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13.4 Prozentsollwertkanal

Der Prozentsollwertkanal verbindet verschiedene Signalquellen zur Vorgabe der
Sollwerte. Die prozentuale Skalierung erleichtert die Integration in die Anwendung
unter Bertcksichtigung unterschiedlicher Prozessgroéfen.

Die Prozentsollwertquelle 476 bestimmt die additive Verknupfung der verfugbaren
Sollwertquellen in Abhangigkeit von der installierten Hardware.

Sollwertquelle ist der Multifunktionseingang 1 in

1- Betrag Analogwert MFIA | 4o b0 jesars 452 - Analogsignal.

Der Prozentwert geman der Festprozentsollwer-
10 - Betr. Festprozentwert (FP) | tumschaltung 1 75, Festprozentsollwertumschal-
tung 2 76 und dem aktuellen Datensatz

11 - Betrag MFI1A + FP Kombination der Betriebsarten 10 und 1

) Sollwertquelle ist die Funktion Prozent-Motorpoti
20- Betrag Motorpoti (MP) Auf 72 und Prozent-Motorpoti Ab 73

21 - Betrag MFI1A + MP Kombination der Betriebsarten 20 und 1

39. Betrag Das Frequenzsignal am Digitaleingang gemaf
Folgefrequenzeing. (F3) der Betriebsart Folgefrequenz 496

101 bis 132 Betriebsarten mit Vorzeichen (+/-)

13.4.1 Blockschaltbild

Die folgende Tabelle beschreibt die im Blockschaltbild dargestellten Softwareschalter
in Abhangigkeit von der gewahlten Prozentsollwertquelle 476.

Betriebsart MFI1A FP MP F3 Vorzeichen
1 1 Betrag
10 1 Betrag
11 1 1 Betrag
20 1 Betrag
21 1 1 Betrag
32 1 Betrag
101 1 +-
110 1 +-
111 1 1 +/-
120 1 +-
121 1 1 +-
132 1 +/-
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13.5

Festsollwerte

Die Festsollwerte sind entsprechend der Konfiguration und Funktion als Festfrequen-
zen oder Festprozentwerte zu parametrieren.
Die Vorzeichen der Festsollwerte bestimmen die Drehrichtung. Positives Vorzeichen
bedeutet Rechtsdrehfeld und negatives Vorzeichen bedeutet Linksdrehfeld. Die Dreh-
richtung kann Uber das Vorzeichen nur dann gewechselt werden, wenn die Betriebs-
art Frequenzsollwertquelle 475, bzw. Betriebsart Prozentsollwertquelle 476 auf eine
Betriebsart mit Vorzeichen (+/-) parametriert ist. Die Drehrichtung kann zusétzlich
Uber die mit den Parametern Start rechts 68 und Start links 69 verknipften digitalen

Signalquellen vorgegeben werden.

Die Festsollwerte sind in vier Datensatzen zu parametrieren und werden Uber den
Sollwertkanal mit weiteren Quellen verkniipft. Die Nutzung der Funktionen Daten-
satzumschaltung 1 70 und Datensatzumschaltung 2 71 erméglichen somit, 16 Fest-
sollwerte einzustellen.

13.5

A

Festfrequenzen

Die vier Festfrequenzen definieren Sollwerte, die tber die Festfrequenzumschaltung 1
66 und Festfrequenzumschaltung 1 67 ausgewahlt werden. Die Betriebsart Frequenz-
sollwertquelle 475 definiert die Addition der verschiedenen Quellen im Sollwertkanal.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
480 | Festfrequenz 1 -999,99 Hz | 999,99 Hz 0,00 Hz
481 | Festfrequenz 2 -999,99 Hz | 999,99 Hz 10,00 Hz
482 | Festfrequenz 3 -999,99 Hz | 999,99 Hz 25,00 Hz
483 | Festfrequenz 4 -999,99 Hz | 999,99 Hz 50,00 Hz

13.5.2 JOG-Frequenz

Die JOG-Funktion ist Teil der Funktionen zum Steuern des Antriebs tber die Bedien-
einheit. Mit Hilfe der Pfeiltasten kann die JOG-Frequenz innerhalb der Funktion ver-
andert werden. 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

|-999,99 Hz| 999,99 Hz | 5,00 Hz

13.5.3

Festprozentwerte

Die vier Prozentwerte definieren Sollwerte, die Uber die Festprozentwertumschaltung
1 75 und Festprozentwertumschaltung 2 76 ausgewahlt werden. Die Betriebsart Pro-
zentsollwertquelle 476 definiert die Addition der verschiedenen Quellen im Sollwert-

kanal.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
480 | Festprozentwert 1 -300,00 % | 300,00 % 0,00 %
481 | Festprozentwert 2 -300,00 % | 300,00 % 20,00 %
482 | Festprozentwert 3 -300,00 % | 300,00 % 50,00 %
483 | Festprozentwert 4 -300,00 % | 300,00 % 100,00 %
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13.6 Frequenzrampen

Die Rampen bestimmen, wie schnell der Frequenzwert bei einer Sollwertanderung
oder nach einem Start-, Stop- oder Bremsbefehl geandert wird. Die maximal zulassi-
ge Rampensteilheit ist entsprechend der Anwendung und der Stromaufnahme des
Motors zu wéhlen.

Ist die Einstellung fir beide Drehrichtungen gleich, wird die Parametrierung tGber die
Parameter Beschleunigung (Rechtslauf) 420 und Verzdgerung (Rechtslauf) 421 vor-
genommen. Die Parameterwerte werden fir die Beschleunigung Linkslauf 422 und
Verzogerung Linkslauf 423 nur dann tbernommen, wenn diese auf -0,01 Hz/s einge-
stellt sind.

Der Parameterwert der Beschleunigung 0,00 Hz/s sperrt die zugehdrige Drehrich-
tung.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
420 | Beschleunigung (Rechtslauf) 0,00 Hz/s | 999,99 Hz/s | 5,00 Hz/s
421 | Verzégerung (Rechtslauf) 0,01 Hz/s | 999,99 Hz/s | 5,00 Hz/s
422 | Beschleunigung Linkslauf - 0,01 Hz/s | 999,99 Hz/s | - 0,01 Hz/s
423 | Verzégerung Linkslauf - 0,01 Hz/s | 999,99 Hz/s | - 0,01 Hz/s

Die Rampen fur den Nothalt Rechtslauf 424 und Nothalt Linkslauf 425 des Antriebs,
welche Uber die Betriebsart Auslaufverhalten 630 zu aktivieren sind, mussen ent-
sprechend der Anwendung 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 | 999,99 Hz/s | 5,00 Hz/s
425 | Nothalt Linkslauf 0,01 Hz/s | 999,99 Hz/s | 5,00 Hz/s

Der Parameter maximale Voreilung 426 begrenzt die Differenz zwischen dem Aus-
gang der Rampe und dem aktuellen Istwert des Antriebs. Die eingestellte maximale
Abweichung ist fur das Regelverhalten eine Totzeit, die mdglichst gering gewahit
werden sollte.

[Nr. | Beschreibung [ Min. | Max. [Werkseinst.|
[ 426 | maximale Voreilung | 0,01 Hz/s | 999,99 Hz/s [ 5,00 Hz/s |
A
oo
Rechtsdrehfeld
420 (RACCR) 421 (RDECR) oder
424 (RDNCR)
t
422 (RACCL) 423 (RDECL) oder
Linksdrehfeld 425 (RDNCL)
Fr
v

74



@ BONFIGLIOLI
VECTRON

Die bei einer linearen Beschleunigung des Antriebs auftretende Belastung wird durch
die einzustellenden Anderungsgeschwindigkeiten (S-Kurve) verringert. Der nicht li-
neare Frequenzverlauf ist als Verrundung definiert, und gibt an, in welchem Zeitbe-
reich die Frequenz auf die eingestellte Rampe gefiihrt werden soll. Die mit den Pa-
rametern 420 bis 423 eingestellten Werte bleiben, unabhangig von den gewahlten
Verrundungszeiten, erhalten.

Die Einstellung der Verrundungszeit mit dem Wert 0 ms deaktiviert diese Funktion
und erméglicht die Verwendung der linearen Rampen. Die Datensatzumschaltung der
Parameter in den Beschleunigungsphasen des Antriebs erfordert die definierte
Wertlibernahme. Die Regelung berechnet aus dem Verhéltnis der Beschleunigung
zur Verrundungszeit die zum Erreichen des Sollwertes notwendigen Werte, und ver-
wendet diese bis zum Abschluss der Beschleunigungsphase. Die im Datensatz pa-
rametrierte Beschleunigung wird direkt tbernommen. Durch dieses Verfahren wird
das Uberschreiten der Sollwerte vermieden und die Datensatzumschaltung zwischen
extrem abweichenden Werten méglich.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
430 | Verrundungszeit auf rechts 0ms 65000 ms 0ms
431 | Verrundungszeit ab rechts 0ms 65000 ms 0ms
432 | Verrundungszeit auf links 0 ms 65000 ms 0 ms
433 | Verrundungszeit ab links 0 ms 65000 ms 0 ms
A
+f 430 (RRTR) AT RETR) e
Rechtsdrehfeld b
\ Frequenzsollwert = 0,00 Hz
< > N / t
b \
Linksdrehfeld | t 4

\
\

N /

\ /

\ /

432 (RRTL) 433 (RFTL)

max

\ 4

Beispiel: Berechnung der Beschleunigungszeit bei Rechtsdrehfeld, bei einer Be-
schleunigung von 20 Hz auf 50 Hz (fmax) und einer Beschleunigungs-
rampe 420 von 2 Hz/s. Die Verrundungszeit 430 ist mit 100 ms einge-

stellt.
Af taufr = Beschleunigungszeit
Lot = RACCR Rechtsdrehfeld
Af = Frequenzénderung
= 50Hz - 20Hz -15 Beschleunigungsrampe
aufr — T Aty
2Hz/s
& RACCR = Beschleunigung
Rechtslauf
tor = tus + RRTR echistau
t, =158+100ms =15,1s RRTR = Verrundungszeit
“ auf rechts
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13.7 Prozentwertrampen

Die Prozentwertrampen skalieren die prozentuale Sollwertdnderung fur die jeweilige
analoge Eingangsfunktion. Die Beschleunigung und Verzégerung des Antriebs wird
Uber die Frequenzrampen parametriert.

Das Verhalten Rampenprozentsteigung 477 entspricht einem Tiefpass, der das Zeit-
verhalten des Antriebssystems berilicksichtigt. Die Einstellung des Parameters auf
0 %/s deaktiviert diese Funktion und fihrt zu einer direkten Sollwertdnderung fir 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 %ls

13.8  Sperrfrequenzen

In bestimmten Anwendungen ist es notwendig, Sollfrequenzen auszublenden, wo-
durch Resonanzpunkte der Anlage als stationdre Betriebspunkte vermieden werden.
Die Parameter 1. Sperrfrequenz 447 und 2. Sperrfrequenz 448 mit dem Parameter
Frequenz-Hysterese 449 definieren zwei Resonanzpunkte.

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 mdglichst schnell durchlaufen. Kommt es
durch die gewahlte Einstellung der Reglerparameter zu einer Begrenzung der Aus-
gangsfrequenz, zum Beispiel durch Erreichen der Stromgrenze, wird die Hysterese
verzdgert durchlaufen. Das Verhalten des Sollwertes kann aus seiner Bewegungs-
richtung geman dem folgenden Bild bestimmt werden.

Sollwert Ausgabe
A

L

-
v~

Hysterese | Hysterese
+—>

4

>
>

v fspe,, v i
f,..-Hysterese fourtHysterese Sollwert intern
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13.9 Motorpoti

Die digitalen Steuereingénge sind zusétzlich zur Bedieneinheit fir die Funktion Mo-
torpotentiometer zu verwenden. Die Verknupfung der Sollwertvorgabe tber das Mo-
torpoti ist durch die Parameter Frequenzsollwertquelle 475 oder Prozentsollwert-
quelle 476 zu parametrieren.
Entsprechend dem aktiven Sollwertkanal wird der Funktion Uber die Parameter Fre-
quenz-Motorpoti Auf 62, Frequenz-Motorpoti Ab 63 oder Prozent-Motorpoti Auf 72,
Prozent-Motorpoti Ab 73 einem Digitalsignal zugeordnet.

Motorpoti Auf

Motorpoti Ab

Funktion

0 0 Ausgangssignal &ndert 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

Die Betriebsart 474 der Motorpotifunktion definiert das Verhalten der Funktion zu
verschiedenen Betriebspunkten des Frequenzumrichters. Die Begrenzung der Soll-
werte erfolgt Uber die jeweiligen Grenzwerte minimale Frequenz 418, maximale Fre-
quenz 419 oder minimaler Prozentwert 518, maximaler Prozentwert 519.

0 - nicht speichernd

In der Betriebsart Motorpoti nicht speichernd [duft
der Antrieb bei jedem Start auf den eingestellte
minimalen Sollwert.

1 - speichernd

In der Betriebsart mit Speicher lauft der Motor beim
Starten auf den Sollwert, der vor der Abschaltung
angewahlt war. Der Sollwert wird auch beim Aus-
schalten des Gerates gespeichert.

2 - Ubernehmend

Die Betriebsart Motorpoti Gibernehmend ist fur die
Datensatzumschaltung des Sollwertkanals zu ver-
wenden. Der aktuelle Sollwert wird beim Wechsel
auf die Motorpotifunktion verwendet.

3-

Ubernehmend

und speichernd

Diese Betriebsart kombiniert das Verhalten in der
Betriebsart 1 und 2

Die Bedieneinheit beinhaltet die Funktionalitdt Motorpotentiometer tber die verschie-
denen Tasten. Die Sollwertdnderung 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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13.10 Folgefrequenzeingang

Die Verwendung eines Frequenzsignals vervollstandigt die vielfaltigen Mdglichkeiten
der Sollwertvorgabe. Das Signal an einem der verfugbaren Digitaleingédnge wird ge-
man der gewahlten Betriebsart 496 ausgewertet.

0- Aus Die Folgefrequenz ist Null

S2IND Das Frequenzsignal an der Klemme X210A.4 wird
21- o : o ) f

Einfachauswertung pos. | mit positivem Vorzeichen einmal ausgewertet.

S2IND Das Frequenzsignal an der Klemme X210A.4 wird
22 - h : o ] .

Zweifachausw. pos. mit positivem Vorzeichen zweimal ausgewertet.

S3IND Das Frequenzsignal an der Klemme X210A.5 wird
31- = : o ) f

Einfachauswertung pos. | mit positivem Vorzeichen einmal ausgewertet.

S3IND Das Frequenzsignal an der Klemme X210A.5 wird
32- h : o ) .

Zweifachausw. pos. mit positivem Vorzeichen zweimal ausgewertet.

S6IND Das Frequenzsignal an der Klemme X210B.1 wird
61- . : o ) f

Einfachauswertung pos. | mit positivem Vorzeichen einmal ausgewertet.

S6IND Das Frequenzsignal an der Klemme X210B.1 wird
62 - h : o ) .

Zweifachausw. pos. mit positivem Vorzeichen zweimal ausgewertet.

. Die Betriebsarten 21 bis 62 mit Auswertung des
121 bis 162 : ) A ]

Frequenzsignals, aber mit negativem Vorzeichen.

Die Signalfrequenz am gewahlten Folgefrequenzeingang ist Uber den Parameter
Teiler 497 zu skalieren. Der Parameterwert ist vergleichbar mit der Strichzahl eines
Drehgebers pro Umdrehung des Antriebs. Die Grenzfrequenz vom parametrierten
Digitaleingang ist fir die Frequenz des Eingangssignals zu berticksichtigen.

[Nr. | Beschreibung

[ Min. | Max. [Werkseinst.

[ 497 [ Teiler

1 | 8192 | 1024
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14 Steuereingdange und Ausginge

Die modulare Struktur der Frequenzumrichter ermdéglicht ein weites Anwendungs-
spektrum auf Basis der verfligbaren Hardware- und Softwarefunktionalitat. Die im
folgenden beschriebenen Steuereingdnge und Ausgénge sind Uber die Anschluss-
klemmen X210A und X210B zu verwenden und Uber die beschriebenen Parameter
frei mit Softwaremodulen zu verknupfen.

141  Multifunktionseingang MFI1

Der Multifunktionseingang MFI1 kann wahlweise als Spannungseingang, Stromein-
gang oder als Digitaleingang konfiguriert werden. Entsprechend der gewahlten Be-
triebsart Multifunktionseingang 452 ist eine Verkntpfung mit verschiedenen Funktio-
nen der Software mdglich. Die nicht verwendeten Betriebsarten sind mit dem Signal-
wert Null (LOW) verbunden.

1- Spannungseingang Spannungssignal (MFI1A), OV ... 10V
2 - Stromeingang Stromsignal (MFI1A), OmA ... 20mA
3 - Digitaleingang Digitalsignal (MFI1D), OV ... 24V

14.1.1 Analogeingang MFI1A

Der Multifunktionseingang MFI1 ist werkseitig fiir eine analoge Sollwertquelle mit
einem Spannungssignal von 0V bis 10V konfiguriert.

Die Betriebsart analoges Stromsignal von OmA bis 20maA ist alternativ zu parametrie-
ren. Das Stromsignal wird kontinuierlich tberwacht und bei Uberschreiten des Maxi-
malwerts die Fehlermeldung "F1407" angezeigt.

14.1.1.1 Kennlinie

Die Abbildung der analogen Eingangssignale auf einen Frequenz- oder Prozentsoll-
wert ist fUr verschiedene Anforderungen méglich. Die Parametrierung ist Uber zwei
Punkte der linearen Kennlinie des Sollwertkanals vorzunehmen.

Der Kennlinienpunkt 1, mit den Koordinaten X1 und Y1, und der Kennlinienpunkt 2,
mit den Koordinaten X2 und Y2 sind in den vier Datenséatzen einzustellen.

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 10V
oder 20mA, und den Parameter maximale Frequenz 419 oder Parameter Maximal-
prozentwert 519 bezogen. Der Drehrichtungswechsel kann uber die Digitaleingdnge
oder durch Wahl der Kennlinienpunkte erfolgen.
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Die folgende Kennlinie ist werkseitig eingestellt und tUber die genannten Parameter
der Applikation anzupassen.

Y A

 pos. maximatwert  O2TYE) ~ Kennlinienpunkt 1:
X1=2,00%-10V =0,20V
Y1=0,00%-50,00Hz = 0,00Hz
Kennlinienpunkt 2:

. L X2=98,00%-10V =9,80V
ov ' ' " wiov X Y2=100,00% - 50,00Hz = 50,00Hz
(0OmA) (X17Y1) (+20mA)
-+ neg. Maximalwert

Die frei konfigurierbare Kennlinie ermdéglicht neben der Einstellung einer Toleranz an
den Enden auch die Definition von zwei Drehrichtungen.

Das folgende Beispiel zeigt die bei einer Druckregelung oft verwandte inverse Soll-
wertvorgabe mit zusatzlichem Wechsel der Drehrichtung.

Y A

1009 POS- Maximalwert Kennlinienpunkt 1:
(X1/Y1) X1=2,00%-10V =0,20V
Y1=100,00% - 50,00Hz = 50,00Hz

10V Kennlinienpunkt 2:
) \ (+20mA) X2 =98,00%-10V =9,80V
I Y2 =-80,00%-50,00Hz = —40,00Hz

<V

ov
(0mA)

Der Wechsel der Drehrichtung erfolgt in
diesem Beispiel bei einem analogen Ein-

-80% T gangssignal von 5,5V.
(X2/Y2) -7

Die Definition der analogen Eingangskennlinie kann Uber die Zweipunkteform der
Gradengleichung berechnet werden. Die Drehzahl Y des Antriebs wird entsprechend
dem analogen Steuersignal X geregelt.
Y2-Y1
Y =
X2-X1

(X=X1)+Y1
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14.1.1.2 Skalierung

Das analoge Eingangssignal wird auf die frei konfigurierbare Kennlinie abgebildet.
Der maximal zulassige Stellbereich des Antriebs ist entsprechend der gewahlten
Konfiguration Gber die Frequenzgrenzen oder Prozentwertgrenzen einzustellen. Bei
der Parametrierung einer bipolaren Kennlinie werden die minimale und maximale
Grenze fir beide Drehrichtungen Gbernommen. Die prozentualen Werte der Kennlini-
enpunkte sind auf die gewahlten Grenzen bezogen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
418 | Minimale Frequenz 0,00 Hz 999,99 Hz 3,50 Hz
419 | Maximale Frequenz 0,00 Hz 999,99 Hz 50,00 Hz

Die Regelung verwendet den maximalen Wert der Ausgangsfrequenz, der aus der
maximalen Frequenz 419 und dem kompensierten Schlupf des Antriebs berechnet
wird. Die Frequenzgrenzen definieren den Drehzahlbereich des Antriebs und die
Prozentwertgrenzen ergénzen entsprechend der konfigurierten Funktionen die Ska-
lierung der analogen Eingangskennlinie.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
518 | Minimalprozentwert 0,00 % 300,00 % 0,00 %
519 | Maximalprozentwert 0,00 % 300,00 % 100,00 %

14.1.1.3 Toleranzband und Hysterese

Die analoge Eingangskennlinie mit Vorzeichenwechsel des Sollwertes kann durch
den Parameter Toleranzband 450 der Applikation angepasst werden. Das zu definie-
rende Toleranzband erweitert den Nulldurchgang 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 | 000% [ 2500% | 2,00%

r A

1 pos. Maxmatwer  CEYIN pos Mawmamert  C2TYA N

P ' >
ov +10V ov - oV
(0mA) (+20mA) (OmA), (+20mA)

Nullpunkt :
Toleranzband
(X1/Y1) X1/Y1
neg. Maximalwert neg. Maximalwert
Ohne Toleranzband Mit Toleranzband
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Die werkseitig eingestellte Minimale Frequenz 418 oder der Minimalprozentwert 518
erweitern das parametrierte Toleranzband zur Hysterese.

A
(X2/Y2)
pos. Maximawertle. .. S ™
pos. Minimalwert 1
! P >
' [ "oV
_ +
neg. Minimalwert 1~ _J lq— (+20mA)
Nullpunkt
Toleranzband
(X17Y1)
neg. Maximalwert « . -

Toleranzband mit eingestellter Minimalfrequenz

So wird beispielsweise von positiven Eingangssignalen kommend, die Ausgangsgro-
e so lange auf dem positiven Minimalwert gehalten, bis das Eingangssignal kleiner
wird als der Wert fur das Toleranzband in negative Richtung. Erst dann wird auf der
eingestellten Kennlinie weiter verfahren.

14.1.1.4 Stor- und Warnverhalten

Die entsprechend der Applikation notwendige Uberwachung des analogen Eingangs-
signals ist Uber den Parameter Str-/Warnverhalten 453 zu konfigurieren.

0- Aus Das Eingangssignal wird nicht Giberwacht.

1- Warnung < 1V/2mA Ist das E_lngangsagnal kleiner als 1V bzw. 2mA
erfolgt eine Warnmeldung.

Ist das Eingangssignal kleiner als 1V bzw. 2mA

2 - Stillsetzen < 1V/2mA erfolgt eine Warnmeldung, der Antrieb wird ge-
maRk dem Auslaufverhalten 2 abgebremst.
_ Fehlerabschaltung Ist das Eingangssignal kleiner als 1V bzw. 2mA
<1Vi2mA erfolgt eine Warn- und Fehlermeldung.

Die Uberwachung des analogen Eingangssignals ist unabhéngig von der Freigabe
des Frequenzumrichters gemaf der gewahlten Betriebsart aktiv.

In der Betriebsart 2 wird der Antrieb unabhangig von dem Auslaufverhalten, geman
dem Auslaufverhalten 2 (Stillsetzen und Halten), 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, unabhéngig von dem Auslaufverhalten, welches mit dem
Parameter Stopfunktion 630 (DISEL) festgelegt wurde, den freien Auslauf des An-
triebs.
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14.2  Multifunktionsausgang MFO1

Der Multifunktionsausgang MFO1 kann wahlweise als Digitalausgang, Analogaus-
gang oder als Ausgang der Folgefrequenz konfiguriert werden. Entsprechend der
gewahlten Betriebsart Multifunktionsausgang 550 ist eine Verknlpfung mit verschie-
denen 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 ... 24 V, fnax = 150 kHz

14.21 Analogausgang MFO1A

Der Multifunktionsausgang MFO1 ist werkseitig fiir die Ausgabe eines pulsweitenmo-
dulierten Ausgangssignals mit einer maximalen Spannung von 24V konfiguriert.

