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In diesem Handbuch finden Sie Informationen zu den Funktionen und zur Verwendung lhres
VACON® Frequenzumrichters. Der Aufbau dieses Handbuchs orientiert sich an der
Menustruktur des Umrichters (Kapitel 1 und 4-8).

Kapitel 1: Kurzanleitung

» Einfihrung in die Steuertafel

Kapitel 2: Assistenten

* Auswahl der Anwendungskonfiguration
*  Schnelle Einrichtung von Anwendungen
* Vorstellung der verschiedenen Anwendungen mit Beispielen

Kapitel 3: Benutzerschnittstellen
» Vorstellung der verschiedenen Displays und Einfiihrung in die Benutzung der Steuertafel

« Das PC-Tool VACON® Live
e Die Feldbus-Funktionen

Kapitel 4: Das Menii ,.Betriebsdaten”

* Angaben zu den Betriebsdaten

Kapitel 5: Das Menii ,,Parameter”

« Eine Liste aller Parameter des Umrichters
Kapitel 6: Das Menii ,,Fehlerspeicher”
Kapitel 7: Das Menii ,,E/A und Hardware”

Kapitel 8: Die Meniis ,.Benutzereinstellungen”, ,,Favoriten” und ,,Anwendergruppe”

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 4 VORWORT

Kapitel 9, Betriebswertheschreibungen

Kapitel 10: Parameterbeschreibungen

» Parameter und ihre Verwendung
*  Programmieren von Digital- und Analogeingangen
* Anwendungsspezifische Funktionen

Kapitel 11: Fehlersuche

» Fehler und ihre Ursachen
e Quittieren von Fehlern

Kapitel 12: Anhang 1

* Angaben zu den verschiedenen Werkseinstellungen der Anwendungen

Dieses Handbuch enthalt viele Parametertabellen. Diese Anleitung erklart Ihnen, wie Sie
diese Tabellen richtig lesen.

R_&8 Y% K XX

Index Parameter ax Unit Default | ID Description

A. Position des Parameters im Mend, d. h. F. Werkseitig voreingestellter Wert

die Parameternummer G. Identifikationsnummer des Parameters
B. Name des Parameters H. Kurzbeschreibung der Werte und/oder
C. Mindestwert des Parameters der Funktion des Parameters
D. Hochstwert des Parameters
E. Einheit des Parameters; wird angezeigt,

sofern vorhanden
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FUNKTIONEN DES VACON® FREQUENZUMRICHTERS

* Sie konnen eine der voreingestellten Applikationen fiir Ihren Prozess auswahlen:
Standard, Fern/Ort, Mehrstufige Drehzahl, PID-Regler, Mehrzweck oder
Motorpotentiometer. Der Frequenzumrichter nimmt automatisch einige der
erforderlichen Einstellungen vor, wodurch die Inbetriebnahme einfach wird.

* Assistenten fur den ersten Start und den Brand-Modus.

« Assistenten fir jede Applikation: Standard, Fern/Ort, Mehrstufige Drehzahl, PID-Regler,
Mehrzweck oder Motorpotentiometer.

« Taste ,FUNCT" fur den einfachen Wechsel zwischen den Steuerplatzen ,Ort” und ,Fern”.
Als Fernsteuerungsplatz konnen Sie E/A oder Feldbus festgelegen. Die Auswahl des
Fernsteuerungsplatzes erfolgt iber einen Parameter.

» 8 Festfrequenzen

*  Motorpotentiometer-Funktionen

» Joystick-Steuerung

« Funktion ,Tippen”

« 2 programmierbare Rampenzeiten, 2 Uberwachungsfunktionen und 3
Frequenzausblendungsbereiche

*  Erzwungener Stopp

« Steuerungsseite fiir die schnelle Bedienung und Uberwachung der wichtigsten Werte

» Datenzuordnung fir den Feldbus

» Automatische Fehlerquittierung

* Verschiedene Vorheiz-Modi zur Vermeidung von Problemen durch Kondensation

* Maximale Ausgangsfrequenz von 320 Hz

«  Echtzeituhr und Timerfunktionen (optionale Batterie erforderlich). Mdglichkeit der
Programmierung von 3 Zeitkanalen fir verschiedene Funktionen am Umrichter

« Externer PID-Regler verfligbar. Mit diesem kann z. B. ein Ventil iber den E/A des
Frequenzumrichters gesteuert werden.

* Energiesparender Sleep-Modus zum automatischen Aktivieren und Deaktivieren des
Frequenzumrichters

* 2-Zonen PID-Regler mit 2 unterschiedliche Rickmeldungssignale: minimale und
maximale Regelung

» Zwei Einstellwert-Quellen fur die PID-Regelung. Die Quelle kann Uber einen
Digitaleingang ausgewahlt werden.

*  Funktion zur PID-Einstellwerterhdhung

* Vorausschauende Regelung zur Verbesserung der Reaktion auf Prozessanderungen

*  Prozesswertiberwachung

* Eine Multi-Pump-Steuerung.

*  Wartungszahler

»  Pumpenregelung: Ansaugpumpensteuerung, Jockeypumpensteuerung, Pumpenrad-
Auto-Cleaning, Pumpeneingangsdruck-Uberwachung und Frostschutzfunktion
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1 KURZANLEITUNG

1.1 STEUERTAFEL UND TASTENFELD

Die Steuertafel bildet die Schnittstelle zwischen Frequenzumrichter und Benutzer. Mit der
Steuertafel konnen Sie die Drehzahl von Motoren regeln und den Status des
Frequenzumrichters tiberwachen. Sie konnen auf3erdem die Parameter des
Frequenzumrichters einstellen.

Abb. 1: Die Tasten des Tastenfelds

A. BACK/RESET-Taste: Zuriickblattern im
Menu, Bearbeitungsmodus verlassen, START-Taste
Fehler quittieren Pfeiltaste NACH UNTEN: Vorblattern im
B. Pfeiltaste NACH OBEN: Zurickblattern Menl und Werte verringern

Pfeiltaste NACH RECHTS:

nmo

im Menu und Werte erhohen G. STOP-Taste.

C. FUNCT-Taste: Drehrichtung des Motors H. Pfeiltaste NACH LINKS: Cursor nach
andern, Steuerungsseite aufrufen und links bewegen
Steuerplatz andern. Weitere [.  OK-Taste: Zu aktiver Ebene oder aktivem
Informationen finden Sie in 3 Element wechseln oder die Auswahl
Benutzerschnittstellen. bestatigen

1.2 DIE DISPLAYS

Es gibt zwei Arten von Displays: ein Grafik-Display und ein Text-Display. Die Steuertafel hat
immer dasselbe Tastenfeld mit denselben Tasten.

Das Display zeigt die folgenden Daten:

* den Status von Motor und Frequenzumrichter

» eventuelle Fehler des Motors und des Frequenzumrichters
* lhre aktuelle Position in der Menustruktur
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Maln Menu
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Abb. 2: Das Grafik-Display
A. Das erste Statusfeld: STOPP/BETRIEB F. Das Positionsfeld: ID-Nummer des

B. Die Drehrichtung des Motors Parameters und aktuelle Position im
C. Das zweite Statusfeld: BEREIT/NICHT Mend

BEREIT/FEHLER G. Aktivierte Gruppe oder aktiviertes
D. Das Alarmfeld: ALARM/- Element
E. Das Steuerplatzfeld: PC/EA/ H. Anzahl der Elemente in der betreffenden

STEUERTAFEL/FELDBUS Gruppe

B
READY  RUN STOP  ALARM  FAULT

quick seTy S

M
1" l\@

v v

FWD REV II0 KEYPAD BUS

RG]

Abb. 3: Das Text-Display Wenn der Text zu lang ist, luft er automatisch durch das Display.

A. Die Statusanzeigen D. Die aktuelle Position im Menu
B. Die Alarm- und Fehleranzeigen E. Die Steuerplatzanzeigen
C. Der Name der Gruppe oder des F. Die Drehrichtungsanzeigen

Elements der aktuellen Position

1.3 ERSTES ANLAUFEN

Der Anlaufassistent fordert Sie zur Eingabe der Daten auf, die der Umrichter zur Steuerung
Ihres Verfahrens bendtigt.
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1 Sprachenauswahl (P6.1) Die Auswahl ist in allen Sprachpaketen

unterschiedlich.
Sommerzeit* (P5.5.5)

Russland

2 us
EU
AUS

3 Zeit* (P5.5.2) hh:mm:ss

4 Jahr* (P5.5.4) JJJJ

5 Datum* (P5.5.3) tt.mm.

* Diese Schritte werden angezeigt, wenn eine Batterie eingebaut ist.

Anlaufassistenten ausfiihren?

6 Ja
Nein

Um die Parameterwerte manuell festzulegen, wahlen Sie Nein bestatigen Sie mit OK.

Wahlen Sie eine Anwendung (P1.2 Anwendung,
ID212) Standard

Ort/Fern

7 Mehrstufige Drehzahl
PID-Regler
Mehrzweck
Motorpotentiometer

Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe

Typenschild). PM-Motor
8
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
9 Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
10 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild].
Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24...19200
1" s .
zahl ein (siehe Typenschild).
12 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert

ein.

13 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein. |Bereich: 0.30-1.00

Wenn unter ,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 14 fort.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00 bis P3.3.1.2 Hz

14 .
frequenz ein.

15 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1 bis 320,00 Hz
frequenz ein.

16 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s

zeit 1 ein.

17 Stellen Sie den Wert fir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s

Anwendungsassistenten ausfihren?

18 Ja
Nein

Um den Anwendungsassistenten weiter auszufiihren, wahlen Sie Ja und bestatigen Sie mit
OK. Siehe die Beschreibung der verschiedenen Anwendungsassistenten in Kapitel 2
Assistenten.

Der Anlaufassistent ist mit diesen Einstellungen abgeschlossen. Wenn Sie den
Anlaufassistenten erneut aufrufen mochten, haben Sie zwei Moglichkeiten: Gehen Sie
entweder zu Parameter P6.5.1 Werkseinstell. oder zu Parameter B1.1.2 Anlaufassistent.
Stellen Sie hier den Wert auf Aktivieren.

1.4 BESCHREIBUNG DER ANWENDUNGEN

Verwenden Sie Parameter P1.2 (Anwendung), um eine Anwendung fiir den Umrichter
auszuwahlen. Bei Anderung des Parameters P1.2 wird eine Gruppe von Parametern sofort
auf ihre vordefinierten Werte gesetzt.

1.4.1 STANDARDANWENDUNG

Die Standardanwendung wird in der Regel fir drehzahlgeregelte Prozesse eingesetzt, bei
denen keine speziellen Funktionen erforderlich sind (z. B. Pumpen, Lifter oder
Forderanlagen).

Der Umrichter kann entweder Uber das Tastenfeld, den Feldbus oder die E/A-Klemmleiste
gesteuert werden.

Bei Steuerung des Frequenzumrichters tiber die E/A-Klemmleiste wird das
Frequenzsollwertsignal an Al1 (0 bis 10 V) oder Al2 (4 bis 20 mA) angeschlossen. Der
Anschluss hangt von der Art des Signals ab. Es sind auch drei vorab definierte
Frequenzsollwerte verfligbar. Die vorab definierten Frequenzsollwerte konnen ber DI4 und
DI5 aktiviert werden. Die Start-/Stopp-Signale des Umrichters sind an DI1 (Start vorwarts)
und DI2 (Start riickwarts) gekoppelt.

Alle Umrichterausgange lassen sich in allen Anwendungen frei konfigurieren. Die E/A-
Standardkarte verfiigt iber einen Analogausgang (Ausgangsfrequenz) und drei
Relaisausgédnge (Betrieb, Fehler, Bereit).
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Standard-E/A-Karte
|_____Klemme ___§ _ signal ] _ Beschreibunc
X_
_[ \ j_l 1 | | +10 Vref | | Sollausgang || |
b
\
Sollwertpo- | — 2 All+ Analogeingang 1 +
tentiometer Frequenzsollwert
1bis10kQ| | (Standard 0 bis 10 V)
3 All- Analogeingang 1 -
4 AI2+ Analogeingang 2 + Frequenzsollwert
(Standard 4 bis 20 mA)
5 Al2- Analogeingang 2 -
prrmmnmnenoenonoe 6 [|[24vout @ | [24 V Hilfsspannung | | |
. | 7 |[onD ® | [E/A Masse i |
Pomn? e -| 8 | | DI1 | |Digita|eingang 1 | | Start vorwarts |
- —’// ———————— {1 9 ||b12 | |Digitaleingang 2 | [ Start ruckwarts |
e e { 10 | | DI3 | |Digitaleingang 3 | [ Externer Fehler |
E | 11 | | CM ® | |Gemeinsamer Bezug fiir DI1-DI6 | | |
| 12 | | 24Vout @ | |24V Hilfsspannung || |
r----41 13 || GND ® | [E/A Masse | |
L DI4 | DI5 | Freq.sollw.
Lo--7 ——— - - - 14 DI4 Digitaleingang 4 Offen Offen Analogeingang 1
' P ! Geschlossen| Offen Festfrequenz 1
1 - 1 en eschlossen requ Z
e S T | [Digitaleingang 5 | | Cremosserlcomcnonen! restireaens 3
E.__-” ---'r-----| 16 | | DI6 | |Digita|eingang 6 | | Fehlerquittierung
N 1
, : 17 CM L Gemeinsamer Bezug fur DI1-DI6
. - I
. Nook----1 18 AO1+ Analogausgang 1 + Ausgangsfrequenz
b MA LT (0 bis 20 mA)
: R il 19 AO1- ® | |Analogausgang 1 -
1 1
! 1
: ' . 24V
! | 30 +24 Vin Hilfseingangsspannung
N 1
X A RS485 Serieller Bus, negativ Modbus RTU,
N 1
! ! B RS485 Serieller Bus, positiv N2, BACnet
. I
! RUN ! 21 RO1/1 NC / Relaisausgang 1
5 (BETRIEB) b 22 | | RO1/2 CM RUN (BETRIEB)
IRRE R 23 | | RO1/3 NO —
! 1
! FAULT ! 24 RO2/1 NC Relai
! elaisausgang 2
' (FEHLER) ____ | 25 | [Ro2/2 CM j FAULT (FEHLER)
1
- - —@ ———————— 26 RO2/3 NO —
28 TI1+ Thermistoreingang *)
29 TI1-
R0O3/2 CM Relai 3 kK
32 / " TP 2 READY (BEREIT) )
33 RO3/3 NO

Abb. 4: Die werkseitig festgelegten Steueranschlisse der Standardanwendung

* = Nur verfugbar in VACON® 100 X.
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** = Weitere Informationen Uber die DIP-Schalter-Konfigurationen im VACON® 100 X finden
Sie im Installationshandbuch des VACON® 100 X.

Al2

[T

DIO's

(W10}

LOAT
GN

[EniEn IR IR )]
DDDDD

Abb. 5: Der DIP-Schalter

A. DIP-Schalter Digitaleingang C. An Masse (Werkeinstellung)
B. Isoliert

Tabelle 2: M1.1 Assistenten

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
0 = Nicht aktivieren
1 = Aktivieren
1.1.1 Anlaufassistent 0 1 0 1170 |Wenn Sie , Aktivieren”

wahlen, wird der
Anlaufassistent gestar-
tet (siehe Kapitel 1.3
Erstes Anlaufen).

Wenn Sie , Aktivieren”
wahlen, wird der Multi-
0 1 0 1671 |Pump-Assistent gest-
artet (siehe Kapitel 2.7
Multi-Pump-Assistent).

Multi-Pump-Assis-
tent

Wenn Sie ., Aktivieren”
wahlen, wird der
114 Brand-Modus-Assis- 0 1 0 1672 Brand-Modus-A§sis-
tent tent gestartet (siehe
Kapitel 2.8 Brand-
Modus-Assistent).
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Tabelle 3: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Standard

1 =0rt/Fern

2 = Mehrstufige Dreh-
1.2 Applikation 0 5 0 212 | zahl

3 =PID-Regler

4 = Mehrzweck

5 = Motorpotentiome-
ter

13 Sollwert Mindestfre- 0.00 P14 Hz 0.0 101
quenz

14 Sollwert Hochstfre- P13 320.0 Hy 50.0/

quenz 60.0 102

Beschleunigungszeit

1 0.1 300.0 s 5.0 103

1.6 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104

1.7 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107

0 = Asynchronmotor
1 = Dauermagnetmotor
2 = Reluktanzmotor

1.8 Motortyp 0 2 0 650

Dieser Wert (Un) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.9 Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110 |HINWEIS!

UberprUfen Sie, ob
der Motor in Dreieck-
oder Sternschaltung
angeschlossen ist.

Dieser Wert (fn) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.10 Motornennfrequenz 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1

Dieser Wert nn kann
dem Typenschild des
Motors entnommen

werden.

1.11 Motornenndrehzahl 24 19200 1/min variiert 112

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/
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Tabelle 3: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Dieser Wert In kann
dem Typenschild des

1.12 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert 113
Motors entnommen
werden.
Dieser Wert kann dem
113 Motor Cos Phi (Leis- 0.30 1.00 variiert 120 Typenschild des
tungsfaktor) Motors entnommen
werden.
1.14 Energieoptimierung 0 1 0 666 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben
el 0 = Keine Aktion
1.15 Identifikation 0 2 0 631 1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung
1.16 ANS START Funkt. 0 1 0 505 0 = Rampe
1 =Fliegender Start
1.17 Stoppfunktion 0 1 0 506 0 = Leerauslauf

1 =Rampe

118 | Automatische Feh- 0 1 0 731 | 0= Gesperrt

lerquittierung 1 =Freigegeben

0 = Keine Aktion

. 1=Alarm
119 Reakt'O”FafleXter' 0 3 2 701 |2 = Fehler (Stopp
nenrenter geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
Reaktion auf Feh- (P3.9.1.13)

1:20 ler:Al-Signal 0 S 0 700 3 = Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle 3: M1 Schnelleinstellungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.21 Fernsteuerungsplatz 0 1 0 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung

0 = Festfrequenz 0

1 = Steuertafelsollwert

2 = Feldbus

3=Al1

4 =Al2

5= Al1+AI2

6 = PID-Sollwert

7 = Motorpotentiome-

ter

E/A-Sollwert A, Aus- 8 = Joystick-Sollwert
wahl 9 = Tippen-Sollwert

10 = Block-Ausg. 1

11 = Block-Ausg.

12 = Block-Ausg.

13 = Block-Ausg.

14 = Block-Ausg.

15 = Block-Ausg.

16 = Block-Ausg.

17 = Block-Ausg.

18 = Block-Ausg.

19 = Block-Ausg.

1.22

= 0 00 JO0 0O~ WN

Steuertafelsollwert, Siehe P1.22.

1.23 Auswahl 0 9 1 121

Feldbussollwert, Siehe P1.22.

1.24 Auswahl 0 9 2 122

0=0bis10V/0 bis
1.25 Ai1 Sign Bereich 0 1 0 379 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

0=0bis10V/0 bis
1.26 Al2 Signalbereich 0 1 1 390 20 mA

1=2bis 10V /4 bis 20
mA

1.27 RO1 Funktion 0 61 2 11001 |Siehe P3.5.3.2.1

1.28 RO2 Funktion 0 56 3 11004 |Siehe P3.5.3.2.1

1.29 RO3 Funktion 0 56 1 11007 |Siehe P3.5.3.2.1

1.30 AO1 Funktion 0 31 2 10050 |[Siehe P3.5.4.1.1
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Tabelle 4: M1.31 Standard

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
1.31.1 Festfrequenz 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
1.31.2 Festfrequenz 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106
1.31.3 Festfrequenz 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126

1.4.2 ORT/FERN-ANWENDUNG

Die Ort/Fern-Anwendung wird in der Regel verwendet, wenn zwei unterschiedliche
Steuerplatze erforderlich sind.

Verwenden Sie DI6, um zwischen den Steuerpldtzen ,,Ort” und ,.Fern” zu wechseln. Wenn die
Fernsteuerung aktiv ist, konnen die Start/Stopp-Befehle entweder vom Feldbus oder aber
von der E/A-Klemmleiste (DI1 und DI2) aus gegeben werden. Wenn die lokale Steuerung
aktiv ist, konnen die Start-/Stopp-Befehle Uber die Steuertafel gegeben werden.

Der Frequenzsollwert kann entweder lber das Tastenfeld der Steuertafel, den Feldbus oder
die E/A-Klemmleiste (Al1 oder Al2) fiir jeden Steuerplatz einzeln ausgewahlt werden.

Alle Umrichterausgange lassen sich in allen Anwendungen frei konfigurieren. Die E/A-
Standardkarte verfiigt iber einen Analogausgang (Ausgangsfrequenz) und drei
Relaisausgédnge (Betrieb, Fehler, Bereit).
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Standard-E/A-Karte
— Wemme I Sonal | Beschreibung
x
: = —I_I 1 | | +10 Vref | |So||ausgang | | |
Sollwertpo- | LA
tle’t‘)?'so%eﬁg | A S Al + Analogeingang 1 + ORT:
| Frequenzsollwert
| 3 All- Analogeingang 1 - (Standard: 0 bis 10V)
___________ a A2+ Analogeingang 2 + FERN:
(Zegﬁsgléwe;t) Frequenzsollwert
is 20 m A
___________ 5 AL2- Analogeingang 2 - (Standard: 4 bis 20 mA
Fernsteuerung 6 || 24Vvout @ | [24 V Hifsspannung | | |
(+24 V) | 7 ||GND ® | |E/AMasse | | |
. { 8 || b1 | |Digitaleingang 1 | [FERN: Start vorwarts]
1 -
Fomer’ {9 ][pn | [Digitaleingang 2 | [FERN: Start rickwart$
1 e P .
Lo . { 10| [ DB | [Digitaleingang 3 | [Externer Fehler |
Fernsteuerung Masse ["43 ] [CM o || ESkiDio || |
L I 12 ][ 24vout @ | [24 V Hifsspannung | | |
r----1 13 | [ GND ® | [E/AMasse | | |
1 P 1
I 14 | | D4 Digitaleingang 4 ORT: Start vorwarts
1 1
bo-" .t T15][DB5 | [Digitaleingang 5 | |ORT: Start rickwarts|
. . |
be--r eecr----{ 16 | [ DI | [Digitaleingang 6 | [ ORT/FERN-Auswahl_|
1 1
| ! 17 | |CM™ o Bezug fur DIi-DI6
LT \\-—:----- 18 | | po1+ Analogausgang 1 +
' ! !
b mA 1 Ausgangsfrequenz
! Sl efmmbooo s 19 AO1-/GND ° Analogausgang 1 - (0 bis 20 mA)
. 1
1 1
| | . 24V
, | 30 +24 Vin Hifseingangsspannung
1 1
! A RS485 Serieller Bus, negativ Modbus RTU,
1 1
' | B RS485 Serieller Bus, positiv N2, BACnet
1 1
1 1
\ 1 21 RO1/1 NC Relaisausgang 1
| BETRIEB | | 21 [Roi5 o / BETRIEB
| 1
® ------- 23 | [ RO1/3 NO I
! 1
! ! 24 RO2/1 NC j Relaisausgang 2
! FEHLER o ____] 25 RO2/2 CM FEHLER
s @ -------- 26 | [ RO2/3 NO
28 TI1+ Thermistoreingang *)
29 TI1-
32 RO3/2 CM JRelasausgang 3 BEREIT
33 | | RO3/3 NO —

Abb. é: Werkseitig festgelegte Steueranschlisse der Ort/Fern-Anwendung

* = Nur verfugbar in VACON® 100 X.
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** = Weitere Informationen Uber die DIP-Schalter-Konfigurationen im VACON® 100 X finden
Sie im Installationshandbuch des VACON® 100 X.
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Abb. 7: Der DIP-Schalter

A. DIP-Schalter Digitaleingang C. An Masse (Werkeinstellung)
B. Isoliert

Tabelle 5: M1.1 Assistenten

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
0 = Nicht aktivieren
1 = Aktivieren
1.1.1 Anlaufassistent 0 1 0 1170 |Wenn Sie , Aktivieren”

wahlen, wird der
Anlaufassistent gestar-
tet (siehe Kapitel 1.3
Erstes Anlaufen).

Wenn Sie , Aktivieren”
wahlen, wird der Multi-
0 1 0 1671 |Pump-Assistent gest-
artet (siehe Kapitel 2.7
Multi-Pump-Assistent).

Multi-Pump-Assis-
tent

Wenn Sie ., Aktivieren”
wahlen, wird der
114 Brand-Modus-Assis- 0 1 0 1672 Brand-Modus-A§sis-
tent tent gestartet (siehe
Kapitel 2.8 Brand-
Modus-Assistent).
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Tabelle é: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Standard

1 =0rt/Fern

2 = Mehrstufige Dreh-
1.2 Applikation 0 5 1 212 | zahl

3 =PID-Regler

4 = Mehrzweck

5 = Motorpotentiome-
ter

13 Sollwert Mindestfre- 0.00 P14 Hz 0.0 101
quenz

14 Sollwert Hochstfre- P13 320.0 Hy 50.0/

quenz 60.0 102

Beschleunigungszeit

1 0.1 300.0 s 5.0 103

1.6 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104

1.7 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107

0 = Asynchronmotor
1 = Dauermagnetmotor
2 = Reluktanzmotor

1.8 Motortyp 0 2 0 650

Dieser Wert (Un) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.9 Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110 |HINWEIS!

UberprUfen Sie, ob
der Motor in Dreieck-
oder Sternschaltung
angeschlossen ist.

Dieser Wert (fn) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.10 Motornennfrequenz 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1

Dieser Wert nn kann
dem Typenschild des
Motors entnommen

werden.

