdrehzahl 1/min |0 ... 60000 20.2
241 | Istfrequenz Hz 0,0 ... 999,99 20.2
242 | Anlagenistwert | Hz 0,0 ... 999,99 20.4.1
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
243 | Digitaleingange (Hardware) - 00 ... 255 20.1
| 244 | Arbeitsstundenzahler h 99999 20.1
| 245 | Betriebsstundenzdhler h 99999 20.1
249 | aktiver Datensatz - 1...4 20.1
1250 | Digitaleingange - 00 ... 255 20.1
1251 [ Analogeingang MFI1A % + 100,00 20.1
252 | Folgefrequenzeingang Hz 0,0 ... 999,99 20.1
| 254 | Digitalausgange - 00 ... 255 20.1
| 255 | Kiihlkérpertemperatur deg.C [0 ... Tkmax 20.1
256 | Innenraumtemperatur deg.C |0 ... Timax 20.1
| 257 [ Analogausgang MFO1A \Y 0,0...24,0 20.1
258 | PWM-Eingang % 0,00 ... 100,00 20.1
259 | Aktueller Fehler - FXXXX 20.1
269 | Warnungen - AXXXX 20.1
273 | Warnungen Applikation - AXXXX 20.1
| 275 | Reglerstatus - CXXXX 20.1
277 | STO Status - XXXX 20.1
278 | Frequenz MFO1F Hz 0,00 ... fmax 20.1
285 | Volumenstrom m3/h 0 ... 99999 20.4.2
286 | Druck kPa 0,0...999,9 20.4.2
287 | Scheitelwert Zwischenkreisspg. Vv 0,0 ... Udmax 20.3
288 | Mittelwert Zwischenkreisspg. Vv 0,0 ... Udmax 20.3
289 | Scheitelwert Kiihlkdrpertemp. deg.C 0 ... Tkmax 20.3
290 | Mittelwert Kihlkérpertemp. deg.C 0 ... Tkmax 20.3
291 | Scheitelwert Innenraumtemp. deg.C 0 ... Timax 20.3
292 | Mittelwert Innenraumtemp. deg.C |0... Timax 20.3
293 | Scheitelwert Ibetrag A 0,0 ... U-Trun 20.3
| 294 | Mittelwert Ibetrag A 0,0 ... G-Irun 20.3
295 | Scheitelwert Wirkleistung pos. kW 0,0 ... U-Prun 20.3
| 296 | Scheitelwert Wirkleistung neg. kW 0,0 ... G-Prun 20.3
297 | Mittelwert Wirkleistung kW 0,0 ... U-Prun 20.3
301 | Energie positiv kWh 0...99999 20.3
| 302 | Energie negativ kWh 0 ... 99999 20.3
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Nr. | Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
310 |letzter Fehler h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
311 |vorletzter Fehler h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
312 |Fehler 3 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
313 |Fehler 4 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
314 |Fehler 5 h:m; F [100000:00; FXXXX 21.1
315 |Fehler 6 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
316 |Fehler 7 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
317 |Fehler 8 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
318 |Fehler 9 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
319 |Fehler 10 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
320 |Fehler 11 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
321 |Fehler 12 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
322 |Fehler 13 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
323 |Fehler 14 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
324 |Fehler 15 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
325 |Fehler 16 h:m; F [00000:00; FXXXX 21.1
85 |330 |Zwischenkreisspannung Vv 0,0 ... Udmax 21.2
B |331 |Ausgangsspannung Vv 0,0 ... Urun 21.2
5 |332 |Statorfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 21.2
5 |333 |Frequenz Drehgeber 1 Hz 0,00 ... 999,99 21.2
B |335 |Strangstrom Ia A 0,0 ... Imax 21.2
5 |336 |Strangstrom Ib A 0,0 ... Imax 21.2
5 |337 |Strangstrom Ic A 0,0 ... Imax 21.2
5 |338 |Effektivstrom A 0,0 ... Imax 21.2
5 |339 |Isd / Blindstrom A 0,0 ... Imax 21.2
5 |340 |Isg / Wirkstrom A 0,0 ... Imax 21.2
B |341 |Rotormagnetisierungsstrom A 0,0 ... Imax 21.2
B |342 |Drehmoment Nm £ 9999,9 21.2
5 |343 |Analogeingang MFI1A % + 100,00 21.2
5 |346 |Analogausgang MFO1A Vv 0,0...24,0 21.2
5 |349 |Folgefrequenzausgang Hz 0,00 ... 999,99 21.2
5 |350 |Status Digitaleingange - 00 ... 255 22.2
B |351 |Status Digitalausgdnge - 00 ... 255 22.2
5 |352 |Zeit seit Freigabe ::m:s'm 00000:00:00.000 21.2
5 |353 |Kihlkdrpertemperatur deg.C |0 ... Tkmax 21.2
B [354 |Innenraumtemperatur deg.C 0 ... Timax 21.2
5 |355 |Reglerstatus - C0000 ... CFFFF 22.3
5 |356 |Warnstatus - A0000 ... AFFFF 22.4
5 |357 |Int-Grdsse 1 - + 32768 21.2
B |358 |Int-Grdsse 2 - + 32768 21.2
5 |359 |[Long-Grésse 1 - + 2147483647 21.2
B |360 |Long-Grésse 2 - + 2147483647 21.2
5 |361 |Prifsumme - OK / NOK 21.2
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
362 |Summe aufgetretener Fehler - 0...32767 21.1
363 |Summe selbst quittierter Fehler |- 0...32767 21.1
1367 | Warnstatus Applikation |- | A0OO ... AFFFF | 224 |
1470 |Umdrehungen lu 0,000 ... 1-106 | 13.6 |
537 |Ist-Warnmaske - AXXXXXXXX 16.3.8
627 |Ist-Warnmaske Applikation - AXXXX 16.3.9
1797 | SETUP Status - | OK / NOK 9.5
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23.2 Parametermenii (PARA)