Die Uber den Parameter Analogbetrieb MFOI1 553 auszuwahlenden Istwerte sind
von der gewahlten Konfiguration abhéngig.

0- Aus Analogbetrieb MFO1 abgeschaltet

Betrag der Sténderfrequenz,

1- Fs-Betrag 0,00Hz ... maximale Frequenz 419

Betrag der Stéanderfrequenz,

2- Fs-Betr. zw. fmin/fmax minimale Frequenz 418 ... maximale Frequenz 419

Betrag des Drehgebersignals 1,

3 - Betrag Drehgeber 1 0,00 Hz ... maximale Frequenz 419

Betrag des Drehgebersignals 2,

4 - Betrag Drehgeber 2 0,00 Hz ... maximale Frequenz 419

Betrag vom Frequenzistwert,

7 - Betr. Frequenzistwert 0,00 Hz ... maximale Frequenz 419

Betrag des aktuellen Wirkstrom lyr,

20 - Iwirk-Betrag 0,0 A ... FU Nennstrom

Betrag der flussbildenden Stromkomponente,

21- Betrag Isd 0,0 A ... FU Nennstrom

Betrag der drehmomentbildenden Stromkomponente,

22 - Betrag Isq 0,0 A ... FU Nennstrom

Betrag der aktuellen Wirkleistung Pwrx,

30- Pwirk-Betrag 0,0 KW ... mech. Bemessungsleistung 376

Betrag des berechneten Drehmoments M,

81- M-Betrag 0,0 Nm ... Bemessungsmoment

32 - Betrag Innenraumtemp. Betrag der gemessenen Innenraumtemperatur,

0°C..100°C
33 - Betr. Kuehlkoerp.temp. (E)ititcr:ag ?%Bg%messenen Kihlkérpertemperatur,
40 - Betrag Analogeing. 1 glgrvalbe}r:% ?/m Analogeingang 1,

Strombetrag der gemessenen Ausgangsstrome,

50 - I-Betrag 0,0 A ... FU Nennstrom

Zwischenkreisspannung Uy,

51 - Zwischenkreisspannung 00V . 10000V

Ausgangsspannung U,

52 - Spannung 0,0V ... 1000,0 V.

Betrag vom berechneten Volumenstrom

53 - Ist-Volumenstrom 0,0 m°/h ... Nenn-Volumenstrom 397

Betrag vom berechneten Druck

54 - Ist-Druck 0,0 kPa ... Nenn-Druck 398

101 bis 133 Betriebsarten im Analogbetrieb mit Vorzeichen
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14.2.1.1 Ausgangskennlinie

Die Abbildung des analogen Ausgangssignals auf die parametrierte Betriebsart
Analogbetrieb MFOI 553 ist Uber die Parameter Spannung 100% 551 und Span-
nung 0% 552 fur verschiedene Anwendungen maglich.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
551 | Spannung 100% 0,0V 240V 10,0V
553 | Spannung 0% 0,0V 240V 0,0V

Istwertbetrag Analogbetrieb 553: Analogbetrieb 553 mit Vorzeichen:

+24V+ +24V
+10VF-- . +10V
+5V
ov t —> oV t —>
0% 50% 100% -100% | 0% 100%

Mit den Parametern Spannung 100% 551 und Spannung 0% 552 wird der Span-
nungsbereich bei 100% bzw. 0% der auszugebenden GréRe eingestellt. Ubersteigt
der Ausgabewert den Bezugswert, so steigt auch die Ausgangsspannung Uber den
Wert des Parameters Spannung 100% 551 bis auf den Maximalwert von 24V.

14.2.2 Frequenzausgang MFO1F

Der Multifunktionsausgang MFO1 ist abhéngig von der gewahlten Betriebsart Multi-
funktionsausgang 550 als Frequenzausgang zu verwenden. Das 24V Ausgangssignal
wird Uber den Parameter Folgefiequenzbetrieb MFO1 555 dem Betrag der Drehzahl,
bzw. Frequenz zugeordnet.

0- Aus Folgefrequenzbetrieb MFO1 abgeschaltet
1- Frequenzistwert Betrag der Istfrequenz 241

2 - Standerfrequenz

Betrag der Stinderfrequenz 210

3 - Frequenz Drehgeber 1

Betrag der Frequenz Drehgeber 1 217

4 - Frequenz Drehgeber 2

Betrag der Frequenz Drehgeber 2 217

5 - Folgefrequenzeingang

Betrag des Folgefrequenzeingang 252

14.2.2.1 Skalierung

Die Abbildung der parametrierten Betriebsart Folgefrequenzbetrieb MFOI 555 ent-
spricht der Nachbildung eines Inkrementalgebers. Der Parameter Strichzahl 556 ist
unter Berticksichtigung der auszugebenden Frequenz zu parametrieren.

[Nr.] Beschreibung | Min. [ Max. [Werkseinst. |
| 556 | Strichzahl [ 30 | 8192 | 1024 |

Die Grenzfrequenz von f,,,,=150kHz darf bei der Berechnung des Parameters Strich-
zahl 556 nicht Uberschritten werden.
_ 150000Hz

Frequenzbetrag

max
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14.3

Digitalausgédnge

Die Betriebsart Digitalausgang 1 530 und der Relaisausgang mit dem Parameter
Betriebsart Digitalausgang 3 532 verknlpfen die Digitalausgédnge mit verschiedenen
Funktionen. Die Funktionsauswahl ist von der parametrierten Konfiguration abhéngig.
Die Nutzung des Multifunktionsausgangs MFO1 als Digitalausgang erfordert die Pa-
rametrierung der Betriebsart MFO1 554 und die Verknupfung tUber den Parameter
Digitalbetrieb MFO1 554.

0- Aus Digitalausgang ist ausgeschaltet
1- Bereit- oder Betriebsmel- Frequenzumrichter ist Initialisiert und Bereit oder
dung in Betrieb
2- Laufmeldung Signal Reglerfreigabe und ein Startbefehl liegen
an, Ausgangsfrequenz vorhanden
3- Stérmeldung Meldung wird Uber den Parameter aktueller
Fehler 259 und Warnungen 269 angezeigt
e Die Stiinderfrequenz 210 ist gréRer als die para-
4- Einstelifrequenz metrierte Einstellfrequenz 510
5- Frequenzsoliwert erreicht Die Is_tfrequenz 241 dgs Antriebs hat die So/lfre-
quenz intern 228 erreicht
6- Prozentsollwert erreicht rPeri(c);(tentlstvvert hat den Prozentsollwert 229 er-
Uberlastreserve wurde ausgenutzt und der Aus-
7 - Ixt-Warnung )
gangsstrom wird begrenzt
8- Warnung Max. Kuhlkérpertemperatur Tk von 80 °C abzug-
Kuhlkérpertemperatur lich der Warngrenze Tk 407 erreicht
9. Warnung Max. Innenraumtemperatur T; von 70 °C abzug-
Innenraumtemperatur lich der Warngrenze Ti 408 erreicht
Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart
10 - Warnung Motortemperatur MotorPTC 570 bei max. Motortemperatur Tprc
) Die Meldung wird tber den Parameter Warnun-
11 - Warnung allgemein .
gen 269 angezeigt
Die gewahlten Grenzwerte Warngrenze Tk 407,
12 - Warnung Uebertemperatur | Warngrenze Ti 408 oder die maximale Motor-
temperatur wurden Uberschritten
Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung aktiv
13- Netzausfall geman Betriebsart Spannungsregler 670
14 - Warnung Motorschutzsch. Parametrierte Betriebsart Motorschutzschalter
571 hat ausgel6st
) Ein Regler oder die intelligenten Stromgrenzen
15 - Warnung Strombegrenzung 573 begrenzen den Ausgangsstrom
Regler Strombegrenzung Uberlastreserve ist bei Nenndrehzahl ausgenutzt
16 - h i
Langzeit-Ixt und der Ausgangsstrom wird begrenzt
17- Regler Strombegrenzung Uberlastreserve ist bei geringer Drehzahl ausge-
Kurzzeit-Ixt nutzt und der Ausgangsstrom wird begrenzt
) Max. Kuhlkérpertemperatur Tk erreicht, intelli-
18- Regler Strombegrenzung TK genten Stromgrenzen 573 aktiv
19- Regler Max. Motortemperatur Terc erreicht, intelligenten
Strombegrenzung MPTC Stromgrenzen 573 aktiv
Der Vergleich geman der gewahlten Betriebsart
20 - Komparator 1 Komparator 1 540 ist wahr
Der Vergleich geman der gewahlten Betriebsart
21- K 2
omparator Komparator 2 543 ist wahr
22 - Warnung Keilriemen Warnung der Keilriemeniiberwachung 581
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Fortsetzung der Betriebsarten fir die Digitalausgéange.

23 - Timer 1 Die gewéhllte Betriebsart _Timer 1 790 erzeugt ein
Ausgangssignal der Funktion

24 - Timer 2 Die gewéhllte Betriebsart Timer 2 793 erzeugt ein
Ausgangssignal der Funktion

25 - Warnmaske Meldung der konfigurierbaren Warnmaske 536

30 - Flussaufbau beendet Magnetisches Feld wurde eingepragt
Ansteuerung einer Bremseinheit abhéngig vom

41 - Bremse 6ffnen Anlaufverhalten 620, Auslaufverhalten 630 oder
der konfigurierten Bremsensteuerung

43 - Externer Lufter Die Einschalttemperatur 39 wurde erreicht

50 - Synchronisationsfehler Warngrenze 597 der Indexregelung tiberschritten

51 - Signalfehler Indexsignale von Master und Slave fehlerhaft

100 bis 151 Betriebsarten invertiert (LOW aktiv)

14.3.1 Einstellfrequenz

Wird die Betriebsart 4 angewahlt, so wird der jeweilige Ausgang aktiv, wenn die
Stinderfrequenz 210 den Wert Uberschritten hat, der unter dem Parameter Einstell-
frequenz 510 eingestellt wurde.

Der jeweilige Ausgang wird wieder umgeschaltet, sobald die Stinderfrequenz 210
(FS) den eingestellten Wert unterschreitet.

[Nr. | Beschreibung [ Min. | Max. [Werkseinst.]|
[ 510 | Einstellfrequenz | 0,00Hz [999,99Hz | 3,00 Hz

14.3.2 Sollwert erreicht

In der Betriebsart 5 bzw. 6 wird tGber den jeweiligen Ausgang eine Meldung erzeugt,
wenn der Frequenz- oder Prozentistwert den Sollwert erreicht hat.

Uber den Parameter max. Regelabweichung 549 kann die maximale Abweichung in
Prozent des einstellbaren Bereichs (Max - Min) angegeben werden.

[Nr. ] Beschreibung [ Min. | Max. [Werkseinst.]
[ 549 [ max. Regelabweichung | 001% [ 20,00% [ 500% |

14.3.3 Flussaufbau beendet

Wird die Betriebsart 30 angewahlt, so wird der jeweilige Ausgang aktiv, wenn der
Flussaufbau beendet ist. Die Zeit fur den Flussaufbau ergibt sich aus dem Betriebs-
zustand der Maschine und den eingestellten Parametern fir die Aufmagnetisierung
der Maschine. Die Aufmagnetisierung ist Gber das Anlaufverhalten zu definieren, und
wird durch die Hohe des eingestellten Startstromes beeinflusst.
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14.3.4 Bremse 6ffnen

Die Funktion Bremse &ffnen in der Betriebsart 41 ermdglicht die Ansteuerung einer
entsprechenden Einheit Uber den digitalen Steuerausgang. Die Funktion verwendet
neben den Steuerbefehlen Uber die Kontakteingdnge das eingestellte Anlauf- und
Auslaufverhalten zur Steuerung des Digitalausgangs.

Der Ausgang wird mit der Meldung Betriebsbereit (griine LED blinkend) des Fre-
quenzumrichters eingeschaltet. Entsprechend dem konfigurierten Anlaufverhalten
wird bei abgeschlossener Aufmagnetisierung des Motors der Ausgang eingeschaltet.
Entsprechend der gewahlten Einstellung wird die Bremse gel6st und der Antrieb be-
schleunigt.

Das Verhalten beim Auslauf des Antriebs ist von der Konfiguration des Parameters
Stopfunktion 630 abhangig. Ist das Auslaufverhalten mit der Funktion Halten ausge-
wabhlt, wird der Antrieb auf Drehzahl Null geregelt und der digitale Ausgang nicht aus-
geschaltet. In den weiteren Betriebsarten der Stopfunktion ist die Steuerung der
Bremse mdglich. Zu Beginn eines freien Auslaufs des Antriebs wird der digitale Aus-
gang ausgeschaltet.

Vergleichbar ist das Verhalten beim Auslaufverhalten mit Stillsetzen. Der Antrieb wird
herunter geregelt und fur die eingestellte Haltezeit bestromt. Innerhalb der einge-
stellten Haltezeit wird der Steuerausgang ausgeschaltet und damit die Bremse akti-
viert.

14.3.5 Strombegrenzung

Die Betriebsarten 15 bis 19 verkniipfen die Digitalausgénge, sowie den Relaisaus-
gang, mit den Funktionen der intelligenten Stromgrenzen. Die Reduzierung der Lei-
stung um den eingestellten Wert in Prozent vom Bemessungsstrom ist von der ge-
wahlten Betriebsart abhéngig. Entsprechend kann das Ereignis zum Eingriff der
Strombegrenzung mit den Betriebsarten der Digitalausgénge ausgegeben werden. Ist
die Funktion der intelligenten Stromgrenzen deaktiviert, sind die entsprechenden
Betriebsarten in gleicher Weise ausgeschaltet.

14.3.6 Komparator

Mit Hilfe der Softwarefunktionen Komparator 1 und 2 kénnen verschiedene Verglei-
che von IstwertgréBen mit einstellbaren Festwerten durchgefiihrt werden.

Die zu vergleichenden Istwertgréen kénnen geman der folgenden Tabelle mit den
Parametern Komparator 1 540 und Komparator 2 543 gewahlt werden.

0- Aus Komparator ist ausgeschaltet

1- Strombetrag Ausgangsstrom > Bemessungsstrom 371

2 - Wirkstrombetrag Wirkstrom 214 > Bemessungsstrom 371

3 - Standerfrequenzbetrag Stinderfrequenz 210 > Maximal Frequenz 419

Drehzahl Drehgeber 1 218 >

4- Drehzahlistwertbetrag berechnete maximale Drehzahl

5 - Folgefrequenzistwertbetrag Folgefrequenzeingang 252 >

Maximal Frequenz 419
6 - Wicklungstemp. Wicklungstemperatur 226 > Temperatur 100 °C
7 - Frequenzistwertbetrag Istfrequenz 241 > Maximale Frequenz 419
100 bis 107 Betriebsarten mit Vorzeichen (+/-)
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Die Einschalt- und Ausschaltschwellen fur 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 Bezugsgréfien 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 Komperatoren ermdglichen die folgenden
logischen Verknupfungen. Der Vergleich mit Vorzeichen ist in den entsprechenden
Betriebsarten der Komperatoren méglich.

A A
11 11 < >—
0 0
aus ein % ein aus %
unterhalb  oberhalb oberhalb  unterhalb
14.3.7 Warnmaske

Die Logiksignale verschiedener Uberwachungs- und Regelfunktionen kénnen Sie in
der konfigurierbaren Warnmaske einstellen 536. Entsprechend der Anwendung sind
eine beliebige Anzahl von Warnungen und Reglerstatusmeldungen zu kombinieren
und ermdglichen die interne bzw. externe Steuerung mit einem gemeinsamen Aus-
gangssignal.

0-

keine Anderung

Die konfigurierte Warnmaske wird nicht veréndert

1-

Alles aktivieren

Die aufgefiihrten Warnungen und Reglerstatus-
meldungen werden in der Warnmaske verkniipft

Die aufgefiihrten Warnungen werden in der

2 - Alle Warnungen aktivieren Warnmaske verkniipft
3- Alle Reglerstati aktivieren !Dle aufgefiihrten Reglers"tatusmeldungen werden
in der Warnmaske verknupft
10 - Warnung Ixt Der Frequenzumrichter wird tberlastet
11- Wamnung Kurzzeit - Ixt Kurzze{tlge Uberlastung fur 1s t?ezogen auf die
Nennleistung des Frequenzumrichters
12- Warnung Langzeit - Ixt Uberlastung fur 60s bengen auf die Nennlei-
stung des Frequenzumrichters
Max. Kuhlkérpertemperatur Tx von 80 °C abziig-
13- Warnung Tk lich der Warngrenze Tk 407 erreicht
] Max. Innenraumtemperatur T; von 70 °C abzlig-
14 - Warnung Ti lich der Warngrenze Ti 408 erreicht
15 - Warnung Limit Der im Reglerstatus 355 aufgefuhrte Regler be-

grenzt den Sollwert

16 - Warnung Init

Frequenzumrichter wird Initialisiert

17 - Warnung Motortemperatur

Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart
MotorPTC 570 bei max. Motortemperatur Tprc

Warnung Die Phasenausfalliiberwachung 576 meldet einen
18 -

Netzphasenausfall Netzphasenausfall
19.- Warnung Parametrierter Motorschutzschalter 571 hat aus-

Motorschutzschalter

gelost
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Fortsetzung der Betriebsarten fiir die Warnmaske:

Die maximale Frequenz 419 wurde Uberschritten.

20 - Warnung Fmax Die Frequenzbegrenzung ist aktiv
2 - Warnung Das Eingangssignal ist kleiner 1V / 2mA entspre-
Analogeingang MFI1A chend der Betriebsart Stor-/Warnverhalten 453
2. Warnung Das Eingangssignal ist kleiner 1V / 2mA entspre-
Analogeingang MFI2A chend dem Stér-/Warnverhalten
23. Warnung Ein Slave am Systembus meldet Stérung;
Systembus Warnung ist nur mit der Option EM-SYS relevant
24 - Warnung Ud Die Zvyl.s_,chenkre|ssp§1nnung hat den typabhéangi-
gen Minimalwert erreicht
25- Warnung Keilriemen Die Keilriemeniiberwachung 581 meldet den
Leerlauf der Anwendung
30- Regler Regler ist aktiv entsprechend der Betriebsart
Ud dynamischer Betrieb Spannungsregler 670
. Die Ausgangsfrequenz bei Netzausfall ist unter-
31- Regler Stillsetzen halb der Schwelle Stillsetzung 675
Ausfall der Netzspannung und Netzstitzung aktiv
32 - Regler Netzausfall geman Betriebsart Spannungsregler 670
Die Zwischenkreisspannung hat den Sol/lwert
33 - Regler Ud-Begrenzung Ud-Begrenzung 680 Uberschritten
Regler Die dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beschleu-
34 - ;
Spannungsvorsteuerung nigt das Regelverhalten
35 - Regler IBetrag Der Ausgangsstrom wird begrenzt
36- Regler Die Ausgangsleistung bzw. das Drehmoment
Drehmomentbegrenzung | werden am Drehzahlregler begrenzt
37.- Regler Umschaltung der feldorientierten Regelung zwi-
Drehmomentvorgabe schen drehzahl- und drehmomentgeregelt
38- Rampenstop Die im Anlaufverhalten gewéahlte Betriebsart 620
tgegrenzt den Ausgangsstrom
39- Regler IS Langzeit-Ixt 'Uber.lastgrenze der Langzelt—!xt (60s) erreicht,
|[1te|l|gente Stromgrenzen aktiv
40- Regler IS Kurzzeit-Ixt _Uberllastgrenze der Kurzzelt—l_xt (1s) erreicht,
intelligente Stromgrenzen aktiv
41- Regler IS Tk Max. Kuihlkérpertemperatur T.K erreicht, intelli-
genten Stromgrenzen 573 aktiv
42 - Regler IS Motor-PTC Max. Motortemperatur. Terc erreicht, intelligenten
Stromgrenzen 573 aktiv
Regler Die Sollfrequenz hat die maximale Frequenz 419
43 - : ) ] )
Frequenzbegrenzung erreicht. Die Frequenzbegrenzung ist aktiv
101 bis 143 Entfernen bzw. deaktivieren der Betriebsart in-

nerhalb der Warnmaske
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Die gewahlte Warnmaske kann Uber den Istwert Warnmaske 537 ausgelesen wer-
den. Die obigen Betriebsarten, die Sie in der konfigurierbaren Warnmaske einstellen
536 sind im Istwert Warnmaske 537 kodiert. Der Code ergibt sich durch hexadezi-
male Addition der einzelnen Betriebsarten und dem zugehérigen 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

A 0000 0010 Ti 14 - Warnung Ti

A 0000 0020 Lim 15 - Warnung Limit

A 0000 0040 INIT 16 - Warnung Init

A 0000 0080 PTC 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 A1 21 - Warnung Analogeingang MFI1A
A 0000 1000 A2 22 - Warnung Analogeingang MFI2A
A 0000 2000 SYS 23 - Warnung Systembus

A 0000 4000 ubC 24 - Warnung Ud

A 0000 8000 BELT 25 - Warnung Keilriemen

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 llim 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 PTClim 42 - Regler IS Motor-PTC

A 2000 0000 Flim 43 - Regler Frequenzbegrenzung
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14.4

Digitaleingdnge

Die Zuordnung der Steuersignale zu den verfugbaren Softwarefunktionen kann an die
jeweilige Anwendung angepasst werden. In Abh&ngigkeit von der gewéahlten Konfi-
guration 30 ist die werkseitige Zuordnung bzw. die Auswahl der Betriebsart unter-
schiedlich. Zuséatzlich zu den zur Verfigung stehenden digitalen Steuereingédngen
sind weitere interne Logiksignale als Quellen verfiigbar.

Die einzelnen Softwarefunktionen werden Uber parametrierbare Eingédnge den ver-
schiedenen Signalquellen zugeordnet. Dies ermdglicht eine flexible und vielfaltige
Nutzung der digitalen Steuersignale.