1.11 Motornenndrehzahl 24 19200 1/min variiert 112
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Tabelle é: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Dieser Wert In kann
dem Typenschild des

1.12 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert 113
Motors entnommen
werden.
Dieser Wert kann dem
113 Motor Cos Phi (Leis- 0.30 1.00 variiert 120 Typenschild des
tungsfaktor) Motors entnommen
werden.
1.14 Energieoptimierung 0 1 0 666 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben
el 0 = Keine Aktion
1.15 Identifikation 0 2 0 631 1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung
1.16 ANS START Funkt. 0 1 0 505 0 = Rampe
1 =Fliegender Start
1.17 Stoppfunktion 0 1 0 506 0 = Leerauslauf

1 =Rampe

118 | Automatische Feh- 0 1 0 731 | 0= Gesperrt

lerquittierung 1 =Freigegeben

0 = Keine Aktion

. 1=Alarm
119 Reakt'O”FafleXter' 0 3 2 701 |2 = Fehler (Stopp
nenrenter geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
Reaktion auf Feh- (P3.9.1.13)

1:20 ler:Al-Signal 0 S 0 700 3 = Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle é: M1 Schnelleinstellungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.21 Fernsteuerungsplatz 0 1 0 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung

0 = Festfrequenz 0

1 = Steuertafelsollwert

2 = Feldbus

3=Al1

4 =Al2

5= Al1+AI2

6 = PID-Sollwert

7 = Motorpotentiome-

ter

E/A-Sollwert A, Aus- 8 = Joystick-Sollwert
wahl 9 = Tippen-Sollwert

10 = Block-Ausg. 1

11 = Block-Ausg.

12 = Block-Ausg.

13 = Block-Ausg.

14 = Block-Ausg.

15 = Block-Ausg.

16 = Block-Ausg.

17 = Block-Ausg.

18 = Block-Ausg.

19 = Block-Ausg.

1.22

= 0 00 JO0 0O~ WN

Steuertafelsollwert, Siehe P1.22.

1.23 Auswahl 0 9 1 121

Feldbussollwert, Siehe P1.22.

1.24 Auswahl 0 9 2 122

0=0bis10V/0 bis
1.25 Ai1 Sign Bereich 0 1 0 379 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

0=0bis10V/0 bis
1.26 Al2 Signalbereich 0 1 1 390 20 mA

1=2bis 10V /4 bis 20
mA

1.27 RO1 Funktion 0 61 2 11001 |Siehe P3.5.3.2.1

1.28 RO2 Funktion 0 56 3 11004 |Siehe P3.5.3.2.1

1.29 RO3 Funktion 0 56 1 11007 |Siehe P3.5.3.2.1

1.30 AO1 Funktion 0 31 2 10050 |[Siehe P3.5.4.1.1
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Tabelle 7: M1.32 Ort/Fern

Index Parameter in. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung
1.32.1 E/A B Sollwertwahl 1 20 4 131 Siehe P1.22
1322 Steuerplatz E/AB DigIN 425 CLOSED = Steuerplatz
o erzwingen SlotA.6 E/A B erzwingen
CLOSED = Der verwen-
. dete Frequenzsollwert
1323 soliwert E/AB oI | 343 |wird durch den Soll-
g ' wertparameter fir E/A
B festgelegt (P1.32.1)
. DigIN
1.32.4 Steuersignal 1B SlotA 4 423
. DigIN
1.32.5 Steuersignal 2 B SlotA 5 424
Umschaltung auf DigIN
1.32.6 Steuertafel-Steue- SlotA 1 410
rung
Umschaltung auf DigIN
1327 Feldbus-Strg. Slot0.1 4
Externer Fehler DigIN OPEN = 0K
1328 (SchlieBer) SlotA.3 405 CLOSED = Externer
Fehler
1.32.9 Fehlerriickst. DigIN 414 Sliitg?anFVZi[an
R (SchlieBer) Slot0.1 o
quittiert

1.4.3 ANWENDUNG FUR MEHRSTUFIGE DREHZAHL

Die Anwendung fir mehrstufige Drehzahl kann in Anwendungen eingesetzt werden, bei
denen mehrere feste Frequenzsollwerte erforderlich sind (z. B. Priifsténde).

Es konnen 1 + 7 Frequenzsollwerte verwendet werden: ein Basissollwert (Al1 oder Al2) und
sieben vorab definierte Sollwerte.

Wahlen Sie die Festfrequenzsollwerte mit den Digitaleingangen DI4, DI5 und DI6. Wenn
keiner dieser Eingange aktiv ist, wird der Frequenzsollwert vom Analogeingang (Al1 oder
Al2) bezogen. Die Start-/Stopp-Befehle werden tber die E/A-Klemmleiste (DI1 und DI2)
gegeben.

Alle Umrichterausgénge lassen sich in allen Anwendungen frei konfigurieren. Die E/A-
Standardkarte verfiigt iber einen Analogausgang (Ausgangsfrequenz) und drei
Relaisausgédnge (Betrieb, Fehler, Bereit).
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Standard-E/A-Karte
|_____Klemme ___§ _ signal ] Beschreibung
X_
7 ] 1 | [ 410 vref | [ sollausgang || |
Sollwertpo- | L - 4
tentiometer \ :
h —| 2 AIl+ Analogeingang 1 +
1bis10ke | Frequenzsollwert
I _ (Standard 0 bis 10 V)
3 AlIl- Analogeingang 1 -
4 AL2 + Analogeingang 2 + Frequenzsollwert
(Standard 4 bis 20 mA)
5 Al2- Analogeingang 2 -
CTTTTTTTTTTT T 6 | 24 Vout ® | | 24 V Hifsspannung | | |
: ) | 7 |[ enD ® | [E/A Masse i |
i { 8 |[ b1 | [Digitaleingang 1 | [ Start vorwarts |
Y 1 9 || b | | Digitaleingang 2 || Start rickwarts |
i—— e -| 10 | | DI3 | | Digitaleingang 3 | | Externer Fehler |
: G
| [ 11 |[ cm | (BB o || |
| 12 |[ 24vout ® | | 24 V Hifsspannung | | |
| r----4 13 | [ GnD ® | [ E/A Masse | | |
! L : DI4 | DIS | DI6 Freq.sollw.
R LT 14 | | DI4 Digitaleingang 4 00 foapdenaeng
L 01§ femrenuenc
i [1s][os | [Digitaleingang 5 | | "o 11 1eaireauen:
oo ---:r-----| 16 | | DI6 | | Digitaleingang 6 = e treatenz S
i : 17 | [ CM TR
1 - 1
[ S T Analogausgang 1 +
S " + 18 | AO1+ gausgang
pomAs Ausgangsfrequenz
' Seoef oo 19 AO1- ® Analogausgang 1 - (0 bis 20 mA)
! 1
' 1
E : 30 | | +24 Vin Lo 24V
| : Hifseingangsspannung
X A RS485 Serieller Bus, negativ Modbus RTU,
1 1
, ! B RS485 Serieller Bus, positiv N2, BACnet
1 1
1 BETRIEB | 21 RO1/1 NC / Relaisausgang 1
| b 22 || RO1/2CM BETRIEB
@ ------- 23 | | RO1/3 NO —
! 1
| X 24 RO2/1 NC / Relaisausgang 2
. FEHLER [ I 25 RO2/2 CM FEHLER
1
- @ -------- 26 | | RO2/3 NO —
28 TI1+ Thermistoreingang *)
29 TI1-
32 RO3/2 CM _~ Relaisausgang 3 BEREIT **)
33 | | RO3/3 NO

Abb. 8: Werkseitig festgelegte Steueranschliisse der Anwendung fir mehrstufige Drehzahl

* = Nur verfugbar in VACON® 100 X.
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** = Weitere Informationen Uber die DIP-Schalter-Konfigurationen im VACON® 100 X finden
Sie im Installationshandbuch des VACON® 100 X.
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Abb. 9: Der DIP-Schalter

A. DIP-Schalter Digitaleingang C. An Masse (Werkeinstellung)
B. Isoliert

Tabelle 8: M1.1 Assistenten

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
0 = Nicht aktivieren
1 = Aktivieren
1.1.1 Anlaufassistent 0 1 0 1170 |Wenn Sie , Aktivieren”

wahlen, wird der
Anlaufassistent gestar-
tet (siehe Kapitel 1.3
Erstes Anlaufen).

Wenn Sie , Aktivieren”
wahlen, wird der Multi-
0 1 0 1671 |Pump-Assistent gest-
artet (siehe Kapitel 2.7
Multi-Pump-Assistent).

Multi-Pump-Assis-
tent

Wenn Sie ., Aktivieren”
wahlen, wird der
114 Brand-Modus-Assis- 0 1 0 1672 Brand-Modus-A§sis-
tent tent gestartet (siehe
Kapitel 2.8 Brand-
Modus-Assistent).
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Tabelle 9: M1 Schnelleinstellungen

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln Beschreibung
0 = Standard
1=0rt/Fern
2 = Mehrstufige Dreh-

1.2 Applikation 0 5 2 212 | zahl
3 =PID-Regler
4 = Mehrzweck
5 = Motorpotentiome-
ter

13 Sollwert Mindestfre- 0.00 P14 Hz 0.0 101

quenz
14 Sollwert Hochstfre- P13 320.0 Hy 50.0/ 102
quenz 60.0

1.5 BeSChleuTgungsze't 0.1 300.0 s 5.0 103

1.6 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104

1.7 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107
0 = Asynchronmotor

18 Motortyp 0 2 0 650 1 = Dauermagnetmotor
2 = Reluktanzmotor
Dieser Wert (Un) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.9 Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110 |HINWEIS!
UberprUfen Sie, ob
der Motor in Dreieck-
oder Sternschaltung
angeschlossen ist.
Dieser Wert (fn) kann
dem Typenschild des

1.10 Motornennfrequenz 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1
Motors entnommen
werden.

Dieser Wert nn kann
. . dem Typenschild des

1.11 Motornenndrehzahl 24 19200 1/min variiert 112
Motors entnommen
werden.
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Tabelle 9: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Dieser Wert In kann
dem Typenschild des

1.12 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert 113
Motors entnommen
werden.
Dieser Wert kann dem
113 Motor Cos Phi (Leis- 0.30 1.00 variiert 120 Typenschild des
tungsfaktor) Motors entnommen
werden.
1.14 Energieoptimierung 0 1 0 666 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben
el 0 = Keine Aktion
1.15 Identifikation 0 2 0 631 1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung
1.16 ANS START Funkt. 0 1 0 505 0 = Rampe
1 =Fliegender Start
1.17 Stoppfunktion 0 1 0 506 0 = Leerauslauf

1 =Rampe

118 | Automatische Feh- 0 1 0 731 | 0= Gesperrt

lerquittierung 1 =Freigegeben

0 = Keine Aktion

. 1=Alarm
119 Reakt'O”FafleXter' 0 3 2 701 |2 = Fehler (Stopp
nenrenter geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
Reaktion auf Feh- (P3.9.1.13)

1:20 ler:Al-Signal 0 S 0 700 3 = Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle 9: M1 Schnelleinstellungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.21 Fernsteuerungsplatz 0 1 0 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung

0 = Festfrequenz 0

1 = Steuertafelsollwert

2 = Feldbus

3=Al1

4 =Al2

5= Al1+AI2

6 = PID-Sollwert

7 = Motorpotentiome-

ter

E/A-Sollwert A, Aus- 8 = Joystick-Sollwert
wahl 9 = Tippen-Sollwert

10 = Block-Ausg. 1

11 = Block-Ausg.

12 = Block-Ausg.

13 = Block-Ausg.

14 = Block-Ausg.

15 = Block-Ausg.

16 = Block-Ausg.

17 = Block-Ausg.

18 = Block-Ausg.

19 = Block-Ausg.

1.22

= 0 00 JO0 0O~ WN

Steuertafelsollwert, Siehe P1.22.

1.23 Auswahl 0 9 1 121

Feldbussollwert, Siehe P1.22.

1.24 Auswahl 0 9 2 122

0=0bis10V/0 bis
1.25 Ai1 Sign Bereich 0 1 0 379 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

0=0bis10V/0 bis
1.26 Al2 Signalbereich 0 1 1 390 20 mA

1=2bis 10V /4 bis 20
mA

1.27 RO1 Funktion 0 61 2 11001 |Siehe P3.5.3.2.1

1.28 RO2 Funktion 0 56 3 11004 |Siehe P3.5.3.2.1

1.29 RO3 Funktion 0 56 1 11007 |Siehe P3.5.3.2.1

1.30 AO1 Funktion 0 31 2 10050 |[Siehe P3.5.4.1.1

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




KURZANLEITUNG VACON - 33

Tabelle 10: M1.33 Mehrstufige Drehzahl

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.33.1 Festfrequenz 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105

1.33.2 Festfrequenz 2 P1.3 P1.4 Hz 15.0 106

1.33.3 Festfrequenz 3 P1.3 P1.4 Hz 20.0 126

1.33.4 Festfrequenz 4 P1.3 P1.4 Hz 25.0 127

1.33.5 Festfrequenz 5 P1.3 P1.4 Hz 30.0 128

1.33.6 Festfrequenz 6 P1.3 P1.4 Hz 40.0 129

1.33.7 Festfrequenz 7 P1.3 P1.4 Hz 50.0 130
0 = Bindr-Modus
1 =Zahl der Eingange.

1338 | Festfrequenzmodus 0 1 0 128 | Die Festirequenz wird
anhand der aktiven
Digitaleingange fur die
Festdrehzahl festge-
legt.

1339 Externer Fehler DigIN 405 CLOSED = 0K

e (SchlieBer) SlotA.3 OPEN = Externer Feh-

ler

1.33.10 Fehlerriickst. DigIN 414 Sﬁéitg\anFVZi[an

e (SchlieBer) Slot0.1 o
quittiert

1.4.4 PID-REGLER

Der PID-Regler wird in der Regel bei Anwendungen eingesetzt, bei denen die
Prozessvariable (z. B. Druck] tber die Motordrehzahl gesteuert wird.

Bei dieser Anwendung wird der interne PID-Regler des Umrichters fiir einen Einstellwert
und fur ein Rickmeldungssignal konfiguriert.

Es konnen zwei Steuerplatze verwendet werden. Wahlen Sie Steuerplatz A oder B mit DIé.
Wenn Steuerplatz A aktiv ist, werden die Start-/Stopp-Befehle tiber DI1 gegeben und der
Frequenzsollwert wird vom PID-Regler bezogen. Wenn Steuerplatz B aktiv ist, werden die
Start-/Stopp-Befehle tiber DI4 gegeben und der Frequenzsollwert wird von Al1 bezogen.

Alle Umrichterausgénge lassen sich in allen Anwendungen frei konfigurieren. Die E/A-
Standardkarte verfiigt iber einen Analogausgang (Ausgangsfrequenz) und drei
Relaisausgdnge (Betrieb, Fehler, Bereit).
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Standard-E/A-Karte
____Klemme ___§ _ Signal ]  Beschreibung
X_
a1 [ +10 vref | [Solbusgang || |
Sollwertpo- | L - 4 o A
tenti t \ . atz A:
L bis 10 ko | | —| 2 || Al Analogeingang 1 + | | pIp Einstellwert
(Sollwert)
l_ _ _ Platz B:
3 AIl- Analogeingang 1 - Frequenzsollwert
2-Anschluss-Geber (Standard: 0 bis 10 V)
Istwert - _ _ _ 4 AI2+ Ana|ogeingang 2 + PID'RUCkmeldUng
(Istwert)
A (Standard: 4 bis 20 mA)
--4 5 - Analogeingang 2 -
=(0)4 bis| + , gengang
2|0- mA T~ ::: - 6 | 24 Vout ® | |24 V Hifsspannung | | |
! t--] 7 ][cnD @ | [E/A Masse | |
| .7
T s -I 8 | | DI1 | |Digita|eingang 1 | |Platz A: Start vorwarts (PID-Regler)
b _,// ________ o |[on | [Digitaleingang 2 || Externer Fehler |
Lol -| 10 | | DI3 | |Digita|eingang 3 | | Fehlerquittierung |
G
[ 11][cMm ® | | [Be% D o || |
R RREEEELELELE -| 12 | | 24 Vout ] | |24 V Hifsspannung | | |
: r----1 13 || GND ® | [E/A Masse | | |
IS : o Platz B: Start vorwarts
[ TTTrTTTT 14 DI4 Digitaleingang 4 (Frequenzsollwert P3.3.1.6)
1 e 1 . .
E.___/ ___IL-----I 15 | | DI5 | |D|g|tale|ngang 5 | | Festfrequenz 1 |
i—---/ ---:r-----| 16 | | DI6 | |Digita|eingang 6 | | Auswahl Steuerplatz A/B |
1 G i
: : 17 | [cM™ e Bezug fur D11 -DI6
I,"_\\__E.____‘I 18 | AO1+ Analogausgang 1 +
" mA | Ausgangsfrequenz
' S.oef o ---- 1 19 AO1-/GND ® | [Analogausgang 1 - (0 bis 20 mA)
! 1
\ 1
5 : 30 | | +24 Vin Lo 2av
: ! Hifseingangsspannung
5 | A RS485 Serieller Bus, negativ Modbus RTU,
1 1
‘ ! B RS485 Serieller Bus, positiv N2, BACnet
1 1
H BETRIEB ! 21 RO1/1 NC / Relaisausgang 1
| b 22 || RO1/2 CM BETRIEB
@ ------- 23 | [ RO1/3 NO —
! 1
| X 24 RO2/1 NC 7 Relaisausgang 2
i FEHLER o ____ 25 RO2/2 CM FEHLER
1
- @ --------- 26 | | RO2/3 NO
28 TIi+ Thermistoreingang *)
29 TI1-
32 RO3/2 CM JReIalsausgang 3 BEREIT
33 | | RO3/3 NO —

Abb. 10: Werkseitig festgelegte Steueranschliisse des PID-Reglers

* = Nur verfugbar in VACON® 100 X.
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** = Weitere Informationen Uber die DIP-Schalter-Konfigurationen im VACON® 100 X finden
Sie im Installationshandbuch des VACON® 100 X.
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Abb. 11: Der DIP-Schalter

A. DIP-Schalter Digitaleingang C. An Masse (Werkeinstellung)
B. Isoliert

Tabelle 11: M1.1 Assistenten

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
0 = Nicht aktivieren
1 = Aktivieren
1.1.1 Anlaufassistent 0 1 0 1170 |Wenn Sie , Aktivieren”

wahlen, wird der
Anlaufassistent gestar-
tet (siehe Kapitel 1.3
Erstes Anlaufen).

Wenn Sie , Aktivieren”
wahlen, wird der Multi-
0 1 0 1671 |Pump-Assistent gest-
artet (siehe Kapitel 2.7
Multi-Pump-Assistent).

Multi-Pump-Assis-
tent

Wenn Sie ., Aktivieren”
wahlen, wird der
114 Brand-Modus-Assis- 0 1 0 1672 Brand-Modus-A§sis-
tent tent gestartet (siehe
Kapitel 2.8 Brand-
Modus-Assistent).
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Tabelle 12: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Standard

1 =0rt/Fern

2 = Mehrstufige Dreh-
1.2 Applikation 0 5 3 212 | zahl

3 =PID-Regler

4 = Mehrzweck

5 = Motorpotentiome-
ter

13 Sollwert Mindestfre- 0.00 P14 Hz 0.0 101
quenz

14 Sollwert Hochstfre- P13 320.0 Hy 50.0/

quenz 60.0 102

Beschleunigungszeit

1 0.1 300.0 s 5.0 103

1.6 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104

1.7 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107

0 = Asynchronmotor
1 = Dauermagnetmotor
2 = Reluktanzmotor

1.8 Motortyp 0 2 0 650

Dieser Wert (Un) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.9 Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110 |HINWEIS!

UberprUfen Sie, ob
der Motor in Dreieck-
oder Sternschaltung
angeschlossen ist.

Dieser Wert (fn) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.10 Motornennfrequenz 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1

Dieser Wert nn kann
dem Typenschild des
Motors entnommen

werden.

1.11 Motornenndrehzahl 24 19200 1/min variiert 112
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VACON - 37

Tabelle 12: M1 Schnelleinstellungen

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln

Beschreibung

1.12 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert

113

Dieser Wert In kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

Motor Cos Phi (Leis-

tungsfaktor] 0.30 1.00 variiert

120

Dieser Wert kann dem
Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.14 Energieoptimierung 0 1 0

666

0 = Gesperrt
1 = Freigegeben

1.15 Identifikation 0 2 0

631

0 = Keine Aktion
1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung

1.16 ANS START Funkt. 0 1 0

505

0 = Rampe
1 =Fliegender Start

1.17 Stoppfunktion 0 1 0

506

0 = Leerauslauf
1 =Rampe

Automatische Feh-
lerquittierung

731

0 = Gesperrt
1 = Freigegeben

Reaktion auf exter-
nen Fehler

701

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf)

Reaktion auf Feh-
120 ler:Al-Signal 0 S 0

700

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
(P3.9.1.13)

3 = Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle 12: M1 Schnelleinstellungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.21 Fernsteuerungsplatz 0 1 0 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung

0 = Festfrequenz 0
1 = Steuertafelsollwert
2 = Feldbus
3=Al1
4 =Al2
5= Al1+AI2
6 = PID-Sollwert
7 = Motorpotentiome-
ter
8 = Joystick-Sollwert
9 = Tippen-Sollwert

_ - 10 = Block-Ausg. 1
eI SOHVVVV:;I A Aus 0 ? 6 17 11 = Block-Ausg.
12 = Block-Ausg.
13 = Block-Ausg.
14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.

1.22

= 0 00 JO0 0O~ WN

0

Der Standardwert ist
von der mit Parameter
1.2 ausgewahlten
Anwendung abhangig.

Steuertafelsollwert, Siehe P1.22.

1.23 Auswahl 0 9 1 121

Feldbussollwert, Siehe P1.22.

1.24 Auswahl 0 9 2 122

0=0bis 10V/0 bis
1.25 Ai1 Sign Bereich 0 1 0 379 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

0=0bis10V/0 bis
1.26 Al2 Signalbereich 0 1 1 390 20 mA

1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

1.27 RO1 Funktion 0 61 2 11001 |Siehe P3.5.3.2.1

1.28 RO2 Funktion 0 56 3 11004 |Siehe P3.5.3.2.1
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Tabelle 12: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
1.29 RO3 Funktion 0 56 1 11007 |Siehe P3.5.3.2.1
1.30 AO1 Funktion 0 31 2 10050 |[Siehe P3.5.4.1.1

Tabelle 13: M1.34 PID-Regler

Parameter in. . Einheit \Sl\tlerkseln Beschreibung

1.34.1 PID-Verstarkung 0.00 100.00 % 100.00 18

1.34.2 PID I-Zeit 0.00 600.00 s 1.00 119

1.34.3 PID D-Zeit 0.00 100.00 3 0.00 1132

1344 Rickmeldung 1 0 30 2 334 Siehe P3.13.3.3.

Quellenauswahl
1345 Einstellwert 1 Quel- 0 32 1 332 Siehe P3.13.2.6.
lenauswahl
1.34.6 Einstellwert 1 Steu- variiert | variiert | variiert 0 167
ertafel

Einstellwert 1 Sleep-

1.34.7 Frequenz 0.0 320.0 Hz 0.0 1016
1.34.8 Sleep-Verzogerung 1 0 3000 s 0 1017
1.34.9 Wakeup-Pegel 1 variiert | variiert |variiert | variiert 1018
1.34.10 Festfrequenz 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105

1.4.5 MEHRZWECK-ANWENDUNG

Die Mehrzweck-Anwendung kann in verschiedenen Anwendungen eingesetzt werden, die
eine Vielzahl von Motorregelungsfunktionen erfordern (z. B. Férderanlagen).

Der Umrichter kann entweder iiber das Tastenfeld, den Feldbus oder die E/A-Klemmleiste
gesteuert werden. Bei Steuerung lber die E/A-Klemmleiste werden die Start-/Stopp-
Befehle tber DI1 und DI2 gegeben und der Frequenzsollwert entweder von Al1 oder Al2
bezogen.

Es stehen zwei Beschleunigungs-/Verzogerungsrampen zur Verfligung. Die Auswahl
zwischen Rampe 1 und Rampe 2 erfolgt tber DIé.

Alle Umrichterausgénge lassen sich in allen Anwendungen frei konfigurieren. Die E/A-
Standardkarte verfiigt iber einen Analogausgang (Ausgangsfrequenz) und drei
Relaisausgdnge (Betrieb, Fehler, Bereit).
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Standard-E/A-Karte
| _Klemme __J  signal ] Beschreibung
x
r T ] 1 || +10 Vref | [Sollausgang || |
Sollwertpo- | LA
tentiometer \ .
1 bis 10 k& | | _| 2 AIl+ Analogeingang 1 + Frequenzsoliwert
I (Standard 0 bis 10 V)
3 All- Analogeingang 1 -
2-Draht- - -
Wandler .~ FZ---4 4 AL2+ Analogeingang 2 + Frequenzsollwert
(Standard 4 bis 20 mA)
L --4 5 Al2- Analogeingang 2 -
|
(0)420mA B ___f:_f_f_ 6 |[24vout @ | [24 V Hifsspannung | | |
| t--4 7 ||6ND ® | [E/A Masse i |
E" S -I 8 | | DI1 | |Digita|eingang 1 | | Start vorwarts |
S { 9 ]|pr | |Digitaleingang 2 || Start rickwarts |
R { 10 | | D13 | [Digitaleingang 3 | Fehlerquittierung |
' G
| [ 11][cM o | | B R DRDs || |
| 12 [[24Vvout @ | [24 V Hifsspannung | | |
r----1 13 | [ GND ® | [E/A Masse | | |
: B |
R 14 D14 Digitaleingang 4 Festfrequenz 1
1 1
5.___/’ ___:.____.I 15 | | DI5 | |Digita|eingang 5 | | Externer Fehler |
i . I
5----/’ ---'r-----l 16 | | DI6 | |Digita|eingang 6 | | Auswahl Rampe 1 / Rampe 2 |
1 1
: G
: : 17 | [CM b Bezug fir DI -DI6
1 -— 1
I,f so-k----4 18 AO1+ Analogausgang 1 +
Lo mA b Ausgangsfrequenz
R 19 AO1-/GND ® | |Analogausgang 1 - (0 bis 20 mA)
' 1
! 1
. | ) 24V
1 | 30 +24 Vin Hifseingangsspannung
1 1
: A RS485 Serieller Bus, negativ Modbus RTU,
1 1
! ! B RS485 Serieller Bus, positiv N2, BACnet
, !
E BETRIEB | 21 RO1/1 NC / Relaisausgang 1
| koo 22 | | RO1/2CM BETRIEB
@J ------- 23 | [ RO1/3 NO —
! 1
X ! 24 RO2/1 NC : 7 Relaisausgang 2
\ FEHLER o ____| 25 RO2/2 CM FEHLER
1
= @ -------- 26 | [ RO2/3 NO -
28 TI1l+ Thermistoreingang *)
29 TI1-
32 RO3/2 CM _~"Relaisausgang 3 BEREIT **)
33 RO3/3 NO I

Abb. 12: Werkseitig festgelegte Steueranschliisse der Mehrzweck-Anwendung

* = Nur verfugbar in VACON® 100 X.
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** = Weitere Informationen Uber die DIP-Schalter-Konfigurationen im VACON® 100 X finden
Sie im Installationshandbuch des VACON® 100 X.
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Abb. 13: Der DIP-Schalter

A. DIP-Schalter Digitaleingang C. An Masse (Werkeinstellung)
B. Isoliert

Tabelle 14: M1.1 Assistenten

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
0 = Nicht aktivieren
1 = Aktivieren
1.1.1 Anlaufassistent 0 1 0 1170 |Wenn Sie , Aktivieren”

wahlen, wird der
Anlaufassistent gestar-
tet (siehe Kapitel 1.3
Erstes Anlaufen).