Nr. Beschreibung Einh. Einstellbereich Kapitel
0 Seriennummer - Zeichen 10.1
1 Optionsmodule - Zeichen 10.2
12 | FU-Softwareversion - Zeichen 10.3
15 |[Copyright - Zeichen 10.3
27 | Passwort setzen - 0...999 10.4
28 |[Bedienebene - 1...3 10.5
29 [Anwendername - 32 Zeichen 10.6
® |30 [Konfiguration - Auswahl 10.7
33 | Sprache - Auswahl 10.8
& |34 |Programm(ieren) - 0...9999 10.9
37 |Freigabe Achs-Positionierung - Auswahl 13.6.2
|£ |Einscha|ttemgeratur |deg.C |0 ... 60 | 19.2 |
® |48 |[Sollfrequenz |— |Auswah| | 19.8 |
49 |Handshake Changierung - Auswahl 16.4.10
58 | Freigabe Technologieregler - Auswahl 18.3
62 | Frequenz-Motorpoti Auf - Auswahl 16.4.9
63 | Frequenz-Motorpoti Ab - Auswahl 16.4.9
66 | Festfrequenzumschaltung 1 - Auswahl 16.4.8
67 | Festfrequenzumschaltung 2 - Auswahl 16.4.8
68 [Start-rechts - Auswahl 16.4.1
69 [Start-links - Auswahl 16.4.1
70 [Datensatzumschaltung 1 - Auswahl 16.4.7
71 | Datensatzumschaltung 2 - Auswahl 16.4.7
72 | Prozent-Motorpoti Auf - Auswahl 16.4.9
73 | Prozent-Motorpoti Ab - Auswahl 16.4.9
75 | Festprozentwertumschaltung 1 - Auswahl 16.4.8
76 | Festprozentwertumschaltung 2 - Auswahl 16.4.8
83 |Timer 1 - Auswahl 16.4.4
84 |Timer 2 - Auswahl 16.4.4
87 |Start 3-Leiter-Steuerung - Auswahl 16.4.2
103 | Fehlerquittierung - Auswahl 16.4.3
164 | Umschaltung n-/M-Regelung - Auswahl 16.4.6
183 | Externer Fehler - Auswahl 16.4.12
204 | Thermo-Kontakt - Auswahl 16.4.5
‘ﬁ | Speicher zuriicksetzen |- ‘Auswahl | 20.3 ‘
‘@ | Motortyp |- ‘Auswahl | 9.2.3 ‘
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
B [370 | Bemessungsspannung Vv 0,17-Urun ... 2-Urun 11.1
B |371 |Bemessungsstrom A (1)603%:53 11.1
B |372|Bemessungsdrehzahl U/min 96 ... 60000 11.1
B |373 |Polpaarzahl - 1...24 11.1
B |374 | Bemessungs-Cosinus Phi - 0,01...1,00 11.1
B |375 |Bemessungsfrequenz Hz 10,00 ... 599,00 11.1
B |376 | mech. Bemessungsleistung kW 0,1-Prun ... 10-Prun 11.1
B |377 |Statorwiderstand mOhm |0 ... 65535 11.2.1
B |378 | Streuziffer % 1,0... 20,0 11.2.2
383 [ Spannungskonstante mVmin 0,0 ... 850,0 11.2.5
384 [ Statorinduktivitaet mH 0,1...500,0 11.2.6
. -100,000 ...
389 | Faktor Anlagenistwert - 100,000 12.1
B |397 | Nenn-Volumenstrom m3/h 1...99999 12.2
B [398 | Nenn-Druck kPa 0,1...999,9 12.2
400 [ Schaltfrequenz - Auswahl 19.1
401 | Min. Schaltfrequenz - Auswahl 19.1
405 [ Warngrenze Kurzzeit-Ixt % 6...100 14.1
406 | Warngrenze Langzeit-Ixt % 6 ... 100 14.1
407 | Warngrenze Tk deg.C -25...0 14.2
408 [ Warngrenze Ti deg.C -25...0 14.2
409 [ Meldung Reglerstatus - Auswahl 14.3
B ‘m | Local/Remote - Auswahl 19.3
415 | Grenze IDC-Kompensation \ 00..15 14.4
417 | Abschaltgrenze Frequenz Hz 0,00 ... 599,00 14.5
B & |418 |Minimale Frequenz Hz 0,00 ... 599,00 15.1
B & |419 |Maximale Frequenz Hz 0,00 ... 599,00 15.1
B | 420 | Beschleunigung (Rechtslauf) Hz/s 0,00 ... 9999,99 15.7
B |421 [Verzdgerung (Rechtslauf) Hz/s 0,01 ... 9999,99 15.7
B |422 |Beschleunigung Linkslauf Hz/s -0,01 ... 9999,99 15.7
B |423 | Verzbégerung Linkslauf Hz/s -0,01 ... 9999,99 15.7
B |424 | Nothalt Rechtslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 15.7
B |425 | Nothalt Linkslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 15.7
B |426 | maximale Voreilung Hz 0,01 ... 599,00 15.7
B |430 | Verrundungszeit auf rechts ms 0 ... 65000 15.7
B |431 |Verrundungszeit ab rechts ms 0 ... 65000 15.7
B |432 |Verrundungszeit auf links ms 0 ... 65000 15.7
B |433 | Verrundungszeit ab links ms 0 ... 65000 15.7