6 - Ein Signaleingang ist eingeschaltet
7 - Aus Signaleingang ist ausgeschaltet
13- Technologieregler Start (?tanbefghl fUr'die Funktion Technologieregler in
er Konfiguration 111
61- Ausgang Stérmeldung P‘ie Ubg_nNachungsfunktionen melden eine Be-
riebsstérung
70 - S1IND Di_gitalsignal an K_ontakteingang 1 (X210A.3);
mit der Reglerfreigabe fest verknupft
71- S2IND Signal an Digitaleingang 2 (X210A.4)
72 - S3IND Signal an Digitaleingang 3 (X210A.5)
73 - S4IND Signal an Digitaleingang 4 (X210A.6)
74 - S5IND Signal an Digitaleingang 5 (X210A.7)
75- S6IND Signal an Digitaleingang 6 (X210B.1)
76 - MFID Signal am Multifunktionseingang 1 (X210A.3) in
der Betriebsart 452 = 3 - Digitaleingang
157 - Warnmaske Die definierte Warnmaske 536 meldet einen kriti-
schen Betriebspunkt
158 - Timer 1 Signal von der digitalen Zeitfunktion Timer 1 83
159 - Timer 2 Signal von der digitalen Zeitfunktion Timer 2 84
163 - Frequenzsollwert erreicht Signal, wenn die Istfrequenz 241 den Frequenz-
sollwert erreicht hat
. Signal, wenn die Einstellfrequenz 510 kleiner
164 - Einstellirequenz oder gleich der Istfrequenz 241
Die Uberwachungsfunktionen melden eine
165 - Warnung Ixt Uberlast des Frequenzumrichters
166 - Warnung Max. Kuhlkérpertemperatur Ti von 80 °C abziig-
Kuhlkérpertemperatur lich der Warngrenze Tk 407 erreicht
167 - Warnung Max. Innenraumtemperatur T; von 70 °C abziig-
Innenraumtemperatur lich der Warngrenze Ti 408 erreicht
168 - Warnung Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart
Motortemperatur MotorPTC 570 bei max. Motortemperatur Tprc
169 - allgemeine Warnung Signal, wenn bei einem kritischen Betriebspunkt
Warnungen 269 angezeigt werden
Die gewahlten Grenzwerte Warngrenze Tk 407,
170 - Warnung Ubertemperatur | Warngrenze Ti 408 oder die maximale Motor-
temperatur wurden Uberschritten
Der Vergleich geman der gewéhlten Betriebsart
171 - Ausgang Komparator 1 Komparator 1 540 ist wahr
172 - negierter Ausgang Die Betriebsart 171 mit invertierter Logik
Komparator 1 (LOW aktiv)
Der Vergleich gemaR der gewahlten Betriebsart
173 - Ausgang Komparator 2 Komparator 1 543 ist wahr
174 - negierter Ausgang Die Betriebsart 173 mit invertierter Logik

Komparator 2

(LOW aktiv)
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Fortsetzung der Betriebsarten fiir die digitalen Steuersignale:

Signal, entsprechend der parametrierten

175 - Digitalmeldung 1 Betriebsart Digitalausgang 1 530

Signal, entsprechend der parametrierten

176 - Digitalmeldung 2 Digitalbetrieb MFO1 554

Signal, entsprechend der parametrierten

177 - Digitalmeldung 3 Betriebsart Digitalausgang 2 532

Signal, wenn der Prozentistwert 230 den Pro-

178 - Prozentsollwert erreicht sentsollwert erreicht hat

180 - Warnung Parametrierte Betriebsart Motorschutzschalter
Motorschutzschalter 571 hat ausgel&st
. Betriebsarten 70 bis 76 der Digitaleingénge in-
270 bis 276 vertiert (LOW aktiv) greleingang
691 - Indexregler: Parametrierte Warngrenze 597 innerhalb der
Warn. Phasenfehler Konfiguration Indexregelung Uberschritten
692 - Indexregler: Indexsignale von Master und Slave in der ent-
Warn. Periodendauer sprechenden Konfiguration fehlerhaft

Signal, bei optionaler Erweiterung mit dem

700 - RxPDOT Booleant Erweiterungsmodul EM-SYS

Signal, bei optionaler Erweiterung mit dem

701 - RxPDO1 Boolean2 Erweiterungsmodul EM-SYS

Signal, bei optionaler Erweiterung mit dem

702- RxPDO1 Boolean3 Erweiterungsmodul EM-SYS

Signal, bei optionaler Erweiterung mit dem

703 - RxPDO1 Boolean4 Erweiterungsmodul EM-SYS

Betriebsarten 700 bis 703 fur RxPDO2 mit dem

710 bis 713 Erweiterungsmodul EM-SYS

Betriebsarten 700 bis 703 fiir RxPDO3 mit dem

720 bis 723 Erweiterungsmodul EM-SYS

Signal, bei optionaler Erweiterung mit dem

730 - Sysbus Emergency Erweiterungsmodul EM-SYS

14.41 Startbefehl

Die Parameter Start-rechts 68 und Start-links 69 sind mit den zur Verfigung stehen-
den digitalen Steuereingdngen oder den internen Logiksignalen zu verkniipfen. Erst
nach einem Startbefehl wird der Antrieb entsprechend dem Steuer- und Regelverfah-
ren beschleunigt. Die Logikfunktionen werden fur die Vorgabe der Drehrichtung, aber
auch zur Nutzung der parametrierten Betriebsarten Anlaufverhalten 620 und Aus-
laufverhalten 630 verwendet.

14.4.2 Fehlerquittierung

Die Frequenzumrichter beinhalten verschiedene Uberwachungsfunktionen, die tber
das Stér- und Warnverhalten angepasst werden kénnen. Durch eine anwendungsbe-
zogene Parametrierung sollte die Abschaltung des Frequenzumrichters in den ver-
schiedenen Betriebspunkten vermieden werden. Sollte es zu einer Fehlerabschaltung
kommen kann diese Meldung Uber den Parameter Programm(ieren) 34 oder das mit
dem Parameter Fehlerquittierung 103 verknlpfte Logiksignal erfolgen.

14.4.3 Timer

Die Zeitfunktionen sind tber die Parameter Betriebsart Timer 1 790 und Betriebsart
Timer 2 793 zu parametrieren. Die Quellen der Logiksignale werden mit den Para-
metern Timer 1 83 und Timer 2 84 ausgewahlt und entsprechend der konfigurierten
Timerfunktion verarbeitet.
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14.4.4 Motor-PTC

Die Uberwachung der Motortemperatur ist Teil des Stér- und Warnverhaltens, wel-
ches frei zu konfigurieren ist. Der Parameter Motor-PTC 204 verknlpft das digitale
Eingangssignal mit der definierten Betriebsart Motor-PTC 570. Die Temperaturtber-
wachung Uber einen Digitaleingang priift das Eingangssignal auf den Schwellwert.
Entsprechend ist ein Thermokontakt, oder eine zusétzliche Schaltung bei Verwen-
dung eines temperaturabhangigen Widerstandes zu verwenden.

14.4.5 Umschaltung n-/M- Regelung

Die feldorientierten Regelverfahren beinhalten die Funktionen zur drehzahl- oder
drehmomentabh&ngigen Regelung des Antriebs. Die Umschaltung kann im laufenden
Betrieb des Antriebs erfolgen, da eine zusétzliche Funktionalitat den Ubergang zwi-
schen den beiden Regelverfahren Gberwacht. Entsprechend der Umschaltung ist der
Drehmomentregler oder der Drehzahlregler aktiv.
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14.4.6 Datensatzumschaltung

Die verschiedenen Softwareparameter sind, soweit es die Funktion erméglicht, in vier
verschiedenen Datensatzen zu speichern. Dies ermdglicht die Verwendung verschie-
dener Parameterwerte abhéangig vom aktuellen Betriebspunkt des Frequenzumrich-
ter. Die Umschaltung zwischen den vier Datensatzen wird Uber die mit den Parame-
tern Datensatzumschaltung 1 70 und Datensatzumschaltung 2 71 zugeordneten Lo-
giksignalen ausgefiihrt.

Der Istwertparameter aktiver Datensatz 249 zeigt den gewéhlten Datensatz.

Datensatz- Datensatz- Funktion / aktiver Datensatz
umschaltung 1 umschaltung 2
0 0 Datensatz 1 (DS1)

Datensatz 2 (DS2)

1 0
1 1 Datensatz 3 (DS3)
0 1 Datensatz 4 (DS4)

0 = Kontakt offen 1 = Kontakt geschlossen

14.4.7 Festwertumschaltung

In Abhangigkeit von der gewahlten Konfiguration werden die Sollwerte Uber die Zu-
ordnung der Frequenzsollwertquelle 475 oder Prozentsollwertquelle 476 vorgege-
ben. Entsprechend kann durch Verknupfung der Logiksignale mit den Parametern
Festfreguenzumschaltung 1 66, Festfreguenzumschaltung 2 67 oder den Parametern
Festprozentwertumschaltung 1 76, Festprozentwertumschaltung 2 77 zwischen den
Festwerten gewechselt werden.

Festwert- Festwert- Funktion / aktiver Festwert
umschaltung 1 umschaltung 2

0 0 Festwert 1 (FF1/FP1)

1 0 Festwert 2 (FF2 / FP2)

1 1 Festwert 3 (FF3 / FP3)

0 1 Festwert 4 (FF4 / FP4)

0 = Kontakt offen

14.4.8

1 = Kontakt geschlossen

Motorpotentiometer

Die verfugbaren Sollwertquellen sind entsprechend der Frequenzsollwertquelle 475
oder Prozentsollwertquelle 476 Uber den Parameter Betriebsart 474 der Motorpoten-
tiometerfunktion zu ergénzen. Entsprechend kann durch Verknupfung der Logiksi-
gnale Uber die Parameter Frequenz-Motorpoti Auf 62, Frequenz-Motorpoti Ab 63
oder Prozent-Motorpoti Auf 72, Prozent-Motorpoti Ab T3 ein Digitalsignal zugeord-

net werden.

Motorpoti Auf

Motorpoti Ab

Funktion

0 0 Ausgangssignal &ndert sich nicht

1 0 Ausgangswert steigt mit eingestellter Ram-
pe

0 1 Ausgangswert sinkt mit eingestellter Rampe

1 1 Ausgangswert wird auf Anfangswert zu-

rickgesetzt

0 = Kontakt offen

1 = Kontakt geschlossen
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14.5 Timerfunktion

Die Timerfunktion ist zur zeitlichen Ablaufsteuerung von Digitalsignalen mit verschie-
denen Funktionen zu verknupfen.

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),
erneute positive Signalflanke innerhalb der Zeit 1
startet die Zeitverzégerung erneut (Retrigger),
Zeit 2 definiert die Signaldauer

2 - Retrigger, pos. Flanke, Sek.

Positive Signalflanke startet Timer (Trigger),
kein Eingangssignal innerhalb der Zeit 1 startet

UND-Verkn., pos. Flanke, die Zeitverzégerung erneut (Retrigger),

3-

Sek. kein Eingangssignal innerhalb der Zeit 2 beendet
die Signaldauer
11 bis 13 Negative Signalflanke startet Timer
101 bis 113 Betriebsart mit der Zeiteinheit in Minuten
201 bis 213 Betriebsart mit der Zeiteinheit in Stunden

Werkseitig sind die Funktionen entsprechend der nachfolgenden Darstellung ver-
knupft:

73 Kontakteingang 4 [ IB30 oo imer 1
gang > »—@—P@—&H Datensatzumschaltung 1 70|
. Timer 2 84
175 - Digitalmeldung 1 159 - Timer 2
» »P. 84 EEE—

Die Quellen der Digitalsignale werden mit den Parametern Timer 1 83 und Timer 2
84 ausgewahlt. Der Timer 1 ist mit dem Kontakteingang 4 und der Timer 2 mit dem
Logiksignal Digitalmeldung 1 verknupft.

Das Ausgangssignal wird durch entsprechende Parameter der Eingangsfunktion zu-
geordnet. Werkseitig ist die Datensatzumschaltung 1 070 mit dem Timer 1 und der
Digitalausgang 1 530 mit dem Timer 2 verknupft.

14.5.1 Timer — Zeitkonstante

Die logische Abfolge von Eingangs- und Ausgangssignal ist durch die Zeitkonstanten
fur beide Timerfunktionen getrennt einzustellen. Die werkseitig eingestellten Para-
meterwerte fuhren zu einer direkten Verkntipfung von Eingangs- und Ausgangssignal
ohne zeitliche Verzégerung.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
791 | Zeit 1 Timer 1, Signalverzégerung 0,00 s/m/h | 24,00 s/m/h | 0,00 s/m/h
792 | Zeit 2 Timer 1, Signaldauer 0,00 s/m/h | 24,00 s/m/h | 0,00 s/m/h
793 | Zeit 1 Timer 2, Signalverzégerung 0,00 s/m/h | 24,00 s/m/h | 0,00 s/m/h
794 | Zeit 2 Timer 2, Signaldauer 0,00 s/m/h | 24,00 s/m/h | 0,00 s/m/h
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Beispiele zur Timerfunktion in Abh&ngigkeit von der gewahlten Betriebsart und dem
Eingangssignal:

Parameter Betriebsart Timer =1

Eingang —l__l—_l_[—‘_

_ Zeit1 . Zeit2 R

Ausgang

Mit der positiven Signalflanke am Eingang lauft die Zeit 1. Nach Ablauf der Zeitverzo-
gerung wird fur die Signaldauer Zeit 2 das Ausgangssignal geschaltet.

Parameter Betriebsart Timer =2

Eingang I__I_‘_,_ _l_

JZeit1 Zeit 1 Zeit 2 R

Ausgang

Mit der positiven Signalflanke am Eingang lauft die Zeit 1. Wird innerhalb der Zeitver-
z6gerung eine positive Signalflanke erkannt startet die Zeit 1 erneut. Nach Ablauf der
Zeitverzégerung wird fur die Signaldauer Zeit 2 das Ausgangssignal geschaltet.

Parameter Betriebsart Timer =3

Eingang
JZeit1 Zeit 1 Zeit 2

Ausgang

Mit der positiven Signalflanke am Eingang lauft die Zeit 1. Wird innerhalb der Zeitver-
z6gerung eine positive Signalflanke erkannt startet die Zeit 1 erneut. Nach Ablauf der
Zeitverzégerung wird fur die Signaldauer Zeit 2 das Ausgangssignal geschaltet. In-
nerhalb der Signaldauer Zeit 2 wird der Ausgang mit dem Eingangssignal ausge-
schaltet.
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15 U/f - Kennlinie

Die geberlose Regelung in den Konfigurationen 110 und 111 basiert auf der propor-
tionalen Anderung von Ausgangsspannung zur Ausgangsfrequenz geméaR der konfi-
gurierbaren Kennlinie.

Mit der Einstellung der U/f-Kennlinie wird Drehzahl des angeschlossenen Asyn-
chronmotors entsprechend der Frequenzanderung gesteuert. Das im jeweiligen Be-
triebspunkt vom Motor aufzubringende Drehmoment, erfordert die Steuerung der
Ausgangsspannung proportional der Frequenz. Bei einem konstanten Verhéltnis der
Ausgangsspannung zur Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters ist die Magneti-
sierung 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 Eckfiequenz 604 eingestellt.
Kritisch ist der untere Frequenzbereich, wo eine erhoéhte Spannung fur den Anlauf
des Antriebes notwendig 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 Spannungs-
itberhohung 601 und Uberhohungsfrequenz 602 definiert werden. Der prozentuale
Parameterwert berechnet sich aus der linearen U/f-Kennlinie. Mit den Parametern
Minimalfirequenz 418 und Maximalfrequenz 419 wird der Arbeitsbereich der Maschi-
ne, bzw. U/f-Kennlinie festgelegt.

Ut 418 (FMIN) 419 (FMAX)
+— Arbeitsbereich—:
603 (UC) |
601 (UK) =1+
600 (US)1"
T 1 >
602 (FK) 604 (FC) f
Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
600 Startspannung 0,0V 100,0 V 50V
601 Spannungsuberhéhung -100 % 200 % 10 %
602 Uberhshungsfrequenz 0 % 100 % 20 %
603 Eckspannung 60,0V 560,0 V 400,0 V
604 Eckfrequenz 0,00 Hz 999,99 Hz | 50,00 Hz

Hinweis:  Die gefiihrte Inbetriebnahme berlcksichtigt bei der Voreinstellung der
U/f-Kennlinie die parametrierten Motorbemessungswerte und Nenndaten
des Frequenzumrichters. Die Erhéhung der Bemessungsdrehzahl mit
konstantem Drehmoment kann mit Asynchronmaschinen realisiert wer-
den, wenn die Motorwicklung von Stern in Dreieck umschaltbar ausge-
fuhrt ist. Wurden die Daten fir die Sternschaltung vom Typenschild der
Asynchronmaschine eingetragen wird automatisch die Eckfrequenz um
die Quadratwurzel von Drei erhoht.
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Die werkseitig eingestellte Eckspannung 603 (UC) und Eckfrequenz 604 (FC) ist aus
den Motordaten Bemessungsspannung 370 (MUR) bzw. Bemessungsfiequenz 375
(MFR) abgeleitet. Mit der parametrierten Startspannung 600 (US) ergibt sich die Gra-
dengleichung der U/f-Kennlinie.

:(UchS)fﬁ-US: 400,0V - 5,0V £450V

FC-0 50,00Hz - 0,00Hz

Die Uberhohungsfirequenz 602 (FK) wird prozentual zur Eckfiequenz 604 (FC) einge-
geben und betragt werkseitig f=10Hz. Die Spannungsiiberhéhung 601 (UK) wird fur
die Werkseinstellung mit U=92,4V berechnet.

U= [(Mj -(FK-FC)+ US} (1+UK)= ij -(0,2-50Hz) + sv} 1,1=92,4V
FC-0 50Hz— OHz =

15.1 Dynamische Spannungsvorsteuerung

Die dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beschleunigt das Regelverhalten des Strom-
grenzwertreglers 610 und Spannungsreglers 670. Der aus der U/f — Kennlinie resul-
tierende 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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16 Regelfunktionen

Die Frequenzumrichter bieten eine Auswahl etablierte Steuer- und Regelverfahren in
verschiedenen Konfigurationen 30. Die gewahlte Reglerstruktur ist frei zu parame-
trieren und durch weitere Funktionen fiir die Anwendung zu optimieren.

16.1  Intelligente Stromgrenzen

Die entsprechend der Applikation einzustellenden Stromgrenzen vermeiden die un-
zuléssige Belastung der angeschlossenen Last und verhindern die Fehlerabschaltung
des Frequenzumrichters. Die Funktion erweitert den im Regelverfahren verfiigbaren
Stromregler. Die angegebene Uberlastreserve des Frequenzumrichters kann mit Hilfe
der intelligenten Stromgrenzen, insbesondere in Anwendungen mit dynamischen
Lastwechseln, optimal ausgenutzt werden. Das Uber den Parameter Betriebsart 573
zu wéhlende Kriterium definiert die Schwelle zur Aktivierung der intelligenten Strom-
grenze. Der parametrierte Motorbemessungsstrom, bzw. Nennstrom des Frequen-
zumrichters, wird als Grenzwert von den intelligenten Stromgrenzen nachgefiihrt.

0- Aus Die Funktion ist ausgeschaltet

1- Ixt Begrenzung auf die Uberlast des Frequenzumrichters (Ixt)
10- Tc Begrenzung auf die maximale Kuhlkérpertemperatur (Tk)
11- Ixt+Tc Betriebsart 1 und 10 (Ixt + Tx)
20- PTC Begrenzung auf die Motortemperatur (Tprc)
21- PTC + Ixt Betriebsart 20 und 1 (Terc + Ixt)
30- Tc+PTC Betriebsart 10 und 20 (T + Tprc)
31- Tc+PTC + Ixt Betriebsart 10, 20 und 1 (Tx + Tprc + Ixt)

Der Uber den Parameter Betriebsart 573 gewahlte Schwellwert wird von den intelli-
genten Stromgrenzen iberwacht. Ist der Grenzwert erreicht, wird die mit dem Para-
meter 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 abhangig sein. Die Ge-
samtzeit der Leistungsreduktion, in Folge einer erhéhten Motor- oder Kuhlkérpertem-
peratur, beinhaltet neben der Dauer zur Abkulhlung, auch die zusétzlich definierte
Begrenzungsdauer 575. Die definierte Uberlastreserve (Ixt) des Frequenzumrichters
steht nach einer ca. 10 Minuten andauernden Leistungsreduktion erneut zur Verfu-
gung. Die Definition der Leistungsgrenze sollte méglichst gering gewahlt werden um
dem Antrieb ausreichend Zeit zur Abklhlung zu geben. Die BezugsgroRe 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
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16.2 Spannungsregler

Der Spannungsregler beinhaltet die zur Uberwachung der Zwischenkreisspannung
notwendigen Funktionen.
Die im generatorischen Betrieb, bzw. Bremsvorgang der Asynchronmaschine
ansteigende Zwischenkreisspannung wird durch den Spannungsregler auf den
eingestellten Grenzwert geregelt.
Die Netzausfallstiitzung nutzt die Rotationsenergie des Antriebs zur Uberbriik-
kung kurzzeitiger Netzausfalle.
Der Spannungsreglers wird mit dem Parameter Betriebsart 670 entsprechend der
Anwendung eingestellt.

0- Aus Die Funktion ist ausgeschaltet

1 - Ud-Begrenzung aktiv Uberspannungsregler eingeschaltet

2 - Netzstutzung aktiv Netzausfallstiitzung eingeschaltet

3. Ud-Begr. & Uberspannungsregler und Netzausfallstiitzung
Netzstuetz. aktiv eingeschaltet

Betriebsart Uberspannungsregelung,
Parameter Betriebsart Spannungsregler 670 (UDSEL) = 1

L{d, f
I Uberspannungsregler aktiv R
680
Ud
f
421 oder 423 681

t

Die Uberspannungsregelung verhindert das Abschalten des Frequenzumrichters im
generatorischen Betrieb. Die Reduzierung der Antriebsdrehzahl durch eine Uber den
Parameter Verzogerung Rechtslauf 421, bzw. Verzogerung Linkslauf 423 gewéhlte
Rampensteilheit kann zu einer Uberspannung im Zwischenkreis filhren. Uberschreitet
die Spannung den durch den Parameter Sollwert UD-Begrenzung 680 eingestellten
Wert, wird die Verzégerung so reduziert, dass die Zwischenkreisspannung auf den
eingestellten Wert geregelt wird. Lasst sich die Zwischenkreisspannung durch die
Reduzierung der Verzdgerung nicht auf den eingestellten Sollwert regeln, wird die
Verzdgerung angehalten und die Ausgangsfrequenz angehoben. Der Grenzwert fir
die Frequenzerhéhung wird durch Addition des Parameter max. Frequenzerhohung
681 mit dem Betriebspunkt des Reglereingriffs berechnet.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
680 | Sollwert Ud - Begrenzung Ugmint25V | Ugmax-25V Uy
681 | max. Frequenzerhéhung 0,00 Hz 999,99 Hz 10,00 Hz
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Betriebsart Netzausfallstiitzung,
Parameter Betriebsart Spannungsregler 670 (UDSEL) = 2

ud, f
Ud o
672 1
671 T
f
Steilheit begrenzt Standardrampe
durch 673 oder 683 oder 674
Netzspannung
Netzausfall Netzwiederkehr t

Durch die Netzausfallstitzung kénnen kurzzeitige Netzausfélle Uberbriickt werden.
Ein Netzausfall wird erkannt, wenn die Zwischenkreisspannung den eingestellten
Wert des Parameters Schwelle Netzausfall 671 unterschritten hat. Wird ein Netzaus-
fall erkannt, so versucht der Regler die Zwischenkreisspannung auf den mit dem
Parameter Sollwert Netzstiitzung 672 eingesteliten Wert zu regeln. Dazu wird die
Ausgangsfrequenz kontinuierlich reduziert und der Motor mit seinen rotierenden
Massen in den generatorischen Betrieb gebracht. Die Reduzierung der Ausgangsfre-
quenz erfolgt entsprechend der Konfiguration maximal mit dem durch den Parameter
Gen. Grenze Stromsollwert 683 eingestellten Strom oder der Rampe Verzigerung
Netzstiitzung 673.

Die Werte werden von der Zwischenkreisnennspannung ausgehend mit den Para-
metern Schwelle Netzausfall 671 und Sollwert Netzstiitzung 672 berechnet.

Kehrt die Netzspannung zurick, bevor eine Abschaltung durch die Netzunterspan-
nungserkennung erfolgt, so wird der Antrieb mit der eingestellten Beschleunigung
oder gemal dem Parameter Beschleunigung Netzwiederkehr 674 auf seine Sollfre-
quenz beschleunigt. Die Abschaltgrenze ist tber den Parameter Sollwert Stillsetzung
676 zu konfigurieren.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
671 | Schwelle Netzausfall -200,0 V -50,0 V -100,0 V
672 | Sollwert Netzstiitzung -200,0 V -10,0V -40,0V
676 | Sollwert Stillsetzung Ugmint25V | Ugmax-25V Uqg

Hinweis: Der Frequenzumrichter reagiert bei aktivierter Netzausfallstiitzung, wie
auch im Normalbetrieb auf die Signale an den Steuereingéngen. Die
Beschaltung mit extern versorgten Steuersignalen ist nur mit Unterbre-
chungsfreier — Versorgung mdéglich. Alternativ ist die Versorgung durch
den Frequenzumrichter zu verwenden.
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Fortsetzung zur Betriebsart Netzausfallstiitzung

ud, f
676
Ud —\/—

672 - \ VAN
671 L - \:\“_/—‘ ______ Y A4

f

673 oder 683
675
Netzspannung
Netzausfall Aus t

Die bei Netzausfall zur Verfigung stehende Zwischenkreisspannung wird vom Motor
bereitgestellt. Die Ausgangsfrequenz wird kontinuierlich reduziert und der Motor mit
seinen rotierenden Massen in den generatorischen Betrieb gebracht. Die Reduzie-
rung der Ausgangsfrequenz erfolgt maximal, mit dem durch den Parameter Gen.
Grenze Stromsollwert 683 eingestellten Strom oder der Rampe Verzégerung Netz-
stiitzung 673, bis zur Frequenzgrenze Schwelle Stillsetzung 675. Ist die Energie des
Systems zur Uberbriickung des Netzausfalls nicht ausreichend, wird der Antrieb still-
gesetzt. Die Verzdgerung erfolgt ab der Frequenzgrenze mit maximaler Rampenstei-
gung. Die Dauer bis zum Stillstand des Motors resultiert aus der generatorischen
Energie des Systems die eine Erh6hung der Zwischenkreisspannung zur Folge hat.
Die mit dem Parameter Sollwert Stillsetzung eingestellte Zwischenkreisspannung
wird als RegelgroBe vom Spannungsregler verwendet und konstant gehalten. Die
Spannungsanhebung ermdéglicht das Bremsverhalten und die Zeit bis zum Stillstand
zu optimieren. Das Verhalten der Regelung ist vergleichbar zum Auslaufverhalten 2
(Stillsetzen + Halten), da der Spannungsregler den Antrieb mit maximaler Verzdge-
rungsrampe zum Stillstand fuhrt und mit der verbleibenden Zwischenkreisspannung
bestromt.