Wenn Sie , Aktivieren”
wahlen, wird der Multi-
0 1 0 1671 |Pump-Assistent gest-
artet (siehe Kapitel 2.7
Multi-Pump-Assistent).

Multi-Pump-Assis-
tent

Wenn Sie ., Aktivieren”
wahlen, wird der
114 Brand-Modus-Assis- 0 1 0 1672 Brand-Modus-A§sis-
tent tent gestartet (siehe
Kapitel 2.8 Brand-
Modus-Assistent).
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Tabelle 15: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Standard

1 =0rt/Fern

2 = Mehrstufige Dreh-
1.2 Applikation 0 5 4 212 | zahl

3 =PID-Regler

4 = Mehrzweck

5 = Motorpotentiome-
ter

13 Sollwert Mindestfre- 0.00 P14 Hz 0.0 101
quenz

14 Sollwert Hochstfre- P13 320.0 Hy 50.0/

quenz 60.0 102

Beschleunigungszeit

1 0.1 300.0 s 5.0 103

1.6 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104

1.7 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107

0 = Asynchronmotor
1 = Dauermagnetmotor
2 = Reluktanzmotor

1.8 Motortyp 0 2 0 650

Dieser Wert (Un) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.9 Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110 |HINWEIS!

UberprUfen Sie, ob
der Motor in Dreieck-
oder Sternschaltung
angeschlossen ist.

Dieser Wert (fn) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.10 Motornennfrequenz 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1

Dieser Wert nn kann
dem Typenschild des
Motors entnommen

werden.

1.11 Motornenndrehzahl 24 19200 1/min variiert 112
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Tabelle 15: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Dieser Wert In kann
dem Typenschild des

1.12 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert 113
Motors entnommen
werden.
Dieser Wert kann dem
113 Motor Cos Phi (Leis- 0.30 1.00 variiert 120 Typenschild des
tungsfaktor) Motors entnommen
werden.
1.14 Energieoptimierung 0 1 0 666 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben
el 0 = Keine Aktion
1.15 Identifikation 0 2 0 631 1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung
1.16 ANS START Funkt. 0 1 0 505 0 = Rampe
1 =Fliegender Start
1.17 Stoppfunktion 0 1 0 506 0 = Leerauslauf

1 =Rampe

118 | Automatische Feh- 0 1 0 731 | 0= Gesperrt

lerquittierung 1 =Freigegeben

0 = Keine Aktion

. 1=Alarm
119 Reakt'O”FafleXter' 0 3 2 701 |2 = Fehler (Stopp
nenrenter geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
Reaktion auf Feh- (P3.9.1.13)

1:20 ler:Al-Signal 0 S 0 700 3 = Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle 15: M1 Schnelleinstellungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.21 Fernsteuerungsplatz 0 1 0 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung

0 = Festfrequenz 0
1 = Steuertafelsollwert
2 = Feldbus
3=Al1
4 =Al2
5= Al1+AI2
6 = PID-Sollwert
7 = Motorpotentiome-
ter
8 = Joystick-Sollwert
9 = Tippen-Sollwert

_ - 10 = Block-Ausg. 1
eI SOHVVVV:;I A Aus 0 ? 5 17 11 = Block-Ausg.
12 = Block-Ausg.
13 = Block-Ausg.
14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.

1.22

= 0 00 JO0 0O~ WN

0

Der Standardwert ist
von der mit Parameter
1.2 ausgewahlten
Anwendung abhangig.

Steuertafelsollwert, Siehe P1.22.

1.23 Auswahl 0 9 1 121

Feldbussollwert, Siehe P1.22.

1.24 Auswahl 0 9 2 122

0=0bis 10V/0 bis
1.25 Ai1 Sign Bereich 0 1 0 379 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

0=0bis10V/0 bis
1.26 Ai2 Sign Bereich 0 1 0 390 20 mA

1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

1.27 RO1 Funktion 0 61 2 11001 |Siehe P3.5.3.2.1

1.28 RO2 Funktion 0 56 3 11004 |Siehe P3.5.3.2.1
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Tabelle 15: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit Beschreibung
1.29 RO3 Funktion 0 56 1 11007 |Siehe P3.5.3.2.1
1.30 AO1 Funktion 0 31 2 10050 |[Siehe P3.5.4.1.1
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Tabelle 16: M1.35 Mehrzweck

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln Beschreibung

0 = U/f Frequenzsteue-
rung Open Loop

1.35.1 Motorregel.art 0 2 0 600 1 = Drehzahlsteuerung
Open Loop
2 = Drehmomentsteue-
rung Open Loop

1.35.2 Automatls”che 0 1 0 109 | 0=Gesperrt

Momenterhohung .

1 =Freigegeben

1.35.3 Bescme“r‘z'gungsze't 0.1 300.0 s 10.0 502

1.35.4 Bremszeit 2 0.1 300.0 s 10.0 503

1.35.5 Festfrequenz 1 P1.3 P1.4 Hz 5.0 105
0 = Linear

1.35.6 U/f Verh. Ausw. 0 2 0 108 1 = Quadratisch
2 = Programmierbar

1.35.7 Frequenz des Feld- | 4 4, P1.4 Hz variiert | 602

schwachpunkts
1.35.8 Spannung am Feld- | 44 55 | 599 gg % 100.00 | 603
schwachpunkt
1.35.9 M'tte”p“r&‘ﬁfreq“e”z 00 |[P1357 | Hz | variiert | 604
1.35.10 Mittenpunktspan- 00 | 10000 | % 1000 | 605
nung U/f
Nullfrequenzspan- .
1.35.11 0.00 40.00 % variiert 606
nung
1.35.12 Start-Magnetisie- | g5 | Lariiert | A variiert | 517
rungsstrom
1.35.13 Start-Magnetisie- | g 55| 49009 s 0.00 516
rungszeit

1.35.14 DC-Bremsstrom variiert | variiert A variiert 507
0 = Gesperrt

1.35.15 DC-Bremszeit be 0.00 | 600.00 s 0.00 508

Stopp
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Tabelle 16: M1.35 Mehrzweck

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
Startfrequenz fir
1.35.16 DC-Bremsung bei 0.10 50.00 % 0.00 515

Rampenstopp

Load Drooping
1.35.17 (Drehzahlabsenkung 0.00 50.00 % 0.00 620
bei Lasterhéhung)

1.35.18 Load-Drooping-Zeit 0.00 2.00 s 0.00 656

0 = Normal; der Load-
Drooping-Faktor ist
Uber den gesamten
Frequenzbereich kon-
0 1 0 1534 | stant

1 = Entfernen linear;
Load Drooping wird
linear von der Nenn-
frequenz bis zur Null-
frequenz entfernt

Load-Drooping-

1.35.19 Modus

1.4.6 MOTORPOTENTIOMETER-ANWENDUNG

Die Motorpotentiometer-Anwendung wird fir Prozesse verwendet, bei denen der
Motorfrequenzsollwert liber Digitaleingange gesteuert wird (Beschleunigung/Bremsen).

Bei dieser Anwendung ist die E/A-Klemmleiste als Standard-Steuerplatz eingestellt. Die
Start-/Stopp-Befehle werden tiber DI1 und DI2 gegeben. Der Motorfrequenzsollwert wird
uber DI5 erhoht und Uber DI6 verringert.

Alle Umrichterausgange lassen sich in allen Anwendungen frei konfigurieren. Die E/A-
Standardkarte verfiigt iber einen Analogausgang (Ausgangsfrequenz) und drei
Relaisausgédnge (Betrieb, Fehler, Bereit).
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KURZANLEITUNG

FEHLER

e e il Sl Rttt Bttt Tl St

Standard-E/A-Karte

__Klemme ___J§ __Signal __] Beschreibung

| 1 | | +10 Vref

| |So|lausgang

2 All+ Analogeingang 1 +
Nicht verwendet
3 All- Analogeingang 1 -
4 Al2+ Analogeingang 2 +
Nicht verwendet
5 Al2- Analogeingang 2 -
6 || 24 vout ® | [24 V Hifsspannung | | |
| 7 ||cGND ® | [E/A Masse | |
8 | | DIl | |Digitaleingang 1 | | Start vorwérts |
9 ||bpr | [Digitaleingang 2 | [ Start rickwarts |
10 | [ b3 | [Digitaleingang 3 | [ Externer Fehler |
[ 11 |[cMm o | | BENS R Dh-Di6 || |
| 12 |[24vout @ | [24 V Hifsspannung || |
13 | | GND ® | [E/A Masse i |
14 | | DM | Digitaleingang 4 || Festfrequenz 1 |
15 | | DI5 | [Digitaleingang 5 |[ TedeEs e |
16 | | DI6 | |Digitaleingang 6 || "VERRINGERN
17 | [cM ¢ | | BB os | |
18 AO1+ Analogausgang 1 +
Ausgangsfrequenz
(0 bis 20 mA)
19 AO1-/GND Analogausgang 1 -
- 24V
30 +24 Vin Hifseingangsspannung
A RS485 Serieller Bus, negativ Modbus, RTU,
B RS485 Serieller Bus, positiv BACnet, N2
21 RO1/1 NC Relaisausgang 1
22 RO1/2 CM j BETRIEB
23 RO1/3 NO A
24 RO2/1 NC Relaisausgang 2
25 RO2/2 CM j FEHLER
26 RO2/3 NO —
28 TI1+ Thermistoreingang *)
29 TI1-
. * %
32 RO3/2 CM |___~"Relaisausgang 3 BERELT )
33 RO3/3 NO I

Abb. 14: Werkseitig festgelegte Steueranschliisse der Motorpotentiometer-Anwendung

* = Nur verfugbar in VACON® 100 X.
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** = Weitere Informationen Uber die DIP-Schalter-Konfigurationen im VACON® 100 X finden
Sie im Installationshandbuch des VACON® 100 X.

Al2

[T

DIO's

(W10}

LOAT
GN

[EniEn IR IR )]
DDDDD

Abb. 15: Der DIP-Schalter

A. DIP-Schalter Digitaleingang C. An Masse (Werkeinstellung)
B. Isoliert

Tabelle 17: M1.1 Assistenten

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
0 = Nicht aktivieren
1 = Aktivieren
1.1.1 Anlaufassistent 0 1 0 1170 |Wenn Sie , Aktivieren”

wahlen, wird der
Anlaufassistent gestar-
tet (siehe Kapitel 1.3
Erstes Anlaufen).

Wenn Sie , Aktivieren”
wahlen, wird der Multi-
0 1 0 1671 |Pump-Assistent gest-
artet (siehe Kapitel 2.7
Multi-Pump-Assistent).

Multi-Pump-Assis-
tent

Wenn Sie ., Aktivieren”
wahlen, wird der
114 Brand-Modus-Assis- 0 1 0 1672 Brand-Modus-A§sis-
tent tent gestartet (siehe
Kapitel 2.8 Brand-
Modus-Assistent).
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Tabelle 18: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Standard

1 =0rt/Fern

2 = Mehrstufige Dreh-
1.2 Applikation 0 5 5 212 | zahl

3 =PID-Regler

4 = Mehrzweck

5 = Motorpotentiome-
ter

13 Sollwert Mindestfre- 0.00 P14 Hz 0.0 101
quenz

14 Sollwert Hochstfre- P13 320.0 Hy 50.0/

quenz 60.0 102

Beschleunigungszeit

1 0.1 300.0 s 5.0 103

1.6 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104

1.7 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107

0 = Asynchronmotor
1 = Dauermagnetmotor
2 = Reluktanzmotor

1.8 Motortyp 0 2 0 650

Dieser Wert (Un) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.9 Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110 |HINWEIS!

UberprUfen Sie, ob
der Motor in Dreieck-
oder Sternschaltung
angeschlossen ist.

Dieser Wert (fn) kann
dem Typenschild des
Motors entnommen
werden.

1.10 Motornennfrequenz 8.0 320.0 Hz 50/ 60 1M1

Dieser Wert nn kann
dem Typenschild des
Motors entnommen

werden.

1.11 Motornenndrehzahl 24 19200 1/min variiert 112
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Tabelle 18: M1 Schnelleinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Dieser Wert In kann
dem Typenschild des

1.12 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert 113
Motors entnommen
werden.
Dieser Wert kann dem
113 Motor Cos Phi (Leis- 0.30 1.00 variiert 120 Typenschild des
tungsfaktor) Motors entnommen
werden.
1.14 Energieoptimierung 0 1 0 666 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben
el 0 = Keine Aktion
1.15 Identifikation 0 2 0 631 1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung
1.16 ANS START Funkt. 0 1 0 505 0 = Rampe
1 =Fliegender Start
1.17 Stoppfunktion 0 1 0 506 0 = Leerauslauf

1 =Rampe

118 | Automatische Feh- 0 1 0 731 | 0= Gesperrt

lerquittierung 1 =Freigegeben

0 = Keine Aktion

. 1=Alarm
119 Reakt'O”FafleXter' 0 3 2 701 |2 = Fehler (Stopp
nenrenter geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
Reaktion auf Feh- (P3.9.1.13)

1:20 ler:Al-Signal 0 S 0 700 3 = Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle 18: M1 Schnelleinstellungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

1.21 Fernsteuerungsplatz 0 1 0 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung

0 = Festfrequenz 0
1 = Steuertafelsollwert
2 = Feldbus
3=Al1
4 =Al2
5= Al1+AI2
6 = PID-Sollwert
7 = Motorpotentiome-
ter
8 = Joystick-Sollwert
9 = Tippen-Sollwert

_ - 10 = Block-Ausg. 1
eI SOHVVVV:;I A Aus 0 ? 7 17 11 = Block-Ausg.
12 = Block-Ausg.
13 = Block-Ausg.
14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.

1.22

= 0 00 JO0 0O~ WN

0

Der Standardwert ist
von der mit Parameter
1.2 ausgewahlten
Anwendung abhangig.

Steuertafelsollwert, Siehe P1.22.

1.23 Auswahl 0 9 1 121

Feldbussollwert, Siehe P1.22.

1.24 Auswahl 0 9 2 122

0=0bis 10V/0 bis
1.25 Ai1 Sign Bereich 0 1 0 379 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

0=0bis10V/0 bis
1.26 Al2 Signalbereich 0 1 1 390 20 mA

1=2bis 10V / 4 bis 20
mA

1.27 RO1 Funktion 0 61 2 11001 |Siehe P3.5.3.2.1

1.28 RO2 Funktion 0 56 3 11004 |Siehe P3.5.3.2.1
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Tabelle 18: M1 Schnelleinstellungen

Parameter in. . Einheit Beschreibung
1.29 RO3 Funktion 0 56 1 11007 |Siehe P3.5.3.2.1
1.30 AO1 Funktion 0 31 2 10050 |[Siehe P3.5.4.1.1

Tabelle 19: M1.36 Motorpotentiometer

Parameter in. . Einheit Werksein Beschreibung

st.

1361 | RampenzeitMotor- | 5000 | Hz/s 10.0 331
potentiometer

0 = Kein Reset
1312 Motorpptentlometer 0 2 1 367 1 = Reset, sobald
zuricksetzen gestoppt
2 = Reset bei Abschal-
ten der Netzspg.
1.31.2 Festfrequenz 1 P1.3 P1.4 Hz 10.0 105
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2 ASSISTENTEN

2.1 STANDARDANWENDUNGSASSISTENT

Der Anwendungsassistent hilft Ihnen beim Eingeben der anwendungsspezifischen
Basisparameter.

Um den Standardanwendungsassistenten zu aktivieren, setzen Sie auf der Steuertafel den
Wert von Parameter P1.2 Anwendung (ID 212) auf Standard.

HINWEIS!
Wenn Sie den Anwendungsassistenten aus dem Anlaufassistenten heraus starten,
fahrt der Assistent direkt mit Schritt 11 fort.

Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe
Typenschild). PM-Motor
1
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
2 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
3 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild).
Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24 bis 19200 1/min
4 s .
zahl ein (siehe Typenschild).
5 Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert
ein (siehe Typenschild).

Wenn unter ,,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fiir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 7 fort.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein Bereich: 0.3...1.00

é (siehe Typenschild).

7 Stellen Sie den Wert fir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00 bis P3.3.1.2 Hz
frequenz ein.

8 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1 bis 320,00 Hz
frequenz ein.

9 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s

zeit 1 ein.

10 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s

Wahlen Sie einen Steuerplatz, von dem aus Sie die
Start-/Stopp-Befehle geben und den Frequenzsoll- | E/A-Klemmleiste
wert des Umrichters vorgeben. Feldbus

Steuertafel

1

Der Standardanwendungsassistent ist nun abgeschlossen.

2.2 ORT/FERN-ANWENDUNGSASSISTENT

Der Anwendungsassistent hilft Ihnen beim Einstellen der anwendungsspezifischen
Basisparameter.

Um den Ort/Fernanwendungsassistenten zu aktivieren, setzen Sie auf der Steuertafel den
Wert von Parameter P1.2 Anwendung (ID 212) auf Ort/Fern.

HINWEIS!

Wenn Sie den Anwendungsassistenten aus dem Anlaufassistenten heraus starten,
fahrt der Assistent direkt mit Schritt 11 fort.

Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe
Typenschild). PM-Motor
1
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
2 Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
3 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild).
Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24 bis 19200 1/min
4 S .
zahl ein (siehe Typenschild).
5 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert
ein (siehe Typenschild).

Wenn unter ,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 7 fort.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein

Bereich: 0.30...1.00

sollwert des Umrichters vorgeben.

é (siehe Typenschild).

7 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00...P3.3.1.2 Hz
frequenz ein.

8 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1...320,00 Hz
frequenz ein.

9 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s
zeit 1 ein.

10 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s
Wahlen Sie einen Fernsteuerplatz, von dem aus Sie

1 die Start-/Stopp-Befehle geben und den Frequenz- | E/A-Klemmleiste

Feldbus

Wurde E/A-Klemmleiste als Fernsteuerplatz ausgewahlt, wird der ndchste Schritt angezeigt.
Wenn Sie Feldbus auswahlen, fahrt der Assistent direkt mit Schritt 14 fort.

P1.26 Signalbereich Analogeingang 2

12 0 =0 bis 10 V (0 bis 20 mA)
1=2bis 10V (4 bis 20 mA)
Wahlen Sie einen lokalen Steuerplatz, von dem aus
die Start/Stopp-Befehle und der Frequenzsollwert Feldbus
13 gegeben werden, wenn die Ortssteuerung aktivist. | Steyertafel

E/A (B) Klemmleiste

Wurde E/A (B) Klemmleiste als lokaler Steuerplatz ausgewahlt, wird der nachste Schritt
angezeigt. Bei einer anderen Auswahl fahrt der Assistent direkt mit Schritt 16 fort.

14

P1.25 Signalbereich Analogeingang 1

0 =0 bis 10 V (0 bis 20 mA)
1=2bis 10V (4 bis 20 mA)

Der Ort/Fern-Anwendungsassistent ist damit abgeschlossen.

2.3

ANWENDUNGSASSISTENT FUR MEHRSTUFIGE DREHZAHL

Der Anwendungsassistent hilft lhnen beim Eingeben der anwendungsspezifischen
Basisparameter.

Um den Anwendungsassistenten fir mehrstufige Drehzahl zu aktivieren, setzen Sie auf der
Steuertafel den Wert von Parameter P1.2 Anwendung (ID 212) auf Mehrstufige Drehzahl.

HINWEIS!

Wenn der Anwendungsassistent aus dem Anlaufassistenten heraus gestartet wird,
zeigt der Assistent nur die E/A-Konfiguration an.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe
Typenschild). PM-Motor
1
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
2 Stellen Sie den Wert fur P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
3 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild).
Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24 bis 19200 1/min
4 S .
zahl ein (siehe Typenschild).
5 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert
ein (siehe Typenschild).

Wenn unter ,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 7 fort.

6 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein Bereich: 0.30...1.00
(siehe Typenschild).

7 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00...P3.3.1.2 Hz
frequenz ein.

8 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1...320,00 Hz
frequenz ein.

9 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s
zeit 1 ein.

10 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s

Der Anwendungsassistent fur mehrstufige Drehzahl ist damit abgeschlossen.

2.4 ANWENDUNGSASSISTENT FUR PID-REGLER

Der Anwendungsassistent hilft Ihnen beim Eingeben der anwendungsspezifischen
Basisparameter.

Um den PID-Regler-Assistenten zu aktivieren, setzen Sie auf der Steuertafel den Wert von
Parameter P1.2 Anwendung (ID 212) auf PID-Regler.

HINWEIS!

Wenn Sie den Anwendungsassistenten aus dem Anlaufassistenten heraus starten,
fahrt der Assistent direkt mit Schritt 11 fort.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe
Typenschild). PM-Motor
1
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
2 Stellen Sie den Wert fur P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
3 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild).
Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24 bis 19200 1/min
4 S .
zahl ein (siehe Typenschild).
5 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert

ein (siehe Typenschild).

Wenn unter ,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 7 fort.

Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein

Bereich: 0.30...1.00

heit ein.

6 (siehe Typenschild).
7 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00 Hz...P3.3.1.2
frequenz ein.
8 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1...320,00 Hz
frequenz ein.
9 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s
zeit 1 ein.
10 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s
Wahlen Sie den Steuerplatz aus, von dem aus Sie
die Start/Stopp-Befehle geben. E/A-Klemmleiste
1"
Feldbus
Steuertafel
12 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.4 Wahl der Ein- Mehr als eine Auswahl

Wenn Sie etwas anderes als .. %" auswahlen, werden die ndchsten Schritte angezeigt. Wenn
Sie ,.%" auswahlen, fahrt der Assistent direkt mit Schritt 17 fort.
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13 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.5 Anzeigeeinheit |Der Bereich hangt ab von der in Schritt 12
Min. ein. getroffenen Auswahl.
14 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.6 Anzeigeeinheit | Der Bereich hangt ab von der in Schritt 12
Max. ein. getroffenen Auswahl.
15 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.7 Dezimalstellen |Bereich: 0...4
Anzeigeeinheit ein.
Stellen Sie einen Wert fir P3.13.3.3 Riickmeldung 1 |Siehe Tabelle . Einstellungen fir Rickmel-
16 Quellenauswahl ein. dungen” in Kapitel 5.73 Gruppe 3.13: PID-Reg-
ler

Wenn Sie ein Analogeingangssignal auswahlen, sehen Sie Schritt 18. Bei einer anderen

Auswahl fahrt der Assistent direkt mit Schritt 19 fort.

Stellen Sie den Signalbereich fiir den Analogein-

17 gang ein. 0 =0 bis 10 V/ 0 bis 20 mA
1=2bis 10V / 4 bis 20 mA
Stellen Sie den Wert fiir P3.13.1.8 Invert.Reg.Abw.
18 (Invertierte Regelabweichung) ein. 0 = Normal
1 =Invertiert
19 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.3.3 Einstellwert- Siehe Tabelle ..Einstellwerte” in Kapitel 5.13

quelle Auswahl ein.

Gruppe 3.13: PID-Regler

Wenn Sie ein Analogeingangssignal auswahlen, sehen Sie Schritt 21. Bei einer anderen

Auswahl fahrt der Assistent direkt mit Schritt 23 fort.

Wenn Sie Einstellwert Steuertafel 1 oder Einstellwert Steuertafel 2 als Wert auswahlen, fahrt
der Assistent direkt mit Schritt 22 fort.

Stellen Sie den Signalbereich fiir den Analogein-

20 gang ein. 0=0bis 10V /0 bis 20 mA
1=2bis 10V /4 bis 20 mA
Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.2.1 (Einstellwert Hangt ab von dem in Schritt 20 eingestellten
21 Steuertafel 1) und P3.13.2.2 (Einstellwert Steuerta- |Bereich.
fel 2) ein.
Verwendung der Sleep-Funktion
22 0 = Nein
1=Ja

Wenn Sie in Schritt 22 Ja wahlen, sehen Sie die nachsten drei Schritte. Wenn Sie Nein
wahlen, wird der Assistent beendet.
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23 Stellen Sie den Wert fur P3.34.7 Einstellwert Sleep- |Bereich: 0,00 bis 320,00 Hz
Frequenz ein.
2% Stellen Sie den Wert fir P3.34.8 Sleep-Verzdogerung |Bereich: 0 bis 3000 s
1 ein.
25 Stellen Sie den Wert fur P3.34.9 Wakeup-Pegel ein. |Der Wertebereich hangt von der ausgewahl-
ten Anzeigeeinheit ab.

Der PID-Regler-Assistent ist nun abgeschlossen.

2.5 MEHRZWECK-ANWENDUNGSASSISTENT

Der Anwendungsassistent hilft lhnen beim Eingeben der anwendungsspezifischen
Basisparameter.

Um den Mehrzweck-Anwendungsassistenten aktivieren, setzen Sie auf der Steuertafel den
Wert von Parameter P1.2 Anwendung (ID 212) auf Mehrzweck.

HINWEIS!

Wenn Sie den Anwendungsassistenten aus dem Anlaufassistenten heraus starten,
fahrt der Assistent direkt mit Schritt 11 fort.

Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe
Typenschild). PM-Motor
1
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
2 Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
3 Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild].
Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24 bis 19200 1/min
4 S .
zahl ein (siehe Typenschild).
5 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert
ein (siehe Typenschild).

Wenn unter ,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 7 fort.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein Bereich: 0.30...1.00

é (siehe Typenschild).