06/24 Operating Instructions ACU 263



@) Bonfiglioli

Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
& |435 | Betriebsart - Auswahl 19.8
® |436 | Hochlaufzeit s 0,01 ... 320,00 19.8
® |437 | Runterlaufzeit S 0,01 ... 320,00 19.8
® |438 | Changier-Amplitude % 0,01 ... 50,00 19.8
® 439 | Proportionalsprung % 0,01 ... 50,00 19.8
B |440 |Betriebsart - Auswahl 18.3
B |441 |Festfrequenz Hz -599,00 ... 599,00 18.3
B |442 | max. P-Anteil Hz 0,01 ... 599,00 18.3
B [443 |Hysterese % 0,01 ... 100,00 18.3
B |444 | Verstarkung - -15,00 ... 15,00 18.3
B |445 | Nachstellzeit ms 0...32767 18.3
5 | 446 ::uank;or Ind. Volumenstromrege- ) 0,10 ... 2,00 18.3
B |447|1. Sperrfrequenz Hz 0,00 ... 599,00 15.9
B |448 |2. Sperrfrequenz Hz 0,00 ... 599,00 15.9
B |449 |Frequenz-Hysterese Hz 0,00 ... 100,00 15.9
B |450 |Toleranzband % 0,00 ... 25,00 16.1.1.3
451 |[Filterzeitkonstante ms Auswahl 16.1.1.4
452 |Betriebsart - Auswahl 16.1
453 | Stér-/Warnverhalten - Auswahl 16.1.1.5
B |454 |Kennlinienpunkt X1 % 0,00 ... 100,00 16.1.1.1
B |455 |Kennlinienpunkt Y1 % -100,00 ... 100,00 | 16.1.1.1
B |456 | Kennlinienpunkt X2 % 0,00 ... 100,00 16.1.1.1
B |457 |Kennlinienpunkt Y2 % -100,00 ... 100,00 | 16.1.1.1
B |458 |Betriebsart - Auswahl 13.6
459 | Signalguelle - Auswahl 13.6.1
B |460 | Positionsweg U 0,000 ... 1 10° 13.6.1
B |461 |Signalkorrektur ms -327,68 ... 327,67 13.6.1
B |462 | Lastkorrektur - -32768 ... 32767 13.6.1
B |463 | Aktion nach Positionierung - Auswahl 13.6.1
B |464 | Wartezeit ms 0..3,610° 13.6.1
B |465 |Betriebsart - Auswahl 19.7.2
B [466 | Temperaturbeiwert %/100 (0,00 ... 300,00 19.7.2
B |467 | Abgleichtemperatur deg.C -50,0 ... 300,0 19.7.2
B |469 |Sollorientierung ° 0,0 ... 359,9 13.6.2
B |471 | Positionierungsfrequenz Hz 1,00 ... 50,00 13.6.2
B |472 | Max. Orientierungsfehler ° 0,1...90,0 13.6.2
473 [ Rampe Keypad-Motorpoti Hz/s 0,01 ... 999,99 15.10.3
474 | Betriebsart - Auswahl 15.10
B ‘ﬂ | Freguenzsollwertguelle |- ‘Auswahl | 15.4
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
B |476 | Prozentsollwertquelle - Auswahl 15.5
& |477 | Steigung Prozentwertrampe lw/s  |0... 60000 | 158 |
B |ﬂ | Prozentistwertquelle |- |Auswah| | 18.3 |
B |479 | zeitkonstante Lageregler Ims  [1,00..9999,99 | 13.6.2 |
B |480 |Festfrequenz 1 Hz -599,00 ... 599,00 15.6.1
B |481 |Festfrequenz 2 Hz -599,00 ... 599,00 15.6.1
B |482 |Festfrequenz 3 Hz -599,00 ... 599,00 15.6.1
B [483 |Festfrequenz 4 Hz -599,00 ... 599,00 15.6.1
489 | JOG-Frequenz Hz -599,00 ... 599,00 15.6.2
® 490 |Betriebsart - Auswahl 11.4.1
& 1491 | Strichzahl - 1...8192 11.4.2
& |496 |Betriebsart - Auswahl 15.11
&® 497 | Teiler - 1...8192 15.11
225 ... 1000 (201)
. 425 ... 1000 (401)

506 | Triggerschwelle \" 925 .. 1050 (501) 19.4
1225 ... 1400 (601)
225 ... 1000 (201)
. 425 ... 1000 (401)

B |507 |Triggerschwelle \" 925 .. 1050 (501) 19.7.1
1225 ... 1400 (601)

& |510 | Einstellfrequenz Hz 0,00...599,00 | 16.3.2
511 [ DG1 Getriebefaktor Zaehler - -300,00 ... 300,00 11.4.3
512 [ DG1 Getriebefaktor Nenner - 0,01 ... 300,00 11.4.3
|m | Nachstellzeit Drehzahlnachf. ms 1...60000 18.5.4.3