Kehrt die Netzspannung zuriick, nachdem die Stillsetzung des Antriebes erfolgte,
jedoch die Unterspannungsabschaltung noch nicht erreicht ist, meldet der Frequen-
zumrichter Stérung. Die Bedieneinheit zeigt die Fehlermeldung “F0702“ an.

Dauert der Netzausfall ohne Stillsetzung (Schwelle Stillsetzung 675 = 0 Hz) so lange,
dass die Frequenz auf 0 Hz abgesenkt wurde, wird bei Netzwiederkehr der Antrieb
auf die Sollfrequenz beschleunigt.

Dauert der Netzausfall mit oder ohne aktivierter Stillsetzung so lange, dass der Fre-
quenzumrichter ganz abschaltet (LED's = AUS), wird der Frequenzumrichter bei
Netzwiederkehr im Zustand "Bereit" stehen. Wenn die Freigabe erneut geschaltet
wird, startet der Antrieb. Soll bei dauernd eingeschalteter Freigabe der Antrieb nach
Netzwiederkehr automatisch starten, muss der Autostart 651 eingeschaltet sein.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
672 | Sollwert Netzstiitzung -200,0V -10,0 vV -40,0 V
676 | Sollwert Stillsetzung Udmin Udmax ud
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Der Spannungsregler verwendet zur Regelung die Grenzwerte der Zwischen-
kreisspannung. Die dazu notwendige Frequenzénderung wird durch den einzustel-
lenden generatorischen Stromsollwert, bzw. die Rampe parametriert. Die Gen. Gren-
ze Stromsollwert 683 oder die Rampe Verzdgerung Netzstiitzung 673, definiert die
maximale Verzégerung des Antriebs, die notwendig ist um den Spannungswert Soll-
wert Netzstiitzung 672 zu erreichen. Die Beschleunigung 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 Stillset-
zung 676.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
683 | Gen. Grenze Stromsollwert 0,0A U-lrun Irun
673 | Verzogerung Netzstitzung 0,01 Hz/s [9999,99 Hz/s | 50,00 Hz/s
674 | Beschleunigung Netzwiederkehr 0,00 Hz/s |9999,99 Hz/s | 0,00 Hz/s
675 | Schwelle Stillsetzung 0,00 Hz 999,99 Hz 0,00 Hz

Der proportionale sowie integrierende Teil des Spannungsreglers sind iber den Pa-
rameter Verstirkung 677 und Parameter Nachstellzeit 678 einzustellen. Die Regel-
funktionen sind durch den Parameterwert Null zu deaktivieren. In der jeweiligen Ein-
stellung handelt es sich um einen P - Regler bzw. | - Regler

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
677 | Verstarkung 0,00 30,00 1,00
678 | Nachstellzeit 0 ms 10000 ms 8 ms

16.3  Funktionen der geberlosen Regelung

Die Konfigurationen der geberlosen Regelung beinhalten die im folgenden beschrie-
benen Zusatzfunktionen, die das Verhalten gemaR der parametrierten U/f — Kennlinie
erganzen.

16.3.1 Schlupfkompensation

Die lastabhangige Differenz zwischen Solldrehzahl und der Drehzahl des Asyn-
chronmotors ist der Schlupf. Diese Abh&ngigkeit kann durch die Strommessung in
den Ausgangsphasen des Frequenzumrichters kompensiert werden. Die Schlupf-
kompensation 660 ermdoglicht eine Drehzahlregelung ohne Ruckfihrung. Die Stan-
derfrequenz bzw. Drehzahl wird vom Wirkstrom abhangig korrigiert.

[ 0- Aus [ Die Schlupfkompensation ist ausgeschaltet |
| 1- Eingeschaltet | Die lastabhangige Schlupfdrehzahl wird kompensiert |

Das Regelverhalten der Schlupfkompensation ist nur in speziellen Anwendungen
Uber die Parameter zu optimieren. Der Parameter Verstirkung 661 bestimmt die
Korrektur der Drehzahl bzw. die Wirkung der Schlupfkompensation proportional zur
Lastanderung. Die max. Schlupframpe 662 definiert die max. Frequenzénderung pro
Sekunde, um einen Uberstrom beim Lastwechsel zu vermeiden.

Der Parameter Frequenzuntergrenze 663 legt fest, ab welcher Frequenz die Schlupf-
kompensation 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 999,99 Hz 0,01 Hz
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16.3.2 Stromgrenzwertregler

Der Stromgrenzwertregler vermeidet, durch eine lastabhéngige Drehzahlsteuerung,
die unzuldssige Belastung des Antriebssystems. Dies wird durch die im vorherigen
Kapitel beschriebenen intelligenten Stromgrenzen erweitert. Der Stromgrenzwertreg-
ler reduziert zum Beispiel die Belastung des Antriebs in der Beschleunigung durch
das Anhalten der Beschleunigungsrampe. Das bei zu steil eingestellten Beschleuni-
gungsrampen erfolgende Abschalten des Frequenzumrichters wird somit verhindert.
Mit dem Parameter Betriebsart Stromgrenzwertregler 610 wird der Stromgrenzwer-
tregler ein- und ausgeschaltet.

Die Funktionen Stromgrenzwertregler und intelligente
0- Aus : e

Stromgrenzen sind deaktiviert
1 - Eingeschaltet Der Stromgrenzwertregler ist aktiv

Verhalten bei motorischem Betrieb: )

Der eingeschaltete Stromgrenzwertregler wird bei Uberschreitung, des durch den
Parameter Grenzstrom 613 eingestellten Stromes, die Ausgangsfrequenz soweit
absenken, bis der Grenzstrom nicht Gberschritten wird. Die Ausgangsfrequenz wird
maximal bis zu der durch den Parameter Grenzfiequenz 614 eingestellten Frequenz
abgesenkt. Wird der Grenzstrom 613 unterschritten, wird die Ausgangsfrequenz wie-
der auf den Sollwert angehoben.

Verhalten bei generatorischem Betrieb:

Der Stromgrenzwertregler wird bei Uberschreitung des durch den Parameter Grenz-
stroms 613 eingestellten Stromes die Ausgangsfrequenz soweit anheben, bis der
Grenzstrom nicht Gberschritten wird. Die Ausgangsfrequenz wird maximal bis zur
eingestellten Maximalfiequenz 419 angehoben. Wird der Grenzstrom 613 unter-
schritten, wird die Ausgangsfrequenz wieder auf den gewiinschten Sollwert abge-
senkt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
613 | Grenzstrom 0,0A U-lpun U-lpun
614 | Grenzfrequenz 0,00 Hz 999,99 Hz 0,00 Hz

Das Regelverhalten des Stromgrenzwertreglers ist Uber den proportionalen Anteil,
den Parameter Verstirkung 611, und den integrierenden Teil, den Parameter Nach-
stellzeit 612, einzustellen. Sollte in Ausnahmeféllen eine Optimierung der Reglerpa-
rameter notwendig sein, sollte durch sprunghafte Anderung des Parameters Grenz-
strom 613 eine Einstellung vorgenommen werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
611 | Verstarkung 0,01 30,00 1,00
612 | Nachstellzeit 1ms 10000 ms 24 ms

Hinweis: Die Dynamik vom Stromgrenzwertregler und Spannungsregler wird durch
die Einstellung des Parameter dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beein-
flusst.
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16.3.3 Technologieregler

Der Technologieregler, der in seinem Verhalten einem PI-Regler entspricht, ist in der
Konfiguration 111 als Zusatzfunktion verfugbar. Die Verbindung von Soll- und Istwert
der Anwendung mit den Funktionen des Frequenzumrichters erméglicht die Prozess-
regelung ohne weitere Komponenten. Somit kdnnen Applikationen, wie z.B. Druck-,
Volumenstrom- oder Drehzahlregelung einfach realisiert werden.

Die Konfiguration der Prozentsollwertquelle und die Verknipfung der Prozentistwert-
quelle ist zu beachten.

Strukturbild:
Technologieregler

Prozentsollwertquelle 476 —»O—» —
Istwerte:

Prozentistwert 230
Prozentsollwert 229

Prozentistwertquelle 478

Der Technologieregler erfordert zum Sollwert auch die Verkniipfung einer analogen
AnwendungsgréBe mit dem Parameter Prozentistwertquelle 478. Die Differenz zwi-
schen Soll- und Istwert dient dem Technologieregler zur Regelung des Antriebssy-
stems. Der gemessene Istwert wird Uber einen MeRwandler auf das Eingangssignal
der Prozentistwertquelle abgebildet.

Das Analogsignal am Mulifunktionseingang 1 in der
Betriebsart 452 - Analogbetrieb
Folgefrequenzeingang | Das Frequenzsignal an dem Digitaleingang entspre-
(F3) chend der gewéhlten Betriebsart 496

1- Analogeingang MFI1A

32-

Die uber den Parameter Betriebsart Technologieregler 440 gewéahlte Funktion defi-
niert das Verhalten des Technologiereglers.

0- Aus Der Technologieregler ist ausgeschaltet, die Sollwert-
vorgabe erfolgt Giber den Prozentsollwertkanal

1 - Standard Zur Druck- und Volumenstromregelung mit linearem
Betriebsverhalten und Istwertiiberwachung

2 Fillstand 1 Fillstandsregelung mit definierter Motordrehzahl bei
fehlendem Istwert

3. Filistand 2 Fillstandsregelung mit definiertem Verhalten bei feh-
lendem Istwert oder hoher Regeldifferenz

4 - Drehzahlregler (I:j)rehzahlregelung mit analoger Ruckfuhrung der Ist-

rehzahl
_ Indirekte Druck- oder Volumenstromregelung mit radiziertem
Volumenstromregelung | Istwert
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Parameter Betriebsart Technologieregler 440 =1

Diese Betriebsart ist z.B. fur eine Druck- oder Volumenstromregelung mit linearem
Betriebsverhalten geeignet. Bei fehlendem Istwert (kleiner 0,5 %) wird die Ausgangs-
frequenz durch den eingestellten Parameter Verzogerung 421 auf die mit dem Para-
meter Minimalfrequenz 418 eingestellte Frequenz gefihrt.

Durch diese Funktion wird ein Hochlauf des Antriebs bei fehlendem Istwert verhin-
dert. Bei wiederkehrendem Istwert arbeitet der Regler automatisch weiter.

Mit Hilfe des Parameters Hysterese 443 kann ein Uberschwingen des Technologie-
reglers durch Begrenzung seiner AusgangsgréRRe in Bezug auf die Stédnderfrequenz
verhindert werden. D.h. die AusgangsgréRe des Reglers kann nicht gréBer oder klei-
ner werden als der aktuelle Istwert plus der Grenzwerte der eingestellten Hysterese.

Parameter Betriebsart Technologieregler 440 = 2

Diese Betriebsart ist z.B. fir eine Fllstandsregelung geeignet. Bei fehlendem Istwert
(kleiner 0,5 %) wird die Ausgangsfrequenz mit der durch den Parameter eingestellten
Verzogerung 421 auf die durch den Parameter Festfiequenz 441 eingestellte Fre-
quenz gefuhrt. Die Festfrequenz 441 ist groBer oder gleich der eingestellten Mini-
malfrequenz 418 zu parametrieren, sonst wird die Frequenz auf 418 begrenzt.

Durch diese Funktion wird der Antrieb bei fehlendem Istwert auf eine einstellbare
Frequenz gefuhrt, die im Regelbereich Minimalfiequenz 418 und Maximalfrequenz
419 (FMAX) liegen kann.

Bei wiederkehrendem Istwert arbeitet der Regler automatisch weiter.

Parameter Betriebsart Technologieregler 440 = 3

Diese Betriebsart ist z.B. fir eine Fullstandsregelung geeignet. Bei fehlendem Istwert
(kleiner 0,5%) wird die Ausgangsfrequenz wie bei Fllstand 1 auf die Festfrequenz
441 gefuhrt. Wenn die Regeldifferenz Null oder negativ wird, wird die Ausgangsfre-
quenz mit der eingestellten Verzogerung 421 auf die eingestellte Minimalfrequenz
418 gefihrt.

Durch diese Funktion wird ein Hochlauf des Antriebs bei fehlendem Istwert verhin-
dert. Bei einer negativen Regeldifferenz oder bei Regeldifferenz Null und bei einer
eingestellten Minimalfiequenz 418 von 0 Hz, wird der Antrieb zum Stillstand gefuihrt.
Das Leistungsteil wird so lange abgeschaltet, d.h. der Motor wird nicht bestromt, bis
der Istwert wiederkehrt oder die Regeldifferenz die positive Hysterese 443 Uber-
schreitet.

Parameter Betriebsart Technologieregler 440 = 4

Diese Betriebsart ist z.B. fir Drehzahlregelungen mit analogem Istwertgeber (z.B.
Analogtacho) geeignet. Bei fehlendem Istwert (kleiner 0,5 %) wird die Ausgangsfre-
quenz mit der eingestellten Beschleunigung Rechtslauf 420 auf die eingestellte Ma-
ximalfrequenz 419 gefuhrt. Bei wiederkehrendem Istwert arbeitet der Regler automa-
tisch weiter.
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Parameter Betriebsart Technologieregler 440 = 5

Die Druck- oder Volumenstromregelung in der Betriebsart 1 wird durch diese Be-
triebsart in der Funktionalitat erweitert. Die in der Betriebsart 5 des Technologiereg-
lers radizierte IstwertgroRe ermdoglicht zum Beispiel Uiber die Einlaufdise des Venti-
lators den Wirkdruck in der Anlage direkt zu messen. Der Wirkdruck hat ein quadra-
tisch Verhéltnis zum Volumenstrom und bildet somit die Regelgrée der Volumen-
stromregelung. Die Berechnung entspricht dem "Proportionalitatsgesetz”, welches fiir
Kreiselmaschinen allgemein gultig ist.

Die Anpassung an die jeweilige Applikation und die Messung erfolgt Uber den Faktor
ind. Volumenstromregelung 446. Die Istwerte werden aus den zu parametrierenden
Anlagendaten Nenndruck und Volumenstrom nach dem Schlechtpunktverfahren be-
rechnet.

Strukturbild:

Technologieregler

Prozentsollwertquelle 476 —>0—> —
Faktor ind. Volumenstromregelung 446 Istwerte:
Volumenstrom 285
Druck 286

In
}

Prozentistwertquelle 478

Das Verhalten des Technologiereglers entspricht einem Pl — Regler. Der Proportio-
nalteil wird mit dem Parameter Verstdrkung 444 und der Integralteil mit dem Para-
meter Nachstellzeit 445 optimiert. Das Vorzeichen der Verstarkung bestimmt die Re-
gelrichtung, d.h. bei steigendem Istwert und pos. Vorzeichen der Verstarkung wird die
Ausgangsfrequenz gesenkt (z.B. bei Druckregelung). Bei steigendem Istwert und
neg. Vorzeichen der Verstdrkung wird die Ausgangsfrequenz angehoben (z.B. bei
Temperaturregelung).

Der Parameter max. P-Anteil 442 begrenzt die Frequenzdnderung am Regleraus-
gang. Dies verhindert eine Schwingung des Systems, bei gro? gewahlten Beschleu-
nigungsrampen.

Die Hysterese 443 begrenzt in den Betriebsarten Standard und Fillstand 2 die Ab-
weichung der AusgangsgréfRe des Technologiereglers zur aktuellen Standerfrequenz
des Motors.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
441 | Festfrequenz -999,99 Hz | +999,99 Hz 0,00 Hz
442 | Max. P-Anteil 0,01 Hz 999,99 Hz 50,00 Hz
443 | Hysterese 0,01 % 100,00 % 10,00 %
444 | Verstarkung -15,00 +15,00 1,00
445 | Nachstellzeit 0ms 32767 ms 200 ms
446 | Faktor ind. Volumenstromregelung 0,10 2,00 1,00

Hinweis: Die Parametrierung des Technologiereglers in den einzelnen Datensat-
zen ermdglicht, mit der Datensatzumschaltung tber Steuerkontakte, die
Anpassung an verschiedene Betriebspunkte der Applikation.
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16.4 Funktionen der feldorientierten Regelung

Die feldorientierten Regelverfahren basieren auf einer Kaskadenregelung und der
Berechnung eines komplexen Maschinenmodells. Im Rahmen der gefiihrten Inbe-
triebnahme wird durch die Parameteridentifikation ein Abbild der angeschlossenen
Maschine erstellt und in verschiedene Parameter Gbernommen. Diese Parameter
sind zum Teil sichtbar und kénnen fir verschiedene Betriebspunkte optimiert werden.

16.4.1 Stromregler

Der innere Regelkreis der feldorientierten Regelung besteht aus zwei Stromreglern.
Die feldorientierte Regelung pragt somit den Motorstrom tber zwei zu regeinde Kom-
ponenten in die Maschine ein.

Dies erfolgt durch:
die Regelung der flussbildenden Stromgréfie Isg
die Regelung der drehmomentbildenden StromgroRe lgq

Durch die getrennte Regelung dieser beiden GréRen erreicht man die Entkopplung
des Systems, aquivalent zur fremderregten Gleichstrommaschine.

Der Aufbau der beiden Stromregler ist identisch und ermdglicht die Verstarkung, so-
wie die Nachstellzeit fir beide Regler gemeinsam einzustellen. Hierfur stehen die
Parameter Verstdrkung 700 und Parameter Nachstellzeit 701 zur Verfugung. Der
integrierende und proportionale Anteil der Stromregler ist durch den Parameterwert
Null auszustellen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
700 | Verstérkung 0,00 2,00 0,13
701 | Nachstellzeit 0,00 ms 10,00 ms 10,00 ms

Die gefiihrte Inbetriebnahme hat die Parameter des Stromreglers so gewahlt, dass
sie in den meisten Anwendungsféllen unverandert verwendet werden kénnen.

Wenn in Ausnahmefallen eine Optimierung des Verhaltens der Stromregler vorge-
nommen 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 fur den Abgleich notwendige Betriebspunkt erfordert die
Einstellung vom Parameter Minimal Frequenz 418 mit dem Frequenzwert 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 Band-
breite erfolgen.

Hinweis: Die Ausgabe des intern berechneten Istwerts fur die flussbildende Strom-
komponente Uber den Analogausgang kann fir diese Messung nicht
verwendet werden, da die zeitliche Auflésung der Messung nicht aus-
reicht.

Zur Einstellung der Parameter des PI-Reglers wird zunachst die Verstdirkung 700 so
weit vergréRert, bis der Istwert wahrend des Regelvorgangs ein deutliches Uber-
schwingen aufweist. Nun wird die Verstarkung wieder etwa auf die Halfte verringert
und dann die Nachstellzeit 701 soweit nachgefihrt, bis der Istwert wahrend des Re-
gelvorgangs ein leichtes Uberschwingen aufweist.

Die Einstellung der Stromregler sollte nicht zu dynamisch gewahlt werden, denn bei
hoher Drehzahl reduziert dies die zur Verfugung stehende Stellreserve. Die Regelung
neigt in diesem Betriebspunkt verstérkt zu Schwingungen.
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Schaltfrequenz Abtastfrequenz
4 kHz 4 kHz
8 kHz 8 kHz
12 kHz 8 kHz
16 kHz 8 kHz

Die Dimensionierung der Stromreglerparameter durch Berechnung der Zeitkonstante
ist fur eine Schaltfrequenz von 2 kHz vorzunehmen. Bei anderen Schaltfrequenzen
werden die Werte intern angepasst, so dass die Einstellung fir alle Schaltfrequenzen
unverandert bleiben kann. Die dynamischen Eigenschaften des Stromreglers verbes-
sern sich mit steigender Schalt- und Abtastfrequenz.

Aus dem festen Zeitintervall fir die Modulation ergeben sich iber den Parameter
Schaltfrequenz 400 die folgenden Abtastfrequenzen des Stromreglers.

16.4.2 Drehmomentregler

Die drehmomentgeregelten Konfigurationen erfordern oftmals die Begrenzung der
Drehzahl in den Betriebspunkten ohne Lastmoment. Die Regelung erhéht die Dreh-
zahl um den Drehmomentsollwert zu erreichen bis die Obergrenze Frequenz 767,
bzw. Untergrenze Frequenz 768 erreicht wird. Ab dem Grenzwert wird auf die maxi-
male Drehzahl geregelt, welches dem Verhalten des Drehzahlreglers entspricht.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
767 | Obergrenze Frequenz -999,99 Hz | 999,99 Hz | 999,99 Hz
768 | Untergrenze Frequenz -999,99 Hz | 999,99 Hz | 999,99 Hz

16.4.2.1 Grenzwertquellen

Die Begrenzung der Frequenz kann neben den Festwerten auch durch Verknupfung
mit einer analogen EingangsgréRe erfolgen. Der Analogwert ist Uber die Parameter
Minimaler Prozentsollwert 518, Maximaler Prozentsollwert 519 begrenzt und be-
riicksichtigt die Rampenprozentsteigung 477.

Die Zuordnung erfolgt fur den Drehmomentregler mit Hilfe der Parameter Quelle
Obergrenze Frequenz 769 und Quelle Untergrenze Frequenz 770.

Die Quelle ist der Multifunktionseingang 1 in einer

101 - Analogeing MFITA analogen Betriebsart 452

Die gewahlten Parameterwerte werden zur Be-

110 - Festgrenzwert grenzung des Drehzahlreglers berlicksichtigt

201 - Inv. Analogeingang MFI1A | Invertierte Betriebsart 101

210 - Inv. Festgrenzwert Invertierte Betriebsart 110
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16.4.3

Drehzahiregler

Die Regelung der drehmomentbildenden Stromkomponente erfolgt im &ufleren Re-
gelkreis durch den Drehzahlregler. Anwendungsspezifisch ist der Drehzahlregler in
unterschiedlichen Betriebsarten, die Uber den Parameter B-Art Drehzahlregler 720
auszuwahlen sind, zu verwenden. Die Einstellung der Betriebsart definiert die Ver-
wendung der zu parametrierenden Grenzen bezogen auf die Drehrichtung bzw. die
Richtung des Drehmoments in Abhangigkeit von der gewahlten Konfiguration.

0 - Drehzahlregler aus

Der Regler ist deaktiviert, Drehzahlsollwert

_ Grenzen
motorisch / generat.

Die Begrenzung des Drehzahlreglers ordnet dem
motorischen Betrieb des Antriebs die obere Grenze
zu. Unabhangig von der Drehrichtung wird die gleiche
Grenze verwendet. Entsprechend gilt dies fiir den
generatorischen Betrieb mit der unteren Grenze.

Grenzen

pos. / neg. Drehmoment

Die Zuordnung der Grenze erfolgt durch das Vorzei-
chen der zu begrenzenden GréRRe. Unabhangig von
den motorischen oder generatorischen Be-
triebspunkten des Antriebs wird die positive Begren-
zung von der oberen Grenze vorgenommen. Die Un-

tergrenze wird als negative Begrenzung beachtet.