7 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00...P3.3.1.2 Hz
frequenz ein.

8 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1...320,00 Hz
frequenz ein.

9 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s

zeit 1 ein.

10 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s

Wahlen Sie einen Steuerplatz, von dem aus Sie die
Start-/Stopp-Befehle geben und den Frequenzsoll- | E/A-Klemmleiste

" wert des Umrichters vorgeben. Feldbus

Steuertafel

Der Mehrzweck-Anwendungsassistent ist damit abgeschlossen.

2.6 MOTORPOTENTIOMETER-ANWENDUNGSASSISTENT

Der Anwendungsassistent hilft Ihnen beim Einstellen der anwendungsspezifischen
Basisparameter.

Um den Motorpotentiometer-Anwendungsassistenten zu aktivieren, setzen Sie auf der
Steuertafel den Wert von Parameter P1.2 Anwendung (ID 212) auf Motorpotentiometer.

HINWEIS!

Wenn Sie den Anwendungsassistenten aus dem Anlaufassistenten heraus starten,
fahrt der Assistent direkt mit Schritt 11 fort.

Stellen Sie den Wert fiir P3.1.2.2 Motortyp ein (siehe
Typenschild). PM-Motor
1
Asynchronmotor
Reluktanzmotor
2 Stellen Sie den Wert fir P3.1.1.1 Motornennspan- Bereich: variiert
nung ein (siehe Typenschild).
3 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.2 Motornennfre- Bereich: 8,00 bis 320,00 Hz
quenz ein (siehe Typenschild).
Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.3 Motornenndreh- Bereich: 24 bis 19200 1/min
4 S .
zahl ein (siehe Typenschild).
5 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.4 Motornennstrom Bereich: variiert
ein (siehe Typenschild).

Wenn unter ,Motortyp” die Option Asynchronmotor ausgewahlt wurde, wird der nachste
Schritt angezeigt. Falls PM-Motor ausgewahlt wurde, wird fir den Parameter P3.1.1.5 Motor
Cos Phi der Wert 1,00 eingestellt, und der Assistent fahrt direkt mit Schritt 7 fort.
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6 Stellen Sie den Wert fiir P3.1.1.5 Motor Cos Phi ein Bereich: 0.30...1.00
(siehe Typenschild).

7 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.1 Sollwert Mindest- |Bereich: 0,00...P3.3.1.2 Hz
frequenz ein.

8 Stellen Sie den Wert fiir P3.3.1.2 Sollwert Hochst- Bereich: P3.3.1.1...320,00 Hz
frequenz ein.

9 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.2 Beschleunigungs- |Bereich: 0,1 bis 300,0 s
zeit 1 ein.

10 Stellen Sie den Wert fiir P3.4.1.3 Bremszeit 1 ein. Bereich: 0,1 bis 300,0 s

1 Stellen Sie einen Wert fiir P1.36.1 Rampenzeit Bereich: 0,1 bis 500,0 Hz/s
Motorpotentiometer ein.
Stellen Sie einen Wert fiir P1.36.2 Motorpotentio-
meter zuricksetzen ein. 0 = Kein Reset

12 1 = Stopp-Status

2 = Abgeschaltet

Der Motorpotentiometer-Anwendungsassistent ist damit abgeschlossen.

2.7

MULTI-PUMP-ASSISTENT

Sie konnen den Multi-Pump-Assistenten aufrufen, indem Sie im Schnelleinst.-Meni
Aktivieren fir Parameter B1.1.3 wahlen. Dieser Assistent geht davon aus, dass Sie den PID-
Regler im Modus ,.eine Riickmeldung/ein Einstellwert” verwenden. Der Standard-
Steuerplatz ist E/A A und die Standard-Anzeigeeinheit %.

Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.4 Wahl der Ein-
heit ein.

Mehr als eine Auswahl

Wenn Sie etwas anderes als ., %" auswahlen, werden die nachsten Schritte angezeigt. Wenn
Sie ,.%" auswahlen, fahrt der Assistent direkt mit Schritt 5 fort.

2 Stellen Sie einen Wert fir P3.13.1.5 Anzeigeeinheit  |variiert
Min. ein.
3 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.6 Anzeigeeinheit |variiert
Max. ein.
4 Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.1.7 Dezimalstellen |[0...4
Anzeigeeinheit ein.
Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.3.3 Riickmeldung 1 |Siehe Tabelle . Einstellungen fiir Riickmel-
5 Quellenauswahl ein. dungen” in Kapitel 5.13 Gruppe 3.13: PID-Reg-
ler.

Wenn Sie ein Analogeingangssignal auswahlen, sehen Sie Schritt 6. Bei einer anderen
Auswahl fahrt der Assistent direkt mit Schritt 7 fort.
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Stellen Sie den Signalbereich fiir den Analogein-
gang ein. 0=0bis 10V /0 bis 20 mA

6 1=2bis 10V /4 bis 20 mA

Siehe Tabelle ,Analogeingédnge” in Kapitel
5.5 Gruppe 3.5: E/A-Konfiguration.

Stellen Sie den Wert fiir P3.13.1.8 Invert.Reg.Abw.
7 (Invertierte Regelabweichung] ein. 0 = Normal
1 = Invertiert

Stellen Sie einen Wert fiir P3.13.2.6 Einstellwert- Siehe Tabelle ,Einstellwerte” in Kapitel 5.13
quelle 1 Auswahl ein. Gruppe 3.13: PID-Regler.

Wenn Sie ein Analogeingangssignal auswahlen, sehen Sie Schritt 9. Bei einer anderen
Auswahl fahrt der Assistent direkt mit Schritt 11 fort.

Wenn Sie eine der Optionen Einstellwert Steuertafel 1 oder Einstellwert Steuertafel 2
auswahlen, springt der Assistent direkt zu Schritt 10.

Stellen Sie den Signalbereich fiir den Analogein-
gang ein. 0=0bis 10 V/ 0 bis 20 mA

9 1=2bis 10V/ 4 bis 20 mA

Siehe Tabelle .Analogeingdnge” in Kapitel
5.5 Gruppe 3.5: E/A-Konfiguration.

Stellen Sie einen Wert fir P3.13.2.1 (Einstellwert variiert
10 Steuertafel 1) und P3.13.2.2 (Einstellwert Steuerta-
fel 2) ein.

Verwendung der Sleep-Funktion

1" Nein
Ja

Wenn Sie in Schritt 11 Ja wahlen, sehen Sie die nachsten 3 Schritte.
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12 Stellen Sie den Wert fur P3.13.5.1 Einstellwert 0,00 bis 320,00 Hz
Sleep-Frequenz 1 ein.
13 Stellen Sie den Wert fiir P3.13.5.2 Sleep-Verzoge- 0 bis 3000 s
rung 1 ein.
14 Stellen Sie den Wert fiir P3.13.5.6 Wakeup-Pegel 1 Der Wertebereich hangt von der ausgewahl-
ein. ten Anzeigeeinheit ab.
15 Stellen Sie den Wert fir P3.15.1 Anzahl Motoren 1...6
ein.
Stellen Sie den Wert fur P3.15.2 Interlock-Funktion
16 ein. 0 = Nicht verwendet
1 = Freigegeben
Stellen Sie den Wert fur P3.15.4 Autowechsel ein.
17 0 = Gesperrt
1 =Freigegeben

Wenn Sie die Autowechsel-Funktion aktivieren, werden die nachsten 3 Schritte angezeigt.
Wenn Sie die Autowechsel-Funktion nicht verwenden, springt der Assistent direkt zu Schritt

21.

Stellen Sie den Wert fiir P3.15.3 FU einbeziehen ein.

18 0 = Gesperrt

1 = Freigegeben

19 Stellen Sie den Wert fiir P3.15.5 Autowechselinter- 10,0 bis 3000,0 h
vall ein.

20 Stellen Sie den Wert fir P3.15.6 Autowechsel ein: 0,00 bis 50,00 Hz
Frequenz Grenze

21 Stellen Sie den Wert fiir P3.15.8 Bandbreite ein. 0...100%

22 Stellen Sie den Wert fiir P3.15.9 Bandbreitenverzo- |0 bis 3600 s
gerung ein.

Anschlieend zeigt das Display die Konfiguration der Digitaleingange und Relaisausgange
an, die von der Anwendung automatisch vorgenommen wird. Notieren Sie sich diese Werte.
Diese Funktion ist im Text-Display nicht verfiigbar.

2.8 BRAND-MODUS-ASSISTENT

Sie konnen den Band-Modus-Assistenten aufrufen, indem Sie im Schnelleinst.-MenU
Aktivieren fir Parameter B1.1.4 wahlen.

ACHTUNG!

VAN

Bevor Sie fortfahren, lesen Sie bitte erst die Informationen zu Kennwort- und
Garantieproblemen in Kapitel 70.78 Brand-Modus.
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Stellen Sie den Wert fiir P3.17.2 Brand-Modus-Fre-
quenzquelle ein.

Mehr als eine Auswahl

Wenn Sie einen anderen Wert als Brand-Modus-Frequenz wahlen, springt der Assistent direkt
zu Schritt 3.

Stellen Sie den Wert fiir P3.17.2 Brand-Modus-Fre-
quenz ein.

8,00 Hz bis P3.3.1.2 (Sollwert Hochstfre-
quenz)

Soll das Signal beim Offnen oder beim SchlieBen
des Kontakts aktiviert werden?

0 = Offener Kontakt
1 = Geschlossener Kontakt

Stellen Sie einen Wert fiir die Parameter P3.17.4
Brand-Modus-Aktivierung bei OFFNEN und P3.17.5
Brand-Modus-Aktivierung bei SCHLIESSEN ein.

Wahlen Sie einen Digitaleingang zur Aktivie-
rung des Brand-Modus. Siehe auch Kapitel
10.6.1 Programmieren von Digital- und Analo-
geingdngen.

Stellen Sie den Wert fiir P3.17.6 Brand-Modus riick-
warts ein.

Wahlen Sie einen Digitaleingang zur Aktivie-
rung der Riickwartsrichtung im Brand-
Modus.

Digln Slot0.1 = VORWARTS
Digln Slot0.2 = RUCKWARTS

Stellen Sie einen Wert fiir P3.17.1 Brand-Modus-
Kennwort ein.

Legen Sie ein Kennwort zum Aktivieren der
Brand-Modus-Funktion fest.

1234 = Testmodus aktivieren
1002 = Brand-Modus aktivieren
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3 BENUTZERSCHNITTSTELLEN

3.1 NAVIGATION AUF DEM TASTENFELD

Die Daten des Frequenzumrichters sind in Menis und Untermendus unterteilt. Verwenden Sie
fir die Navigation zwischen den Meniis die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH UNTEN auf dem
Tastenfeld. Dricken Sie die OK-Taste, um eine Gruppe oder ein Element aufzurufen.
Driicken Sie die Taste BACK/RESET, um zur vorherigen Ebene zuriickzukehren.

Auf dem Display wird Ihnen die aktuelle Position im Menl angezeigt, z. B. M3.2.1. AuBerdem
wird lhnen der Name der Gruppe oder des Elements der aktuellen Position angezeigt.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 67

BENUTZERSCHNITTSTELLEN

apoosbuebnz z'8IN

addnibispusmuy
T'8I

uaddnub
-lspusmuy QN

bunfebaiuadwng
TZENW

uajlloAe-
LW

S5y SUISIUBUOS
0C €

BUNZISUJOA J0I0|
8T EW

N4 P SWeN L9

dnspeg-1ojoweleq

SNPOW-puelg /T EW

I3[Jezsbunyiepn
9T'EN

_r_mzsummm__m "|I93sulziazinuag dwnd-I}INW ST'EW usjepsnqpiad ¢T°¢W
T°9I 9N 19boyY-ald 3 Js[yezsbunyiepn
YT EW IT°CIW
S8-SY 8°'SW 19|694-AlId €T'SIW dwnd-nINnW 0T ¢
[24e13N31S /'S UosuoIp{unyaur]] 49]]043U0D) dId IX3
. . ZTEW 6°Ci
jsuig cc_wmoc:pm._m.._ SN PESE]VER 19|boyg-ald
9'SW aydsnewoliny 0T SN 8'CIN
1yn3ivzayd3a S'SI usuoIPunjZInyos usuoiPungduwl]]
e 6'E LTI
3'a’D '1d13s
'S SI9 Z'SIN 24demp.leH usbunyoemiaqgn 8 €W Emu_w;;m_\mw._.umxm
SJeMpieH Uc:HM\_M pun <m\em,__ bunpus|gsne-ba.d obuebuly “jeledwal]]
5 L'EN SCW
unupionzuale
0JUI-34eMUOS 9 H A P %mm__u V/3 ¥ 2
JBIUBZqIIRIsdny UoReINbLUOX-v/3 siseg £'ZW
S'PI S'EN )
. Uoswolg gy Uoduwiey .
Ja|yezawesan 4y b EI SAINpUaIl C'CIN
Jayoladsaayad £ yIN OMBM||0S €°EN Joyuownniy T°zwW| |1OHUOW TW
uaJanb I3jya4 jsui3-ddols/Hels
YW IEYTE) CENW ("109[es ddy “Z°1d Uo uabunjjo1s
131Ya4 SAIPIY T bW -19ds131ya4 mc:__wumc_EOwo_\,_ ..wuth_‘“m..Mn_ spuadap pcwuc.ouv -uId|IduUYds
vIN T°EW SPJIeZIM T'TIW INW
snuawJajun nuawjldneH snuawJaun nuawijdneH snuawJaun nuawidneH

Abb. 16: Die Meniistruktur des Frequenzumrichters
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3.2 VERWENDUNG DES GRAFIK-DISPLAYS

PPPP P

STo’P|C’j| RE//\DY| / |’ 110

MaW ﬁ
G ID: M1 /@
Quick Setup

( 17

= Monitorw
(5 )/

= Parameters
(12 )
Abb. 17: Das Hauptmenli des Grafik-Displays
A. Das erste Statusfeld: STOPP/BETRIEB F. Das Positionsfeld: ID-Nummer des

B. Die Drehrichtung Parameters und aktuelle Position im

C. Das zweite Statusfeld: BEREIT/NICHT Meni
BEREIT/FEHLER G. Aktivierte Gruppe oder aktiviertes

D. Das Alarmfeld: ALARM/- Element: mit OK aufrufen

E. Der Steuerplatz: PC/EA/STEUERTAFEL/  H. Anzahl der Elemente in der betreffenden
FELDBUS Gruppe

3.2.1 BEARBEITEN DER WERTE

Das Grafik-Display bietet zwei verschiedene Moglichkeiten zur Bearbeitung der Werte eines
Elements.

Normalerweise konnen Sie nur einen Wert pro Parameter einstellen. Treffen Sie eine
Auswahl aus einer Liste von Textwerten oder aus einem Bereich von Zahlenwerten.

ANDERN DES TEXTWERTS EINES PARAMETERS

1 Suchen Sie den Parameter mit Hilfe der

Pfeiltasten. STOP‘G READY‘ ‘ /0
|:—| Start / Stop Setup
ID:172 M3.2.1

,i, Rem Control Place
. I/0 Control

000

KeypadStopButton

Start Function
Ramping

[ele]e]
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2 Dricken Sie zweimal die OK-Taste oder einmal die
Pfeiltaste NACH RECHTS, um in den
Bearbeitungsmodus zu wechseln.

3 Stellen Sie den neuen Wert mithilfe der Pfeiltasten
NACH OBEN/NACH UNTEN ein.

4 Bestatigen Sie die Anderung mit OK. Dricken Sie
die Taste BACK/RESET, um die Anderung zu
verwerfen.

BEARBEITEN DER ZAHLENWERTE

1 Suchen Sie den Parameter mit Hilfe der
Pfeiltasten.

2 Wechseln Sie in den Bearbeitungsmodus.
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stor|(J] ReADY | | o

= Rem Control Place

ID: M3.2.1

@ Add to favourites

stor| (] ReADY | | o

= Rem Control Place

ID: M3.2.1

FieldbusCTRL

I/0 Control

<>

stop| (] READY | | o
D Frequency Ref
1D:101 P3.3.1.1
g.i. MaxFreqReference |
o 0.00 Hz
MinFreqReference
50.00 Hz
8.i. PosFreqRefLimit
© 320.00 Hz
stop| (G| READY | B
o MinFregReference
1D:101 P3.3.1.1
N N s
v — 0.00 Hz —
RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz




VACON - 70 BENUTZERSCHNITTSTELLEN

3 Wenn Sie einen Zahlenwert bearbeiten wollen,

springen Sie mit den Pfeiltasten NACH LINKS/ sTop| G| ReADY | | wo
NACH RECHTS von Ziffer zu Ziffer. Andern Sie die MinFreqReference
Ziffern mithilfe der Pfeiltasten NACH OBEN/NACH ° Ib:101 P3.3.1.1
UNTEN. A N
\4 — 00.00 Hz
2 BN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz
4  Bestatigen Sie die Anderung mit OK. Driicken Sie
die Taste BACK/RESET, um die Anderung zZu STOP‘G READY ‘ ‘ o
verwerfen und zur vorherigen Ebene MinFreqReference
zurtickzukehren. Ib:101 P3.3.1.1
A N s
\% —11.00 Hz—
2 RN
Min: 0.00Hz
Max: 50.00Hz

AUSWAHLEN VON MEHR ALS EINEM WERT

Bei einigen Parametern konnen Sie mehr als einen Wert auswahlen. Markieren Sie fir jeden
erforderlichen Wert ein Kontrollkastchen.

1 Suchen Sie den Parameter. Wenn eine
Kontrollkastchen-Auswahl maglich ist, sehen Sie STOP‘G READY ‘ ‘ o
ein entsprechendes Symbol im Display. Iil

Interval 1
ID:1466 P3.12.1.3

ON Time 00:00:00
OFF Time 00:00:00

I
0 «
\@

A. Symbol fir Kontrollkastchen-
Auswahl
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2 Verwenden Sie fiir die Navigation in der Werteliste
die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH UNTEN. stop| (] ReADY | | wo

8;i. Days
o ID: M 3.12.1.3.1

Monday

[ ] Tuesday
Wednesday

|| Thursday

Friday

3 Um einen Wert zu |hrer Auswahl hinzuzufiigen,
markieren Sie das nebenstehende Kastchen mit STOP‘G READY ‘ ‘ Vo
der Pfeiltaste NACH RECHTS. Days

ID: M 3.12.1.3.1

Monday

[ ] Tuesday
Wednesday

|| Thursday

Friday

3.2.2 QUITTIEREN VON FEHLERN

Um einen Fehler zu quittieren, konnen Sie entweder die RESET-Taste oder den Parameter
.Fehl.quittieren” verwenden. Siehe hierzu die Anleitung in 71.7 Anzeige eines Fehlers.

3.2.3 FUNCT-TASTE
Die FUNCT-Taste verfligt tiber vier Funktionen:

*  Schnellzugriff auf die Steuerungsseite

« einfacher Wechsel zwischen den Steuerpldtzen ,.Ort” und ,,Fern”
« Andern der Drehrichtung

« schnelles Andern eines Parameterwerts

Die Auswahl des Steuerplatzes entscheidet dariiber, woher der Frequenzumrichter die
Start- und Stopp-Befehle erhalt. Fir jeden Steuerplatz gibt es einen eigenen Parameter zur
Wahl der Frequenzsollwert-Quelle. Der lokale Steuerplatz ist immer die Steuertafel. Als
Fernsteuerungsplatz kdnnen Sie E/A oder Feldbus festgelegen. Der aktuelle Steuerplatz
wird in der Statuszeile des Displays angezeigt.

Als Fernsteuerungsplatze konnen Sie E/A A, E/A B und Feldbus verwenden. E/A A und
Feldbus haben die niedrigste Prioritat. Die Auswahl des Fernsteuerungsplatzes erfolgt tiber
P3.2.1. E/A B kann die Fernsteuerungsplatze E/A A und Feldbus mit einem Digitaleingang
umgehen. Die Auswahl des Digitaleingangs erfolgt Giber P3.5.1.7 ,Steuerplatz E/A B
erzwingen”.

Zur lokalen Steuerung wird immer die Steuertafel als Steuerplatz verwendet. Die lokale
Steuerung hat eine hohere Prioritat als die Fernsteuerung. Daher wechselt der Steuerplatz
beispielsweise auch dann zu , Steuertafel”, wenn eine Umgehung tiber Parameter P3.5.1.7
via Digitaleingang stattgefunden hat (wahrend ,Fern” eingestellt ist), sobald ,Ort” gewahlt
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wird. Verwenden Sie die FUNCT-Taste oder P3.2.2 ,.,0rt/Fern”, um zwischen lokaler und

Fernsteuerung zu wechseln.

ANDERN DES STEUERPLATZES

1 Drucken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur
die Taste FUNCT.

2 Navigieren Sie mit den Pfeiltasten NACH OBEN/
NACH UNTEN zum Auswahlmenii ,,Ort/Fern”.
Dricken Sie auf OK.

3 Wahlen Sie nun mit den Pfeiltasten NACH OBEN/
NACH UNTEN zwischen lokaler und

Fernsteuerung. Bestatigen Sie |hre Auswahl mit
OK.

4 Wurde allerdings der Fernsteuerungsplatz zu ,.0rt”

(Steuertafel) geandert, werden Sie zur
Sollwerteinstellung Uber die Steuertafel
aufgefordert.

STOP \ (j READY \ \ Keypad

Main Menu
ID: M1l

Monitor

(12)

Y Parameters

Di(aggo)s tics

stor| (G| ReADY | | Keypad

8,i. Choose action
o ID:1805

Change direction
Control page

Local/Remote ¢

STOP‘G READY \ ‘Keypad
Local/Remote
L] ID:211
Local
Remote ¢
STOP‘G READY \ \ e

Main Menu
ID: M1l

® Monitor
EII (12 )

Y Parameters
lil (21)
= Diagnostics

Nachdem Sie Ihre Auswahl getroffen haben, kehrt das Display zu der Position zurtick, an der

Sie sich vor Dricken der FUNCT-Taste befanden.
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AUFRUFEN DER STEUERUNGSSEITE
Die wichtigsten Werte lassen sich leicht auf der Steuerungsseite tiberwachen.
1 Dricken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur
die Taste FUNCT. stop| (G| READY o
c) Main Menu
ID: M1
= Monitor
(12 )
o Parameters
(21)
e Diagnostics
2  Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH
UNTEN, um die Steuerungsseite auszuwahlen. STOP|C| READY | Keypad
Bestatigen Sie Ihre Auswahl mit OK. Die o7 Choose action
Steuerungsseite wird geoffnet. . 1D:1805
Change direction
Control page
Local/Remote ¢
3 Wenn Sie den lokalen Steuerplatz und die
Sollwerteinstellung iiber die Steuertafel stor| (] READY | Keypad
verwenden, kdnnen Sie P3.3.1.8 ,St.tafelsollwert” H‘ Keypad Reference
mit der OK-Taste bestatigen. ID: 184
A
Y 0.00Hz

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current

Motor Power

0.00A 0.00%
4 Andern Sie die Ziffern mithilfe der Pfeiltasten
NACH OBEN/NACH UNTEN. Bestitigen Sie die stop| (G| ReADY | Keypad
Anderung mit OK. H‘ Keypad Reference
ID: 168
A N
v — 0.00Hz —

/ N\

Output Frequency Motor Torque

0.00Hz 0.00%

Motor Current

Motor Power

0.00A 0.00%

Weitere Informationen zur Sollwerteinstellung Uber die Steuertafel finden Sie in 5.3 Gruppe
3.3: Referenzen. Wenn andere Steuerplatze oder Sollwerte verwendet werden, wird der
Frequenzsollwert angezeigt. Dieser kann nicht verandert werden. Die anderen Werte auf der
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Seite sind Betriebsdaten. Sie konnen eine Auswahl der hier angezeigten Werte treffen (siehe
hierzu die Anleitung in 4.1.7 Multimonitor).

ANDERN DER DREHRICHTUNG

Die Drehrichtung des Motors lasst sich mit der FUNCT-Taste schnell andern.

HINWEIS!
Der Befehl ,,Richtung dndern” ist im Meni nur dann verfiigbar, wenn der

Steuerplatz ,.Ort” ausgewahlt wurde.
1 Dricken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur

die Taste FUNCT. stor|(G| READY o

Main Menu

G ID: M1

= Monitor

(7)

Parameters

8%] (15

Diagnostics

(6)

2 Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH

UNTEN, um die Option ,Richtung andern” RUN |C| READY | |Keypad
auszuwahlen. Driicken Sie auf OK. Choose action
ID:1805

Change direction
Control page y

Local/Remote
3 Legen Sie eine neue Drehrichtung fest. Die aktuelle
Drehrichtung blinkt. Driicken Sie auf OK. RUN |C| READY | |Keypad
o Choose action
8ril ID:1805
Reverse

Torward 'y

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




BENUTZERSCHNITTSTELLEN VACON - 75

4 Die Drehrichtung andert sich sofort. Das

Pfeilsymbol im Statusfeld des Displays andert sich STOF(D ) READY I/0

ebenfalls. c} N Main Men::l
Mc:n:i';t?r
Pa(.rirgei):ers
D:‘.agn)ostics

DIE SCHNELLBEARBEITUNGSFUNKTION

Mit der Schnellbearbeitungsfunktion kénnen Sie durch Eingabe der Parameternummer
schnell auf den gewilinschten Parameter zugreifen.

1 Dricken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur
die Taste FUNCT.

2 Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH
UNTEN, um die Option ,Schnellbearbeitung” zu
wahlen, und bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.

3 Geben Sie nun die ID-Nummer des Parameters
oder Betriebswerts ein, auf den Sie zugreifen
mochten. Bestatigen Sie mit OK. Der gewtiinschte
Parameter/Betriebswert erscheint auf dem Display
im Bearbeitungs-bzw. Uberwachungsmodus.

3.2.4 KOPIEREN DER PARAMETER

HINWEIS!
Diese Funktion ist nur im Grafik-Display verfligbar.

Bevor Sie Parameter von der Steuertafel auf den Umrichter libertragen, missen Sie den
Umrichter stoppen.

KOPIEREN DER PARAMETER EINES FREQUENZUMRICHTERS

Mit dieser Funktion kdnnen Sie Parameter von einem Umrichter auf einen anderen
ubertragen.