= |517 ItE;nsteIIfrequenz Ausschalten Del- Hz 0,00 ... 599,00 16.3.2

B |518 | Minimaler Prozentsollwert % 0,00 ... 300,00 15.3

B |519 |Maximaler Prozentsollwert % 0,00 ... 300,00 15.3

B |520 | Festprozentwert 1 % -300,00 ... 300,00 15.6.3

B |521 |Festprozentwert 2 % -300,00 ... 300,00 15.6.3

B |522 | Festprozentwert 3 % -300,00 ... 300,00 15.6.3

B |523 |Festprozentwert 4 % -300,00 ... 300,00 15.6.3
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
530 | Betriebsart Digitalausgang 1 - Auswahl 16.3
532 | Betriebsart Digitalausgang 3 - Auswahl 16.3
535 [ Betriebsart externer Fehler - Auswahl 16.4.12
536 | Warnmaske erstellen - Auswahl 16.3.8
540 [ Betriebsart Komparator 1 - Auswahl 16.5.2
541 | Komparator ein oberhalb % -300,00 ... 300,00 16.5.2
542 | Komparator aus unterhalb % -300,00 ... 300,00 16.5.2
543 | Betriebsart Komparator 2 - Auswahl 16.5.2
544 [ Komparator ein oberhalb % -300,00 ... 300,00 16.5.2
545 | Komparator aus unterhalb % -300,00 ... 300,00 16.5.2
549 | max. Regelabweichung % 0,01 ... 20,00 16.3.3
550 [ Betriebsart - Auswahl 16.2.2
551 [Spannung 100% Vv 0,0...22,0 16.2.1
552 | Spannung 0% Vv 0,0 ... 24,0 16.2.1
553 | Analogbetrieb - Auswahl 16.2.1
554 | Digitalbetrieb - Auswahl 16.3
B | 555 | Folgefrequenzbetrieb - Auswahl 16.2.2
& | 556 | Strichzahl - 30 ... 8192 16.2.2.1
‘ﬂ | Betriebsart Motortemp. - Auswahl 14.6
B |571 |Betriebsart - Auswahl 19.5
B |572 |Grenzfrequenz % 0...300 19.5
B |573 |Betriebsart - Auswahl 18.1
B |574 |Leistungsgrenze % 40,00 ... 95,00 18.1
B |575 |Begrenzungsdauer min 5...300 18.1
B | 576 | Phasenausfalliberwachung - Auswahl 14.7
578 | zul. Anzahl AutoQuitt - 0..20 0
579 | Wiedereinschaltverzdégerung ms 0...1000 0
| 580 | Reduktionsgrenze Ti/Tk deg.C |-25...0 19.1
B | 581 |Betriebsart - Auswahl 19.6
B |582 |Triggergrenze Iwirk % 0,1...100,0 19.6
B |583 |Verzbégerungszeit S 0,1...600,0 19.6
B | 600 | Startspannung Vv 0,0 ...100,0 17
B | 601 [ Spannungsiiberhthung % -100 ... 200 17
B | 602 | Ueberhoehungsfrequenz % 0...100 17
B | 603 |Eckspannung V 60,0 ... 560,0 17
B | 604 |Eckfrequenz Hz 0,00 ... 599,00 17
B | 605 | Dyn. Spannungsvorsteuerung % 0...200 17.1
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
B |610 | Betriebsart - Auswahl 18.4.2
B |611 |Verstarkung - 0,01 ... 30,00 18.4.2
B | 612 | Nachstellzeit ms 1..10000 18.4.2
B |613 |Grenzstrom A 0,0 ... U-Trun 18.4.2
B |614 |Grenzfrequenz Hz 0,00 ... 599,00 18.4.2
lm | max.Temp. Motorwicklung |°C ‘0 ... 200 | 14.6 ‘
|618 | vorhaltzeit Ims  |0... 1000 | 183 |
B |620 |Betriebsart - Auswahl 13.1.1
B |621 |Verstarkung - 0,01 ...10,00 13.1.1
B |622 | Nachstellzeit ms 1...30000 13.1.1
B |623 |Startstrom A 0,0 ... U-Irun 13.1.1.1
B [624 |Grenzfrequenz Hz 0,00 ... 100,00 13.1.1.2
B | 625 | Bremsenoeffnungszeit ms -5000 ... 5000 13.1.1.3
@ | Warnmaske Applikation erstellen |— ‘Auswahl | 16.3.9 ‘
= |630 | Betriebsart |- | Auswahl | 132 |
B |631 |Bremsstrom A 0,00 ... V2:-Irun 13.3
B | 632 |Bremszeit S 0,0 ... 200,0 13.3
B | 633 | Entmagnetisierungszeit S 0,1...30,0 13.3
B [634 |Verstarkung - 0,00 ... 10,00 13.3
B | 635 | Nachstellzeit ms 0...1000 13.3
B |637 | Abschaltschwelle Stopfkt. % 0,0...100,0 13.2.1
B | 638 |Haltezeit Stopfunktion S 0,0 ... 200,0 13.2.2
B | 645 | Betriebsart - Auswahl 13.5
B | 646 |Bremszeit nach Suchlauf S 0,0 ... 200,0 13.5
B |647 |Strom / Motorbemessungsstrom | % 1,00 ... 100,00 13.5
B |648 |Verstarkung - 0,00 ... 10,00 13.5
B |649 | Nachstellzeit ms 0...1000 13.5
‘@ | Betriebsart - Auswahl 13.4
652 [ Offset % -100,00 ... 100,00 15.11
653 | Verstaerkung % 5,0 ... 1000,0 15.11
B |660 |Betriebsart - Auswahl 18.4.1
B |661 |Verstarkung % 0,0 ... 300,0 18.4.1
B | 662 | max. Schlupframpe Hz/s 0,01 ... 650,00 18.4.1
B |663 |Freguenzuntergrenze Hz 0,01 ... 599,00 18.4.1
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
B |670 | Betriebsart - Auswahl 18.2
671 | Schwelle Netzausfall \ -200,0 ... -50,0 18.2
672 [ Sollwert Netzstitzung \ -200,0 ... -10,0 18.2
B | 673 |Verzdgerung Netzstlitzung Hz/s 0,01 ... 9999,99 18.2
B |674 |Beschleunigung Netzwiederkehr Hz/s 0,00 ... 9999,99 18.2
B | 675 |Schwelle Stillsetzung Hz 0,00 ... 599,00 18.2
225,0 ... 387,5 (201)
425,0 ... 770,0 (401)
676 | Sollwert Stillsetzung \ 550,0 ... 875,0 (501) 18.2
725,0 ... 1175,0
(601)
B |677 |Verstarkung - 0,00 ... 30,00 18.2
B | 678 | Nachstellzeit ms 0...10000 18.2
225,0 ... 387,5 (201)
425,0 ... 770,0 (401)
680 | Sollwert UD-Begrenzung \'% 550,0 ... 875,0 (501) 18.2
725,0 ... 1175,0
(601)
681 [ max. Frequenzerhéhung Hz 0,00 ... 599,00 18.2