Betriebsart 1 Betriebsart 2
Linkslauf A Rechtslauf Linkslauf A Rechtslauf
Generator Motor Generator Motor
» n » n
Motor Generator Motor Generator

/1 obere Grenze

1 untere Grenze

Die Eigenschaften des Drehzahlreglers sind zum Abgleich und zur Optimierung der
Regelung anzupassen. Die Verstarkung, sowie Nachstellzeit des Drehzahlreglers
sind Uber die Parameter Verstirkung 1 721, Nachstellzeit 1 722 und fur den zweiten
Drehzahlbereich Uber die Parameter Verstirkung 2 723, Nachstellzeit 2 724 einzu-
stellen. Die Unterscheidung der Drehzahlbereiche erfolgt durch den mit Parameter
Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. 738 gewahlten Wert. Die Parameter Verstdrkung 1
721 und Nachstellzeit 1 722 werden bei dem werkseitig gewahlten Parameter
Grenzwert Umschalt. Drehzahlreg. 738 berlcksichtigt. Wird der Parameter Grenz-
wert gréRer 0,00 Hz parametriert sind unterhalb der Grenze die Parameter Verstdr-
kung 1 721, Nachstellzeit 1 722 und oberhalb der Grenze die Parameter Verstdirkung

2 723, Nachstellzeit 2 724 aktiv.

Die parametrierte Verstérkung im aktuellen Betriebspunkt kann zuséatzlich, in Abhén-
gigkeit von der Regelabweichung, tber den Parameter Totgangdimpfung 748 be-
wertet werden. Insbesondere das Kleinsignalverhalten in Anwendungen mit Getriebe
kann durch einen Wert groRer Null Prozent verbessert werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
721 | Verstarkung 1 0,00 200,00 10,00
722 | Nachstellzeit 1 0ms 60000 ms 125 ms
723 | Verstarkung 2 0,00 200,00 5,00
724 | Nachstellzeit 2 0 ms 60000 ms 250 ms
738 | Grenzw. Umschalt. Drehzahireg. 0,00 Hz 999,99 Hz 0,00 Hz
748 | Totgangdédmpfung 0% 300 % 100 %
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Die Werkseinstellung ist fur die Verstarkung und Nachstellzeit auf die eingestellten
Maschinendaten bezogen. Dies ermdglicht einen ersten Funktionstest in einer Viel-
zahl von Anwendungen. Die Unterscheidung der Parameter fir den aktuellen Fre-
quenzbereich erfolgt durch die Software entsprechend des gewéhlten Grenzwertes.
Die Optimierung des Drehzahlreglers kann mit Hilfe eines Sollwertsprungs erfolgen.
Der Sprung ist in der Hohe durch die eingestellte Rampe bzw. Begrenzung definiert.
Die Optimierung des PI-Reglers sollte mit der maximal zuldssigen Sollwertdnderung
erfolgen. Zunachst wird die Verstarkung so weit vergréRRert, bis der Istwert wahrend
des Einregelvorgangs ein deutliches Uberschwingen aufweist. Dies ist an einem star-
ken Schwingen der Drehzahl zu beobachten bzw. an den Laufgerduschen zu erken-
nen. Im néchsten Schritt ist die Verstérkung etwas zu verringern (1/2 ...3/4 usw.), um
dann die Nachstellzeit soweit zu verkleinern (groRerer |-Anteil) bis der Istwert im
Laufe des Einregelvorgangs nur ein leichtes Uberschwingen aufweist.

Im zweiten Schritt wird, falls erforderlich, die Einstellung der Drehzahlregelung bei
dynamischen Vorgdngen, das bedeutet beim Beschleunigen und beim Verzdgern,
kontrolliert. Die Frequenz bei der eine Umschaltung der Reglerparameter erfolgt, ist
Uber den Parameter Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. 738 einzustellen.

16.4.3.1 Begrenzung Drehzahiregler

Das Ausgangssignal des Drehzahlreglers ist die drehmomentbildende Stromkompo-
nente Isq. Der Ausgang und der I-Anteil des Drehzahlreglers ist Gber die Parameter
Grenzstrom 128, Grenzstrom generator. Betrieb 729, Grenze Drehmoment 730,
Grenze Drehmoment generatorisch 731 bzw. Leistungsgrenze 739, Leistungsgrenze
generatorisch 740 zu begrenzen. Die Grenzen des proportionalen Anteils werden
Uber die Parameter Obergrenze P-Teil Drehmoment 732 und Parameter Untergrenze
P-Teil Drehmoment 733 eingestellt.

e Der Ausgangswert des Reglers wird durch eine obere und eine untere Strom-
grenze, Parameter Grenzstrom 728 und Parameter Grenzstrom generator. Be-
trieb 729, begrenzt. Die Grenzwerte werden in Ampere eingegeben. Die Strom-
grenzen des Reglers sind neben den Festgrenzen auch mit anlogen Eingangs-
groRen zu verkniipfen. Die Zuordnung erfolgt tiber die Parameter Quelle Isq-
Grenzwert motorisch 734 und Quelle Isq-Grenzwert generat. 735.

e Der Ausgangswert des Reglers wird durch eine obere und eine untere Drehmo-
mentgrenze, Parameter Grenze Drehmoment 730 und Parameter Grenze
Drehmoment generatorisch 731 begrenzt. Die Grenzwerte werden in Prozent des
Motorbemessungsmoments eingegeben. Die Zuordnung von Festwerten oder
analogen Grenzwerten erfolgt tUber die Parameter Quelle Drehmomentgrenze
motor. 736 und Quelle Drehmomentgrenze generat. 737.

e Der Ausgangswert des P - Anteils wird mit Parameter Obergrenze P-Teil
Drehmoment 732 und Untergrenze P-Teil Drehmoment 733 begrenzt. Die
Grenzwerte werden als Drehmomentgrenzen in Prozent des Motorbemessungs-
moments eingegeben.

e Die vom Motor abgegebene Leistung ist proportional zum Produkt von Drehzahl
und Drehmoment. Diese abgegebene Leistung kann am Ausgang des Reglers
mit einer Obergrenze Leistung 739 und Untergrenze Leistung 740 begrenzt wer-
den. Die Leistungsgrenzen werden in Watt eingegeben.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
728 | Grenzstrom 0,0 A U-lpun U-lpun
729 | Grenzstrom generator. Betrieb 0,0A U-lpun U-lpun
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 2-0-Prun 2-U-Prun
740 | Leistungsgrenze generatorisch 0,00 kW 2-0-Peyn 2:0-Peyn
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16.4.3.2 Grenzwertquellen

Alternativ zur Begrenzung der Ausgangswerte durch einen Festwert ist auch die Ver-
kntpfung mit einer analogen EingangsgrofRe mdoglich. Der Analogwert ist Uiber die
Parameter Minimaler Prozentsollwert 518, Maximaler Prozentsollwert 519 begrenzt
und berticksichtigt die Rampenprozentsteigung 477.

Die Zuordnung erfolgt fur die drehmomentbildende Stromkomponente Isq mit Hilfe
der Parameter Quelle Isq-Grenzwert motorisch 734 und Quelle Isq-Grenzwert gene-
rat. 735.

In gleicher Form sind die Quellen fir die Drehmomentgrenzen tUber den Parameter
Quelle Drehmomentgrenze motor. 736 und Quelle Drehmomentgrenze generat. 737
vorzugeben.

Die Quelle ist der Multifunktionseingang 1 in einer

101 - Analogeing MFITA analogen Betriebsart 452

Das Frequenzsignal am Folgefrequenzeingang

105 - Folgefrequenzeingang (F3) entsprechend der Betriebsart 496

Die gewahlten Parameterwerte zur Begrenzung

110 - Festgrenzwert des Drehzahlreglers werden beriicksichtigt

Hinweis: Die gewahlten Grenzwerte und Verknipfungen mit verschiedenen
Grenzwertquellen sind in den Konfigurationen datensatzumschaltbar. Die
Nutzung der Datensatzumschaltung erfordert die Prifung der jeweiligen
Parameter.

16.4.4 Beschleunigungsvorsteuerung

Die Beschleunigungsvorsteuerung ist in den drehzahlgeregelten Konfigurationen
aktiv und Uber den Parameter Betriebsart Beschleunigungsvorsteuerung 725 zu akti-
vieren.

0- Aus Das Regelverhalten wird nicht beeinflusst

Entsprechend der Grenzwerte ist die Beschleuni-

1 - Eingeschaltet gungsvorsteuerung aktiv

Die parallel zum Drehzahlregler geregelte Beschleunigungsvorsteuerung verringert
die Reaktionszeit des Antriebssystems auf eine Sollwertdnderung. Die Mindestbe-
schleunigungszeit definiert die Anderungsgeschwindigkeit des Drehzahlsollwerts, ab
dem ein fir die Beschleunigung des Antriebs notwendiges Moment vorgesteuert wird.
Das Beschleunigen der Masse ist von der mechanischen Zeitkonstante 727 des Sy-
stems abhéangig. Der aus der Steigung des Sollwerts und dem Multiplikationsfaktor
des benétigten Drehmoments berechnete Wert, wird zum Ausgangssignal des Dreh-
zahlreglers hinzu addiert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
726 | Mindestbeschleunigung 0,1 Hz/s | 6500,0 Hz/s 1,0 Hz/s
727 | Mech. Zeitkonstante 1ms 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 Beschleunigungsvorgédnge mit der Mindest-
beschleunigungszeit verglichen. Die Frequenzrampe ist auf den groRten im Betrieb
vorkommenden Wert einzustellen, bei dem der Ausgangswert des Drehzahlreglers
noch nicht begrenzt wird. Nun wird der Wert der Mindestbeschleunigungszeit 726 auf
die Halfte der eingestellten Beschleunigungsrampe eingestellt, damit sichergestellt
ist, dass die Beschleunigungsvorsteuerung aktiv wird. Die Beschleunigungsvorsteue-
rung wird nun durch Anheben der mechanischen Zeitkonstante 727 solange gestei-
gert, bis der Ausgangswert der zeitlichen Anderung des Antriebs wéhrend der Be-
schleunigungsvorgange entspricht.
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16.4.5 Feldregler

Die Regelung der flussbildenden Stromkomponente erfolgt im duferen Regelkreis
durch den Feldregler. Die gefiihrte Inbetriebnahme optimiert die Parameter des
Feldreglers durch Messung der Zeitkonstanten und Magnetisierungskurve der ange-
schlossenen Asynchronmaschine. Die Parameter des Feldreglers sind so gewahit,
dass sie in den meisten Anwendungsfallen unveréndert verwendet werden kénnen.
Der proportionale sowie integrierende Teil des Feldreglers sind Gber den Parameter
Verstirkung 741 und Parameter Nachstellzeit 742 einzustellen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
717 | Flussollwert 0,01 % 300,00 % 100,00 %
741 | Verstdrkung 0,0 200,0 2,0

742 | Nachstellzeit 0,0 ms 1000,0 ms 200,0 ms

Die Optimierung der Reglerparameter des Feldreglers sollte im Grunddrehzahlbe-
reich erfolgen. Die einzustellende Frequenz sollte kurz vor der mit dem Parameter
Ausstrgs.-Sollwert 750 gewahlten Grenze des Aussteuerungsreglers liegen, so dass
dieser nicht aktiv ist. Der Flussollwert 717 ist nur in Ausnahmefallen zu optimieren.
Der eingestellte Prozentwert veréndert die flussbildende Stromkomponente im Ver-
héltnis zur drehmomentbildenden Stromkomponente. Die Korrektur des Bemes-
sungsmagnetisierungsstroms, mit Hilfe des Flussollwertes, verdndert somit das
Drehmoment des Antriebs. Wird der Parameter Flussollwert 717 sprunghaft verklei-
nert (Umschalten von 100% auf 50%) kann die StellgréRe lsq oszillographiert werden.
Der Signalverlauf des flussbildenden Stroms Iy sollte nach einer Schwingung den
stationdren Wert, ohne zu oszillieren, erreichen. Die Nachstellzeit des Feldreglers
sollte entsprechend der, von der Software berechneten, halben Rotorzeitkonstante
gewahlt werden. Der tber den Parameter akt. Rotorzeitkonstante 227 auszulesende,
durch Zwei geteilte Istwert ist fur den Parameter Nachstellzeit Feldregler 742 im er-
sten Ansatz zu verwenden. Ist fiir die Anwendung ein schneller Ubergang in die Feld-
schwéchung notwendig, sollte die Nachstellzeit verkleinert werden. Die Verstarkung
ist fur eine gute Dynamik des Reglers relativ gro zu wéahlen. Beachtet werden sollte,
dass ein erhdhtes Uberschwingen bei der Regelung einer Last mit Tiefpassverhalten,
wie zum Beispiel einer Asynchronmaschine, fur eine gutes Regelverhalten notwendig
ist.

16.4.5.1 Begrenzung Feldregler

Das Ausgangssignal des Feldreglers, die integrierende und proportionale Kompo-
nente werden Uber den Parameter Obergrenze Isd - Sollwert 743 bzw. Parameter
Untergrenze Isd — Sollwert 744 begrenzt. Die gefiihrte Inbetriebnahme hat den Pa-
rameter Obergrenze Isd - Sollwert 743 entsprechend dem Parameter Bemessungs-
strom 371 eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
743 | Obergrenze Isd - Sollwert 0,1-lrun U-lpyn leun
744 | Untergrenze Isd — Sollwert - lrun lrun 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 ist fur
die Anderung der flussbildenden Komponente zu beachten. Die Obergrenze ist aus
dem Produkt des eingestellten Magnetisierungsstroms und dem Korrekturfaktor
Fluss abzuschéatzen, wobei die Grenze den Uberlaststrom des Antriebs nicht tiber-
schreiten darf.
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16.4.6 Aussteuerungsregler

Der als |-Regler ausgefiihrte Aussteuerungsregler passt den Ausgangswert des Fre-
quenzumrichters automatisch dem Maschinenverhalten im Grunddrehzahlbereich
und im Feldschwéchbereich an. Uberschreitet die Aussteuerung den mit Parameter
Aussteuerungssollwert 750 eingestellten Wert wird die feldbildende Stromkompo-
nente und damit der Fluss in der Maschine reduziert.

Um die zur Verfligung stehende Spannung méglichst gut auszunutzen wird die Uber
den Parameter Betriebsart Ausstrgs.-Regler 753 gewahlte GroRe ins Verhaltnis zur
Zwischenkreisspannung gesetzt. Das heit, bei einer hohen Netzspannung steht
auch eine hohe Ausgangsspannung zur Verfigung, der Antrieb erreicht erst spater
den Feldschwéachbereich und bringt ein héheres Drehmoment auf.

Die Aussteuerung wird aus dem Verhaltnis von
0 - Usg-Regelung drehmomentbildender Spannungskomponente U, zur
Zwischenkreisspannung berechnet

Die Aussteuerung wird aus dem Verhaltnis von

1 - U-Betragsregelung Spannungsbetrag zur Zwischenkreisspannung berechnet

Der integrierende Teil des Aussteuerungsreglers ist Uber den Parameter Nachstellzeit
Ausstrgs.-Regler 752 einzustellen.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
750 | Ausstrgs. —Sollwert 3,00 % 105,00 % 98,00 %
752 | Nachstellzeit Ausstrgs.-Regler 0,0 ms 1000,0 ms 10,0 ms

Die prozentuale Einstellung des Aussteuerungssollwerts 750 ist im wesentlichen von
der Streuinduktivitit der Maschine abhéngig. Der Defaultwert ist so gewahlt, dass in
den meisten Féllen die verbleibende Differenz von 5% als Stellreserve fir den Strom-
regler ausreicht. Fir die Optimierung der Reglerparameter wird der Antrieb mit einer
flachen Rampe bis in den Bereich der Feldschwéachung beschleunigt, so dass der
Aussteuerungsregler im Eingriff ist. Die Grenze wird tiber den Parameter Aussteue-
rungssollwerts 750 eingestellt. Dann kann durch Veréndern des Aussteuerungssoll-
werts (Umschalten zwischen 95% und 50%) der Regelkreis jeweils mit einer
Sprungfunktion angeregt werden. Mit Hilfe einer oszillographierten Messung der
flussbildenden Stromkomponente, an dem Analogausgang des Frequenzumrichters,
kann der Einregelvorgang des Aussteuerungsreglers bewertet werden. Der Signal-
verlauf des flussbildenden Stroms g4 sollte nach einer Schwingung den stationdren
Wert, ohne zu oszillieren, erreichen. Ein oszillieren des Stromverlaufs ist Gber eine
VergréRerung der Nachstellzeit zu dampfen. Der Parameter Nachstellzeit 752 sollte
ungefahr dem Istwert akt. Rotorzeitkonstante 227 entsprechen.

16.4.6.1 Begrenzung Aussteuerungsregler

Das Ausgangssignal des Aussteuerungsreglers ist der interne Flussollwert. Der
Reglerausgang und der integrierende Teil werden tber den Parameter Untergrenze
Imr-Sollwert 755, bzw. dem Produkt Bemessungsmagnetisierungsstrom 716 mit Flus-
sollwert 717, begrenzt. Der die obere Grenze bildende Parameter Magnetisierungs-
strom ist auf den Bemessungswert der Maschine einzustellen. Fir die Untergrenze ist
ein Wert zu wahlen der auch im Feldschwéchbereich einen ausreichenden Fluss in
der Maschine aufbaut. Die Begrenzung der Regelabweichung am Eingang des Aus-
steuerungsreglers verhindert ein mogliches schwingen des Regelkreises bei Laststo-
Ren. Der Parameter Begrenzung Regelabweichung 756 wird als Betrag vorgegeben
und wirkt sowohl als positiver wie auch als negativer Grenzwert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
755 | Untergrenze Imr-Sollwert 0,01:lgun U-lpun 0,05:Igyn
756 | Begrenzung Regelabweichung 0,00 % 100,00 % 10,00 %
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17 Sonderfunktionen

Die verschiedenen Konfigurationen der Software ermdglichen durch frei konfigurier-
bare Funktionen der jeweiligen Steuer- und Regelverfahren ein weites Anwendungs-
spektrum der Frequenzumrichter. Die Integration in die Applikation wird durch weitere
Funktionen erleichtert, die eine anwendungsspezifische Funktionalitat bereitstellen.

171 Pulsweitenmodulation

Die Motorgerdusche kénnen durch Umschalten des Parameters Schaltfrequenz 400
reduziert werden. Eine Reduzierung der Schaltfrequenz sollte, fir ein sinusférmiges
Ausgangssignal, maximal bis zu einem Verhéltnis 1:10 zur Frequenz des Ausgangs-
signals erfolgen. Die maximal mégliche Schaltfrequenz ist von der Antriebsleistung
und den Umgebungsumgebung abhangig. Die notwendigen technischen Daten sind
der entsprechenden Tabelle und den Diagrammen zum Gerétetyp zu entnehmen.

[Nr. | Beschreibung [ Min. [ Max. |[Werkseinst. |
[ 400 [ Schaltfrequenz | 2kHz | 16kHz | 4kHz

Die Warmeverluste steigen proportional zum Lastpunkt des Frequenzumrichters und
der Schaltfrequenz. Die automatische Reduktion passt die Schaltfrequenz an den
aktuellen Betriebszustand des Frequenzumrichters an, um die fur die Antriebsaufga-
be noétige Ausgangsleistung bei gréfitmoglicher Dynamik und geringer Gerduschbela-
stung zur Verfligung zu stellen.

Die Anpassung der Schaltfrequenz erfolgt zwischen den mit den Parametern Schalt-
frequenz 400 und Minimale Schaltfrequenz 401 einstellbaren Grenzen. Ist die mini-
male Schaltfrequenz 401 groRer oder gleich der Schaltfrequenz 400 wird die automa-
tische Reduktion deaktiviert.

[Nr. | Beschreibung [ Min. [ Max. [Werkseinst.|
[ 401 | minimale Schaltfrequenz | 2kHz | 16kHz | 4kHz |

Die Anderung der Schaltfrequenz erfolgt in Abhangigkeit von der Kiihlkérpertempe-

ratur und dem Ausgangsstrom. )
Die Temperaturgrenze, bei deren Uberschreitung die Schaltfrequenz reduziert wird,

kann mit dem Parameter Reduktionsgrenze Tk 580 eingestellt werden. Unterschreitet
die Kuhlkorpertemperatur die mit dem Parameter Reduktionsgrenze Tk 580 einge-
stellte Schwelle um 5°C, wird die Schaltfrequenz stufenweise wieder angehoben.

[Nr. | Beschreibung [ Min. | Max. |[Werkseinst. |
[ 580 [ Reduktionsgrenze Tk | 25°c | o°c | 4°c |
Hinweis: Der Grenzwert fur die Schaltfrequenzreduktion wird von den [Intelli-

genten Stromgrenzen 573 in Abhangigkeit von der gewahlten Betriebs-
art und dem Ausgangsstrom beeinflusst. Sind diese ausgeschaltet
oder stellen den vollen Uberlaststrom zur Verfugung, erfolgt die
Schaltfrequenzreduktion, wenn der Ausgangsstrom den Nennstrom
um 87,5% der Uberlastreserve lbersteigt. Die Schaltfrequenz wird
erhéht, wenn der Ausgangsstrom unter den Nennstrom der néchst
héheren Schaltfrequenz sinkt.
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17.2  Lifter

Die Einschalttemperatur vom Kduhlkorperltfter lasst sich mit dem Parameter Ein-
schalttemperatur 39 einstellen. Uberschreitet die Kuhlkérpertemperatur den einge-
stellten Temperaturwert, wird der Geréatelufter eingeschaltet.

Unterschreitet die Khlkdrpertemperatur den eingestellten Temperaturwert um 5°C,
wird der Gerételufter nach einer Verzégerungszeit von einer Minute ausgeschaltet.
Liegt die Warnung TC oder die Warnung Tl an, wird der Gerételufter eingeschaltet.
Die Funktion ist zur Steuerung eines externen Lufters zuséatzlich mit den digitalen
Steuerausgangen zu verknipfen.

\
l

Nr. | Beschreibung [ Min. [ Max. |[Werkseinst.|
39 [Einschalttemperatur | oc | 75°c | o°C

17.3 Bussteuerung

Die Frequenzumrichter sind zur Datenkommunikation mit verschiedenen Optionen zu
erweitern und eine Integration in ein Automations- und Steuerungssystem ist zu reali-
sieren. Die Parametrierung und Inbetriebnahme kann ber die optionale Kommunika-
tionskarte, die Bedieneinheit oder den Schnittstellenadapter erfolgen. Die seriellen
Kommunikationsprotokolle sind auf eine Ubertragungsrate von 9600 Baud eingestellt.
Der Parameter Local/Remote 412 definiert das Betriebsverhalten und einen Wechsel
zwischen der Steuerung Uber Kontakte bzw. Bedieneinheit und der Schnittstelle.