1 Speichern Sie die Parameter auf der Steuertafel.

2 Trennen Sie die Steuertafel vom Umrichter und
schlieflen Sie sie an einem anderen Umrichter an.

3 Laden Sie die Parameter mit dem Befehl ,Von StT
laden™ auf den neuen Umrichter herunter.
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SPEICHERN DER PARAMETER AUF DER STEUERTAFEL

1 Gehen Sie zum Meni ,Benutzereinstellungen®.

STOP | G] READY Keypad

o Main Menu
ID: M6
= I/0 and Hardware
o

( )
= User settings
Cay ¢

@ Favourites
(0)

2  Gehen Sie in das Untermenti ,,Parameter-Backup™.

STOP | G] READY Keypad

User settings
K Ty ue.5

Language selection
Q
[¢]

English
I—i—l Parameter backup
(7))
Q Drive name
) Drive
3 Wihlen Sie mit den Pfeiltasten NACH OBEN/NACH
UNTEN eine Funktion aus. Bestatigen Sie die STOP|C| READY Keypad
Auswahl mit OK. m Parameter backup
ID: M6.5.1

Restore factory defaults
[e]

Save to keypad
[¢]

Restore from keypad

Mit dem Befehl ,Werkseinstell.” werden die werkseitig vorgenommenen
Parametereinstellungen wiederhergestellt. Mit dem Befehl , Zur StT.speichrn™ kdnnen Sie
alle Parameter auf die Steuertafel kopieren. Mit dem Befehl ,Von StT laden” werden alle
Parameter von der Steuertafel auf den Frequenzumrichter kopiert.

3.2.5 PARAMETERVERGLEICH

Mit dieser Funktion konnen Sie den aktuellen Parametersatz mit einem dieser vier
Parametersatze vergleichen:

« Satz 1(P6.5.4 ParSatz1 speichern]

« Satz 2 (P6.5.6 ParSatz2 speichern)

« Standardparameter (P6.5.1 Werkseinstell.)

»  Der Steuertafelparametersatz (P6.5.2 Zur StT.speichrn])
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Weitere Informationen zu diesen Parametern in Tabelle 119 Parameter flir ,Parameter-
Backup”“im Menii ,Benutzereinstellungen”.

HINWEIS!

Wenn Sie den Parametersatz, mit dem Sie den aktuellen Satz vergleichen mochten,

nicht gespeichert haben, erscheint im Display die Meldung Vergleich fehlgeschlagen.
VERWENDUNG DER FUNKTION ,,PARAMETERVERGLEICH"

1 Gehen Sie im Menii ,.Benutzereinstellungen™ zum
Menipunkt ,Parametervergleich”.

STOP|C| READY II0
== User Settings
ID: M6.6

Language Selection
= English

El Parameter Backup

(7)
(4)

STOP|C| READY | /0
Ilz)?rameter C::Eire

@ Active set-Set 1

2 Wahlen Sie ein Paar von Parametersatzen aus.
Bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.

E‘ Active set-Set 2

El Active set-Defaults

3 Wahlen Sie die Option , Aktiv" und bestatigen Sie

mit OK. stor| (G| Rerpy [ o
Active set-Set 1
El ID: M6.6.1

@ Active
@ Help

(7) Add to Favourites
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4 Vergleichen Sie die aktuellen Parameterwerte mit
den Werten des Vergleichssatzes. STOP|G| READY /0

Active set-Set 1
m ID:113

Motor Nom Currnt

Motor Cos Phi

EETS

Aktueller Parameterwert
Wert des Vergleichssatzes
Aktueller Parameterwert
Wert des Vergleichssatzes

oWy

3.2.6 HILFETEXTE

Im Grafik-Display konnen Sie Hilfetexte zu vielen Themen anzeigen lassen. Zu jedem
Parameter gibt es einen Hilfetext.

AuBerdem stehen Hilfetexte zu Fehlern, Warnungen (,Alarmen”) und zum Anlaufassistenten
zur Verflgung.

HILFETEXTE LESEN

1 Suchen Sie das Element, tUber das Sie etwas lesen

mochten. stor|(G| READY | o
El Digital Inputs
ID:403 M3.5.1.1

Ctrl Signal 1 A

Q00
-}

Ctrl Signal 2 A

000

Ctrl Signal 1 B
[¢]

2 Wahlen Sie mit den Pfeiltasten NACH OBEN/NACH

UNTEN die Option ,Hilfe" aus. stor|(G] READY o
— Ctrl signal 1 A
ID:403 M3.5.1.1
Edit

@ Add to favourites
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3 Rufen Sie den Hilfetext mit OK auf.

STOP|C| READY II0
Ctrl signal 1 A
@ ID:403 M3.5.1.1

Start Signal 1 for control Place
I/0 A. Start Signal 1
functionality chosen with I/O A
Logic in Start/Stop Setup Menu.

HINWEIS!
Die Hilfetexte sind immer auf Englisch.

3.2.7 VERWENDUNG DES MENUS ,FAVORITEN"

Wenn Sie dieselben Elemente ofter verwendenﬂ, konnen Sie sie zu lhren Favoriten
hinzufligen. Sie konnen Parametersatze oder Uberwachungssignale aus allen
Steuertafelmentis zusammenstellen.

Weitere Informationen zur Verwendung des Menis .. Favoriten” finden Sie in Kapitel 8.2
Favoriten.

3.3 VERWENDUNG DES TEXT-DISPLAYS

Sie konnen als Benutzerschnittstelle auch die Steuertafel mit Text-Display verwenden. Das
Text-Display und das Grafik-Display bieten nahezu dieselben Funktionen. Einige Funktionen
sind nur im Grafik-Display verfiigbar.

Das Display zeigt den Status on Motor und Frequenzumrichter an. Es zeigt auch
Betriebsfehler des Motors und des Umrichters an. Auf dem Display wird lhnen die aktuelle
Position im Menu angezeigt. AuBerdem wird Ilhnen der Name der Gruppe oder des Elements
der aktuellen Position angezeigt. Wenn der Text zu lang ist, lauft er automatisch durch das
Display.
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o

READY STOP ALARM FAULT

A @
HV'-V

—©

FWD REV 110 KEYPAD BUS

R

Abb. 18: Das Hauptmenii des Text-Displays

A. Die Statusanzeigen D. Die aktuelle Position im Meni
B. Die Alarm- und Fehleranzeigen E. Die Steuerplatzanzeigen
C. Der Name der Gruppe oder des F. Die Drehrichtungsanzeigen

Elements der aktuellen Position

3.3.1 BEARBEITEN DER WERTE

ANDERN DES TEXTWERTS EINES PARAMETERS
Gehen Sie zum Einstellen eines Parameterwertes folgendermafien vor:

1 Suchen Sie den Parameter mit Hilfe der

Pf .lt t READY RUN STOP ALARM FAULT

elttasten. A A
CTﬂUT/lTHI
310917 231 1Jr-

v
FWD  REV /0O KEYPAD  BUS
2 Gehen Sie in den Bearbeitungsmodus und driicken
. READY  RUN STOP ALARM FAULT
Sie auf OK. A

I M :ﬂ1 I
rsl"m Lorrirgy

Il
L

v

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

\
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3 Stellen Sie den neuen Wert mithilfe der Pfeiltasten READY  RON Sor  ALARM  FAULT

NACH OBEN/NACH UNTEN ein. A‘\ A i /
I/ FOnTor
17 1 ' iy

/17 |
L

v v

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS

4 Bestitigen Sie die Anderung mit OK. Driicken Sie
die Taste BACK/RESET, um die Anderung zu
verwerfen und zur vorherigen Ebene
zurlickzukehren.

BEARBEITEN DER ZAHLENWERTE

1 Suchen Sie den Parameter mit Hilfe der
Pfeiltasten.
2 Wechseln Sie in den Bearbeitungsmodus.

3 Springen Sie mit den Pfeiltasten NACH LINKS/
NACH RECHTS von Ziffer zu Ziffer. Andern Sie die
Ziffern mithilfe der Pfeiltasten NACH OBEN/NACH
UNTEN.

4 Bestitigen Sie die Anderung mit OK. Driicken Sie
die Taste BACK/RESET, um die Anderung Zu
verwerfen und zur vorherigen Ebene
zuriickzukehren.

3.3.2 QUITTIEREN VON FEHLERN

Um einen Fehler zu quittieren, konnen Sie entweder die RESET-Taste oder den Parameter
.Fehl.quittieren” verwenden. Siehe hierzu die Anleitung in 71.7 Anzeige eines Fehlers.

3.3.3 FUNCT-TASTE
Die FUNCT-Taste verfligt tUber vier Funktionen:

*  Schnellzugriff auf die Steuerungsseite

« einfacher Wechsel zwischen den Steuerplatzen ,Ort” und ,,Fern”
«  Andern der Drehrichtung

« schnelles Andern eines Parameterwerts

Die Auswahl des Steuerplatzes entscheidet dariiber, woher der Frequenzumrichter die
Start- und Stopp-Befehle erhalt. Fur jeden Steuerplatz gibt es einen eigenen Parameter zur
Wahl der Frequenzsollwert-Quelle. Der lokale Steuerplatz ist immer die Steuertafel. Als
Fernsteuerungsplatz konnen Sie E/A oder Feldbus festgelegen. Der aktuelle Steuerplatz
wird in der Statuszeile des Displays angezeigt.

Als Fernsteuerungsplatze konnen Sie E/A A, E/A B und Feldbus verwenden. E/A A und
Feldbus haben die niedrigste Prioritat. Die Auswahl des Fernsteuerungsplatzes erfolgt tber
P3.2.1. E/A B kann die Fernsteuerungsplatze E/A A und Feldbus mit einem Digitaleingang

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 82 BENUTZERSCHNITTSTELLEN

umgehen. Die Auswahl des Digitaleingangs erfolgt Giber P3.5.1.7 ,Steuerplatz E/A B
erzwingen”.

Zur lokalen Steuerung wird immer die Steuertafel als Steuerplatz verwendet. Die lokale
Steuerung hat eine hohere Prioritat als die Fernsteuerung. Daher wechselt der Steuerplatz
beispielsweise auch dann zu ,Steuertafel”, wenn eine Umgehung Gber Parameter P3.5.1.7
via Digitaleingang stattgefunden hat (wahrend ,Fern” eingestellt ist], sobald ,.Ort” gewahlt
wird. Verwenden Sie die FUNCT-Taste oder P3.2.2 ,.Ort/Fern”, um zwischen lokaler und
Fernsteuerung zu wechseln.

ANDERN DES STEUERPLATZES

1 Dricken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur

: READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
die Taste FUNCT.

A A
CIammeE T G
HHRHME TERY
MM T

M _J

v v
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

2 Navigieren Sie mit den Pfeiltasten NACH OBEN/
NACH UNTEN zum Auswahlmenti ,.Ort/Fern”.
Dricken Sie auf OK.

READY  RUN STOP ALARM FAULT

REV 1/0 KEYPAD  BUS

3 Wahlen Sie nun mit den Pfeiltasten NACH OBEN/
NACH UNTEN zwischen lokaler und

Fernsteuerung. Bestatigen Sie lhre Auswahl mit o
OK. _,L i l\1

READY  RUN STOP ALARM FAULT

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS

4  Wurde allerdings der Fernsteuerungsplatz zu ,.0rt”
(Steuertafel) geandert, werden Sie zur
Sollwerteinstellung Uber die Steuertafel
aufgefordert.

Nachdem Sie Ihre Auswahl getroffen haben, kehrt das Display zu der Position zurtick, an der
Sie sich vor Dricken der FUNCT-Taste befanden.
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AUFRUFEN DER STEUERUNGSSEITE

Die wichtigsten Werte lassen sich leicht auf der Steuerungsseite Giberwachen.

1 Dricken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur

. READY RUN  STOP  ALARM  FAULT
die Taste FUNCT.

A A
M T OC
CrIsringe i /‘t'_

FWD REV 1/0 KEYPAD  BUS

2 Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH

. . . READY RUN STOP ALARM FAULT
UNTEN, um die Steuerungsseite auszuwahlen.

Bestatigen Sie Ihre Auswahl mit OK. Die \,A_ P TI_IQI ce
Steuerungsseite wird geoffnet. - - - -
J J LUtrifsye
¢!
h 4 h 4
FWD REV I/0 KEYPAD BUS

3 Wenn Sie den lokalen Steuerplatz und die
. . . READY RUN STOP ALARM FAULT
Sollwerteinstellung Uber die Steuertafel A
verwenden, konnen Sie P3.3.1.8 ,St.tafelsollwert”
mit der OK-Taste bestatigen. r

FWD REV 1/0 KEYPAD BUS

Weitere Informationen zur Sollwerteinstellung Uber die Steuertafel finden Sie in 5.3 Gruppe
3.3: Referenzen). Wenn andere Steuerplatze oder Sollwerte verwendet werden, wird der
Frequenzsollwert angezeigt. Dieser kann nicht verandert werden. Die anderen Werte auf der
Seite sind Betriebsdaten. Sie konnen eine Auswahl der hier angezeigten Werte treffen (siehe
hierzu die Anleitung in 4.1.7 Multimonitor).

ANDERN DER DREHRICHTUNG

Die Drehrichtung des Motors lasst sich mit der FUNCT-Taste schnell andern.

HINWEIS!
Der Befehl ,,Richtung andern” ist im Meni nur dann verfiigbar, wenn der

Steuerplatz ..Ort” ausgewahlt wurde.
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1 Driicken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur
die Taste FUNCT.

2 Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH
UNTEN, um die Option ,.Richtung andern”
auszuwahlen. Driicken Sie auf OK.

3 Legen Sie eine neue Drehrichtung fest. Die aktuelle
Drehrichtung blinkt. Driicken Sie auf OK. Die
Drehrichtung andert sich sofort, und das
Pfeilsymbol im Statusfeld des Displays ebenfalls.

DIE SCHNELLBEARBEITUNGSFUNKTION

Mit der Schnellbearbeitungsfunktion kénnen Sie durch Eingabe der Parameternummer
schnell auf den gewilinschten Parameter zugreifen.

1 Drucken Sie an beliebiger Stelle der Menustruktur
die Taste FUNCT.

2 Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH
UNTEN, um die Option ,Schnellbearbeitung” zu
wahlen, und bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.

3 Geben Sie nun die ID-Nummer des Parameters
oder Betriebswerts ein, auf den Sie zugreifen
mochten. Bestatigen Sie mit OK. Der gewtiinschte
Parameter/Betriebswert erscheint auf dem Display
im Bearbeitungs-bzw. Uberwachungsmodus.
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3.4 MENUSTRUKTUR

Menii Funktion

Schnelleinstellungen Siehe Kapitel 1.4 Beschreibung der Anwendungen.
Monitor Multimonitor

Trendkurve

Basis

E/A

Extras/Erweitert

Timerfunktionen

PID-Regler

Externer PID-Regler

Multi-Pump

Wartungszahler

Feldbusdaten

Parameter Siehe Kapitel 5 Meni ,,Parameter”.

Fehlerspeicher Aktive Fehler

Fehler quittieren

Fehlerspeicher

Gesamtzahler

Rickstellbare Zahler

Software-Info
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Menii Funktion

E/A und Hardware Standard-E/A

Steckplatz C

Steckplatz D

Steckplatz E

Echtzeituhr

Einstellungen: Leistungseinheit (Einst:LeistEinh])

Steuertafel

RS-485

Ethernet

Benutzereinstellungen Sprachenauswahl

Parameter-Backup*

Name d. FU

Parametervergleich

Favoriten* Siehe Kapitel 8.2 Favoriten.

Anwendergruppen Siehe Kapitel 8.3 Anwendergruppen.

* Diese Funktion ist in der Steuertafel mit Text-Display nicht verfligbar.

3.4.1 SCHNELLEINSTELLUNGEN

Zur Gruppe der Schnelleinstellungen gehoren die verschiedenen Assistenten und
Schnelleinstellungsparameter der Anwendung VACON® 100 INDUSTRIAL. Nahere
Informationen zu den Parametern dieser Gruppe finden Sie in den Kapiteln 1.3 Erstes
Anlaufen und 2 Assistenten.

3.4.2 MONITOR

MULTIMONITOR

Mit der Mulitmonitor-Funktion konnen Sie vier bis neun Werte sammeln, die Sie Giberwachen
mochten. Siehe 4.1.7 Multimonitor.
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HINWEIS!
Die Multimonitor-Funktion ist im Text-Display nicht verfigbar.

TRENDKURVE

Die Funktion ,Trendkurve” ist eine grafische Darstellung von zwei Betriebswerten
gleichzeitig. Siehe 4.1.2 Trendkurve.

BASIS

Bei den Betriebsdaten handelt es sich sowohl um die Istwerte der Parameter und Signale als
auch um Statusinformationen und Messwerte. Siehe 4.1.3 Basis.

E/A

Sie konnen Status und Wert verschiedener Eingangs- und Ausgangssignale Uberwachen.
Siehe 4.1.4 E/A.

EXTRAS/ERWEITERT

Sie konnen verschiedene erweiterte Werte Uberwachen, z. B. Feldbuswerte. Siehe 4.7.6
Extras und Erweitert.

TIMERFUNKTIONEN

Mit dieser Funktion konnen Sie die Timerfunktionen und die Echtzeituhr GUberwachen. Siehe
4.1.7 Uberwachen der Timerfunktionen.

PID-REGLER

Mit dieser Funktion kénnen Sie die Werte des PID-Reglers Uberwachen. Siehe 4.1.8 PID-
Regler-Uberwachung.

EXTERNER PID-REGLER

Mit dieser Funktion kénnen Sie Werte des externen PID-Reglers Uberwachen. Siehe 4.1.9
Uberwachen des externen PID-Reglers.

MULTI-PUMP

Mit dieser Funktion konnen Sie die Werte iberwachen, die mit dem geleichzeitigen Betrieb
mehrerer Umrichter zusammenhangen. Siehe 4.1.10 Uberwachen der MultiPump-Funktion.

WARTUNGSZAHLER

Mit dieser Funktion konnen Sie die zu Wartungszahlern gehorigen Werte tiberwachen. Siehe
4.1.11 Wartungszahler.

FELDBUSDATEN
Mit dieser Funktion konnen Sie die Feldbusdaten als Betriebswerte anzeigen lassen. Dies ist

z. B. bei der Inbetriebnahme des Feldbus nitzlich. Siehe 4.7.712 Feldbus-
Prozessdateniberwachung.
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3.5 VACON® LIVE

VACON® Live ist ein PC-Tool fir die Inbetriebnahme und Wartung der Frequenzumrichter-
Produktfamilie VACON® 10, VACON® 20 und VACON® 100. Sie konnen VACON® Live unter
http://drives.danfoss.com herunterladen.

VACON® Live beinhaltet folgende Funktionen:

«  Parametrisierung, Uberwachung, Umrichterinformationen, Data Logger usw.

« Das Software-Download-Tool VACON® Loader

* Unterstitzung einer seriellen Kommunikation sowie von Ethernet

* Unterstitzung von Windows XP, Vista, 7 und 8

» 17 Sprachen: Englisch, Deutsch, Spanisch, Finnisch, Franzdsisch, Italienisch, Russisch,
Schwedisch, Chinesisch, Tschechisch, Danisch, Niederlandisch, Polnisch, Portugiesisch,
Rumanisch, Slowakisch und Turkisch

Die Verbindung zwischen Frequenzumrichter und PC-Tool konnen Sie Uber das serielle
Kommunikationskabel von VACON® herstellen. Die Treiber fiir die serielle Kommunikation
werden bei der Installation von VACON® Live automatisch installiert. Wenn Sie das Kabel
angeschlossen haben, findet VACON® Live den angeschlossenen Umrichter automatisch.

Weitere Hinweise zur Verwendung von VACON® Live finden Sie im Hilfemeni des
Programms.

[ vacon e 1160 S —

File Edt View [Dvive Tools Help

VACON

J.- 1 [slemir- jal-
| Drives Parameter Browses X i
W Dive X . - = = (7 — < .

R Lb .",. (%] == 0 éﬁl—\ﬁﬂ” Seanch &
{ Fles L - Index VariableText Valse Min Max Unit Det; *
“ 1. Quick Setp
a1, Quick Setup |
# 1.31, Sandard )
4 P 2 Monitor P12 Application Standard Standand Motor Potentiometer Standar
# 2.1, Multimonitor g | P13 MinFreqRelerence 0,00 0,00 50,00 Hz 0,00
¥ 2.3 Basic
. : . f‘z’ P14  MaxfFreqReference 50,00 0,00 320,00 He 0,00
# 2.8 Extras/Advanced P15 Accel Time 1 50 01 3000.0 s 50
# 2.7. Timer Functions P18 Decel Time 1 50 o1 30000 s 50
# 2.8. PID Controlier i g o .
# 2.9 ExiPID Controlier P17 Cusrent Limit 370 0.26 520 A 000
# 2.10. Mult-Pumg P18 Motor Type Induction Motor Induction Motor  PM Motor Indhuctic
¥ 2.11. Mainten. Counters P19  Motor Nom Violtg 30 160 240 vV 0
: 212 ;*ﬁ-‘c-s Data P10 Motor Nom Freq 50,00 8,00 320,00 Hz 000
413 ve Cusiomirer
4 (P 3 Parsmators P 111 Motor Nom Speed 1370 24 18200 pm 0O
4 ¥ 3.1, Motor Settings P1.12  Motor Nom Curmil 1.90 026 520 A 0.00
: 3 2 Motor E.'.:m«uu P113  Molor Cos Phi 0.74 0,30 1.00 0,00
- 1 o ntrol
» i i3 L’m:‘:_ o P 114 Energy Optimization Disabled Desaties Enabled Disables
4 ¥ 3114 OpenlLoop P1.15  ideniification No Action No Action With Rotation Mo Actic
. # 3.1.4.12. 14 Stant P16  Stant Function Ramping Ramgping Flying Stan Rampin
32. SanSiop Setup
4 I 35 Felosncss P1.17  Stop Function Coasting Coasting Ramping Coastirs
# 3131, Frequency Ref P18 Automatic Reset Drsabled Disabled Enabied Disabies
4 ¥ 332 Torque Rel P1.19  Extemal Fauk Faul No Action Fault Coast Fault
. 32.2.7. Torus. Caf Openi Loop P120  AlLowFaun ho Action No Action Faut,Coast No At
# 333 Preset Fregs
# 334 Motor Potentiom. P121  Rem. Cul Place VO Control 1O Control FleddbusCTRL VO Con
# 335, Joystick P122 VOARs sel Al A2 PresetFreqd  Biock Oul 10 AlTsAL2
_' 3.1.8. Jogging P12 Keypad Ref Sai Keypad Ref PresetFreg) Biock Out. 10 Keypad
« ¥ 34 Ramps And Brakes -
¥ 34.1. Ramp 1 P1.24  FieldBus Ref Sel Fiekdbus PresetFreq Biock Out 10 Fiekdbus
# 342 Ramp 2 P125 A Signal Range 0 10VID-20mA, 0-10V/0-20mA.  2-10VI4-20mA o-10vi0
. 5 3:‘:";‘:7‘"‘”“‘ P126 A2SgnalRange  2-10Vi4-20mA O-10VI0-20mA _ 2-10Vi4-20mA TV
P 345 P 5;,;,,\.1 P127 RO Function Run Not Used Motor Preteat Active Run
4 35 VO Config e | 1B Ll
‘ vo Datalogger @ | Clockowise Oniine @ | Reacy @ | Run @) Foun Q| Alam Q] @0

IAbb. 19: Das PC-Tool VACON® Live
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4 MENU ,, BETRIEBSDATEN"

4.1 MONITORGRUPPE

Sie konne die Istwerte der Parameter und Signale tiberwachen. Auflerdem kdnnen Sie die
Status und Messungen uberwachen. Einige der zu iberwachenden Werte kdnnen angepasst
werden.

4.1.1 MULTIMONITOR

Auf der Multimonitor-Seite konnen Sie vier bis neun Elemente zusammenfassen, die Sie
iberwachen maochten. Die Anzahl der Gberwachten Elemente kann mit Parameter P3.11.4
.Multimonitor-Ansicht” gewahlt werden. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.77
Gruppe 3.11: Anwendungseinstellungen.

ANDERN DER ZU UBERWACHENDEN ELEMENTE

1 Gehen Sie in das MenU ,,Monitor” und dricken Sie
auf OK. STOP|G| READY II0

Main Menu
“3) ID: M1
Quick Setup
(4)

Monitor

(12)
= Parameters

2 Rufen Sie die Ansicht ,,Multimonitor™ auf.

STOP | C] READY | 110

Monitor
ID: M2.1

Multimonitor

Basic
(7)

Timer Functions
(13)

3 Aktivieren Sie ein altes Element, um es zu
ersetzen. Verwenden Sie hierzu die Pfeiltasten. STOP|G| READY o
Multimonitor
@ ID:25 FreqReference

IRV IRV Y  Output Freq Motor Speed
20.0 Hz 0.00 Hz 0.0 rpm

Motor Curre Motor Torque [Motor Voltage|

0.00A 0.00 % 0.0v

DC-1link volt | Unit Tempera |Motor Tempera

0.0v 81.9°C 0.0%
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4 Dricken Sie auf OK, um ein neues Element aus der

Liste auszuwahlen. STOP|G| READY /0
FreqReference
ID:1 M2.1.1.1

7 Output frequency 0.00 Hz
\/ FreqReference 10.00 Hz
\/ Motor Speed 0.00 rpm
7 Motor Current 0.00 A
l Motor Torque 0.00 %
D Motor Power 0.00 %

4.1.2 TRENDKURVE

Die Funktion , Trendkurve” ist eine grafische Darstellung von zwei Betriebswerten
gleichzeitig.

Wenn Sie einen Wert auswahlen, beginnt der Umrichter mit der Aufzeichnung der Werte. Im
Untermeni ,Trendkurve” konnen Sie die Trendkurve untersuchen und Signale auswahlen.
AuBerdem kdnnen Sie Mindest- und Hochstwerte sowie das Abtastintervall festlegen und die
Autoscaling-Funktion verwenden.