B |683|Gen. Grenze Stromsollwert A 0,0 ... U-Irun 18.2
B |700 |Verstarkung - 0,00 ... 8,00 18.5.1
B |701 [Nachstellzeit ms 0,00 ... 10,00 18.5.1
B |713 |[Magnetisierungsstrom 50% Fluss | % 1...50 11.2.3
B | 714 | Magnetisierungsstrom 80% Fluss | % 1...80 11.2.3
B |715 |Magnetisierungsstrom 110% Fluss | % 110... 197 11.2.3
g 716 |SSmessundsmagnelisienings: | 5 0,01-Trun ... G-Irun | 11.2.3
& |717 | Flusssoliwert % 0,01 ... 300,00 18.5.6
= |718 Korrekturfaktor Bemessungs- % 0,01 ... 300,00 11.2.4
schlupf
B |719 |schlupfgrenze % 0 ... 10000 15.2
B |720 |Betriebsart - Auswahl 18.5.4
B |721 |Verstarkung 1 - 0,00 ... 200,00 18.5.4
B |722 |Nachstellzeit 1 ms 0 ... 60000 18.5.4
B |723 |Verstarkung 2 - 0,00 ... 200,00 18.5.4
B |724 |Nachstellzeit 2 ms 0 ... 60000 18.5.4
B |Z725 |Betriebsart - Auswahl 18.5.5
B |726 |Mindestbeschleunigung Hz/s 0,1...6500,0 18.5.5
B |727 |Mech. Zeitkonstante ms 1...60000 18.5.5
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Nr. Beschreibung Einh. | Anzeigebereich | Kapitel
B |728 |Grenzstrom A 0,0 ... U-Trun 18.5.4.1
B |729 |Grenzstrom generator. Betrieb A -0,1 ... U-Trun 18.5.4.1
B |730 |Grenze Drehmoment % 0,00 ... 650,00 18.5.4.1
B |731 |Grenze Drehmoment generatorisch |[% 0,00 ... 650,00 18.5.4.1
B |732 |Obergrenze P-Teil Drehmoment % 0,00 ... 650,00 18.5.4.1
B |733 |Untergrenze P-Teil Drehmoment % 0,00 ... 650,00 18.5.4.1
B |734 |Quelle Isg-Grenzwert motorisch - Auswahl 18.5.4.2
B |735 |Quelle Isq-Grenzwert generat. - Auswahl 18.5.4.2
B |736 |Quelle Drehmomentgrenze motor. - Auswahl 18.5.4.2
B |737 |Quelle Drehmomentgrenze generat. |- Auswahl 18.5.4.2
B |738 |Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. Hz 0,00 ... 599,00 18.5.4
B |739 |Leistungsgrenze kw 0,00 ... 2-U-Prun 18.5.4.1
B [740 |Leistungsgrenze generatorisch kw 0,00 ... 2-U-Prun 18.5.4.1
B |741 |Verstarkung - 0,0...100,0 18.5.6
B |742 |Nachstellzeit ms 0,0...1000,0 18.5.6
B |743 |Obergrenze Isd-Sollwert A 0... U-Irun 18.5.6.1
B |744 |Untergrenze Isd-Sollwert A -IruN ... IFuN 18.5.6.1
5 |748 |Totgangddmpfung o |0...300 18.5.4
B | 750 |[Aussteuerungssollwert % 3,00 ... 105,00 18.5.7
B |752 |Nachstellzeit ms 0,0 ... 1000,00 18.5.7
B ‘@ |Betriebsart |— ‘Auswahl | 18.5.7 ‘
= ‘M |Fi|terzeitkonstante |ms ‘O...128 | 18.5.4 ‘
B |755 |Untergrenze Imr-Sollwert A 0,01-Trun ... G-Irun | 18.5.7.1
B |756 |Begrenzung Regelabweichung % 0,00 ... 100,00 18.5.7.1
B | 757 |Strom bis zu dem P.700 gilt A 0,00- ... U-Irun 18.5.2
B |758 |Strom ab dem P.759 qilt A 0,00- ... U-Trun 18.5.2
B |759 |Verstaerkung hoher Strom - 0,00 ... 8,00 18.5.2
B |760 |Betriebsart - Auswahl 19.7.3
B |761 |Ansprechzeit: Signalfehler ms 0 ... 65000 19.7.3
B |762 |Ansprechzeit: Spurfehler ms 0 ... 65000 19.7.3
B |763 |Anspr.zeit: Drehrichtungsfehler ms 0 ... 65000 19.7.3
‘@ | Drehzahlistwertguelle | - ‘ Auswahl 18.5.4
B |767 |Obergrenze Frequenz Hz -599,00 ... 599,00 | 18.5.2
B |768 [Untergrenze Frequenz Hz -599,00 ... 599,00 | 18.5.2
B |769 |Quelle Obergrenze Frequenz - Auswabhl 18.5.3.3
B |770 |Quelle Untergrenze Frequenz - Auswabhl 18.5.3.3
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
B |775 |[Strom ab dem P.700 gilt A 0,00- ... G-Trun 18.5.2
B |776 |Strom bis zu dem P.777 gilt A 0,00 ... U-Trun 18.5.2
B |777 |Verstaerkung zu wenig Strom - 0,00 ... 8,00 18.5.2
1778 | Reduktionsfaktor Fluss % 20 ... 100 18.5.6
779 |Minimale Flussaufbauzeit ms 1...10000 13.1.2
B |780 |Maximale Flussaufbauzeit ms 1...10000 13.1.2
B |781 |Strom bei Flussaufbau A 0,1-Irun ... U-Irun 13.1.2
790 |Betriebsart Timer 1 - Auswahl 16.5.1
791 |Zeit 1 Timer 1 s/m/h 0 ... 650,00 16.5.1.1
792 |Zeit 2 Timer 1 s/m/h 0 ... 650,00 16.5.1.1
793 |Betriebsart Timer 2 - Auswahl 16.5.1
794 |Zeit 1 Timer 2 s/m/h 0 ... 650,00 16.5.1
795 |Zeit 2 Timer 2 s/m/h 0 ... 650,00 16.5.1
‘M |SETUP Auswahl |— |Auswah| 9.5
B 1190 | Statorwiderstand Ohm 0,001 ... 100,000 11.2.1
. 0,01% Irun ...
B |1192 |Spitzenstrom A 100 000% i Trun 11.2.7
| 1193 | DG1: Filterzeitkonstante lus |0...32000 11.4.4 |
® 1199 | Drehrichtungsumkehr |- | Auswahl 11.2.8 |
EEPROM: 0 ...16
1250 | Mux Eingang Index (schreiben) |- 17 ... 16.5.4
RAM:
33
EEPROM: 0 .. 16
1251 [ Mux Eingang Index (lesen) - RAM: 17 ... 16.5.4
33
1252 | Mux Eingaenge - Auswahl 16.5.4
1253 | DeMux Eingang - Auswahl 16.5.4
1363 | Benutzer Warnung 1 - Auswahl 16.4.11
1364 | Benutzer Warnung 2 - Auswahl 16.4.11
1370 | In-F-PDP-word 1 Auswahl 19.9
1371 | In-F-PDP-word 2 Auswahl 19.9
1372 | In-F-intern-long 1 Auswahl 19.9
1373 | In-F-intern-long 2 Auswahl 19.9
1374 | In-F-Convert-Reference Hz 0,01...599,00 19.9