0- Steuerung Uber Der Befehl Start und Stop, sowie die Vorgabe der Dreh-
Kontakte richtung erfolgt Gber Digitalsignale.
Steuerung tiber Der Befehl Start und Stop, sowie die Vorgabe der Dreh-
1- 9 richtung erfolgt tiber die DRIVECOM Statemachine der
Statemachine N -
Kommunikationsschnittstelle.
Steuerung iber Der Befehl Start und Stop, sowie die Vorgabe der Dreh-
2- Remote-Kontakte rl_chtgng erfolgt Uber Logiksignalen durch das Kommu-
nikationsprotokoll.
3. St. Keypad, Der Befehl Start und Stop kommt von der Bedieneinheit
Drehr. Kontakte und die Vorgabe der Drehrichtung tber Digitalsignale.
St. KP oder Kont Der Befehl Start und Stop kommt von der Bedieneinheit
4- - ” oder Uber Digitalsignale. Die Vorgabe der Drehrichtung
Drehr. Kont. L AT
nur mit Hilfe der Digitalsignale.
13- Steuerung Keypad, Der Befehl Start und Stop, sowie die Vorgabe der Dreh-
Drehr. Keypad richtung erfolgt Uber die Bedieneinheit.
St. KP + Kont Der Befehl Start und Stop kommt von der Bedieneinheit
14 - Dr.ehr Ke a(.iy oder Uber Digitalsignale. Die Vorgabe der Drehrichtung
- eyp nur mit Hilfe der Bedieneinheit.
20.- St. Kontakte, Der Befehl Start und Stop erfolgt Uber Digitalsignale.
nur Rechtslauf Die Vorgabe der Drehrichtung ist fest, nur Rechtslauf.
St. Keypad Der Befehl Start und Stop erfolgt Uber die Bedienein-
23 . St reypad heit. Die Vorgabe der Drehrichtung ist fest, nur Rechts-
nur Rechtslauf lauf
St. Kont. + KP Der Befehl Start und Stop kommt von der Bedieneinheit
24 - —~ . ; oder Uber Digitalsignale. Die Vorgabe der Drehrichtung
nur Rechtslauf )
ist fest, nur Rechtslauf.
30 bis 34 Betriebsart 20 bis 24, Drehrichtung nur Linkslauf
St KP Der Befehl Start und Stop erfolgt Gber die Bedienein-
43 - ! heit. Die Vorgabe der Drehrichtung kommt von der Be-
Drehr. Kont. + KP DTN = R
dieneinheit oder Uber Digitalsignale.
St. Kont.+KP Der Befehl Start und Stop, sowie die Vorgabe der Dreh-
44 - Drehr. Kont +KP rlch_tung kommt von der Bedieneinheit oder tiber Digi-
talsignale.
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17.4 Brems-Chopper

Die Frequenzumrichter sind optional mit einem Bremschoppertransistor ausgestattet.
Der Anschluss des externen Bremswiderstandes erfolgt an den Klemmen Rb1 und
Rb2. Der Parameter Triggerschwelle 506 definiert die Einschaltschwelle des Brem-
schoppers. Die generatorische Leistung des Antriebs, die zum Anstieg der Zwischen-
kreisspannung fihrt, wird ab der Triggerschwelle durch den externen Bremswider-
stand in Warme umgesetzt. Die Temperaturiiberwachung des Widerstands ist, ent-
sprechend der zugehdérigen Betriebsanleitung, in die Sicherheitskette zu integrieren.

[Nr. | Beschreibung [ Min. | Max. [Werkseinst.|
[ 506 | Triggerschwelle | Ugmin*25V | Ugmax | Ugsc

Der Parameter Triggerschwelle 506 ist so einzustellen, dass dieser zwischen der
maximalen Zwischenkreisspannung die das Netz erzeugen kann und der maximal
zulassigen Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichters liegt.

UNetz ‘L1 \/E < UdBC < Udmax

Wenn der Parameter Triggerschwelle 506 groRer als die maximal zuldssige Zwi-
schenkreisspannung eingestellt wird, kann der Bremschopper nicht aktiv werden, der
Bremschopper ist ausgeschaltet.

17.5 Motorschutzschalter

Motorschutzschalter dienen dem Schutz eines Motors und seiner Zuleitung vor Uber-
hitzung durch Uberlast. Je nach Hohe der Uberlast dienen sie mit ihrer schnellen
Auslésung als Kurzschlussschutz und gleichzeitig mit ihrer langsamen Abschaltung
als Uberlastschutz.

Im Handel sind konventionelle Motorschutz-
schalter fur unterschiedliche Anwendungen 2h
mit verschiedenen Auslésecharakteristiken
(L, G/U, R und K), gemaR nebenstehendem
Diagramm, erhéltlich. Da Frequenzumrichter
in den meisten Fallen zur Speisung von
Motoren genutzt werden, die wiederum als
Betriebsmittel mit sehr hohen Anlaufstromen
eingestuft werden, ist in dieser Funktion
ausschlieBlich die K - Charakteristik reali-
siert.

Minuten—s=_
2 858

s
1
]

L~

= N B
LR

Entgegen der Arbeitsweise eines konventio-
nellen Motorschutzschalters, der bei Errei-
chen der Ausléseschwelle sofort das zu
schitzende Betriebsmittel freischaltet, bietet
diese Funktion die Méglichkeit statt einer
sofortigen Abschaltung eine Warnmeldung
auszugeben. 200

Sekunden

Der Nennstrom des Motorschutzschalters
bezieht sich auf den Motorbemessungs-
strom, der mit dem Parameter Bemessungs-
strom 371 des jeweiligen Datensatzes vor-
gegeben wird. Die Nennwerte des Frequen-
zumrichters sind bei der Dimensionierung

der Anwendung entsprechend zu beriick- 152 3 5 10 30
sichtigen. x Nennstrom ——

|, Sekunden

|<—Mi|
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Die Funktion des Motorschutzschalters ist datensatzumschaltbar. Damit kénnen an
einem Frequenzumrichter unterschiedliche Motoren betrieben werden. Fir jeden
Motor kann somit ein eigener Motorschutzschalter existieren.

Fiur den Betriebsfall, dass ein Motor am Frequenzumrichter betrieben wird, fur den
einige EinstellgroRen, wie z. B. Minimal- und Maximalfrequenz Uber die Daten-
satzumschaltung verandert werden, darf nur ein Motorschutzschalter vorhanden sein.
Diese Funktionalitat kann durch Wahl des Parameters Betriebsart Motorschutz-
schalter 571 fur den Einzelmotorbetrieb oder Mehrmotorenbetrieb differenziert wer-
den.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert

K-Char.. Mehrmotorb In jedem der vier Datensé_t'ze werden die Bemes-
Fehleréiosch " | sungswerte Uberwacht. Die Uberlastung des Antriebs
) wird durch Fehlerabschaltung "F0401" vermieden.

1-

Die Bemessungswerte im ersten Datensatz werden
K-Char., Einzelmotor, gnabhéngig vom aktiven Datensatz verwendet. Die

2- Fehlerabsch. Uberlastung des Antriebs wird durch Fehlerabschal-
tung "F0401" vermieden.
In jedem der vier Datensdtze werden die Bemes-
11 - \If\;g)r:i:.e,lgﬂuenhg’rmotorb., sungswerte (iberwacht. Die Uberlastung des Antriebs
wird durch eine Warnmeldung "A0200" signalisiert.
Die Bemessungswerte im ersten Datensatz werden
2. K-Char., Einzelmotor, |unabhéngig vom aktiven Datensatz verwendet. Die

Warnmeldung Uberlastung des Antriebs wird durch eine Warnmel-
dung "A0200" signalisiert.

Parameter Betriebsart Motorschutzschalter 571 = 1 oder 11

Im Mehrmotorenbetrieb wird davon ausgegangen, dass zu jedem Datensatz ein zu-
gehdoriger Motor genutzt wird. Dazu wird jedem Datensatz ein Motor und ein Motor-
schutzschalter zugeordnet. In dieser Betriebsart werden die Bemessungswerte des
aktiven Datensatzes Uberwacht. Nur in dem jeweils durch den Datensatz aktivierten
Motorschutzschalter, wird der aktuelle Ausgangsstrom des Frequenzumrichters be-
ricksichtigt. In den Motorschutzschaltern der anderen Datensatze wird mit dem
Strom Null gerechnet, wodurch die thermischen Abklingvorgénge bericksichtigt wer-
den. In Verbindung mit der Datensatzumschaltung verhélt sich die Funktion der Mo-
torschutzschalter wie wechselweise an das Netz geschaltete Motoren mit eigenen
Schutzschaltern.

Parameter Betriebsart Motorschutzschalter 571 = 2 oder 22

Im Einzelmotorbetrieb ist nur ein Motorschutzschalter aktiv, der den Ausgangsstrom
des Frequenzumrichters tUberwacht. Bei einer Datensatzumschaltung werden ledig-
lich die Abschaltgrenzen, die sich aus den Maschinenbemessungsgréfen ableiten,
umgeschaltet. Aufgelaufene thermische Werte werden nach der Umschaltung weiter
verwendet. Bei der Datensatzumschaltung ist darauf zu achten, dass die Maschinen-
daten fur alle Datensétze identisch vorgegeben werden. In Verbindung mit der Da-
tensatzumschaltung verhélt sich die Funktion des Motorschutzschalters wie wech-
selweise an das Netz geschaltete Motoren mit einem gemeinsamen Schutzschalter.
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17.6  Funktionen der geberlosen Regelung

Die Konfigurationen der geberlosen Regelung beinhalten die im folgenden beschrie-
benen Sonderfunktionen, die das Verhalten gemaR der parametrierten U/f — Kennlinie
und Regelfunktionen ergénzen.

17.6.1 Keilriemeniiberwachung

Die kontinuierliche Uberwachung des Lastverhaltens, und somit der Verbindung zwi-
schen Drehstrommaschine und Last, ist Aufgabe der Keilriemeniiberwachung. Der
Parameter Betriebsart 581 definiert das Funktionsverhalten, wenn der Wirkstrom die
eingestellte Triggergrenze Iwirk 582 fur eine Zeit groRer der parametrierten Verzoge-
rungszeit 583 unterschreitet.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert

Unterschreitet der Wirkstrom den Schwellwert wird die
Warnung "A8000" angezeigt

Der Antrieb ohne Belastung wird mit der Fehlermel-
dung "F0402" abgeschaltet

1- Warnung

2 - Stoérung

Die Fehler- und Warnmeldungen kénnen mit Hilfe der Digitalausgénge ausgegeben,
bzw. einer Ubergeordneten Steuerung mitgeteilt werden. Die Grenzwerte sind fur die
Applikation und die mdglichen Betriebspunkte zu parametrieren.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
582 | Triggergrenze Iwirk 0,1% 100,0 % 10,0 %
583 | Verzdgerungszeit 0,1s 600,0 s 10,0 s

17.7  Funktionen der feldorientierten Regelung

Die feldorientierten Regelverfahren basieren auf einer Kaskadenregelung und der
Berechnung eines komplexen Maschinenmodells. Die verschiedenen Regelfunktio-
nen kdnnen anwendungsspezifisch durch Sonderfunktionen erganzt werden.

17.71 Motor-Chopper

Die feldorientierten Regelverfahren beinhalten die hochfrequente Regelung der ein-
zelnen Stromkomponenten. Die angepasste Nutzung der Asynchronmaschine zur
Umsetzung der generatorischen Energie in Warme, ermdglicht mit minimalen Sy-
stemkosten die dynamischen Drehzahlanderung der feldorientierten Regelung zu
realisieren. Das Drehmoment- und Drehzahlverhalten des Antriebssystems wird
durch das parametrierte Bremsverfahren nicht beeinflusst. Der Parameter Trigger-
schwelle 507 definiert die Einschaltschwelle der Motor-Chopper Funktion.

[Nr. | Beschreibung [ Min. | Max. [Werkseinst.]
[ 507 | Triggerschwelle [ Uamin*25V | Ugmaw | Ugue

Der Parameter Triggerschwelle 507 ist so einzustellen, dass dieser zwischen der
maximalen Zwischenkreisspannung die das Netz erzeugen kann und der maximal
zulassigen Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichters liegt.

Uy, 1,1-4/2 <Ud,,. <Ud

Wenn der Parameter Triggerschwelle 507 gréfRer als die maximal zuldssige Zwi-
schenkreisspannung eingestellt wird, kann der Bremschopper nicht aktiv werden, der
Bremschopper ist ausgeschaltet.

Netz max
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17.7.2 Temperaturabgleich

Die feldorientierten Regelverfahren basieren auf einer moglichst genauen Berech-
nung des Maschinenmodells. Die Rotorzeitkonstante ist eine, fur die Berechnung,
wichtige MaschinengréRe. Der Uber den Parameter aktuelle Rotorzeitkonstante 227
auszulesende Wert wird aus der Induktivitét des Rotorkreises und dem Rotorwider-
stand berechnet. Die Abhdngigkeit der Rotorzeitkonstante von der Motortemperatur
ist Uber eine geeignete Messung wahrend des Betriebs zu beriicksichtigen. Es sind
Uber den Parameter Betriebsart Temperaturabgleich 465 verschiedene Verfahren
und Istwertquellen zur Temperaturerfassung auszuwahlen.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert

) Temperaturnachfiihrung (0 ... 200°C => 0/2 ... 10V),
1 - Temp Erfass. an MFI1 Temperaturistwert an Multifunktionseingang 1

Temperaturnachfiihrung (0 ... 200°C => 0/2 ... 10V),

2- Temp.Erfass. an MFI2 Temperaturistwert an Multifunktionseingang 2

Temperaturnachfiihrung (0 ... 200°C => 0/2 ... 10V),

8- Temp Erfass. an MFI3 Temperaturistwert an Multifunktionseingang 3

Betriebsarten 1 bis 3 mit der VECTRON Erweiterung

11 bis 13 Temperaturnachfiihrung (-26,0 ... 207,8°C =>0.... 10V)

Die Betriebsarten 1,2 und 3 erfordern eine externe Temperaturerfassungen, welche
den Temperaturgeber (PT100) auswertet und den Temperaturbereich von 0 ... 200°C
auf ein analoges Spannungs- oder Stromsignal abbildet.

Die optional erhaltliche VECTRON Temperaturerfassungskarte wird tUber die Steuer-
klemmen der Frequenzumrichter versorgt. Die Karte bildet den Temperaturbereich
von -26,0 ... 207,8°C auf ein analoges Spannungs- oder Stromsignal ab. Der Wider-
standsbereich des verwendeten PTC - Temperaturgebers betragt 90 ... 180C fur den
genannten Temperaturbereich.

Die Berticksichtigung des verwendeten Materials fiir die Rotorwicklung des Motors
erfolgt tber den Parameter Temperaturbeiwert 466. Dieser Wert definiert die Ande-
rung des Rotorwiderstands in Abh&ngigkeit von der Temperatur fir ein bestimmtes
Material der Rotorwicklung. Typische Temperaturbeiwerte sind 39%/100°C fir Kupfer
und 36%/100°C fiir Aluminium, bei einer Temperatur von 20°C.

[Nr. | Beschreibung [ Min. [ Max. | Werkseinst.

[ 466 | Temperaturbeiwert | 0,00%/100°C | 300,00%/100°C | 39,00%/100°C |

Die Berechnung der Temperaturkennlinie innerhalb der Software erfolgt Gber den
genannten Temperaturbeiwert und den Parameter Abgleichtemperatur 467. Die Ab-
gleichtemperatur ermdglicht neben dem Parameter Korrekturfaktor Bemessungs-
schlupf 718 eine zusétzliche Optimierung der Rotorzeitkonstante.

[Nr. | Beschreibung [ Min. [ Max. | Werkseinst.

[ 467 | Abgleichtemperatur | -50°C | 300°C | 100°C

Die Nachfiihrung der Rotorzeitkonstante in Abh&ngigkeit von der Wicklungstempera-
tur kann abgeglichen werden. Die werkseitig eingestellten Werte sollten normalerwei-
se ausreichend genau sein, so dass weder ein Abgleich der Rotorzeitkonstanten Gber
den Parameter Korrekturfaktor Bemessungsschlupf 718 noch ein Abgleich der Tem-
peraturnachfiihrung Gber den Parameter Temperaturbeiwert 466 notwendig ist. Beim
Abgleich ist zu beachten, dass die Rotorzeitkonstante aus den eingegebenen Ma-
schinendaten berechnet wird. Die gefiihrte Inbetriebnahme mit dem notwendigen
Reglerabgleich sollte vor dem Abgleich abgeschlossen sein. Wenn die Angaben auf
dem Typenschild des Motors nicht genau genug sind oder hohe Anspriiche an die
Genauigkeit des Abgleichs gestellt werden, sollte die Optimierung der Rotorzeitkon-
stante in einem normalen Betriebspunkt erfolgen. Die Temperatur kann tber den
Istwertparameter Wicklungstemperatur 226 ausgelesen werden und bei der Optimie-
rung fur den Parameter Abgleichtemperatur 467 verwendet werden.
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17.7.3 Drehgeberiiberwachung

Stérungen des Drehgebers fihren zu einem Fehlverhalten des Antriebs, da die ge-
messene Drehzahl die Grundlage fur das Regelverfahren bildet. Werkseitig tUber-
wacht die Drehgeberiiberwachung kontinuierlich das Drehgebersignal, die Spursi-
gnale und die Strichzahl. Wird bei freigegebenem Frequenzumrichter ein fehlerhaftes
Signal langer als die Ansprechzeit erkannt, erfolgt eine Fehlerabschaltung. Wird der
Parameter Drehgeberiiberwachung 760 auf Null gesetzt, ist die Uberwachungsfunkti-
on deaktiviert.

0- Aus Die Funktion ist deaktiviert

Entsprechend der eingestellten Ansprechzeiten wird
2 - Fehler . i
eine Fehlermeldung angezeigt.

Die Drehgeberiiberwachung ist entsprechend der Anwendung in den Teilfunktionen
zu parametrieren. Aktiv wird die Uberwachungsfunktion mit der Freigabe des Fre-
quenzumrichters und dem anliegenden Startbefehl. Die Ansprechzeit definiert eine
Uberwachungsdauer in der die Bedingung fiir die Fehlerabschaltung ununterbrochen
erfilllt sein muss. Wird eine der Ansprechzeit auf Null gesetzt, ist diese Uberwa-
chungsfunktion deaktiviert.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
761 | Ansprechzeit: Signalfehler 0 ms 65000 ms 1000 ms
762 | Ansprechzeit: Spurfehler 0ms 65000 ms 1000 ms
763 | Ansprechzeit: Drehrichtungsfehler 0Oms 65000 ms 1000 ms

Ansprechzeit: Signalfehler
Der gemessene Drehzahlistwert wird mit dem Ausgangswert des Drehzahlreglers
verglichen. Ist der Drehzahlistwert exakt Null fur 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 Uberwacht in der Betriebsart Vierfachauswertung des
Drehgebers die zeitliche Abfolge der Signale. Ist das Drehgebersignal fehlerhaft fir
die mit dem Parameter Ansprechzeit: Spurfehler 762 gewahlte Zeit wird der Fehler
mit der Meldung "F1431" angezeigt.

Ansprechzeit: Drehrichtungsfehler

Der gemessene Drehzahlistwert wird kontinuierlich mit dem Drehzahlsollwert vergli-
chen. Ist das Vorzeichen zwischen Sollwert und Istwert fiir die mit dem Parameter
Ansprechzeit: Drehrichtungsfehler 763 gewahlte Zeit unterschiedlich, wird der Fehler
mit der Meldung "F1432" angezeigt. Die Uberwachungsfunktion wird, wenn sich der
Antrieb um eine Viertelumdrehung in die Sollwertrichtung gedreht hat, zurtick gesetzt.
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18 Istwerte

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren beinhalten elektrische RegelgroRen
und verschiedene berechnete Istwerte der Maschine, bzw. Anlage. Die vielféltigen
Istwerte kénnen zur Betriebs- und Fehlerdiagnose tber eine Kommunikationsschnitt-
stelle, oder im Menuizweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen werden.

18.1 Istwerte des Frequenzumrichters

Die modulare Hardware der Frequenzumrichter ermdglicht die anwendungsspezi-
fische Anpassung. In Abhangigkeit von der gewéhlten Konfiguration und den instal-
lierten Erweiterungskarten kénnen weitere Istwertparameter angezeigt werden.

Nr. Beschreibung Funktion

222 | Zwischenkreisspannung Gleichspannung im Zwischenkreis

223 | Aussteuerung Ausgangsspannung des Frequenzumrichters
bezogen auf die Netzspannung (100 % = Ugyn)

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

244 | Arbeitsstundenzahler Arbeitsstunden in denen die Leistungsendstufe
aktiv ist

245 | Betriebsstundenzéhler Betriebsstunden des Frequenzumrichters in
denen die Versorgungsspannung anliegt

249 | Aktiver Datensatz Entsprechend der Datensatzumschaltung 1 70

und Datensatzumschaltung 2 71 der aktiv ver-
wendete Datensatz

250 | Digitaleingange Dezimal kodierter Status der sechs Digitalein-
gange und vom Multifunktionseingang 1 in der
Betriebsart 452 - Digitaleingang

251 | Analogeingang MFI1A Eingangssignal am Multifunktionseingang 1 in
der Betriebsart 452 - Analogeingang

252 | Folgefrequenzeingang Signal am Folgefrequenzeingang entsprechend
der Betriebsart 496

254 | Digitalausgénge Dezimal kodierter Status der beiden Digitalaus-

gange und vom Multifunktionsausgang 1 in der
Betriebsart 550 - Digital

255 | Kuhlkérpertemperatur Gemessene Kuhlkorpertemperatur

256 | Innenraumtemperatur Gemessene Innenraumtemperatur

257 | Analogausgang MFO1A Ausgangssignal am Multifunktionsausgang 1 in
der Betriebsart 550 — Analog

259 | Aktueller Fehler Fehlermeldung mit Fehlerschlissel und Kurzel

269 | Warnungen Warnmeldung mit Warnschlussel und Kiirzel

275 | Reglerstatus Das Sollwertsignal wird durch die im Reglersta-

tus kodierten Regler begrenzt

Hinweis: Die Istwerte kdnnen im Mentzweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen
und Uberwacht werden. Der Parameter Bedienebene 28 im Menlzweig
PARA definiert die Auswahl der anzuwéahlenden Istwertparameter.
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18.2

Istwerte der Maschine

Der Frequenzumrichter regelt das Verhalten der Maschine in den verschiedenen
Betriebspunkten. Abhangig von der gewahlten Konfiguration und den installierten
Erweiterungskarten kdnnen RegelgréfRen und weitere Istwertparameter der Maschine
angezeigt werden.

Nr. Beschreibung Funktion

210 | Sténderfrequenz Die Ausgangsfrequenz (Motorfrequenz) des
Frequenzumrichters

211 | Effektivstrom Berechneter effektiver Ausgangsstrom (Motor-
strom) des Frequenzumrichters

212 | Maschinenspannung Berechneter Effektivwert der verketteten Aus-
gangsspannung (Motorspannung) des Frequen-
zumrichters

213 | Wirkleistung Aus der Spannung, dem Strom und den Regel-
gréRen berechnete Wirkleistung

214 | Wirkstrom Aus den Motorbemessungswerten, den Regel-
gréBen und dem Strom berechneter Wirkstrom

215 |Isd Den magnetischen Fluss bildende Stromkompo-
nente der feldorientierten Regelung

216 |Isq Das Drehmoment bildende Stromkomponente
der feldorientierten Regelung

217 | Frequenz Drehgeber 1 Aus den Daten zum Drehgeber 1, der Polpaar-
zahl 373 und dem Drehgebersignal berechnet

218 | Drehzahl Drehgeber 1 Berechnung aus der Frequenz Drehgeber 1

221 | Schlupffrequenz Aus den Motorbemessungswerten, den Regel-
groRen und dem Strom berechnete Differenz zur
Synchronfrequenz

224 | Drehmoment Aus der Spannung, dem Strom und den Regel-
gréBen berechnetes Drehmoment bei der aktu-
ellen Ausgangsfrequenz

225 | Rotorfluss Aktueller magnetischer Fluss bezogen auf die
Motorbemessungswerte

226 | Wicklungstemperatur Gemessene Temperatur der Motorwicklung ge-
maR der Betriebsart Temperaturabgleich 465

227 | akt. Rotorzeitkonstante Fur den Betriebspunkt der Maschine aus den
Motorbemessungswerten, den Mess- und Re-
gelgréRen berechnete Zeitkonstante

235 | flussbildende Den magnetischen Fluss bildende Spannungs-

Spannung komponente der feldorientierten Regelung
236 | drehmomentbildende Das Drehmoment bildende Spannungskompo-
Spannung nente der feldorientierten Regelung

238 | Flussbetrag Entsprechend der Bemessungswerte und dem
Betriebspunkt des Motors berechneter magneti-
scher Fluss

239 | Blindstrom Aus den Motorbemessungswerten, den Regel-
gréRen und dem Strom berechneter Blindstrom

240 | Istdrehzahl Gemessene bzw. berechnete
Drehzahl des Antriebs

241 | Istfrequenz Gemessene bzw. berechnete
Frequenz des Antriebs

Hinweis: Die Istwerte kénnen im Meniizweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen

und Uberwacht werden. Der Parameter Bedienebene 28 im Menulzweig
PARA definiert die Auswahl der anzuwahlenden Istwertparameter.
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18.3

Istwertspeicher

Die Bewertung und Wartung des Frequenzumrichters in der Anwendung wird durch
die Speicherung verschiedener Istwerte erleichtert. Der Istwertspeicher gewahrleistet
die Uberwachung der einzelnen GréRen (ber einen definierbaren Zeitraum. Die Pa-
rameter des Istwertspeichers kénnen Uber eine Kommunikationsschnittstelle ausge-
lesen und Uber die Bedieneinheit angezeigt werden. Zusétzlich bietet die Bedienein-
heit die Uberwachung der Scheitel- und Mittelwerte im Meniizweig VAL.