ANDERN DER WERTE

Zur Anderung der zu iiberwachenden Werte gehen Sie folgendermaBen vor:

1 Suchen Sie das Unterment ., Trendkurve™ im Mend

.Monitor” und driicken Sie OK. STOP|C| READY | o
@ Monitor
ID: M2.2
@ Multimonitor I

Trend Curve

(7)

Basic
(13)
2 Gehen Sie in das Unterment ,, Trendkurve
anzeigen” und driicken Sie OK. sTor|(G] READY | o
E’ Trend Curve
ID: M2.2.1
View Trend Curve I

(2)

Sampling interval
g1 100 ms

h. 11 i
Channe m:l.n_1000
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3 Sie konnen nur zwei Werte gleichzeitig in Form von
Trendkurven Giberwachen. Die aktuell zur STOP|C| READY /o

Uberwachung ausgewahlten Werte sind
Frequenzsollwert und Motordrehzahl, wie unten im
Display zu erkennen ist. Wahlen Sie mithilfe der
Pfeiltasten NACH UNTEN/NACH OBEN einen der
aktuellen Werte, den Sie andern maochten.
Bestatigen Sie mit OK.

4  Verwenden Sie fur die Navigation in der Werteliste
die Pfeiltasten NACH OBEN/NACH UNTEN.

5  Bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.

ANHALTEN DER KURVE

| JFreqReference 0.00Hz

M Motor Speed Orpm
stor|(G| READY | o
FreqgReference
ID:3 v2.2.1.1.4
] Output frequency [I]

\/ FreqReference
\/ Motor Speed

D Motor Current
. Motor Torque

|:| Motor Shaft Power

STOP|C| READY | 110
| IMotor Current 0.00A
M Motor Speed Orpm

Die Funktion , Trendkurve” ermdglicht auch ein ,Anhalten” der Kurve, um die Istwerte
abzulesen. Anschlieflend konnen Sie die Kurve wieder fortlaufen lassen.
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1 Aktivieren Sie mit der Pfeiltaste NACH OBEN eine
Kurve in der Trendkurvenansicht. Der Display-
Rahmen wird breiter.

RUN |:)| READY 110

m

|| Motor Current 0.02A

Motor Speed -317rpm
2 Dricken Sie am Zielpunkt der Kurve auf OK.
RUN [D)] ReapY 110

Il Motor Current 0.02A

Motor Speed -327rpm
3 Im Display erscheint eine senkrechte Linie. Die
unten im Display angezeigten Werte entsprechen RUN |D| READY Vo
der Position auf der Linie.
i
|
|
M
|
" |
1
.
|
Il Motor Current 0.01A
Motor Speed
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4 Verwenden Sie die Pfeiltasten NACH LINKS/NACH
RECHTS, um die Linie zu verschieben und die RUN [D)| ReEADY o
Werte an anderen Positionen der Kurve zu
betrachten.

“W

Il Motor Current 0.01A

Motor Speed @

Tabelle 20: Trendkurvenparameter

Parameter in. . Einheit \sAtIerkseln Beschreibung

Offnen Sie dieses

M2.2.1 | Trendkurve anzeigen Mend, um Betriebsda-
ten in Kurvenform
anzuzeigen.

P2.2.2 Abtastintervall 100 432000 ms 100 2368

P2.2.3 Kanal 1T min -214748 1000 -1000 2369

P2.2.4 Kanal 1 max -1000 214748 1000 2370

P2.2.5 Kanal 2 min -214748 1000 -1000 2371

P2.2.6 Kanal 2 max -1000 214748 1000 2372

P2.2.7 Autoscale 0 1 0 2373 | 0=Gesperrt
1 = Freigegeben

413 BASIS

Die Basis-Betriebsdaten mit den zugehorigen Daten sehen Sie in der nachsten Tabelle.
HINWEIS!

Im Meni .. Monitor” stehen nur Status von Standard-E/A-Karten zur Verfiigung. Die
Statuswerte fir alle E/A-Kartensignale finden Sie als Rohdaten im Systemmeni
.E/A und Hardware".

Uberpriifen Sie die Statuswerte von E/A-Erweiterungskarten im Systemmenii ,.E/A und
Hardware”, wenn Sie vom System dazu aufgefordert werden.
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Tabelle 21: Elemente des Meniis ,,Betriebsdaten”

Betriebswert Einheit Skanl;eru Beschreibung
V2.3.1 Ausgangsfrequenz Hz 0.01 1
V2.3.2 Frequenzsollwert Hz 0.01 25
V2.3.3 Motordrehzahl UpM 1 2
V2.3.4 Motorstrom A variiert 3
V235 Motordrehmo- % 01 4
ment
V2.3.7 Motorwellenleis- % 01 5
tung
v23g | Motorwellenleis- 1y yyps | \ariiert | 73
tung
V2.3.9 Motorspannung \Y 0.1 6
v23.10 | DCG-Zwischen- v 1 7
kreis-Spannung
V2.3.11 Geratetemperatur °C 0.1 8
V2.3.12 Motortemperatur % 0.1 9
V2.3.13 Motorvorheizung 1 1228 0=AUS
1 = Heizung (Gleichstrom wird zugeftiihrt)
V2314 Drehmomentsoll- % 01 18
wert

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




MENU ,BETRIEBSDATEN" VACON - 95

4.1.4 E/A
Tabelle 22: E/A-Signaliiberwachung

Skalieru

Index Betriebswert Einheit ng ID Beschreibung
V241 Steckpl. ADIN 1, 1 15

2,3
V242 Steckpl. ADIN 4, 1 1%

56
V243 Steckpl.? RO 1,2, 1 17
V2.4.4 Analogeingang 1 % 0.01 59 Steckplatz A.1 als Standard.
V2.4.5 Analogeingang 2 % 0.01 60 Steckplatz A.2 als Standard.
V2.4.6 Analogeingang 3 % 0.01 61 Steckplatz D.1 als Standard.
V2.4.7 Analogeingang 4 % 0.01 62 Steckplatz D.2 als Standard.
V2.4.8 Analogeingang 5 % 0.01 75 Steckplatz E.1 als Standard.
V2.4.9 Analogeingang 6 % 0.01 76 Steckplatz E.2 als Standard.
V2.4.10 Steckpl. A AO1 % 0.01 81

4.1.5 TEMPERATUREINGANGE
HINWEIS!

Diese Parametergruppe wird nur angezeigt, wenn eine Zusatzkarte fur die
Temperaturmessung (OPT-BH] installiert ist.
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Tabelle 23: Uberwachung der Temperatureinginge

Betriebswert Einheit Skanl;eru Beschreibung

V25,1 Temperatur Ein- oc 01 50
gang 1

V2.5.2 Temperatur Ein- oc 01 51
gang 2

V253 Temperatur Ein- oc 01 52
gang 3

V254 Temperatur Ein- oc 01 69
gang 4

V255 Temperatur Ein- oc 01 70
gang 5

V2.5.6 Temperatur Ein- oc 01 71
gang 6
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4.1.6 EXTRAS UND ERWEITERT
Tabelle 24: Uberwachung erweiterter Daten

Skalieru

Betriebswert Einheit ng Beschreibung

B1 = Bereit

B2 = Betrieb

B3 = Fehler

B6 = Startfreigabe

1 43 B7 = Alarm aktiv

B10 = DC-Strom im Stopp
B11 = DC-Bremse aktiv
B12 = Freigabeanforderung
B13 = Motorregler aktiv
B15 = Bremschopper aktiv

Wort Frequen-

V2.6.1 zumrichterstatus

BO = Startfreigabe high

B1 = Kein Fehler aktiv

B2 = Ladeschalter geschlossen

B3 = Gleichspannung im vorgegebenen
V2.6.2 Bereit-Status 1 78 Bereich

B4 = Power Manager initialisiert

B5 = Leistungseinheit blockiert den Start
nicht

B6 = Systemsoftware blockiert den Start
nicht

BO = Interlock 1

B1 = Interlock 2

B2 = Reserviert

B3 = Rampe 2 aktiv

B4 = Steuerung mechanische Bremse
B5 = E/A A-Steuerung aktiv

Bé6 = E/A B-Steuerung aktiv

V263 Wort1 Anwen- 1 89 B7 = Feldbus-Steuerung. aktiv
dungsstatus B8 = Steuerplatz Ort aktiv

B9 = PC-Steuerung aktiv

B10 = Festfrequenzen aktiv

B11 =Tippen aktiv

B12 = Brand-Modus aktiv

B13 = Motorvorheizung aktiv

B14 = Erzw. Stopp aktiv

B15 = Frequenzumrichter von Steuertafel
gestoppt
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Tabelle 24: Uberwachung erweiterter Daten

Skalieru

Betriebswert Einheit ng Beschreibung

BO = Beschl./Brems. gesperrt
B1 = Motorschalter offen
B5 = Jockeypumpe aktiv
V2.6.4 V\c/iort2 Anwen- 1 90 B6 = Ansaugpumpe aktiv
ungsstatus B7 = Eingangsdruckiiberwachung (Warnung/
Fehler)
B8 = Frostschutz (Alarm/Fehler])
B9 = Autocleaning aktiv

V2.6.5 Wort 1 DIN-Status 1 56

V2.6.6 Wort 2 DIN-Status 1 57

V2.6.7 Motor;trom 1 01 45
dezimal

0=PC

1 = Festfrequenzen

2 = Steuertafelsollwert
3 =Feldbus

4= Al

5=AI2

1 1495 6 = AlT+AI2

7 = PID-Regler

8 = Motorpotentiometer
9 = Joystick

10 = Tippen

100 = Nicht definiert
101 = Alarm, Festfrequenz
102 = Auto-Cleaning

Frequenzsollwert-

V2.68 Quelle

Letzter aktiver
V2.6.9 Fehlercode ! 37

Letzte aktive Feh-

V2.6.10 ler-ID 1 95
Letzter aktiver
V2.6.11 Alarmcode ! 74

Letzte aktive
V2.6.12 Alarm-ID 1 94
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Tabelle 24: Uberwachung erweiterter Daten

Skalieru

Betriebswert Einheit ng Beschreibung

BO = Stromgrenze (Motor])

B1 = Stromgrenze (Generator)

B2 = Drehmomentgrenze (Motor]
V2.6.13 | Motorreglerstatus 1 77 B3 = Drehmomentgrenze (Generator)
B4 = Uberspannungsregler

B5 = Unterspannungsregler

Bé = Leistungsgrenze (Motor)

B7 = Leistungsgrenze (Generator)

Motorwellenleis-
V2.6.14 | tung 1 - Verzoge- | kW/PS 98
rung

4.1.7 UBERWACHEN DER TIMERFUNKTIONEN

Uberwachen Sie die Timerfunktionen und die Echtzeituhr.

Tabelle 25: Uberwachen der Timerfunktionen

Betriebswert Einheit Skalieru Beschreibung
V2.7.1 ZK1,ZK2,ZK 3 1 1441
V2.7.2 Intervall 1 1 1442
V2.7.3 Intervall 2 1 1443
V2.7.4 Intervall 3 1 1444
V2.7.5 Intervall 4 1 1445
V2.7.6 Intervall 5 1 1446
V2.7.7 Timer 1 S 1 1447
V2.7.8 Timer 2 s 1 1448
V2.7.9 Timer 3 s 1 1449
V2.7.10 Echtzeituhr 1450
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4.1.8 PID-REGLER-UBERWACHUNG
Tabelle 26: Uberwachen der Werte des PID-Reglers

Index Betriebswert Einheit Skanl;eru ID Beschreibung

Geman
Einstel-
lungin
P3.13.1.7
V2.8.1 PID1 Einstellwert | variiert (siehe 20
5.13

Gruppe
3.13: PID-
Regler)

Gemaf

V2.8.2 PID1 Rickmel- variiert Elnstgl- 21
dung lung in

P3.13.1.7

Gemaf

PID1-Regelabwei- variiert Elnstgl— 29
chung lung in

P3.13.1.7

V2.8.3

V2.8.4 PID1-Ausgang % 0.01 23

0 = Angehalten

1 =In Betrieb

3 =Sleep-Modus

4 =Im Totbereich (siehe 5.13 Gruppe 3.13:
PID-Regler)

V2.8.5 PID1-Status 1 24
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4.1.9 UBERWACHEN DES EXTERNEN PID-REGLERS
Tabelle 27: Uberwachen der Werte des externen PID-Reglers

Index Betriebswert Einheit Skanl;eru ID Beschreibung

Geman
Einstel-
lungin
P3.14.1.1
0 (siehe
V2.9.1 ExtPID Grenzwert | variiert 5.14 83
Gruppe
3.14:
Externer
PID-Reg-
ler)

Gemaf

.. Einstel-

V2.9.2 ExtPIDdRuckmel- variiert lungin 84

ung P3.14.1.1
0

Gemah

Einstel-

V2.9.3 ExtPID Fehler variiert lung in 85

P3.14.1.1
0

V2.9.4 ExtPID Ausgang % 0.01 86

0 = Angehalten

1 =1In Betrieb

2 = Im Totbereich (siehe 5.74 Gruppe 3.14:
Externer PID-Regler)

V2.9.5 ExtPID Status 1 87

4£.1.10  UBERWACHEN DER MULTIPUMP-FUNKTION
Tabelle 28: Uberwachen der MultiPump-Funktion

Skalieru

Index Betriebswert Einheit ng ID Beschreibung
V2.10.1 Laufende Motoren 1 30
V2.10.2 Autow.Ein/Aus 1 1M14
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41.11  WARTUNGSZAHLER
Tabelle 29: Uberwachen der Wartungszéhler

Skalieru

Betriebswert Einheit ng Beschreibung

V2.11.1 | Wartungszahler 1 | h/ kRev

variiert | 1101 |

4.1.12  FELDBUS-PROZESSDATENUBERWACHUNG

Tabelle 30: Feldbus-Prozessdateniiberwachung

Skalieru

Betriebswert Einheit ng Beschreibung
V2.12.1 FB-Steuerwort 1 874
v2.12.2 | FBDrehzahlsoll- variiert | 875
wert
V2.12.3 FB DataIn 1 1 876
V2.12.4 FB DataIn 2 1 877
V2.12.5 FB Data In 3 1 878
V2.12.6 FB Data In 4 1 879
V2.12.7 FB Dataln 5 1 880
V2.12.8 FB Data In 6 1 881
V2.12.9 FB Data In 7 1 882
V2.12.10 FB Dataln 8 1 883
V2.12.11 FB-Statuswort 1 864
v2.12.12 | FBDrehzahl-ist- 0.01 865
wert
V2.12.13 FB Data Out 1 1 866
V2.12.14 FB Data Out 2 1 867
V2.12.15 FB Data Out 3 1 868
V2.12.16 FB Data Out 4 1 869
V2.12.17 FB Data Out 5 1 870
V2.12.18 FB Data Out 6 1 871
V2.12.19 FB Data Out 7 1 872
V2.12.20 FB Data Out 8 1 873
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5 MENU ,,PARAMETER"

5.1 GRUPPE 3.1: MOTOREINSTELLUNGEN

Tabelle 31: Motortypenschild-Parameter

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung
P3.1.1.1 | Motornennspannung | variiert | variiert \% variiert 110
P3.1.1.2 Motornennfrequenz 8.00 320.00 Hz 50/ 60 111
P3.1.1.3 | Motornenndrehzahl 24 19200 UpM variiert 12
P3.1.1.4 Motornennstrom IH*0,1 IH*2 A variiert 113
p3.1.1.5 | Motor Cos PhilLeis- | 5 1.00 variiert [ 120
tungsfaktor)
P3.1.1.6 Motornennleistung | variiert | variiert kW variiert 116
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Tabelle 32: Motorsteuereinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Frequenzregelung
1 = Drehzahlregelung
2 = Drehmomentsteue-
rung

P3.1.2.1 Motorregel.art 0 2 0 600

0 = Asynchronmotor
P3.1.2.2 Motortyp 0 2 0 650 1 = PMS-Motor
2 = Reluktanzmotor

P3.1.2.3 Schaltfrequenz 1.5 variiert kHz variiert 601

0 = Keine Aktion
P3.1.2.4 Identifikation 0 2 0 631 1 = Bei Stillstand
2 = Mit Drehung

Magnetisierungs-

P3.1.2.5
strom

0.0 2*IH A 0.0 612

0 = Gesperrt

P3.1.2.6 Motorschalter 0 1 0 653 .
1 = Freigegeben

Load Drooping
P3.1.2.7 | (Drehzahlabsenkung 0.00 20.00 % 0.00 620
bei Lasterhéhung)

P3.1.2.8 | Load-Drooping-Zeit 0.00 2.00 s 0.00 656
Load-Drooping- 0 =Normal.
P3.1.29 Modus 0 ! 0 1534 1 = Entfernen linear.
P3.12.10 Uberspannungsreg- 0 1 1 607 0= Ges.perrt
ler 1 = Freigegeben
P3.12.11 Unterspannungsreg- 0 1 1 408 0= Ges.perrt
ler 1 = Freigegeben
. . 0 = Gesperrt
P3.1.2.12 | Energieoptimierung 0 1 0 666 1 = Freigegeben
P3.1.2.13 | Statorspannungein= | g4 | q500 | o 1000 | 659
stellen
P3.1.2.14 | Ubermodulation 0 1 1 1515 |0 = Gespertt

1 = Freigegeben
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Tabelle 33: Einstellungen fiir Motoreinstellwerte

Parameter in. . Einheit \:tlerkseln Beschreibung
P3.1.3.1 Motorstromgrenze IH*0,1 IS A variiert 107
p3.132 |Motor Drehmoment- |, 300.0 % 3000 | 1287
grenze

Generator Drehmo-

P3.1.3.3 0.0 300.0 % 300.0 1288
mentgrenze

P3.1.3.4 Motor Leist.grenze 0.0 300.0 % 300.0 1289

P3.1.3.5 Generator Leis- 0.0 300.0 % 300.0 1290

tungsgrenze
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Tabelle 34: Open-Loop-Einstellungen

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln Beschreibung
0 = Linear
P3.1.4.1 U/f-Verhaltnis 0 2 0 108 |1 =Quadratisch
2 = Programmierbar
p3.1.4p | FrequenzdesFeld- | g o5 |p3qaqs | 1, variiert | 602
schwachpunkts
p3.1.43 | SPannungamFeld- | 4400 | 90000 | o 10000 | 603
schwachpunkt
P3.1.4.4 M'tte”p“r&‘;yreq“e”z 000 |P3.142. | Hz | variiert | 604
p3.1.45 | Mittenpunktspan- | 400 | o 1000 | 605
nung U/f
P3.1.4¢ | Nullfrequenzspan- | 4 o 40.00 % variiert | 606
nung
B0 = Wellenfrequenz
nur aus derselben
Richtung wie Fre-
quenzsollwert suchen
B1 = AC-Scan deakti-
vieren
B4 = Als Einstieg Fre-
P3.1.4.7 | Flieg.Start Optionen 0 255 0 1590 [quenzsollwert verwen-
den
B5 = DC-Impulse deak-
tivieren
B6 = Flussaufbau mit
Stromregelung
B7 = Rickwartsinjek-
tion
P3.1.48 | TliegenderStart 0.0 100.0 % 450 | 1610
Messstrom
Automatische 0 = Gesperrt
P3.1.4.9 Momenterhohung 0 ! 0 109 1 =Freigegeben
P3.1.4.10 | Momenterhthung 0.0 100.0 % 100.0 667
Motor Verstarkung
Momenterhohung
P3.1.4.11 Generator Verstar- 0.0 100.0 % 0.0 665
kung
M3.1.4.12 I/f-Start Dieses Menii beinhaltet drei Parameter. Siehe folgende Tabelle.
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Tabelle 35: I/f-Start-Parameter

Parameter in. . Beschreibung
P3.1.4.12.1 |/f-Start 0 1 0 534 |V = Gesperrt
1 = Freigegeben
0.5* 0.2*
P3.1.4.12.2 I/f-Start Frequenz 5.0 P3.112 P3.1.1.2 535
P3.1.4.12.3 I/f-Start Strom 0.0 100.0 % 80.0 536

Tabelle 36: Parameter des Momentstabilisators

Parameter in. . Beschreibung

P3.1.4.13.1 | Momentstabilisator- 4 500.0 % 500 | 1412
Verstarkung

Momentstabilisator-

P3.1.4.13.2 Verstarkung am 0.0 500.0 % 50.0 1414
Feldschwachpunkt
Momentstabilisator-
P3.1.4.13.3 | Dampfungszeitkon- 0.0005 1.0000 s 0.0050 1413
stante

Momentstabilisator-
Dampfungszeitkon-
stante (fiir PM-Moto-
ren)

P3.1.4.13.4 0.0005 1.0000 s 0.0050 1735

Tabelle 37: Sensorlose Steuereinstellungen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung
P3.1.6.1 Sensorlose Steue- 0 1 0 1724 0= Ges'perrt
rung 1 = Freigegeben
BO = Identifikation des
Statorwiderstands
P3.1.6.3 Optionen fiir die sen- 16384 1726 B.8=Sparmungsba-
sorlose Regelung sierte Stromgrenze
B14 = Rampe mit
begrenztem Ausgang
P3.1.6.8 Drehz.regl. P 0.00 500.00 % 20.00 1733
P3.1.6.9 Drehzahire‘?felungs' 0.00 | 100.00 s 0.100 | 1734
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5.2 GRUPPE 3.2: START/STOPP-EINSTELLUNGEN

Tabelle 38: Start/Stopp-Einstellungsmenii

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.2.1 Fernsteuerungsplatz 0 1 0* 172 0 = E/A-Steuerung
1 = Feldbus-Steuerung
P3.2.2 Fern/Ort 0 1 0* 211 0=Fern
1=0rt
P393 Stopptaste Steuerta- 0 1 0 14 lo=Ja
fel .
1= Nein
P3.2.4 ANS START Funkt. 0 1 0 505 |0=Rampe
1 =Fliegender Start
P3.2.5 STOP Funktion 0 1 0 506 0 = Leerauslauf
1 =Rampe
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Tabelle 38: Start/Stopp-Einstellungsmenii

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Auswahl=0

Steuersignal 1 = Vor-
warts

Steuersignal 2 = Rick-
warts

Auswahl =1

Steuersignal 1 = Vor-
waérts (Flanke)
Steuersignal 2 = Inver-
tiert Stopp
Steuersignal 3 = Rick-
waérts (Flanke)

E/A A Start/Stopp- 0 4 2s 300 Auswahl =2
Auswahl

P3.2.6
Steuersignal 1 = Vor-
waérts (Flanke)
Steuersignal 2 = Rick-

warts (Flanke)

Auswahl =3

Steuersignal 1 = Start
Steuersignal 2 = Rick-
warts

Auswahl =4

Steuersignal 1 = Start
(Flanke)

Steuersignal 2 = Riick-
warts

E/A B Start/Stopp- Siehe oben.

*
P3.2.7 Auswahl 0 4 2 363

P32.8 Feldbus: Startaus- 0 1 0 889 0= Anst|§gsflanke
wahl erforderlich

1 = Status

P3.2.9 Start Delay 0.000 60.000 s 0.000 524

0 = Betrieb halten
p3.2.10 | Fernauf Ort-Funk- 0 2 2 181 |1 = Betrieb halten &

tion Sollwert
2 = Stopp
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* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 72 Anhang 1
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5.3 GRUPPE 3.3: REFERENZEN

Tabelle 39: Frequenzsollwert-Parameter

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung
p33.1.1 |olwertMindestire- | o5 fp331o | h 0.00 101
quenz
p33.1. | SolwertHochstire- s 544 | 32000 | He 50.00/ | 40,
quenz 60.00
p33.1.3 | FesitiveFrequenz- 4 4o00 | 3200 | Hz | 32000 | 1285
sollwertgrenze
p3.3.1.4 | Negative Frequenz- | 5505 | 5904 Hz -320.00 | 1286
sollwertgrenze
0 = Festfrequenz 0
1 = Steuertafelsollwert
2 = Feldbus
3=Al
4=Al2
5= Al1+Al2
6 = PID-Sollwert
7 = Motorpotentiome-
ter
E/A-Sollwert A, Aus- 8 = Joystick-Sollwert

P3.315 wahl 0 19 5* 17 9 = Tippen-Sollwert
10 = Block-Ausg. 1
11 = Block-Ausg. 2
12 = Block-Ausg. 3
13 = Block-Ausg. 4
14 = Block-Ausg. 5
15 = Block-Ausg. 6
16 = Block-Ausg. 7
17 = Block-Ausg. 8
18 = Block-Ausg. 9
19 = Block-Ausg. 10

P3.3.1.6 E/A B Sollwertwahl 0 9 4 * 131
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Tabelle 39: Frequenzsollwert-Parameter

Parameter

Einheit

Werksein
st.

Beschreibung

P3.3.1.7

Steuertafelsollwert,
Auswahl

19

2*

121

0 = Festfrequenz 0

1 = Steuertafel

2 = Feldbus

3=Al1

4=Al2

5= Al1+AI2

6 = PID-Sollwert

7 = Motorpotentiome-
ter

8 = Joystick

9 = Tippen-Sollwert
10 = Block-Ausg. 1

11 = Block-Ausg.
12 = Block-Ausg.
13 = Block-Ausg.
14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.

— 0 0001 R~ WN

P3.3.1.8

Sollw:STafel

P3.3.1.1

P3.3.1.2.

Hz

0.00

184

P3.3.1.9

Richtung:STafel

123

0 = Vorwarts
1 = Rickwarts

P3.3.1.10

Feldbussollwert,
Auswahl

19

3*

122

0 = Festfrequenz 0

1 = Steuertafel

2 = Feldbus

3=Al1

4=Al2

5= Al1+AI2

6 = PID-Sollwert

7 = Motorpotentiome-
ter

8 = Joystick

9 = Tippen-Sollwert
10 = Block-Ausg. 1

11 = Block-Ausg.
12 = Block-Ausg.
13 = Block-Ausg.
14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.

- 0 0001~
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* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 72 Anhang 1
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Tabelle 40: Drehmomentsollwert-Parameter

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Nicht verwendet
1 = Steuertafel

2 = Joystick

3=Al1

4=Al2

5=AI3

6=Al4

7 =Al5

8=Al6

9 = ProcessDataln 1
10 = ProcessDataln 2
11 = ProcessDataln 3
Auswahl Drehmo- 12 = ProcessDataln 4
P3.3.2.1 mentsollwert 0 26 0~ 641 13 = ProcessDataln 5
14 = ProcessDataln 6
15 = ProcessDataln 7
16 = ProcessDataln 8
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.
20 = Block-Ausg.
21 = Block-Ausg.
22 = Block-Ausg.
23 = Block-Ausg.
24 = Block-Ausg.
25 = Block-Ausg.
26 = Block-Ausg.