a

In der Bedieneinheit KP500 werden Parameternummern > 999 an der flihrenden Stelle
hexadezimal angezeigt (999, AOO ... B5 ... C66).
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Steuerklemmen........ccccvieenn e cerern 80
Technische Daten ......ccvvvvvivvevnnrinnnnns 34, 59
Digitaleingdange
Logiksignale..........coevviiiiiiiinninninininneeenns 189
Steuerklemmen........ccccvceeinnecenenn 79
Technische Daten ........ccoeeevveevnineenne, 34, 59
Drehgeber ......ccovvveiiiiiiiiiciiiicc s 115
ANSChIUSS ....covviiiiiiii e, 66, 87, 88
AUSWEIUNG ovvvivcrnin s 130, 133
Getriebefaktor........ccceevviivviiiiiiiceeeeenn, 132
Strichzahl ....cuvvvceiiieec e, 131
Uberwachung .......cccceeveeveereeseesreseessennens 246
Drehmomentregler .........ccccvvviiniiiniiecnnnnnns 225
Drehmomentvorgabe........ccccccceeiiiiiiiinnnnees 225
Drehrichtung
kontrollieren .......ccceevveeviie e 115

Start-rechts, Start-links..........cceevvvnrennnn, 193

Uber Festsollwerte ..........uuuvvvieininininnninnn, 162

UMKENIEN cuvvecii e 128
Drehzahlregler..........coovveeeeieiiiiieiiieieeeeeeenn, 227

Umschaltung Drehzahl-

/Drehmomentregelung .............cccene.. 194

Drei-Leiter-Steuerung...........coovvevvnnnnnnenn, 193
Druckregelung........cccveeiiieinnnnns 135, 217, 255
E
Einstellfrequenz ........ccvvviveiiiiiiiccenninienen, 181
Elektrischer AnschlUSS .........cuvvvvirererenennnennns 19
EMV e 57
Erweiterungsmodul ..........eeeeeeeeeeeeeeeeeeneennnns 60
Externe Spannungsversorgung ...........ccuuees 80
Externer Fehler......ccccoviviviiiiiiiiiiiniiininnnn, 196
Externer LUFEr .....oovvvvvvviicie e, 184
F
Fehlerliste ..., 256
Fehlermeldungen......ccccoooviiiiiiiiiiiniiennnnnn, 256
Fehlermeldungen quittieren

automatisch .....ccoovvvveiiivcii e, 154

mit Logiksignal .........ccoeevviiiiiiiiiiiiiiniennn, 194
Fehlerumgebung........cccoccceiiiiiiiiiiniic, 260
Feldregler.....cccooviiiiiiiiiiicreii, 231
Festfrequenzen........cccevevvveiviiei e ceninn, 162
Festfrequenzumschaltung..........ccccoeeveennenn. 195
Festprozentwerte......ccooovvvvvniniiiinnnninennnnnn, 163
Festprozentwertumschaltung..................... 195
Filterzeitkonstante ........cccccovviiiviniiiiiinnnnn, 174
Filterzeitkonstante Drehgeber 1.................. 133
Flussaufbau......ccceevvveviiiiiiiiieccee e, 139
Flussaufbau beendet............ccvvvevvnvnnnnnnn, 183
Folgeantrieb .......cccooovviviiiiiiiiii, 247
Folgefrequenzeingang ...........ccceeeevvnnnnnnn, 169
Frequenzsollwertkanal.......cc.c.coccvvieiiiennnnnn. 156
Flihrungsantrieb .......ccccooiviiiiiiiiiinnnn, 247
Flllstandsregelung.........ccoooovvieeennnnenn 218, 219
Funktionentabelle ........ccooevviiiiiiinieniceennnnn, 202
G
Gewahrleistung und Haftung ..............cooeeee 12
Gleichstrombremse ..........cccvevviniinininieeenns 142
GrenzZfreqUENZ ......cvvvveiesireseeererssssnssssseeenns 138
Grenzwertquellen.......c.cooviiiiiiiiiniicciineeen, 226
Gruppenantrieb .........ueeciiiiiiiiiirii 65
H
Hysterese

des analogen Eingangssignals ................ 174

Frequenz-Hysterese..........ccoeevviivinininnnns 166

Technologieregler...........ooeeeeieieieieeennnn. 215
I
12t- Uberwachung ........ccceevevveereeresreeresnennes 242
Inbetriebnahme........ccceviiiiiiveeviccieeeeees 105
Installation

Elektrische ....coovevveeiiiiiiecceccee, 55, 67

Mechanische ........coocevviiiiiiiiiiec e, 48
Intelligente Stromgrenzen ............ccccuveenees 207
Istwerte
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der ANlAge......eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeenenenennaees 255
der Masching .......cccvvvveiiniinncecerenn e, 252
des Frequenzumrichters ........cccceevveennnnn. 250
Istwertspeicher .......cccvvvviiiiivcrcenne, 253
J
JOG-FUNKLioN .....ccovvvviiiin e eeeeeenein 104, 162
K
Kommunikationsmodul.........cccceeeeiiiiiierennnnnn. 60
Komparator......ccooveeiveiiiieis s ese s enn e 200
Konfigurationen
ANSChIuSSPIANE ...ccvvvveieieiicciecrrrce e 82
Ubersicht.....cccveireieeireenieennenns 82, 106, 120
Kopieren von Parameterwerten ................... 97
Fehlermeldungen ..o, 100
L
Leitungslange......ccooovviiiiiiiiiiiniieee e, 65
Leitungsquerschnitt......ccccoovviviiiiiiiiiiinecnnnnn, 61
Lieferumfang.......ccooveeeneiiisiseeseee e 26
) = PP 235
LS = TP 184
M
Maschinendaten ..........ccceeevvvevnnieeenn, 109, 125
Motoranschluss ......ccovvevvvieiiveeeineennneennn 64, 67
10]10] 2l @1 pT0] o] 0 =] N 244
Motorpotentiometer................... 103, 166, 196
MOtOrsChutz ......cevveeeiiiiiecererse e 238
Motorschutz durch I2t- Uberwachung..... 242
Motortemperatur .........cccvvnivieinininiennneennn, 245
141 (] i Y/ o N 108
Multifunktionsausgang .........cceeeeveeevnnnnenn, 175
Multifunktionseingang...........oooveeenineienennnns 171
MultipleXer .......cuveiininiiirri s 202
N
Netzanschluss .........cevviiivveeeeerecinnneeeeeeennans 67
Netzausfallstitzung .........ccevvviiiiiiiiiiinnnnn, 210
Nothalt ...ccoov i e 163
P
Parameteridentifikation.........cc.c.oeevuiinnen. 110
Parameterliste......ccccovvvvvniiiiiiiiiiieeneee, 266
Plausibilitatskontrolle .........cccccceeeiiivieceennnnes 110
Positionierung .......ccooeeveeiin i, 146
ab Referenzpunkt.........ccooovvviiiiiiiininnnnn, 146
Achs-Positionierung.......cccceeevevvvieeieennnnn. 149
Prozentsollwertkanal.........ccccoceeeiiinieiennnnnns 159
Prozentwertrampen .........oovvvevniniiiinnninenn, 165
Pulsweitenmodulation..........cccccevveevnnieene. 234
PWM-EINGANG .....oovvneiiiniieei e ee s een e, 169
R
Regelfunktionen .........cccceeevvvnniniiincneennnnnns 207
Intelligente Stromgrenzen ..................... 207
Netzausfallstiitzung ..........coooeeeiiieiieeenn. 210
Spannungsregler........uvveenniineeeeeeennnns 208
Technologieregler ........ovvvevvnniinniinnnnnns 213
Relaisausgang........ooooeeeieineninrereeeee e 81
Technische Daten .........cccoeevvvevviiiiveininnnes 34
RUCKSELZEN ..cvvieiviivce e 102
S
SA Warnmeldungen Selbsteinstellung ........ 111
Schlupfkompensation.............ccceevvivninnnn. 222
Selbsteinstellung .........cccceveveviiiiieiiicaaaennnn. 117