Nr. Beschreibung Funktion
231 | Scheitelwert Langzeit-Ixt Die Ausnutzung der geréteabhéngigen Uberlast
fir 60 Sekunden
232 | Scheitelwert Kurzzeit-IxT Die Ausnutzung der gerédteabhéngigen Uberlast
fir 1 Sekunde
287 | Scheitelwert Die maximal gemessene Zwischenkreisspan-
Zwischenkreisspg. nung
288 | Mittelwert Die im Betrachtungszeitraum berechnete mittle-
Zwischenkreisspg. re Zwischenkreisspannung
289 | Scheitelwert Die héchste gemessene Kuhlkérpertemperatur
Kuhlkérpertemp. des Frequenzumrichters
290 | Mittelwert Die im Betrachtungszeitraum berechnete,
Kuhlkérpertemp. mittlere Kiihlkérpertemperatur
291 | Scheitelwert Die maximale gemessene Innenraumtemperatur
Innenraumtemp. im Frequenzumrichter
292 | Mittelwert Die im Betrachtungszeitraum berechnete,
Innenraumtemp. mittlere Innenraumtemperatur
293 | Scheitelwert Der héchste, aus den gemessenen Motorphasen
Ibetrag berechnete, Strombetrag
294 | Mittelwert Der im Betrachtungszeitraum berechnete,
Ibetrag mittlere Strombetrag
295 | Scheitelwert Die groRte berechnete Wirkleistung im motori-
Wirkleistung pos. schen Betrieb
296 | Scheitelwert Aus der Spannung, dem Strom und den Regel-
Wirkleistung neg. gréRen berechnete maximale generatorische
Wirkleistung
297 | Mittelwert Die im Betrachtungszeitraum berechnete,
Wirkleistung mittlere Wirkleistung
301 | Energie positiv Die berechnete Energie zum Motor im
motorischen Betrieb
302 | Energie negativ Die berechnete Energie vom Motor im
generatorischen Betrieb
Hinweis: Die Istwerte kénnen im Menuizweig VAL der Bedieneinheit ausgelesen

und Uberwacht werden. Der Parameter Bedienebene 28 im Menulzweig
PARA definiert die Auswahl der anzuwé&hlenden Istwertparameter.
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Der im Mentizweig PARA der Bedieneinheit anzuwéhlende Parameter Speicher zu-
riicksetzen 237 ermoglicht das gezielte zuriicksetzen der einzelnen Mittel- und
Scheitelwerte. Der Scheitelwert und der Mittelwert, mit den im Zeitraum gespeicher-
ten Werten, wird mit dem Parameterwert Null Gberschrieben.

0 - Kein Léschen Werte des Istwertspeichers bleiben unveréndert

1- Scheitelwert Langzeit-Ixt | Scheitelwert Langzeit-Ixt 231 zurlicksetzen

2 - Scheitelwert Kurzzeit-Ixt | Scheitelwert Kurzzeit-IxT 232 zurlicksetzen

3 - Scheitelwert Uzk Scheitelwert Zwischenkreisspg. 287 zuriicksetzen
4 - Mittelwert Uzk Mittelwert Zwischenkreisspg. 288 I6schen
5 - Scheitelwert Tc Scheitelwert Kiihlkorpertemp. 289 zurlicksetzen
6 - Mittelwert Tc Mittelwert Kiihlkorpertemp. 290 I6schen
7 - Scheitelwert Ti Scheitelwert Innenraumtemp. 291 zurticksetzen
8 - Mittelwert Ti Mittelwert Innenraumtemp. 292 16schen
9 - Scheitelwert Ibetrag Scheitelwert Ibetrag 293 zuriicksetzen

10 - Mittelwert Ibetrag Mittelwert Ibetrag 294 16schen

11 - Scheitelwert Pwirk pos. | Scheitelwert Wirkleistung pos. 295 zuriicksetzen

12 - Scheitelwert Pwirk neg. | Scheitelwert Wirkleistung neg. 296 zurlicksetzen

13 - Mittelwert Pwirk Mittelwert Wirkleistung 297 16schen

16 - Energie positiv Parameter Energie positiv 301 zuriicksetzen

17 - Energie negativ Parameter Energie negativ 302 zuriicksetzen
100 - Alle Scheitelwert Gespeicherte Scheitelwerte zuriicksetzen
101 - Alle Mittelwerte Léschen der Mittelwerte und gespeicherter Werte
102 - Alle Werte L&schen des gesamten Istwertspeichers

18.4 Istwerte der Anlage

Die Berechnung der Istwerte der Anlage basiert auf den parametrierten Anlagenda-
ten. Anwendungsspezifisch werden die Parameter aus den Faktoren, elektrischen
GroRen und der Regelung berechnet. Die korrekte Anzeige der Istwerte ist von den
zu parametrierenden Daten der Anlage abhangig.

18.4.1 Volumenstrom und Druck

Die Parametrierung der Faktoren Nenn-Volumenstrom 397 und Nenn-Druck 398 ist
notwendig, wenn die zugehorigen Istwerte Volumenstrom 285 und Druck 286 zur
Uberwachung des Antriebs genutzt werden. Die Umrechnung der elektrischen Re-
gelgroRe erfolgt nach dem Schlechtpunktverfahren. Bei dem Schlechtpunktverfahren
verschiebt sich der Arbeitspunkt durch Anderung der Drehzahl auf der Kennlinie.

Nr. Beschreibung Funktion

285 | Volumenstrom Berechneter Volumenstrom mit der Einheit m*/h

286 | Druck Entsprechend der Kennlinie berechneter Druck
mit der Einheit kPa
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19 Fehlerprotokoll

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren und die Hardware des Frequenzum-
richters beinhalten Funktionen, die kontinuierlich die Anwendung lberwachen. Die
Betriebs- und Fehlerdiagnose wird durch die gespeicherten Informationen im Fehler-
protokoll erleichtert.

19.1 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 Frequenzumrichters. Im Menuzweig VAL der Bedieneinheit
wird der Fehlerschlissel FXXXX angezeigt und uber die PC Bedienoberflache ist
zusétzlich die Angabe der Betriebsstunden (h), Betriebsminuten (m) und die Fehler-
meldung auszulesen. Die aktuellen Betriebsstunden sind Uber den Betriebsstunden-
zchler 245 auszulesen. Die Fehlermeldung ist Uber die Tasten der Bedieneinheit und
entsprechend der Verknlpfung 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

362 | Summe Anzahl aufgetretener Fehler nach der Inbetrieb-
aufgetretener Fehler nahme des Frequenzumrichters

Das Stoér- und Warnverhalten des Frequenzumrichters ist vielfaltig zu parametrieren.
Die automatische Fehlerquittierung ermdglicht, ohne Eingriff einer Gbergeordneten
Steuerung oder des Anwenders, die Fehler Uberstrom F0500, Uberstrom F0507 und
Uberspannung F0700 zu quittieren. Die Summe selbst quittierter Fehler 363 zeigt die
Gesamtzahl der automatischen Fehlerquittierungen.

Nr. Beschreibung Funktion
363 | Summe Gesamtzahl der automatischen Fehlerquittierung
selbst quittierter Fehler mit Synchronisation

19.1.1 Fehlermeldungen

Der nach einer Stérung gespeicherte Fehlerschlissel besteht aus der Fehlergruppe
FXX und der nachfolgenden Kennziffer XX.

[ Schiiissel | Bedeutung

| FOO [ 00 [Es ist keine Stérung aufgetreten

FO1 | 02 |Frequenzumrichter Uberlastet (60 s), Lastverhalten prifen

03 |Kurzzeitige Uberlastung (1 s), Motor- und Anwendungsparameter prii-
fen

F02 | 00 [Kiihlkérpertemperatur zu hoch, Kiihlung und Ventilator priifen
| 01 [ Temperaturfiihler defekt oder Umgebungstemperatur zu gering

FO3 | 00 |Innenraumtemperatur zu hoch, Kiihlung und Ventilator prifen
01 [ Innenraumtemperatur zu gering, Schaltschrankheizung prifen
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Fortsetzung der Fehlermeldungen:

Schliissel Bedeutung
F04 | 00 |Motortemperatur zu hoch oder Fiihler defekt, Anschluss S6IND priifen
01 | Der Motorschutzschalter hat ausgeldst. Antrieb prifen
02 | Die Keilriemeniberwachung meldet den Leerlauf des Antriebs
03 | Motorphasenausfall, Motor und Verkabelung priifen
F05 | 00 |Uberlastet, Lastverhaltnisse und Rampen priifen
03 | Kurz- oder Erdschluss, Motor und -verkabelung priifen
04 | Uberlastet, Lastverhéltnisse und Stromgrenzwertregler priifen
05 | Unsymmetrischer Motorstrom, Motor und Verkabelung prifen
06 | Motorphasenstrom zu hoch, Motor und Verkabelung prifen
07 | Meldung der Phasenliberwachung, Motor und -verkabelung prifen
FO7 | 00 |Zwischenkreisspannung zu hoch, Verzégerungsrampen und ange-
schlossenen Bremswiderstand iberprifen
01 | Zwischenkreisspannung zu klein, Netzspannung prifen
02 | Netzausfall, Netzspannung und Schaltung priifen
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
F08 | 01 [Elektronikspannung 24 V zu gering, Steuerklemmen priifen |
04 | Elektronikspannung zu hoch, Verdrahtung der Steuerklemmen priifen |
F11 | 00 [Ausgangsfrequenz zu hoch, Steuersignale und Einstellungen prifen
01 | Max. Frequenz durch Regelung erreicht, Verzégerungsrampen und
angeschlossenen Bremswiderstand tberprifen
F13 | 00 [Erdschluss am Ausgang, Motor und Verkabelung priifen |
10 | Mindeststromiiberwachung, Motor und Verkabelung priifen |
F14 | 01 | Sollwertsignal am Multifunktionseingang 1 fehlerhaft, Signal priifen
07 | Uberstrom am Multifunktionseingang 1, Signal prifen
30 | Drehgebersignal ist fehlerhaft, Anschlisse S4IND und S5IND priifen
31 | Eine Spur des Drehgebersignals fehlt, Anschliisse prifen
32 | Drehrichtung vom Drehgeber falsch, Anschlisse priifen

Neben den o.a. Fehlermeldungen gibt es weitere Fehlermeldungen, die jedoch nur
fur firmeninterne Zwecke genutzt werden und an dieser Stelle nicht aufgelistet wer-
den. Sollten Sie Fehlermeldungen erhalten, die in o.a. Liste nicht aufgefiihrt sind, so

stehen wir lhnen gerne telefonisch zur Verfigung.
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19.2

Fehlerumgebung

Die Parameter der Fehlerumgebung erleichtern die Fehlersuche sowohl in den Ein-
stellungen des Frequenzumrichters, als auch in der vollstdndigen Anwendung. Die
Fehlerumgebung dokumentiert zum Zeitpunkt der letzten vier Fehler das Betriebsver-
halten des Frequenzumrichters.

Nr. Beschreibung Funktion

330 | Zwischenkreisspannung Gleichspannung im Zwischenkreis

331 | Ausgangsspannung Berechnete Ausgangsspannung (Motorspan-
nung) des Frequenzumrichters

332 | Statorfrequenz Die Ausgangsfrequenz (Motorfrequenz) des
Frequenzumrichters

333 | Frequenz Drehgeber 1 Aus den Daten zum Drehgeber 1, der Polpaar-
zahl 373 und dem Drehgebersignal berechnet

335 | Strangstrom la 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 (Motor-
strom) des Frequenzumrichters

339 | Isd / Blindstrom Den magnetischen Fluss bildende Stromkompo-
nente oder der berechnete Blindstrom

340 | Isq / Wirkstrom Das Drehmoment bildende Stromkomponente
oder der berechnete Wirkstrom

341 | Rotormagnetisierungsstrom | Magnetisierungsstrom bezogen auf die Motor-
bemessungswerte und den Betriebspunkt

342 | Drehmoment Aus der Spannung, dem Strom und den Regel-
gréRen berechnetes Drehmoment

343 | Analogeingang MFI1A Eingangssignal am Multifunktionseingang 1 in
der Betriebsart 452 - Analogeingang

346 | Analogausgang MFO1A Ausgangssignal am Multifunktionsausgang 1 in
der Betriebsart 550 — Analog

349 | Folgefrequenzausgang Signal am Folgefrequenzausgang entsprechend
der Betriebsart 555

350 | Status Digitaleingénge Dezimal kodierter Status der sechs Digitalein-
gange und vom Multifunktionseingang 1 in der
Betriebsart 452 - Digitaleingang

351 | Status Digitalausgénge Dezimal kodierter Status der beiden Digitalaus-
gange und vom Multifunktionsausgang 1 in der
Betriebsart 550 - Digital

352 | Zeit seit Freigabe Der Fehlerzeitpunkt in Stunden (h), Minuten (m)
und Sekunden (s) nach dem Freigabesignal:
hhhhh:mm:ss . sec/m sec/wo sec/113(:.0

353 | Kuhlkérpertemperatur Gemessene Kuhlkérpertemperatur

354 | Innenraumtemperatur Gemessene Innenraumtemperatur

355 | Reglerstatus Das Sollwertsignal wird durch die im Reglersta-
tus kodierten Regler begrenzt

356 | Warnstatus Die Warnmeldungen im Warnstatus kodiert

357 [ Int. - GroRe 1 Software — Serviceparameter

358 | Int. - GroRe 2 Software — Serviceparameter

359 | Long-GroRe 1 Software — Serviceparameter

360 [ Long-GroRe 2 Software — Serviceparameter

Der Parameter Priifsumme 361 zeigt, ob die Abspeicherung der Fehlerumgebung
fehlerfrei (OK) oder unvollstédndig (NOK) erfolgt ist.

[Nr. |

Beschreibung

Funktion

[ 361 |

Prifsumme

| Prifprotokoll der Fehlerumgebung
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20 Betriebs- und Fehlerdiagnose

Der Betrieb des Frequenzumrichters und der angeschlossenen Last wird kontinuier-
lich Uberwacht. Verschiedene Funktionen dokumentierten das Betriebsverhalten und
erleichtern die Betriebs- und Fehlerdiagnose.

20.1  Statusanzeige

Die griine und rote Leuchtdiode geben Auskunft Giber den Betriebspunkt des Fre-
quenzumrichters. Ist die Bedieneinheit aufgesteckt werden die Statusmeldungen
zuséatzlich durch die Anzeigeelemente RUN, WARN und FAULT angezeigt.

’RN
o o (WARN)
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 WARN Betriebsmeldung, aktuelle Warnung 269
blinkt blinkt WARN Betriebsbereit, aktuelle Warnung 269
aus blinkt | FAULT blinkt | Fehlermeldung 310 des Frequenzumrichter
aus an FAULT Fehlermeldung 310, Stérung quittieren

20.2 Status der Digitalsignale

Die Statusanzeige der digitalen Ein- und Ausgangssignale ermdglicht, insbesondere
bei der Inbetriebnahme die Priifung der verschiedenen Steuersignale und Verknup-
fung mit den jeweiligen Softwarefunktionen.

Zuordnung: Bit
7]6]5[]4]3]2[1]0

]

Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal
Steuersignal

SNWhOTO N

Angezeigt wird ein Dezimalwert, der nach Wandlung in eine Bindrzahl bitweise den
Status der Digitalsignale angibt.

Beispiel: Angezeigt wird der Dezimalwert 33. Nach Wandlung in das Binérsystem
ergibt sich die Bitkombination OOIOOOOI. Es sind somit folgende
Kontakteingénge oder -ausgéange betatigt:

e Steuersignal am Digitaleingang oder -ausgang 1
e Steuersignal am Digitaleingang oder -ausgang 6
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20.3 Reglerstatus

Mit Hilfe des Reglerstatus kann festgestellt werden, welche der Regelfunktionen im
Eingriff sind. Sind mehrere Regler zum Zeitpunkt im Eingriff, so wird ein Regler-
schllissel angezeigt, der sich aus der Summe der einzelnen Schlussel zusammen-
setzt. Die Anzeige des Reglerstatus durch die Bedieneinheit und die Leuchtdioden ist
Uber den Parameter Meldung Reglerstatus 409 zu parametrieren.

(|2XXXX T\BCDE
Reglerschlussel Reglerkiirzel

C 00 00 - Kein Regler aktiv

C 00 01 UDdyn |Reglerist entsprechend der Betriebsart Spannungsregler 670
aktiv

C 00 02 UDstop |Die Ausgangsfrequenz bei Netzausfall ist unterhalb der
Schwelle Stillsetzung 675

C 00 04 UDctr |Ausfall der Netzspannung und Netzstiitzung aktiv geméaR Be-
triebsart Spannungsregler 670

C 00 08 UDIim |Die Zwischenkreisspannung hat den Sollwert Ud-Begrenzung
680 Uberschritten

C 00 10 Boost |Die dyn. Spannungsvorsteuerung 605 beschleunigt das Regel-
verhalten

C 00 20 llim Der Ausgangsstrom wird am Drehzahlregler begrenzt

C 00 40 Tlim Die Ausgangsleistung bzw. das Drehmoment werden am
Drehzahlregler begrenzt

C 00 80 Tetr Umschaltung der feldorientierten Regelung zwischen dreh-
zahl- und drehmomentgeregelt

C 01 00 Rstp [Dieim Anlaufverhalten gewéhlte Betriebsart 620 begrenzt den
Ausgangsstrom

C 02 00 IxtLtLim |Uberlastgrenze der Langzeit-Ixt (60s) erreicht, intelligente
Stromgrenzen aktiv

C 04 00 IxtStLim |Uberlastgrenze der Kurzzeit-Ixt (1s) erreicht, intelligente
Stromgrenzen aktiv

C 08 00 Tclim |Max. Kiihlkérpertemperatur Tk erreicht, intelligenten Strom-
grenzen 573 aktiv

C 10 00 PTClim |Max. Motortemperatur Tprc erreicht, intelligenten Stromgren-
zen 573 aktiv

C 20 00 Flim | Die Sollfrequenz hat die maximale Frequenz 419 erreicht. Die
Frequenzbegrenzung ist aktiv

Beispiel: Angezeigt wird der Reglerstatus
C0024 UDctr Ilim

Der Reglerstatus ergibt sich aus der hexadezimalen Summe der Reg-
lerschltissel (0004+0020 = 0024).

Es ist gleichzeitig die Netzausfallstitzung als auch die Strombegren-
zung des Drehzahlreglers im Eingriff.
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20.4 Warnstatus

Die aktuelle Warnung wird durch eine Meldung im Warnstatus angezeigt und kann
zur fruhzeitigen Meldung eines kritischen Betriebszustandes verwendet werden. Die
Kombination verschiedener Warnungen kénnen Sie in der konfigurierbaren Warn-
maske einstellen 536. Liegt eine Warnung vor, wird diese durch die blinkende rote
Leuchtdiode und das Anzeigefeld WARN der Bedieneinheit angezeigt. Liegen mehre-
re Warnungen vor, so wird der Warnstatus als Summe der einzelnen Warnschlissel
angezeigt.

ll-\XXXX Il-\BCDE
Warnschlissel Kurzel der Warnung
A 00 00 - Es steht keine Warnmeldung an.
A 00 O1 Ixt Frequenzumrichter Uberlastet (A0002 oder A0004)
A 00 02 IxtSt Uberlastung fiir 60s bezogen auf die Nennleistung des Fre-
quenzumrichters
A 00 04 IxtLt Kurzzeitige Uberlastung fiir 1s bezogen auf die Nennleistung
des Frequenzumrichters
A 00 08 Tc Max. Kuihlkérpertemperatur Ty von 80 °C abzuglich der Warn-
grenze Tk 407 erreicht
A 00 10 Ti Max. Innenraumtemperatur T; von 70 °C abziglich der Warn-

grenze Ti 408 erreicht

A 00 20 Lim Der im Reglerstatus 275 aufgefiihrte Regler begrenzt den
Sollwert

A 00 40 INIT Frequenzumrichter wird initialisiert

A 00 80 PTC |Warnverhalten nach parametrierter Betriebsart MotorPTC
570 bei max. Motortemperatur Terc

A 01 00 Mains |Die Phasenausfalliiberwachung 576 meldet einen Netzpha-
senausfall

A 02 00 PMS |Parametrierter Motorschutzschalter 571 hat ausgeldst

A 04 00  Flim |Die maximale Frequenz 419 wurde Uberschritten. Die Fre-
quenzbegrenzung ist aktiv

A 08 00 A1 Das Eingangssignal MFI1A ist kleiner 1V / 2mA entsprechend
der Betriebsart Stor-/Warnverhalten 453

A 10 00 A2 Das Eingangssignal ist kleiner 1V / 2mA entsprechend dem
Stor-/Warnverhalten

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 typabh&ngigen Minimal-
wert erreicht

A 80 00 BELT |Die Keilriemeniiberwachung 581 meldet den Leerlauf der
Anwendung

Beispiel: Angezeigt wird der Warnstatus

A008D Ixt IxtLt Tc PTC

Der Warnstatus ergibt sich aus der hexadezimalen Summe der Warn-
schlissel (0001+0004+0008+0080 = 008D).