= 00O~ O~ WN -

p33.22 | MinimalerDrehmo- = 5544 | 554 g % 0.0 643
mentsollwert

p33.23 |MaximaterDrehmo- | 450 | 500 g % 100.0 642
mentsollwert

p33.24 | Drehmomentsoll- 0.00 | 300.00 s 0.00 1244
wert-Filterzeit
p3.3.25 | Drehmomentsoll- 0.0 300.0 % 0.0 1246

wert-Totzone

p33.24 |otevertafelDrehmo- o6 Hpasoa | o 0.0 1439
mentsollwert

Drehmomentsteue- 0 = Positive/Negative
P3.3.2.7 rung Frequenz- 0 1 0 1278 F
requenzgrenze
grenze

1 = Frequenzsollwert

Drehmomentsteue- |Dieses Menl beinhaltet drei Parameter. Siehe Tabelle Tabelle 41.

M3.3.2.8 rung Open Loop
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Tabelle 40: Drehmomentsollwert-Parameter

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Sensorlose Drehmo- |Dieses Menl beinhaltet zwei Parameter. Siehe Tabelle Tabelle 42.

M3.3.2.9
mentsteuerung

Tabelle 41: Parameter fiir die Drehmomentsteuerung bei der Open Loop-Steuerung

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Mindestfrequenz fir
P3.3.2.8.1 | Open Loop-Drehmo- 0.0 P3.3.1.2 Hz 3.0 636
mentsteuerung

P-Verstarkung bei
P3.3.2.8.2 | Open Loop-Drehmo- 0.0 32000.0 0.01 639
mentsteuerung

I-Verstarkung bei
P3.3.2.8.3 | Open Loop-Drehmo- 0.0 32000.0 2.0 640
mentsteuerung

Tabelle 42: Parameter fiir die Drehmomentsteuerung in der erweiterten sensorlosen
Steuerung

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

P-Verstarkung bei

der sensorlosen 214748.
P3.3.2.9.1 Drehmomentsteue- 0.00 3% 0.06 1731
rung

|-Verstarkung bei der
P3.3.2.9.2 | sensorlosen Dreh- 0.00 21[;3148' 5.00 1732
momentsteuerung
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Tabelle 43: Festfrequenz-Parameter

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung
P3.3.3.1 Festfrequenzmodus 0 1 0* 182 0 = Binar-Modus
1 =Zahl der Eingange
P3.3.3.2 Festfrequenz 0 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 5.00 180
P3.3.3.3 Festfrequenz 1 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 10.00 * 105
P3.3.3.4 Festfrequenz 2 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 15.00 * 106
P3.3.3.5 Festfrequenz 3 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 20.00 * 126
P3.3.3.6 Festfrequenz 4 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 25.00 * 127
P3.3.3.7 Festfrequenz 5 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 30.00 * 128
P3.3.3.8 Festfrequenz 6 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 40.00 * 129
P3.3.3.9 Festfrequenz 7 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 50.00 * 130
DigIN
P3.3.3.10 | Festfrequenzwahl 0 SlotA 4 419
DigIN
P3.3.3.11 Festfrequenzwahl 1 SlotA 5 420
DigIN
P3.3.3.12 | Festfrequenzwahl 2 Slot0.1 421
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Tabelle 44: Motorpotentiometer-Parameter

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.3.4.1 Mmorp‘;]tenltliomemr S[fi%N1 418 | OPEN = Nicht aktiv
schnetier ot CLOSED = Aktiv
P3.3.4.2 M°t°lrp°te”“°m9ter S[fi%N1 417 | OPEN = Nicht aktiv
angsamer ot CLOSED = Aktiv
P33.43 | Rampenzeit Motor- | 4 500.0 | Hz/s 10.0 331
potentiometer
0 = Kein Reset
P33.44 Motorpptentlometer 0 2 1 367 1 = Reset, sobald
zuricksetzen gestoppt
2 = Reset bei Abschal-
ten der Netzspg.

Tabelle 45: Parameter fiir Joystick-Steuerung

Parameter in. . Einheit \Sl\tlerkseln Beschreibung
0 = Nicht verwendet
1=AI1(0-100 %)
Joystick-Signalaus- 2 =AlI2 (0-100 %)
P3.351 wahl 0 6 0 #1132 A13 (0-100 %)
4 = Al4 (0-100 %)
5= Al5 (0-100 %)
6 = Al6 (0-100 %)
P3.3.5.2 Joystick-Totzone 0.0 20.0 % 2.0 384
P3.3.5.3 | Joystick Sleep-Zone 0.0 20.0 % 0.0 385 0 = Nicht verwendet
p335.4 | JovstickSleep-Ver- |4 05| 3500 s 0.00 386 .
zogerung 0 = Nicht verwendet
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Tabelle 46: Parameter fiir ,, Tippen“

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.3.6.1 DI Tippen aktivieren | variiert | variiert DigIN 532
0 PP Slot0.1
Tippen Sollwert 1 " " DigIN
P3.3.6.2 Aktivierung variiert | variiert Slot0.1 530
Tippen Sollwert 2 " " DigIN
P3.3.6.3 Aktivierung variiert | variiert Slot0.1 531
P3.3.6.4 | Tippen Sollwert1 [Max.Soll MaXV'VSO“ Hz 0.00 1239
w
P3.3.65 | Tippen Sollwert2 [Max.Soll Maffo“ Hz 0.00 1240
w
P3.3.6.6 Tipprampe 0.1 300.0 s 10.0 1257

* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 72 Anhang 1

5.4 GRUPPE 3.4: RAMPEN- UND BREMSVERHALTEN

Tabelle 47: Einstellungen fiir Rampe 1

Werksein

Parameter in. . Einheit st. Beschreibung
P3.4.1.1 Rampe 1 Verschl. 0.0 100.0 % 0.0 500
P3.4.1.2 Bescme“r‘]igungsze” 0.1 300.0 s 5.0 103
P3.4.1.3 Bremszeit 1 0.1 300.0 s 5.0 104
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Tabelle 48: Einstellungen fiir Rampe 2

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st. ID Beschreibung
P3.4.2.1 Rampe 2 Verschl. 0.0 100.0 % 0.0 501

P3.4.2.2 Bescme“r;g“”gszeit 0.1 300.0 s 10.0 502

P3.4.2.3 Bremszeit 2 0.1 300.0 s 10.0 503

P3.4.2.4 Rampe 2 Auswahl variiert | variiert DigIN 408 0=0PEN

Slot0.1 1=CLOSED

Tabelle 49: Parameter fiir Startmagnetisierung

Werksein

Parameter in. . Einheit Beschreibung
P33 | Start-Magnetisie- | 44 IL A IH 517
rungsstrom 0 = Gesperrt
P332 | StartMagnetisie- | q40 | o000 | s 0.00 516
rungszeit

Tabelle 50: Parameter fiir DC-Bremse

Werksein

Parameter in. . Einheit Beschreibung

P3.4.4.1 DC-Bremsstrom 0 IL A IH 507
0 = Gesperrt
P3.44p | DC-Bremszeitbei 0.00 | 400.00 s 0.00 508
Stopp
Startfrequenz fir
P3.4.4.3 DC-Bremsung bei 0.10 10.00 Hz 1.50 515

Rampenstopp

Tabelle 51: Parameter fiir Flussbremsung

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

P3.4.5.1 Flussbremsung 0 1 0 520 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben

P3.4.5.2 Flussbremsstrom 0 IL A IH 519
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5.5 GRUPPE 3.5: E/A-KONFIGURATION

Tabelle 52: Einstellungen fiir Digitaleingdnge

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung
. DigIN
P3.5.1.1 Steuersignal 1 A SlotA 1* 403
. DigIN
P3.5.1.2 Steuersignal 2 A SlotA 2* 404
. DigIN
P3.5.1.3 Steuersignal 3 A Slot0.1 434
. DigIN
P3.5.1.4 Steuersignal 1 B Slot0.1* 423
. DigIN
P3.5.1.5 Steuersignal 2 B Slot0 1* 424
. DigIN
P3.5.1.6 Steuersignal 3 B Slot0.1 435
Steuerplatz E/AB DigIN CLOSED = Steuerplatz
P3.5.1.7 erzwingen Slot0.1* 425 E/A B erzwingen.
. CLOSED = E/A-Sollwert
Pasig | >0 Wert Eé/: B g, | 363 |BI(P3.3.1.4] bestimmt
g ' den Frequenzsollwert.
Umschaltung auf DigIN
P3.5.1.9 Feldbus-Strg. Slot0.1* 41
Umschaltung auf DigIN
P3.5.1.10 | Steuertafel-Steue- Slot0.1* 410
rung
Externer Fehler DigIN OPEN = 0K
P3.5.1.11 SchlieBer SlotA.3* 405 CLOSED = Externer
Fehler
Externer Fehler Off- DigIN OPEN = Externer Feh-
P3.5.1.12 ner Slot0.2 406 ler
CLOSED = 0K
P35.113 Fehlerriickst. Schlie- variiert W CLQSED = Quittiert alle
Ber aktiven Fehler.
DiaIN OPEN = Alle aktiven
P3.5.1.14 | Fehlerriickst. 6ffnen 5[0?:0 1 213 |Fehler werden quit-
' tiert.
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Tabelle 52: Einstellungen fiir Digitaleingdnge

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln Beschreibung
. DigIN
P3.5.1.15 Start Freigabe Slot0.2 407
DigIN
P3.5.1.16 Start Interlock 1 Sl0t0.2 1041
DigIN
P3.5.1.17 Start Interlock 2 Slot0.2 1042
OPEN = Keine Aktion.
CLOSED = Im Stopp-
. DigIN Status wird der Gleich-
P3.5.1.18 | Motorvorheizung EIN Slot0.1 1044 strom der Motorvor-
heizung verwendet.
Wird verwendet, wenn
P3.18.1 den Wert 2 hat.
OPEN = Rampe 1 Ver-
schliff, Beschleuni-
DialN gungszeit 1 und
P3.5.1.19 | Rampe 2 Auswahl Slotpqx | 408 |Bremszeit
ot CLOSED = Rampe 2
Verschliff, Beschleuni-
gungszeit 2 und
Bremszeit 2.
DigIN
P3.5.1.20 Acc/Dec sperren Slot0.1 415
DigIN
P3.5.1.21 | Festfrequenzwahl 0 SlotA 4* 419
P3.5.1.22 | Festfrequenzwahl 1 variiert 420
DigIN
P3.5.1.23 | Festfrequenzwahl 2 Slot0.1* 421
P3.5.1.24 M°t°rp"‘;]te”ltl'°m9ter s?lt%”\:* 418 | OPEN = Nicht aktiv
schnetier o CLOSED = Aktiv.
Pas..25 | Motorpotentiometer g, | 417 | OPEN = Nicht aktiv
angsamer ot CLOSED = Aktiv.
Erzw. Stopp Aktivie- "
P3.5.1.26 rung variiert 1213 OPEN = Freigegeben
. DigIN
P3.5.1.27 Timer 1 Slot0.1 447
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Tabelle 52: Einstellungen fiir Digitaleingdnge

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
. DigIN
P3.5.1.28 Timer 2 Slot0.1 448
. DigIN
P3.5.1.29 Timer 3 Slot0. 1 449
PID1-Einstellwert DigIN OPEN = Keine Erho-
P3.5.1.30 Boost Slot0.1 1046 hung
CLOSED = Erhdhung
PID1 Wahl des Ein- DigIN OPEN = Einstellwert 1
P3.5.1.31 stellwerts Slot0.1 1047 CLOSED = Einstellwert
2
. . OPEN = PID2 im Stopp-
P3.51 32 StartS|gr|Lza||l3externer S[fuﬂ)Nz 1049 | Modus
ot CLOSED = PID2-Rege-
lung
Externer PID Wahl DigIN OPEN = Einstellwert 1
P3.5.1.33 des Einstellwerts Slot0.1 1048 CLOSED = Einstellwert
2
DigIN . .
P3.5.1.34 Motor 1 Interlock Slot0.1 426 OPEN = Nicht aktiv
o CLOSED = Aktiv
DigIN . .
P3.5.1.35 Motor 2 Interlock Slot0.1 427 OPEN = Nicht aktiv
ot CLOSED = Aktiv
DigIN . .
P3.5.1.36 Motor 3 Interlock Slot0.1 428 OPEN = Nicht aktiv
ot CLOSED = Aktiv
DigIN . .
P3.5.1.37 Motor 4 Interlock SLot0.1 429 OPEN = Nicht aktiv
o CLOSED = Aktiv
DigIN . .
P3.5.1.38 Motor 5 Interlock Slot0.1 430 OPEN = Nicht aktiv
ote. CLOSED = Aktiv
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Tabelle 52: Einstellungen fiir Digitaleingdnge

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
DigIN . .
P3.5.1.39 Motor 6 Interlock Slot0.1 486 OPEN = Nicht aktiv
ot CLOSED = Aktiv
Wartungszahler DigIN
P3.5.1.40 rickstellen Slot0.1 490 CLOSED = Reset
. - DigIN
P3.5.1.41 | DI Tippen aktivieren Slot0.1 532
Tippen Sollwert 1 DigIN
P3.5.1.42 Aktivierung Slot0.1 530
Tippen Sollwert 2 DigIN
P3.5.1.43 Aktivierung Slot0.1 531
Mechanische DiaIN
P3.5.1.44 | Bremse Riickmel- i~ 1210
Slot0.1
dung
Brand-Modus ein, DigIN OPEN = Brand-Modus
P3.5.1.45 Bt Slot0.2 1596 | aktiv
ner ot CLOSED = Keine Reak-
tion
Brand-Modus ein, DigIN OPEN = Keine Aktion
P3.5.1.46 Schliefer Slot0.1 1619 CLOSED = Brand-
Modus aktiv
.. . OPEN = Rechtsdreh-
P3.5.1.47 Bra”d'M.‘.’dt“S riick- S[f'%N1 1618 | feld
warts ot CLOSED = Linksdreh-
feld
P3.5.148 Auto—CFeanlng Akti- DigIN 1715
vierung Slot0.1
Auswahl Parameter- DigIN OPEN = Parametersatz
P3.5.1.49 t21/2 Slot0. 1 496 1
salz otd. CLOSED = Parameter-
satz 2
P3.5.1.50 Be”f;\zlftfd.ef' Fehler S[fi%'oN1 15523 | OPEN = Keine Aktion
Ivierung ot CLOSED = Fehler aktiv
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Tabelle 52: Einstellungen fiir Digitaleingdnge

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.5.1.51 Benzuzlftfd?f' Fehler S[fi%N1 15524 | OPEN = Keine Aktion
vierung o CLOSED = Fehler aktiv
AHF-Ubertempera- DigIN
P3.5.1.52 tur Slot0.1 15513

HINWEIS!

Die Zahl der verwendbaren Analogeingange ist von der Zusatzkarte und der
Kartenkombination abhangig. Die Standard-E/A-Karte besitzt zwei
Analogeingange.

* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 12 Anhang 1

Tabelle 53: Einstellungen fiir Analogeingang 1

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung
. AnIN
P3.5.2.1.1 | AI1 Signalauswahl SlotA 1 377
P3.5.2.1.2 | Al1-Signal, Filterzeit 0.00 300.00 s 0.1* 378
0=0bis 10V/0 bis
P3.5.2.1.3 Ai1 Sign Bereich 0 1 0* 379 |20 mA
1=2bis 10V /4 bis
20 mA
P3.5.2.1.4 [AI1 kundenspez. Min. | -160.00 | 160.00 % 0.00 * 380
p3s2.15 | A k“&ii“pez' -160.00 | 160.00 % 100.00* | 381
P3.5.2.1.6 | Al1 Signalinversion 0 1 0* 387 0 =Normal
1 =Signal invertiert
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Tabelle 54: Einstellungen fiir Analogeingang 2

Werksein
t.

Index Parameter Min. Max. Einheit s

ID

Beschreibung

. AnIN Siehe P3.5.2.1.1.
P3.5.2.2.1 Al2 Signalauswahl SlotA 2 388
P3.5.2.2.2 | AlI2-Signal, Filterzeit 0.00 300.00 s 0.1* 389 |Siehe P3.5.2.1.2.
P3.5.2.2.3 Al2 Signalbereich 0 1 1* 390 |Siehe P3.5.2.1.3.
P3.5.2.2.4 | Al2 kundenspez. Min. | -160.00 | 160.00 % 0.00 * 391 Siehe P3.5.2.1.4.
P35.225 | A2 k“&ii”‘c’pez' -160.00 | 160.00 | % 100.00% | 392 |eheP3521.5.
P3.5.2.2.6 | Al2 Signalinversion 0 1 0* 398 |Siehe P3.5.2.1.6.

Tabelle 55: Einstellungen fiir Analogeingang 3

Parameter in. . Einheit \SA:erksem Beschreibung

. AnIN Siehe P3.5.2.1.1.
P3.5.2.3.1 Al3 Signalauswahl SlotD. 1 141
P3.5.2.3.2 | AI3-Signal, Filterzeit 0.00 300.00 s 0.1 142 Siehe P3.5.2.1.2.
P3.5.2.3.3 AI3 Signalbereich 0 1 0 143 |Siehe P3.5.2.1.3.
P3.5.2.3.4 |AI3 kundenspez. Min. | -160.00 160.00 % 0.00 144 |Siehe P3.5.2.1.4.
P35.235 | A3 k”&gi“pez' -160.00 | 160.00 % 10000 | 145 [SieheP3S215
P3.5.2.3.6 | AI3 Signalinversion 0 1 0 151 Siehe P3.5.2.1.6.
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Tabelle 56: Einstellungen fiir Analogeingang 4

Werksein

Index

Parameter

Min.

Max. Einheit
s

t.

ID

Beschreibung

. AnIN Siehe P3.5.2.1.1.
P3.5.2.4.1 Al4 Signalauswahl SlotD.2 152
P3.5.2.4.2 | Al4-Signal, Filterzeit 0.00 300.00 s 0.1 153 |Siehe P3.5.2.1.2.
P3.5.2.4.3 Al4 Signalbereich 0 1 0 154 |Siehe P3.5.2.1.3.
P3.5.2.4.4 | Al4 kundenspez. Min. | -160.00 | 160.00 % 0.00 155 [Siehe P3.5.2.1.4.
P35.245 | Al k“&ii”‘c’pez' -160.00 | 160.00 % 10000 | 156 |>tehe P35215.
P3.5.2.4.6 | Al4 Signalinversion 0 1 0 162 |Siehe P3.5.2.1.6.

Tabelle 57: Einstellungen fiir Analogeingang 5

Parameter

Einheit

Werksein
st.

Beschreibung

. AniIN Siehe P3.5.2.1.1.
P3.5.2.5.1 | AIS5 Signalauswahl CLE 1 188

P3.5.2.5.2 | AI5-Signal, Filterzeit | 0.00 | 300.00 s 0.1 189 |Siehe P3.5.2.1.2.
P3.5.2.5.3 Al5 Signalbereich 0 1 0 190 [Siehe P3.5.2.1.3.
P3.5.2.5.4 |AI5 kundenspez. Min. | -160.00 | 160.00 % 0.00 191 |Siehe P3.5.2.1.4.
P35255 | A k”&gi“pez' -160.00 | 160.00 % 100.00 19 |>ieheP3.5.2.1.5.
P3.5.2.5.6 | Al5 Signalinversion 0 1 0 198 [Siehe P3.5.2.1.6.
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Tabelle 58: Einstellungen fiir Analogeingang 6

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
. AnIN Siehe P3.5.2.1.1.
P3.5.2.6.1 Alé Signalauswahl SlotE 2 199
P3.5.2.6.2 | Al6-Signal, Filterzeit 0.00 300.00 s 0.1 200 |Siehe P3.5.2.1.2.
P3.5.2.6.3 Al6 Signalbereich 0 1 0 201 |Siehe P3.5.2.1.3.
P3.5.2.6.4 | Al6 kundenspez. Min. | -160.00 | 160.00 % 0.00 202 |Siehe P3.5.2.1.4.
p35.2.65 | Al k“&ii”‘c’pez' -160.00 | 160.00 % 100.00 | 203 |SteheP35.2.15.
P3.5.2.6.6 | Alé Signalinversion 0 1 0 209 |Siehe P3.5.2.1.6.
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Tabelle 59: Digitalausgangseinstellungen fiir Standard-E/A-Karte

Parameter in. . Beschreibung

0 = Keine

1 = Bereit

2 = Betrieb

3 = Allgemeiner Fehler
4 = Allgemeiner Fehler
invertiert

5 = Allgemeine War-
nung

6 = Rickwarts

7 = Auf Drehzahl

8 = Fehler: Thermistor
9 = Motorregler aktiv
10 = Startsignal aktiv
11 = Steuerung Uber
Steuertafel aktiv

12 = Steuerplatz E/A B
aktiv

13 = Grenzeniliberwa-
P3.5.3.2.1 RO1 Funktion 0 61 variiert | 11001 |chung1

14 = Grenzenliberwa-
chung 2

15 = Brand-Modus
aktiv

16 = Tippen aktiviert
17 = Festdrehzahl aktiv
18 = Erzw. Stopp akti-
viert

19 = PID im Sleep-
Modus

20 = PID Sanftanlauf
aktiv

21 = Uberwachung
PID-Rickmeldungen
(Grenzen)

22 = Ext. PID Uberwa-
chung (Grenzen)

23 = Eingangsdruck
Warnung/Fehler
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Tabelle 59: Digitalausgangseinstellungen fiir Standard-E/A-Karte

Parameter in. . Beschreibung

24 = Frostschutz War-
nung/Fehler

25 = Motor 1 Steue-
rung

26 = Motor 2 Steue-
rung

27 = Motor 3 Steue-
rung

28 = Motor 4 Steue-
rung

29 = Motor 5 Steue-
rung

30 = Motor 6 Steue-
rung

31 = Zeitkanal 1

32 = Zeitkanal 2

33 = Zeitkanal 3

34 = FB-Steuerwort
P3.5.3.2.1 RO1 Funktion 0 61 variiert | 11001 |B13

35 = FB-Steuerwort
B14

36 = FB-Steuerwort
B15

37 = FB Prozessdaten
1.B0

38 = FB Prozessdaten
1.B1

39 = FB Prozessdaten
1.B2

40 = Wartungswarnung
41 = Wartungsfehler
42 = Mechanische
Bremse (Bremsoff-
nungsbefehl)

43 = Mech. Bremse
invertiert

47 = Block-Ausg. 1

45 = Block-Ausg. 2

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 130 MENU ,PARAMETER"

Tabelle 59: Digitalausgangseinstellungen fiir Standard-E/A-Karte

Parameter in. . Beschreibung

46 = Block-Ausg.
47 = Block-Ausg.
48 = Block-Ausg.
49 = Block-Ausg.
50 = Block-Ausg.
51 = Block-Ausg.
52 = Block-Ausg. 9

53 = Block-Ausg. 10
54 = Jockeypumpen-

O ~Jo 01l ~W

steuerung

55 = Ansaugpumpen-
P3.5.3.2.1 RO1 Funktion 0 61 variiert | 11001 | steuerung

56 = Auto-Cleaning

aktiv

57 = Motorschalter

offen

58 = TEST (Immer

CLOSED)

59 = Motorvorheizung

aktiv

60 = AHF-Kondensator

trennen

61 = AHF-Kondensator
trennen - invertiert

RO1 EIN Verzdge-

P3.5.3.2.2 0.00 | 320.00 s 0.00 | 11002
rung
p353.23 | ROVTAUS Verzoge- 0.00 | 320.00 s 0.00 | 11003
rung
P3.5.3.2.4 RO2 Funktion 0 56 variiert | 11004 |Siehe P3.5.3.2.1.
35325 | RO2 E'r’.\'u\r:;rz"ge' 0.00 | 320.00 s 0.00 | 11005 |>€heP3:53.22.
P353.26 | RO Aurir\]/:rzc’ge' 0.00 | 320.00 s 000 | 11006 |S€heP3:5.323,
Siehe P3.5.3.2.1. Nicht
P3.5.3.2.7 RO3 Funktion 0 56 variiert | 11007 [Sichtbar, wenn nur

zwei Ausgangsrelais
installiert sind

* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 12 Anhang 1

DIE DIGITALAUSGANGE DER ZUSATZSTECKPLATZE C, D UND E.

Zeigt nur Parameter fir vorhandene Ausgange an Zusatzkarten in den Steckplatzen C, D und
E. Auswahl wie bei RO1 Funktion (P3.5.3.2.1).
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Diese Gruppe bzw. diese Parameter sind nicht sichtbar, wenn in den Steckplatzen C, D und E
keine Digitalausgange vorhanden sind.
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Tabelle 60: Analogausgangseinstellungen Standard-E/A-Karte

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung

0=TEST 0 % (Nicht
verwendet)

1=TEST 100 %

2 = Ausgangsfrequenz
(0-fmax)

3 = Frequenzsollwert
(0-fmax)

4 = Motordrehzahl (0-
Motornenndrehzahl)

5 = Ausgangsstrom (0
- InMotor)

6 = Motordrehmoment
(0 - TnMotor)

7 = Motorleistung (0 -
PnMotor)

8 = Motorspannung (0
- UnMotor)

9 = DC-Zwischenkreis-
Spannung (0-1000 V)
10 = PID-Einstellwert
(0-100 %)

11 = PID-Rickmeldung
(0-100 %)

12 = PID1-Ausgang (0-
100 %

13 = Ext. PID Ausgang
(0-100 %)

14 = ProcessDataln1
(0-100 %)

15 = ProcessDataln?2
(0-100 %)

16 = ProcessDataln3
(0-100 %)

P3.5.4.1.1 AO1 Funktion 0 31 2% 10050
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Tabelle 60: Analogausgangseinstellungen Standard-E/A-Karte

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

17 = ProcessDataln4
(0-100 %)

18 = ProcessDatalnb
(0-100 %)

19 = ProcessDatalné
(0-100 %)

20 = ProcessDataln?7
(0-100 %)

21 = ProcessDataln8
(0-100 %)

22 = Block-Ausg. 1 (0-
100 %)

23 = Block-Ausg. 2 (0-
100 %)

P3.5.4.1.1 AO1 Funktion 0 31 2* 10050 |24 = Block-Ausg. 3 (0-
100%)

25 = Block-Ausg. 4 (0-
100 %)

26 = Block-Ausg. 5 (0-
100 %)

27 = Block-Ausg. 6 (0-
100 %)

28 = Block-Ausg. 7 (0-
100 %)

29 = Block-Ausg. 8 (0-
100 %)

30 = Block-Ausg. 9 (0-
100 %)

31 = Block-Ausg. 10
(0-100 %)

P3.5.4.1.2 AO1 Filterzeit 0.0 300.0 s 1.0* 10051 . .
0 = Keine Filterung

P3.5.4.1.3 AO1 min. Signal 0 1 0* 10052 |0=0mA/0V
T=4mA/2V

P3.5.4.1.4 | AO1 Min. Skalierung | variiert | variiert | variiert 0.0* 10053

P3.5.4.1.5 | AO1 Max. Skalierung | variiert | variiert | variiert 0.0* 10054

* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 12 Anhang 1

DIE ANALOGAUSGANGE DER ZUSATZSTECKPLATZE C, D UND E.