SF Fehlermeldungen Selbsteinstellung........ 112
Sicherheit
AllgemEiN......coiviiiiii e 14
Sicherheitsfunktion ........ccccevvvvevviniiciiniineeens 21
Status der Eingange .........cccccevvvmnnnnnnnnnns 252
1ST0) | o PO 155
ErreiCht. v 182
Festfrequenz.........ccceeeevvvviiininieseeeennnnnnn, 162
Festprozentwert .......ccoooeviviiiiviiiicnnne, 163
Festsollwert......ccooviiieeveieiinr e 162
JOG-Frequenz .....cccoevveeenenieeennennneennnnaens 162
Motorpotentiometer........ccooviiiiiiiiiiiennnns 166
SpannNuNgseiNgang .....ccevveeieerinreenneennnnennns 80
SpannuUNGSregler............uueeeeeermrmrmenrnnnnnnnnns 208
SPerrfreqUENZEN ......uuveeeeeeeeeeeersisee e e e eeeens 166
SS Statusmeldungen Selbsteinstellung ....... 111
Start-linkS.....oooovvveereriee e 193
Start-rechts ....coeo i 193
Startstrom.....ccvveeiieiee e 138
Steuerklemmen .....ocevveeiiveeinee e 79, 283
Technische Daten.......ccccovvvevviiieienncnneen, 34
Steuersignale.........cccoceeeiiiiiiiiiniii 189
Strombegrenzung ......coooeevvieiieiiiinieeeniineeens 184
Stromgrenzwertregler ......ccoooivviiieiiiiininnnens 223
Stromregler ... 223
Erweitert......cov e, 225
T
Technische Daten .......cccoovvvevvieiieeenieeceeennnn, 32
Technologieregler ........cvvviiiininineccnnnnnnnn, 213
Temperaturabgleich ..........ccooeeiiiiiiiiininnnnnn, 245
Temperaturmessung .......oveeevniierennineennnnn. 245
Textauszeichnungen .........ccceeviiiiiiiniininnnnnn, 18
Thermo-Kontakt .......ccevvvvvivivniieenniennnn, 81, 194
TIMEE e eeereerss e rrrr e eeees 194, 198
Toleranzband ........ccooevviiiiiiiiic e, 173
u
U/f-Kennlinienbetrieb .......cocovviiiiiiiiininnnees 205
Uberwachung
Analoges Eingangssignal .............ccoeveeees 175
AusgangsfreqUENZ .......ccvevvvevvinieeeininnnnns 153
Gleichstromanteil..........cccceevvvvnininiineeenns 152
Innenraumtemperatur ..........ccceeiiiiiennnnn, 151
Kihlkdrpertemperatur.......cccceeveevnninneene. 151
Lastverhalten ........ccccevvvvvcinineceeennnnn, 244
Motortemperatur ................eee. 153, 194, 239
Phasenausfall ..........ccceeeviiieniiiieiiicnneen, 153
Reglereingriff ......ccoovevviiiiiiiiiiieciiicceenn, 152
U 1= T 151
Warnmaske........cevveeiieevin e 184
Warnmaske Applikation..........cccooovvivveens 186
WirksStrom .....ceevvvveiiin e s e e eeeens 244
UL Approbation........ccevreinniinnirrernnnnnnnnnenens 32
Umrichterdaten........ccooeevvvivviiiviinien e, 119
Urheberrecht........ccccevvvviiiiieceereniinnn e 13
Vv
Vergleich von Istwerten ............ccvvvevvvnnnens 200
Verrundungszeit ..., 164
Volumenstromregelung .............. 135, 217, 255
w
Warncode
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der Warnmaske ......ccuvvveeiiiniveeennnnnnnenn, 185
der Warnmaske Applikation ................... 187
Warnmaske.........oovveveiiiinnniereren e 184
Warnmaske Applikation ........cccccceeeiiiiinnnns 186
Warnmeldungen..............eeeeeeeemememereeennnnnns 264
der Selbsteinstellung .......cccccoveevviiiiennnnn. 111
Warnstatus ......cceevveeiiieiniienir e 264

Applikation.........uvceiiiiiieice e 264
WartuNg.....coueieviicienrcrie e e 21
X
X10 i iieiiiiiie e ererrr e e 81
X210A i e 79
X210B ... 80
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AUSTRALIA

Bonfiglioli Transmission (Aust.) Pty Ltd
2, Cox Place Glendenning NSW 2761
Locked Bag 1000 Plumpton NSW 2761
Tel. +61 2 8811 8000

&
BRAZIL

Bonfiglioli Redutores do Brasil Ltda

Av. Osvaldo Fregonezi, 171, cjs 31 e 44
CEP 09851-015 - Sao Bernardo do Campo
S&o Paulo

Tel. +55 11 4344 2322

©I®IHI&

CHINA

Bonfiglioli Drives (Shanghai) Co. Ltd.
#68, Hui-Lian Road, QingPu District,
201707 Shanghai

Tel. +86 216700 2000

I W&

Industry & Automation Solutions
#568, Longpan Road, Jiading District,
201707 Shanghai

(SRR

Bonfiglioli Trading (Shanghai) Co. Ltd.
Room 423, 4" Floor, #38, Yinglun Road,
China (Shanghai) Pilot Free Trade Zone,
Shanghai

6o

Selcom Electronics (Shanghai) Co., Ltd
A7,N0.5399, Waigingsong Road, QingPu
District,