Die Warnungen kurzeitige Uberlast (1s), Warngrenze Kuhlkérpertempe-
ratur und Warngrenze Motortemperatur liegen an.
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21 Parameterliste

Die Parameterliste ist nach den Menuzweigen der Bedieneinheit gegliedert. Zur bes-
seren Ubersicht sind die Parameter mit Piktogrammen gekennzeichnet:

Der Parameter ist in den vier Datensatzen verfigbar

Der Parameterwert wird von der SETUP — Routine eingestellt

& Dieser Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters nicht schreibbar

211 Istwertmenii (VAL)

Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
210 | Standerfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 18.2
211 | Effektivstrom A 0,0 ... Imax 18.2
212 | Maschinenspannung V 0,0 ... Upun 18.2
213 | Wirkleistung kW 0,0 ... Prax 18.2
214 | Wirkstrom A 0,0 ... Imax 18.2
215 1sd A 0,0 ... Imax 18.2
216 | Isq A 0,0 ... Imax 18.2
217 | Frequenz Drehgeber 1 Hz 0,00 ... 999,99 9.3
218 | Drehzahl Drehgeber 1 1/min_ |0 ... 60000 9.3
221 | Schlupffrequenz Hz 0,0 ... 999,99 18.2
[ 222 | Zwischenkreisspannung [ vV 10,0..Ugmm25 18.1
| 223 | Aussteuerung | % Jo..100 18.1
224 | Drehmoment Nm  |+9999,9 18.2
225 | Rotorfluss % 0..100 18.2
226 | Wicklungstemperatur deg.C |0...999 17.7.2
227 | akt. Rotorzeitkonstante ms 0 ... Tmax 18.2
228 | Sollfrequenz intern Hz 0,00 ... fnax 18.1
229 | Prozentsollwert % + 300,00 18.1
230 | Prozentistwert % + 300,00 18.1
[ 231 Scheitelwert Langzeit-Ixt | % 0,00...999,99 18.3
| 232 Scheitelwert Kurzzeit-Ixt | % 10,00...999,99 18.3
235 | flussbildene Spannung \ 0,0 ... Urun 18.2
236 | drehmomentbildende Spannung \ 0,0 ... Urun 18.2
238 | Flussbetrag % 0,0...100,0 18.2
239 | Blindstrom A 0,0 ... Imax 18.2
240 | Istdrehzahl 1/min_ |0 ... 60000 18.2
241 | Istfrequenz Hz 0,0 ... 999,99 18.2
244 | Arbeitsstundenzéahler h 99999 18.1
245 | Betriebsstundenzahler h 99999 18.1
249 | aktiver Datensatz - 1..4 14.4.6
250 | Digitaleingédnge - 00...FF 20.2
251 | Analogeingang MFI1A % + 100,00 14.1.1
252 | Folgefrequenzeingang Hz 0,00 ... 999,99 13.10
254 | Digitalausgange - 00 ... FF 20.2
255 | Kiihlkérpertemperatur deg.C |0 ... Tumax 18.1
256 [ Innenraumtemperatur deg.C |0... Timax 18.1
257 | Analogausgang MFO1A Vv 0,0..24,0 14.2.1
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VECTRON
Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
259 | Aktueller Fehler - FXXXX 18.1
269 | Warnungen - AXXXX 18.1
275 | Reglerstatus - CXXXX 18.1
[ 285 [ Volumenstrom m3/h [0 ... 99999 [ 18.4.1 |
[ 286 | Druck kPa_[0,0...999,9 | 18.4.1 |
287 | Scheitelwert Zwischenkreisspg. \ 0,0 ... Ugmax-25 18.3
288 | Mittelwert Zwischenkreisspg. \Y 0,0 ... Ugmax-25 18.3
289 | Scheitelwert Kuihlkérpertemp. deg.C |0 ... Tymax 18.3
290 [ Mittelwert Kiihlkérpertemp. deg.C |0 ... Tkmax 18.3
291 | Scheitelwert Innenraumtemp. deg.C |0... Timax 18.3
292 | Mittelwert Innenraumtemp. deg.C |0... Timax 18.3
293 | Scheitelwert Ibetrag A 0,0 ... Urlpyn 18.3
294 | Mittelwert Ibetrag A 10,0.. Uleun 18.3
295 | Scheitelwert Wirkleistung pos. kKW 0,0 ... U-Peyn 18.3
296 | Scheitelwert Wirkleistung neg. kW 0,0 ... U-Prun 18.3
297 | Mittelwert Wirkleistung kW 0,0 ... U-Prun 18.3
301 | Energie positiv kWh |0 ... 99999 18.3
302 | Energie negativ kWh |0 ... 99999 18.3
310 | letzter Fehler h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
311 | vorletzter Fehler h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
312 |Fehler 3 h:m; F | 00000:00; FXXXX 191
313 |Fehler 4 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
314 | Fehler 5 h:m; F ] 00000:00; FXXXX 19.1
315 | Fehler 6 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
316 | Fehler 7 h:m; F [ 00000:00; FXXXX 19.1
317 |Fehler 8 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
318 | Fehler 9 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
319 | Fehler 10 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
320 | Fehler 11 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
321 | Fehler 12 h:m; F_|00000:00; FXXXX 19.1
322 | Fehler 13 h:m; F_{00000:00; FXXXX 19.1
323 | Fehler 14 h:m; F [ 00000:00; FXXXX 191
324 | Fehler 15 h:m; F{00000:00; FXXXX 19.1
325 | Fehler 16 h:m; F | 00000:00; FXXXX 19.1
B | 330 | Zwischenkreisspannung V 0,0 ... Ugmax 19.2
B | 331 Ausgangsspannung \% 0,0 ... Ugun 19.2
B | 332 [ Statorfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 19.2
333 | Frequenz Drehgeber 1 Hz 0,00 ... 999,99 19.2
B | 335] Strangstrom la A 0,0 ... Imax 19.2
B | 336 | Strangstrom Ib A 0,0 ... Imax 19.2
B | 337 Strangstrom Ic A 0,0 ... Inax 19.2
B | 338 | Effektivstrom A 0,0 ... Imax 19.2
B |339]Isd/Blindstrom A 0,0 ... Inax 19.2
B | 340 Isq/ Wirkstrom A 0,0 ... Inax 19.2
B | 341 | Rotormagnetisierungsstrom A 0,0 ... lmax 19.2
B | 342 | Drehmoment Nm  [+99999 19.2
B | 343 | Analogeingang MFI1A % + 100,00 19.2
B | 346 | Analogausgang MFO1A \4 0,0...24,0 19.2
B | 349 | Folgefrequenzausgang Hz 0,00 ... 999,99 19.2
B | 350 | Status Digitaleingdnge - 00...FF 20.2
B | 351 | Status Digitalausgénge - 00...FF 20.2
B | 352 | Zeit seit Freigabe h:m:s.ms | 00000:00:00.000 19.2
B | 353 [ Kihlkérpertemperatur deg.C |0 ... Timax 19.2
B | 354 | Innenraumtemperatur deg.C |0... Timax 19.2
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Nr. Beschreibung Einh. Anzeigebereich Kapitel
355 | Reglerstatus - €0000 ... CFFFF 20.3
B | 356 | Warnstatus - A0000 ... AFFFF 20.4
5 | 357 |Int-Grosse 1 - + 32768 19.2
358 | Int-Grésse 2 - + 32768 19.2
B | 359 |Long-Grosse 1 - + 2147483647 19.2
5 | 360 |Long-Grésse 2 - + 2147483647 19.2
B | 361 |Prifsumme - OK/NOK 19.2
[ 362 | Summe aufgetretener Fehler [ - Jo..32767 [ 191 |
| 363 [ Summe selbst quittierter Fehler | - Jo..32767 [ 191 ]
[ 470 | Umdrehungen | U ]0,000..110° [ 116 |
[ 537 [ Ist-Warnmaske [ - JTAXXXXXXXX [ 1437 ]
[ 797 [ SETUP Status [ - JOK/NOK [ 74 ]
21.2  Parametermenii (PARA)
Nr. Beschreibung Einh. Einstellbereich Kapitel
0 | Seriennummer - Zeichen 8.1
1 | Optionsmodule - Zeichen 8.2
12 | FU-Softwareversion - Zeichen 8.3
27 | Passwort setzen - 0..999 8.4
28 | Bedienebene - 1..3 8.5
29 | Anwendername - 33 Zeichen 8.6
X 30 | Konfiguration - Auswahl 8.7
33 | Sprache - Auswahl 8.8
® 34 [ Programm(ieren) - 0...9999 8.9
| 39| Einschalttemperatur | deg.c [0..75 [ 172 ]
62 | Frequenz-Motorpoti Auf - Auswahl 14.4.8
63 | Frequenz-Motorpoti Ab - Auswahl 14.4.8
66 | Festfrequenzumschaltung 1 - Auswahl 14.4.7
67 | Festfrequenzumschaltung 2 - Auswahl 14.4.7
68 | Start-rechts - Auswahl 14.4.1
69 | Start-links - Auswahl 14.4.1
70 | Datensatzumschaltung 1 - Auswahl 14.4.6
71 | Datensatzumschaltung 2 - Auswahl 14.4.6
72 | Prozent-Motorpoti Auf - Auswahl 14.4.8
73 | Prozent-Motorpoti Ab - Auswahl 14.4.8
75 | Festprozentwertumschaltung 1 - Auswahl 14.4.7
76 | Festprozentwertumschaltung 2 - Auswahl 14.4.7
83 | Timer 1 - Auswahl 14.4.3
84 | Timer 2 - Auswahl 14.4.3
103 | Fehlerquittierung - Auswahl 14.4.2
164 | Umschaltung n-/M-Regelung - Auswahl 14.4.5
204 | Motor-PTC - Auswahl 14.4.4
[ 237 | Speicher zuriicksetzen [ - TAuswahl [ 183
[ 369 [ Motortyp [ - [Auswahl [ 723

134



V)

BONFIGLIOLI

VECTRON
Nr. Beschreibung Einh. Einstellbereich Kapitel
370 | Bemessungsspannung V 0,17-Urun ... 2-Urun 9.1
& | 371 | Bemessungsstrom A 0,01-lgyn ... 10-U-lgyun 9.1
B | 372 | Bemessungsdrehzahl U/min |96 ... 60000 9.1
373 | Polpaarzahl - 1..24 9.1
5 | 374 | Bemessungs-Cosinus Phi - 0,01...1,00 9.1
& | 375 | Bemessungsfrequenz Hz 10,00 ... 1000,00 9.1
376 | mech. Bemessungsleistung kW 0,1-Pryn .- 10-Pryn 9.1
B [ 377 | Statorwiderstand | mOhm [0 ... 6000 [ 92
B | 378 Streuziffer | % [1,0..200 | 92
B [ 397 [ Nenn-Volumenstrom | m3/h [1..99999 [ 101
B | 398 | Nenn-Druck | kPa ]0,1..999,9 [ 1041
[ 400 | Schaltfrequenz [ - TAuswanhl [ 171
| 401 | Min. Schaltfrequenz [ - TAuswanhl [ 171
405 | Warngrenze Kurzzeit-Ixt % 6..100 121
406 | Warngrenze Langzeit-Ixt % 6...100 121
407 | Warngrenze Tk deg.C |-25...0 12.2
408 | Warngrenze Ti deg.C |-25...0 12.2
409 | Meldung Reglerstatus - Auswahl 12.3
B [412]Local/Remote [ - TAuswahl [ 173
[ 415] Grenze IDC-Kompensation [ v J00..15 [ 124
| 417 | Abschaltgrenze Frequenz | Hz 10,00 ...999,99 | 125
B [ 418]Minimale Frequenz [ Hz ]0,00...999,99 [ 131
| 419 [ Maximale Frequenz | Hz 10,00 ...999,99 | 131
B | 420 | Beschleunigung (Rechtslauf) Hz/s 0,01 ...999,99 13.6
B | 421 | Verzdgerung (Rechtslauf) Hz/s [0,01...999,99 13.6
422 | Beschleunigung Linkslauf Hz/s |[-0,01 ... 999,99 13.6
423 | Verzdgerung Linkslauf Hz/s [-0,01... 999,99 13.6
424 | Nothalt Rechtslauf Hz/s 0,01 ... 999,99 13.6
B | 425 | Nothalt Linkslauf Hz/s 0,01 ... 999,99 13.6
B | 426 | maximale Voreilung Hz 0,01 ... 999,99 13.6
B | 430 | Verrundungszeit auf rechts ms 0 ... 65000 13.6
431 | Verrundungszeit ab rechts ms 0 ... 65000 13.6
B | 432 | Verrundungszeit auf links ms 0 ... 65000 13.6
B | 433 | Verrundungszeit ab links ms 0 ... 65000 13.6
B | 440 | Betriebsart - Auswahl 16.3.3
B | 441 | Festfrequenz Hz -999,99 ... 999,99 16.3.3
442 | max. P-Anteil Hz 0,01 ... 999,99 16.3.3
B | 443 | Hysterese % 0,01 ... 100,00 16.3.3
444 | Verstérkung - -15,00 ... 15,00 16.3.3
445 | Nachstellzeit ms 0...32767 16.3.3
446 | Faktor Ind. Volumenstromregelung - 0,10 ... 2,00 16.3.3
B | 447 |1. Sperrfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 13.8
448 | 2. Sperrfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 13.8
B | 449 | Frequenz-Hysterese Hz 0,00 ... 100,00 13.8
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Nr. Beschreibung Einh. Einstellbereich Kapitel
450 | Toleranzband % 0,00 ... 25,00 14.1.1.3
452 | Betriebsart - Auswahl 141
453 | Stér-/Warnverhalten - Auswahl 14.1.1.4
454 | Kennliniepunkt X1 % 0,00 ... 100,00 14.1.1.1
455 | Kennliniepunkt Y1 % -100,00 ... 100,00 14.1.1.1
456 | Kennliniepunkt X2 % 0,00 ... 100,00 14.1.1.1
457 | Kennliniepunkt Y2 % -100,00 ... 100,00 14.1.1.1
458 | Betriebsart - Auswahl 11.6
459 | Signalquelle - Auswahl 11.6
460 | Positionsweg U 0,000...110° 11.6
461 | Signalkorrektur ms -327,68 ... 327,67 11.6
462 | Lastkorrektur - -327,68 ... 327,67 11.6
463 | Aktion nach Positionierung - Auswahl 11.6
464 | Wartezeit ms |0..3,610° 11.6
465 | Betriebsart - Auswahl 17.7.2
466 | Temperaturbeiwert %/100 |0,00 ... 300,00 17.7.2
467 | Abgleichtemperatur deg.C |-50,0 ... 300,0 17.7.2
[ 473 | Rampe Keypad-Motorpoti [ Hz/s 10,01...999,99 13.9 |
| 474 | Betriebsart | - [Auswahl 13.9 |
[ 475] Frequenzsollwertquelle [ - JAuswahl 133 |
[ 476 | Prozentsollwertquelle [ - [Auswahl 134 |
[ 477 ] Steigung Prozentwertrampe | %/s [0...60000 13.7 ]
[ 478 | Prozentistwertquelle [ - [Auswahl 16.3.3 ]
480 | Festfrequenz 1 Hz -999,99 ... 999,99 13.5.1
481 | Festfrequenz 2 Hz -999,99 ... 999,99 13.5.1
482 | Festfrequenz 3 Hz -999,99 ... 999,99 13.5.1
483 | Festfrequenz 4 Hz -999,99 ... 999,99 13.5.1
489 | JOG-Frequenz Hz -999,99 ... 999,99 13.5.2
[ 490 | Betriebsart [ - [Auswahl 9.31 |
[ 491 Strichzahl [ - [1..8192 9.32 |
[ 496 | Betriebsart [ - [Auswahl 13.10 |
[ 497 [ Teiler | - J1..8192 13.10 |
[ 506 | Triggerschwelle [V [Ugnn*25 ... 1000,0 174 |
[ 507 [ Triggerschwelle [V [Ugnn*25 ... 1000,0 1771 |
[ 510 | Einstellfrequenz | Hz ]0,00...999,99 14.31 ]
[ 518 [ Minimaler Prozentsollwert [ % ]0,00...300,00 132 |
[ 519 | Maximaler Prozentsollwert | % 10,00 ...300,00 13.2 |
520 | Festprozentwert 1 % -300,00 ... 300,00 13.5.3
521 | Festprozentwert 2 % -300,00 ... 300,00 13.5.3
522 | Festprozentwert 3 % -300,00 ... 300,00 13.5.3
523 | Festprozentwert 4 % -300,00 ... 300,00 13.5.3
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530 | Betriebsart Digitalausgang 1 - Auswahl 14.3
532 | Betriebsart Digitalausgang 3 - Auswahl 14.3
536 | Warnmaske erstellen - Auswahl 14.3.7
540 | Betriebsart Komparator 1 - Auswahl 14.3.6
541 | Komparator ein oberhalb % -300,00 ... 300,00 14.3.6
542 | Komparator aus unterhalb % -300,00 ... 300,00 14.3.6
543 | Betriebsart Komparator 2 - Auswahl 14.3.6
544 | Komparator ein oberhalb % -300,00 ... 300,00 14.3.6
545 | Komparator aus unterhalb % -300,00 ... 300,00 14.3.6
549 | max. Regelabweichung % 0,01 ... 20,00 14.3.6
550 | Betriebsart - Auswahl 14.2
551 | Spannung 100% V 0,0...24,0 14.2.1.1
552 | Spannung 0% \ 0,0...24,0 14.2.1.1
553 | Analogbetrieb - Auswahl 14.2.1
554 | Digitalbetrieb - Auswahl 14.3
555 | Folgefrequenzbetrieb - Auswahl 14.2.2
556 | Strichzahl - 30...8192 14.2.2.1
[ 570 [ Betriebsart Motor-PTC [ - JAuswahl [ 126 |
B [571]Betriebsart [ - [Auswahl [ 175 |
B |572] Grenzfrequenz | % ]0..300 | 175 |
& | 573 | Betriebsart - Auswahl 16.1
B | 574 | Leistungsgrenze % 40,00 ... 95,00 16.1
575 | Begrenzungsdauer min _ |5...300 16.1
& | 576 | Phasenausfalliiberwachung - Auswahl 12.7
578 | zul. Anzahl AutoQuitt - 0..20 12.7
579 | Wiedereinschaltverzégerung ms 0... 1000 12.7
[ 580 | Reduktionsgrenze Tk | deg.C [-25..0 [ 171 ]
& | 581 | Betriebsart - Auswahl 17.6.1
B | 582 | Triggergrenze Iwirk % 0,1...100,0 17.6.1
583 | Verzdgerungszeit S 0,1...600,0 17.6.1
& | 600 | Startspannung \Y 0,0...100,0 15
601 | Spannungstiberhéhung % -100 ... 200 15
602 | Uberhdhungsfrequenz % 0..100 15
603 | Eckspannung \ 60,0 ... 560,0 15
604 | Eckfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 15
B | 605 | Dyn. Spannungsvorsteuerung % 0...200 151
B | 610 | Betriebsart - Auswahl 16.3.2
B | 611 | Verstérkung - 0,01 ... 30,00 16.3.2
B | 612 | Nachstellzeit ms 110000 16.3.2
B | 613 | Grenzstrom A 0,0 ... U-lpyun 16.3.2
B | 614 | Grenzfrequenz Hz 0,00 ... 999,99 16.3.2
B | 620 | Betriebsart - Auswahl 11.1.1
B | 621 | Verstarkung - 0,01...10,00 11.1.1
B | 622 | Nachstellzeit ms 1... 30000 11.1.1
623 | Startstrom A 0,0 ... U-lpun 11.1.1.1
B | 624 | Grenzfrequenz Hz 0,00 ... 100,00 11.1.1.2
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[Nr. | Beschreibung | Einh. | Einstellbereich | Kapitel |
| 630 | Betriebsart - [Auswahl 11.2
631 | Bremsstrom A 0,00 ... V2-lgyn 11.3
632 | Bremszeit S 0,0...200,0 11.3
633 | Entmagnetisierungszeit S 0,1...30,0 11.3
634 | Verstérkung - 0,00 ... 10,00 11.3
635 | Nachstellzeit ms 0... 1000 11.3

[ 637 | Abschaltschwelle Stopfkt. | % ]0,0..100,0 [ 11.21 ]

| 638 | Haltezeit Stopfunktion | s 10,0..200,0 | 1122 ]
645 | Betriebsart - Auswahl 11.5
646 | Bremszeit nach Suchlauf s 0,0 ... 200,0 11.5
647 | Strom / Motorbemessungsstrom % 1,00 ... 100,00 11.5
648 | Verstarkung - 0,00 ... 10,00 11.5
649 | Nachstellzeit ms 0... 1000 11.5

[ 651 Betriebsart [ - TAuswahl [ 114 ]
660 | Betriebsart - Auswahl 16.3.1
661 | Verstarkung % 0,0 ...300,0 16.3.1
662 | max. Schlupframpe Hz/s ]0,01...650,00 16.3.1
663 | Frequenzuntergrenze Hz 0,01 ... 999,99 16.3.1
670 | Betriebsart - Auswahl 16.2
671 | Schwelle Netzausfall \ -200,0 ... -50,0 16.2
672 | Sollwert Netzstiitzung \ -200,0 ... -10,0 16.2
673 | Verzdgerung Netzstitzung Hz/s 0,01 ...9999,99 16.2
674 | Beschleunigung Netzwiederkehr Hz/s 0,00 ... 9999,99 16.2
675 | Schwelle Stillsetzung Hz 0,00 ... 999,99 16.2
676 | Sollwert Stillsetzung \ Ugmint25 ... Ugmax-25 16.2
677 | Verstarkung - 0,00 ... 30,00 16.2
678 | Nachstellzeit ms 0... 10000 16.2
680 | Sollwert UD-Begrenzung \ Udmint25 ... Ugmax-25 16.2
681 | max. Frequenzerhéhung Hz 0,00 ... 999,99 16.2
683 | Gen. Grenze Stromsollwert A 0,0 ... U-lpun 16.2

[ 700 [ Verstarkung [ - 70,00..2,00 [ 16.4.1 |

| 701 [ Nachstellzeit | ms ]0,00...10,00 | 16.4.1 |
713 | Magnetisierungsstrom 50% Fluss % 1..50 9.2.3
714 | Magnetisierungsstrom 80% Fluss % 1..80 9.2.3
715 | Magnetisierungsstrom 110% Fluss % 110...197 9.2.3
716 | Bemessungsmagnetisierungsstrom A 0,01 leyn .. Usleun 9.2.3

[ 717 [ Flussollwert | % ]0,01...300,00 [ 16.4.5 |

[ 718 [ Korrekturfaktor Bemessungsschlupf | % 0,01 ... 300,00 [ 924 |

[ 719 [ Schlupfgrenze [ % ]0..10000 [ 181 ]
720 | Betriebsart - Auswahl 16.4.3
721 | Verstérkung 1 - 0,00 ... 200,00 16.4.3
722 | Nachstellzeit 1 ms 0 ... 60000 16.4.3
723 | Verstarkung 2 - 0,00 ... 200,00 16.4.3
724 | Nachstellzeit 2 ms 0 ... 60000 16.4.3
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725 | Betriebsart - Auswahl 16.4.4

B | 726 | Mindestbeschleunigung Hz/s |0,1...6500,0 16.4.4

5 | 727 | Mech. Zeitkonstante ms 1...60000 16.4.4
728 | Grenzstrom A 0,0 ... U-lpun 16.4.3.1
B | 729 | Grenzstrom generator. Betrieb A 0,0 ... U-lpun 16.4.3.1
730 | Grenze Drehmoment % 0,00 ... 650,00 16.4.3.1
B | 731 | Grenze Drehmoment generatorisch % 0,00 ... 650,00 16.4.3.1
& | 732 | Obergrenze P-Teil Drehmoment % 0,00 ... 650,00 16.4.3.1
733 | Untergrenze P-Teil Drehmoment % 0,00 ... 650,00 16.4.3.1
734 | Quelle I1sg-Grenzwert motorisch - Auswahl 16.4.3.2
5 | 735 | Quelle Isq-Grenzwert generat. - Auswahl 16.4.3.2
5 | 736 | Quelle Drehmomentgrenze motor. - Auswahl 16.4.3.2
737 | Quelle Drehmomentgrenze generat. - Auswahl 16.4.3.2

B | 738 | Grenzw. Umschalt. Drehzahlreg. Hz 0,00 ... 999,99 16.4.3
5 | 739 | Leistungsgrenze kKW 10,00 ... 2:0-Pryn 16.4.3.1
740 | Leistungsgrenze generatorisch kW 0,00 ... 2-U-Peyn 16.4.3.1

& | 741 | Verstarkung - 0,0 ... 200,0 16.4.5
742 | Nachstellzeit ms 0,0 ... 200,0 16.4.5
& | 743 | Obergrenze Isd-Sollwert A 0,1-leun ... Urlpun 16.4.5.1
B | 744 | Untergrenze Isd-Sollwert A -leun .- lFun 16.4.5.1
[ 748 | Totgangdampfung % |0...300 | 16.4.3

750 | Aussteuerungssollwert % 3,00 ... 98,00 16.4.6

B | 752 | Nachstellzeit ms 0,0 ... 100,00 16.4.6

B | 753 | Betriebsart - Auswahl 16.4.6
755 | Untergrenze Imr-Sollwert A 0,01:lgyn ... U-leun 16.4.6.1
B | 756 | Begrenzung Regelabweichung % 0,00 ... 100,00 16.4.6.1
760 | Betriebsart - Auswahl 17.7.3

761 | Ansprechzeit: Signalfehler ms 0 ... 65000 17.7.3

B | 762 | Ansprechzeit: Spurfehler ms 0... 65000 17.7.3

B | 763 | Anspr.zeit: Drehrichtungsfehler ms 0 ... 65000 17.7.3

B | 767 | Obergrenze Frequenz Hz -999,99 ... 999,99 16.4.2

B | 768 | Untergrenze Frequenz Hz -999,99 ... 999,99 16.4.2
B | 769 | Quelle Obergrenze Frequenz - Auswahl 16.4.2.1
B | 770 | Quelle Untergrenze Frequenz - Auswahl 16.4.2.1

B [ 780 | maximale Flussaufbauzeit ms  [1...10000 [ 111.2

B | 781] Strom bei Flussaufbau A 101k ... Ulruy | 1112

790 | Betriebsart Timer 1 - Auswahl 14.5

791 | Zeit 1 Timer 1 s/m/h |0 ... 650,00 14.5.1

792 | Zeit 2 Timer 1 s/m/h |0 ... 650,00 14.5.1

793 | Betriebsart Timer 2 - Auswahl 14.5

794 | Zeit 1 Timer 2 s/m/h |0 ... 650,00 14.5.1

795 | Zeit 2 Timer 2 s/m/h |0 ... 650,00 14.5.1

[ 796 [ SETUP Auswahl - [Auswahl [ 74
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