201707 Shanghai

Tel. +86 216010 8100

& &K

A24, No.5399, Waigingsong Road, QingPu
District,

201707 Shanghai

Tel. +86 21 6010 8100

(GRRCRRAEID

FRANCE

Bonfiglioli Transmission S.A.S.
14 Rue Eugéne Pottier

Zone Industrielle de Moimont I
95670 Marly la Ville

Tel. +33 134474510

&K

GERMANY

Bonfiglioli Deutschland GmbH
Sperberweg 12 - 41468 Neuss
Tel. +49 0 21312988 0

&K

Bonfiglioli Deutschland GmbH
Europark Fichtenhain B6 - 47807 Krefeld
Tel. +49 0 2151 8396 0

©I&® W&

O&K Antriebstechnik GmbH
Ruhrallee 8-12 - 45525 Hattingen
Tel. +49 0 2324 2050 1

©I&® W&

@} PRODUCTION

INDIA

Bonfiglioli Transmission Pvt. Ltd.
Mobility & Wind Industries

AC 7 -11,SIDCO Industrial Estate,
Thirumudivakkam

Kancheepuram - 600132 - Tamil Nadu
Tel. +91 844 844 8649

©I®IHI&

Industry & Automation Solutions
Survey No. 528/1, Perambakkam High Road
Mannur Village, Sriperumbudur Taluk
Kancheepuram - 602 105 - Tamil Nadu
Tel. +91 844 844 8649

&K

Industry & Automation Solutions
Plot No E-5/2, Badhalwadi
Talegaon MIDC Phase I,

Pune - 410 507 - Maharashtra

Tel. +91 844 844 8649

&

Bonfiglioli Drive Systems Pvt. Ltd.
Industry & Automation Solutions

No 50, Papparambakkam Road,
Mannur Village, Sriperumbudur Taluk,
Kancheepuram - 602105 - Tamil Nadu
Tel. +91 844 844 8649

&K

ITALY

Bonfiglioli Riduttori S.p.A.
Industry & Automation Solutions
Via Cav. Clementino Bonfiglioli, 1
40012 Calderara di Reno

Tel. +39 051 64731

(TRREC RIS

Industry & Automation Solutions
Via Sandro Pertini, lotto 7b

20080 Carpiano

Tel. +39 02985081

& W&

Industry & Automation Solutions
Via Saliceto, 15 - 40010 Bentivoglio

©l&

Mobility & Wind Industries

Via Enrico Mattei, 12 Z.I. Villa Selva
47122 Forli

Tel. +39 0543 789111

©I&®IHI&

Industry & Automation Solutions
Via Unione, 49 - 38068 Rovereto
Tel. +39 0464 443435/36

& W&

Selcom Group S.p.A.

Via Achille Grandi, 5

40013 Castel Maggiore (BO)
Tel. +39 051 6387111

TRRERRAE

Via Marino Serenari, 18
40013 Castel Maggiore (BO)
Tel. +39 051 6387111

(ORREIP S

Via Cadriano, 19
40057 Cadriano (BO)
Tel. +39 051 6387111

S| &
@ ASSEMBLY

7 SsALEs
oo

NEW ZEALAND

Bonfiglioli Transmission (Aust.) Pty Ltd
88 Hastie Avenue, Mangere Bridge,
2022 Auckland

PO Box 11795, Ellerslie

Tel. +64 09 634 6441

& W&

SINGAPORE

Bonfiglioli South East Asia Pte Ltd
8 Boon Lay Way, #04-09,

8@ Tadehub 21, Singapore 609964
Tel. +65 6268 9869

AR S

SLOVAKIA

Bonfiglioli Slovakia s.r.o.
Robotnicka 2129

Povazska Bystrica, 01701 Slovakia
Tel. +421 42 430 75 64

(GRRCEIP S

SOUTH AFRICA

Bonfiglioli South Africa Pty Ltd.

55 Galaxy Avenue, Linbro Business Park,
Sandton, Johannesburg

2090 South Africa

Tel. +27 11 608 2030

&K

SPAIN

Tecnotrans Bonfiglioli S.A
Avinguda del Ferrocarril, n° 14,
Poligono Industrial Can Estapé
08755 Castellbisbal - Barcelona
Tel. +34 93 447 84 00

& W
TURKEY

Bonfiglioli Turkey Jsc

AtatUrk Organize Sanayi Bolgesi,
10007 Sk. No. 30

AtatUrk Organize Sanayi Bolgesi,
35620 Cigli - Izmir

Tel. +90 0 232 328 22 77

&K

UNITED KINGDOM

Bonfiglioli UK Ltd.

Unit 1 Calver Quay, Calver Road, Winwick
Warrington, Cheshire - WA2 8UD

Tel. +441925 852667

&K

USA

Bonfiglioli USA Inc.
3541 Hargrave Drive
Hebron, Kentucky 41048
Tel. +1 859 334 3333

©I®IHI&

VIETNAM

Bonfiglioli Vietnam Ltd.

Lot C-9D-CN My Phuoc Industrial Park 3
Ben Cat - Binh Duong Province

Tel. +84 650 3577411

©I®IHI&

SERVICE






@) Bonfiglioli

Abbiamo un’inflessibile dedizione per I’'eccellenza,
I'innovazione e la sostenibilita. Il nostro Team crea,
distribuisce e supporta soluzioni di Trasmissioni e Controllo di
Potenza per mantenere il mondo in movimento

We have a relentless commitment to excellence,
innovation & sustainability. Our team creates, distributes
and services world-class power transmission & drive
solutions to keep the world in motion.

Wir verpflichten uns kompromisslos zu Qualitat,
Innovation und Nachhaltigkeit. Unser Team entwickelt,
vertreibt und wartet erstklassige Energielibertragungs-
und Antriebslésungen, um die Welt in Bewegung zu
halten

Notre engagement envers |’excellence, I'innovation et le
développement durable guide notre quotidien. Notre Equipe
crée, distribue et entretient des solutions de transmission de
puissance et de contréle du mouvement contribuant ainsi a
maintenir le monde en mouvement.

Tenemos un firme compromiso con la excelencia, la innovacion y
la sostenibilidad. Nuestro equipo crea, distribuye y da soporte en
soluciones de transmision y control de potencia para que el
mundo siga en movimiento.

HEADQUARTERS tel: +39 051647 3111
Bonfiglioli S.p.A www.bonfiglioli.com
Registered Office: Via Bazzane, 33

40012 Calderara di Reno BO

Head office: Via Isonzo, 65/67/69
40033 Casalecchio di Reno BO
ITALY

COD. VEC 522 R6
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