Zeigt nur Parameter fir vorhandene Ausgange an Zusatzkarten in den Steckplatzen C, D und
E. Auswahl wie bei Basis AO1 Funktion (P3.5.4.1.1).
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Diese Gruppe bzw. diese Parameter sind nicht sichtbar, wenn in den Steckplatzen C, D und E
keine Digitalausgange vorhanden sind.

5.6 GRUPPE 3.6: DATENZUORDNUNG FUR DEN FELDBUS

Tabelle 61: Datenzuordnung fiir den Feldbus

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

P3.4.1 Feldbusdaten Aus- 0 35000 1 852
gang 1 Auswahl

P3.6.2 Feldbusdaten Aus- 0 35000 2 853
gang 2 Auswahl

P3.6.3 Feldbusdaten Aus- 0 35000 3 854
gang 3 Auswahl

P3.6.4 Feldbusdaten Aus- 0 35000 4 855
gang 4 Auswahl

P3.6.5 Feldbusdaten Aus- 0 35000 5 856
gang 5 Auswahl

p3.66 | Teldbusdaten Aus- 0 35000 6 857
gang 6 Auswahl

P3.4.7 Feldbusdaten Aus- 0 35000 7 858
gang 7 Auswahl

p36g | TeldbusdatenAus- 0 35000 37 859
gang 8 Auswahl

Tabelle 62: Die Standardwerte fiir Prozessdatenausgange im Feldbus

Daten Standardwert Skalierung
Prozessdaten, Ausgang 1 Ausgangsfrequenz 0,01 Hz
Prozessdaten, Ausgang 2 Motordrehzahl 1 1/min
Prozessdaten, Ausgang 3 Motorstrom 0,1TA
Prozessdaten, Ausgang 4 Motordrehmoment 0.1%
Prozessdaten, Ausgang 5 Motorleistung 0.1%
Prozessdaten, Ausgang 6 Motorspannung 0,1V
Prozessdaten, Ausgang 7 DC-Zwischenkreis-Spannung 1V
Prozessdaten, Ausgang 8 Letzter aktiver Fehlercode 1

Der Wert 2500 der Ausgangsfrequenz entspricht 25,00 Hz, da die Skalierung 0,01 ist. Alle in
Kapitel 4.1 Monitorgruppe aufgefihrten Betriebsdaten erhalten den Skalierungswert.
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5.7 GRUPPE 3.7: FREQUENZAUSBLENDUNGEN

Tabelle 63: Frequenzausblendungen

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwendet
P3.7.1 dungsbereich 1 -1.00 320.00 Hz 0.00 509
untere Grenze

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwendet
P3.7.2 dungsbereich 1 0.00 320.00 Hz 0.00 510
obere Grenze

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwendet
P3.7.3 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 511
untere Grenze

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwendet
P3.7.4 dungsbereich 2 0.00 320.00 Hz 0.00 512
obere Grenze

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwendet
P3.7.5 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 513
untere Grenze

Frequenzausblen- 0 = Nicht verwendet
P3.7.6 dungsbereich 3 0.00 320.00 Hz 0.00 514
obere Grenze

P3.7.7 Rampenzeitfaktor 0.1 10.0 mal 1.0 518
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5.8 GRUPPE 3.8: UBERWACHUNGEN

Tabelle 64: Einstellungen fiir die Uberwachung

Index Parameter Min. Max. Einheit ‘:’S(:rkse' ID Beschreibung

0 = Ausgangsfrequenz
1 = Frequenzsollwert
2 = Motorstrom
3 = Motordrehmoment
4 = Motorleistung
5 =DC-Spannung
6 = Analogeingang 1
7 = Analogeingang 2
8 = Analogeingang 3
9 = Analogeingang 4

. 10 = Analogeingang 5
P3.8.1 Auswahl Uberwa- 0 17 0 1431 |11 = Analogeingang 6

chung 1 -
12 = Temperatur Eingang

1
13 = Temperatur Eingang
2
14 = Temperatur Eingang
3
15 = Temperatur Eingang
4
16 = Temperatur Eingang
5
17 = Temperatur Eingang
6

0 = Nicht verwendet

Modus Uberwachung 1= Uberwachung der

P3.8.2 0 2 0 1432

1 unteren Grenze
2 = Uberwachung der
oberen Grenze
P3.8.3 Grenze Uberwa- 50.00 | 50.00 |variiert | 25.00 | 1433
chung 1
pags | HystereseUberwa- | 4 o5 50.00 |variiert | 5.00 | 1434
chung 1
P3.85 Auswahl Uberwa- 0 17 1 1435 Siehe P3.8.1
chung 2
P3.8.6 Modus Ub;rwachung 0 2 0 1436 Siehe P3.8.2
P3.8.7 Grenze Uberwa- 50.00 | 50.00 |variiert | 40.00 | 1437
chung 2
pagg | HystereseUberwa- | 4 g, 50.00 |variiert | 5.00 | 1438

chung 2
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5.9

GRUPPE 3.9: SCHUTZFUNKTIONEN

Tabelle 65: Einstellungen fiir allgemeine Schutzfunktionen

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung
0 = Keine Aktion
1=Alarm
Reaktion auf exter- 2 = Fehler (Stopp
P3.9.1.2 nen Fehler 0 3 2 701 geman Stoppfunktion)
3 = Fehler (Stopp durch
Leerauslauf]
Eingangsphasen- 0 = 3-Phasen-Support
P3.9.1.3 Fehler 0 ! 0 730 1 =1-Phasen-Support
0 = Fehler in Fehler-
Fehler: Unterspan- speicher
P3.9.1.4 nung 0 ! 0 727 1 = Fehler nichtin Feh-
lerspeicher
P39 15 Reaktion auf Aus- 0 3 2 702
gangsphasen-Fehler
0 = Keine Aktion
1=Alarm
2 = Alarm + Fehler-
Reaktion auf Feld- Festfrequenz
P3.9.1.6 bus-Kommunikati- 0 5 3 733 |(P3.9.1.13)
onsfehler 3 = Fehler (Stopp
gemaf Stoppfunktion)
4 = Fehler (Stopp durch
Leerauslauf]
p39.17 | Fehter:Steckplatz- 0 3 2 734
kommunikation
P3.9.1.8 Thermistorfehler 0 3 0 732
P39.19 Fehler: PID Sanftan- 0 3 2 748
lauf
Reaktion auf Fehler:
P3.9.1.10 PID-Uberwachung 0 3 2 749
Reaktion auf Fehler:
P3.9.1.11 Ext. PID Uberwa- 0 3 2 757
chung
P3.9.1.12 Erdschluss 0 3 3 703
Festfrequenz nach
P3.9.1.13 P3.3.1.1 | P3.3.1.2 Hz 25.00 183
Alarm
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Tabelle 65: Einstellungen fiir allgemeine Schutzfunktionen

Parameter

Einheit

Werksein
st.

Beschreibung

0 = Keine Aktion

hindert”

Reaktion auf Fehler: 1=Alarm
P3.9.1.14 Safe Torque Off (STO) 0 2 2 775 2 = Fehler (Stopp durch
Leerauslauf)
P3.9115 Fehler ,Anlauf ver- 0 1 0 15593 0 = Fehler

1 = Keine Aktion

Tabelle 66: Einstellungen fiir Motortemperaturschutz

Parameter

Einheit

Werksein
st.

Beschreibung

0 = Keine Aktion
1=Alarm

barkeit des Motors

P399 1 Motortemperatur- 0 3 2 704 2= Eghler (Stopp
schutz geman Stoppmodus)
3 = Fehler (Stopp durch
Leerauslauf)
Umgebungstempe- o
P3.9.2.2 -20.0 100.0 C 40.0 705
ratur
p3.9.2.3 | Nulldrehzahl Kih- 5.0 150.0 % variiert | 706
lungsfaktor
P3.9.2.4 | Motor-Temperatur-—| 200 | Min. | variiert | 707
zeitkonstante
p3.9.2.5 | Mhermische Belast- 10 150 % 100 708

Tabelle é7: Einstellungen fiir Motorblockierschutz

Parameter

Einheit

Werksein
st.

Beschreibung

Fehler: Motorblo-

0 = Keine Aktion
1=Alarm
2 = Fehler (Stopp

P3.9.3.1 ckierung 0 3 0 709 gemaf Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp durch
Leerauslauf)

P3.9.3.2 MBS Blockierstro 0.00 5.2 A 3.7 710

P3.9.3.3 Block.zeit.grenz 1.00 120.00 s 15.00 711

P3.9.3.4 | Blockierfreq.grenze 1.00 P3.3.1.2 Hz 25.00 712
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Tabelle é8: Einstellungen fiir den Motorunterlastschutz

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 = Fehler (Stopp
geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp durch
Leerauslauf)

P3.9.4.1 Fehler: Unterlast 0 3 0 713

Unterlastschutz:
P3.9.4.2 Last im Feld- 10.0 150.0 % 50.0 714
schwachbereich

P3.9.43 | Unterlastschutz: 5.0 150.0 % 10.0 715
Nullfrequenzlast

P3.9.44 | Unterlastschutz: 2.00 | 600.00 s 20.00 716
Zeitgrenze

Tabelle é9: Einstellungen fiir erzwungenen Stopp

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Leerauslauf

1 = Erzw. Stopp
P3.9.5.1 Erzw.Stopp-Modus 0 2 variiert 1276 |Bremszeit

2 = Stopp geman
Stoppfunktion (P3.2.5)

P3.9.5.2 | ErZW-Stopp Aktivies | o it | variiert DigIN 1 4213 |OPEN = Freigegeben
rung Slot0.2

P3.953 | E2W: Stcz’zﬁ Brems- | g1 300.0 s variiert | 1256

0 = Keine Aktion
Reaktion auf Fehler: 1=Alarm
P3.9.5.4 ' 0 2 variiert 744 |2 =Fehler (Stopp
Erzw.Stopp N

gemal Erzw.Stopp-
Modus)
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Tabelle 70: Einstellungen fiir Fehler: Temperatur Eingang 1

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung

BO = Temperatur Sig-
nal 1
B1 = Temperatur Sig-
nal 2
B2 = Temperatur Sig-
P3.9.6.1 | Temperatur Signal 1 0 63 0 739 nal 3
B3 = Temperatur Sig-
nal 4
B4 = Temperatur Sig-
nal 5
B5 = Temperatur Sig-
nal 6

P3.9.6.2 Alarmgrenze 1 -30.0 200.0 °C 130.0 741

P3.9.6.3 Fehlergrenze 1 -30.0 200.0 °C 155.0 742

0 = Keine Reaktion

1=Alarm
P3.9.6.4 | Fehlergrenze Reak- 0 3 2 740 |2 =Fehler (Stopp
tion 1 geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
HINWEIS!

Die Einstellungen fiir den Temperatureingang stehen nur zur Verfligung, wenn eine
B8- oder BH-Zusatzkarte installiert ist.
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Tabelle 71: Einstellungen fiir Fehler: Temperatur Eingang 2

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung

BO = Temperatur Sig-
nal 1
B1 = Temperatur Sig-
nal 2
B2 = Temperatur Sig-
P3.9.6.5 | Temperatur Signal 2 0 63 0 763 nal 3
B3 = Temperatur Sig-
nal 4
B4 = Temperatur Sig-
nal 5
B5 = Temperatur Sig-
nal 6

P3.9.6.6 Alarmgrenze 2 -30.0 200.0 °C 130.0 764

P3.9.6.7 Fehlergrenze 2 -30.0 200.0 °C 155.0 765

0 = Keine Reaktion

1=Alarm
P3.9 6.8 Fehlergl.“enze Reak- 0 3 2 766 2 = Fehler (Stopp
tion 2 geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
HINWEIS!

Die Einstellungen fiir den Temperatureingang stehen nur zur Verfligung, wenn eine
B8- oder BH-Zusatzkarte installiert ist.
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Tabelle 72: Einstellungen fiir Al NiedrigSchutz

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Kein Schutz

1 =Schutz im
Schutz: Aqalogein- 0 2 767 Betriebsstatus akti-
gang niedrig viert

2 =Schutzim
Betriebsstatus und im

Stoppstatus aktiviert

P3.9.8.1

0 = Keine Aktion
1=Alarm

2 =Alarm + Fehler-
Festfrequenz
Fehler: Analogein- (P3.9.1.13)

gang niedrig 0 > 0 700 3 =Alarm + Vorheriger
Frequenzsollwert

4 = Fehler (Stopp
gemaB Stopp-Modus])
5 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

P3.9.8.2

Tabelle 73: Benutzerdef. Fehler 1

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln Beschreibung
P3.9.9.1 Be”“tzerﬁ'“' Fehler |\ N/V S[f'%N1 15523 | OPEN = Kein Betrieb
ot CLOSED = Fehler aktiv
Reaktion auf Benut- Feh-
P3.9.9.2 zerdef. Fehler 1 NV NV ler,Ausl. 19525

Tabelle 74: Benutzerdef. Fehler 2

Parameter in. . Einheit \SA:erkseln Beschreibung
P3.9.10.1 Be”“tzer‘;ef' Fehler 1\ N/V s%loN1 15524 | OPEN = Kein Betrieb
ote. CLOSED = Fehler aktiv
Reaktion auf Benut- Feh-
P3.9.10.2 zerdef. Fehler 2 NV NV ler,Ausl. 19526
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5.10 GRUPPE 3.10: AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG

Tabelle 75: Einstellungen fiir die automatische Fehlerquittierung

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung
P3.10.1 A“["mat.i.c“e Feh- 0 1 0 731 | 0= Gesperrt
erquitierung 1 = Freigegeben
P3.10.2 Neustartfunktion 0 1 1 719 0 = Fliegender Start
1=GemaR P3.2.4
P3.10.3 Wartezeit 0.10 10080'0 s 0.50 717
P3.10.4 |  ANS Zeitraum oo [190900 1 60.00 | 718
P3.10.5 ANS Anz.Versuche 1 10 4 759
Automatische Feh-
P3.10.6 lerquittierung: 0 1 1 720 0 =Nein
Unterspannung 1=Ja
Automatische Feh-
P3.10.7 | lerquittierung: Uber- 0 1 1 721 0 =Nein
spannung 1=Ja
Automatische Feh-
P3.10.8 | lerquittierung: Uber- 0 1 1 722 0 =Nein
strom 1=Ja
Automatische Feh-
P3.10.9 lerquittierung: Al 0 1 1 723 0 = Nein
niedrig 1=Ja
Automatische Feh-
P3.10.10 lerquittierung: FU- 0 1 1 724 |0 =Nein
Ubertemperatur 1=Ja
Automatische Feh-
P3.10.11 lerc']'mttlerung: 0 1 1 795 0 = Nein
Motoriibertempera- 1=Ja
tur
Automatische Feh-
P3.10.12 lerquittierung: 0 1 0 726 0 =Nein
Reak.a.Ext.Fehl. 1=Ja
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Tabelle 75: Einstellungen fiir die automatische Fehlerquittierung

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
Automatische Feh-
P3.10.13 | lerquittierung: Feh- 0 1 0 738 0 =Nein
ler: Unterlast 1=Ja
Automatische Feh-
P3.10.14 | lerquittierung: PID- 0 1 0 776 0 =Nein
Uberwachungsfehler 1=Ja
Automatische Feh-
lerquittierung: Ext. 0 = Nein
P3.10.15 PID-Uberwachungs- 0 1 0 777 1=Ja
fehler
5.1 GRUPPE 3.11: ANWENDUNGSEINSTELLUNGEN

Tabelle 76: Anwendungseinstellungen

Parameter Einheit \sl\tlerksem Beschreibung
P3.11.1 Kennwort 0 9999 0 1806
P3.11.2 °C/°F-Auswahl 0 1 0* 1197 |0=Celsius
1 = Fahrenheit
P3.11.3 kW/PS-Auswahl 0 1 0* 1198 |0=kW
1=PS
. . . 0 = 2x2 Abschnitte
P3.11.4 |Multimonitor-Ansicht 0 2 1 1196 1 = 3x2 Abschnitte
2 = 3x3 Abschnitte
BO = Ort/Fern
Konfiguration der B1 = Steuerungsseite
P3.11.5 FUNCT-Taste 0 15 15 1195 B2 = Richtung andern
B3 = Schnellbearbei-
tung

* = Der Standardwert in den USA ist 1.
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5.12 GRUPPE 3.12: TIMERFUNKTIONEN

Tabelle 77: Intervall 1

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.12.1.1 ON-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh:sngm: 00:00:00 1464
P3.12.1.2 OFF-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh::;m: 00:00:00 1465
B0 = Sonntag
B1 = Montag
B2 = Dienstag
P3.12.1.3 Tage 1466 |B3 = Mittwoch
B4 = Donnerstag
B5 = Freitag
B6 = Samstag
BO = Zeitkanal 1
P3.12.1.4 Kanal zuweisen 1468 |B1="Zeitkanal 2
B2 = Zeitkanal 3

Tabelle 78: Intervall 2

Parameter in. . Einheit \SAtI.erksein Beschreibung
P3.12.2.1 ON-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh:S”S‘m: 00:00:00 | 1469 [o'€heIntervallt.
P3.12.2.2 OFF-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh’s”s‘m: 00:00:00 | 1470 [St€he Intervallt.
P3.12.2.3 Tage 1471 |Siehe Intervall 1.
P3.12.2.4 Kanal zuweisen 1473 |Siehe Intervall 1.

Tabelle 79: Intervall 3

Parameter in. . Einheit \Sl\tl-erksein Beschreibung
P3.12.3.1 ON-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh’s”s‘m: 00:00:00 | 1474 [S'€heIntervallt.
P3.12.3.2 OFF-Zeit 00:00:00 [23:59:59 | "™ | go00:00 | 1475 | >iene Intervallt
P3.12.3.3 Tage 1476 |Siehe Intervall 1.
P3.12.3.4 Kanal zuweisen 1478 |Siehe Intervall 1.
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Tabelle 80: Intervall 4

Index Parameter in. Max. Einheit \:tl.erksein ID Beschreibung
P3.12.4.1 ON-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh:S”S‘m: 00:00:00 | 1479 [o'€heIntervallt.
P3.12.4.2 OFF-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh’s”s‘m’ 00:00:00 | 1480 [>'€heIntervallt.
P3.12.4.3 Tage 1481 |Siehe Intervall 1.
P3.12.4.4 Kanal zuweisen 1483 |Siehe Intervall 1.

Tabelle 81: Intervall 5

Werksein

Parameter in. . Einheit st. Beschreibung
P3.12.5.1 ON-Zeit 00:00:00 |23:59:59 hh’s”s‘m’ 00:00:00 | 1484 [>'€heIntervallt.
P3.12.5.2 OFF-Zeit 00:00:00 [23:59:59 | "™ | go.00:00 | 145 |>iene Intervallt
P3.12.5.3 Tage 1486 |Siehe Intervall 1.
P3.12.5.4 Kanal zuweisen 1488 |Siehe Intervall 1.

Tabelle 82: Timer 1

Parameter in. . Einheit \SA:erkseln Beschreibung
P3.12.6.1 Zeitdauer 0 72000 s 0 1489
P3.12.6.2 Timer 1 D'gng“’t 447

B0 = Zeitkanal 1
P3.12.6.3 Kanal zuweisen 1490 |B1 =Zeitkanal 2

B2 = Zeitkanal 3
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Tabelle 83: Timer 2

Parameter in. . Einheit \:tl.erksein Beschreibung
P3.12.71 Zeitdauer 0 72000 s 0 1491 |Siehe Timer 1.
P3.12.7.2 Tirmer 2 Diggflflot 448 Siehe Timer 1.
P3.12.7.3 Kanal zuweisen 1492 |Siehe Timer 1.

Tabelle 84: Timer 3

Werksein

Parameter in. . Einheit st. Beschreibung
P3.12.8.1 Zeitdauer 0 72000 s 0 1493 |Siehe Timer 1.
P3.12.8.2 Timer 3 Digngflot 449 Siehe Timer 1.
P3.12.8.3 Kanal zuweisen 1494 | Siehe Timer 1.
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5.13 GRUPPE 3.13: PID-REGLER

Tabelle 85: Grundeinstellungen fiir PID-Regler

Parameter in. . Beschreibung
P3.13.1.1 PID-Verstarkung 0.00 1000.00 % 100.00 118
P3.13.1.2 PID I-Zeit 0.00 600.00 s 1.00 19
P3.13.1.3 PID D-Zeit 0.00 100.00 s 0.00 132
P3.13.1.4 Wahl der Einheit 1 38 1 1036
P3.13.1.5 Anzeigeeinheit Min | variiert | variiert | variiert 0 1033
P3.13.1.6 Anzeigeeinheit Max | variiert | variiert | variiert 100 1034

p3.13.17 | Dezimalstellen 0 4 2 1035
Anzeigeeinheit

0 = Normal (Riickmel-
dung < Einstellwert ->
PID-Ausgang erhchen)

P3.13.1.8 Invert. Reg.abw. 0 1 0 340 1= Invertiert (Riick-
meldung < Einstellwert
-> PID-Ausgang ver-
ringern)

P3.13.1.9 Totbereich variiert | variiert | variiert 0 1056

Verzogerung Totbe-

P3.13.1.10 .
reich

0.00 320.00 s 0.00 1057
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Tabelle 86: Einstellungen fiir Einstellwerte

Parameter

Beschreibung

Einstellwert 1 Steu-

P3.13.2.1 variiert | variiert | variiert 0 167
ertafel
p3.13.2.2 | Einstellwert2Steu- | oo | variiert | variiert 0 168
ertafel
p3.13.23 [RampenzeitEinstell- |55 | 5509 s 0.00 | 1068
wert
P3.13.2.4 BPID tE_IZEI.el.lwert variiert | variiert SDllgt|0N1 1046 | OPEN = Keine Erhohung
o0st-AKHVIErung ot CLOSED = Erhshung
p3.13.25 | PIDWahtdesEin- 1t oot | variiert DigIN 14047 | OPEN = Einstellwert 1
stellwerts Slot0.1

CLOSED = Einstellwert 2
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Tabelle 86: Einstellungen fiir Einstellwerte

Parameter in. . Beschreibung

0 = Nicht verwendet

1 = Einstellwert 1 Steu-

ertafel

2 = Einstellwert 2 Steu-

ertafel

3=Al

4=Al2

5=AI3

6=Al4

7=AI5

8=Al6

9 = ProcessDataln1

10 = ProcessDataln2

11 = ProcessDataln3

12 = ProcessDataln4

13 = ProcessDatalnb

14 = ProcessDatalné

15 = ProcessDataln7

16 = ProcessDataln8

Einstellwertquelle 1 0 32 3% 332 17 = Temperatur Ein-
Auswahl gang 1

18 = Temperatur Ein-

gang 2

19 = Temperatur Ein-

gang 3

20 = Temperatur Ein-

gang 4

21 = Temperatur Ein-

gang 5

22 = Temperatur Ein-

gang 6

23 = Block-Ausg. 1

24 = Block-Ausg. 2

25 = Block-Ausg. 3

26 = Block-Ausg. 4

27 = Block-Ausg. 5

28 = Block-Ausg. 6
( 7
( 8
( 9
( 1

P3.13.2.6

29 = Block-Ausg.
30 = Block-Ausg.
31 = Block-Ausg.
32 = Block-Ausg.

p3.13.2.7 | EinstelwertTMini- | 506 55 | 200.00 % 0.00 | 1069
mum

P3.13.2.8 E'“Ste“xzr: Maxi- | 00.00 | 200.00 % 100.00 | 1070

P3.13.2.9 Einstellwert 1 Boost -2.0 2.0 X 1.0 1071

Einstellwertquelle 2 Siehe P3.13.2.6.

P3.13.2.10 Auswahl 0 22 2 431
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Tabelle 86: Einstellungen fiir Einstellwerte

Parameter in. . Beschreibung
P3.13.2.11 Einstellwert 2 Mini- 200,00 | 200.00 % 0.00 1073 Siehe P3.13.2.7.
mum
P313.2.12 Einstellwert 2 Maxi- 200.00 | 200.00 % 10000 | 1074 Siehe P3.13.2.8.
mum
P3.13.2.13 | Einstellwert 2 Boost -2.0 2.0 X 1.0 1078 |Siehe P3.13.2.9.

* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 12 Anhang 1
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Tabelle 87: Einstellungen fiir Riickmeldungen

Werksei

Index Parameter Min. Max. Einheit nst ID Beschreibung

1 =Nur Quelle1 verwen-
det

2 = WRZ(Quelle1);(Stro-
mung = Konstante x
WRZ(Druck))

3 = WRZ(Quelle1 -
Quelle2)

Riickmeldung, Aus- 1 9 1% 333 |42 WRZ(Quelle1) +
wahl WRZ(Quelle2)

5 = Quelle? + Quelle2

6 = Quelle? - Quelle2

7 = MIN (Quelle 1, Quelle
2)

8 = MAX (Quelle 1, Quelle
2)

9 = MITTELWERT (Quelle
1, Quelle 2)

P3.13.3.1

Ruckmeldung, Ver-

P3.133.2 starkung

-1000.0 | 1000.0 % 100.0 1058
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Tabelle 87: Einstellungen fiir Riickmeldungen

Index Parameter Min. Max. Einheit ‘:’S(:rkse' ID Beschreibung

0 = Nicht verwendet
1=Al
2=AI2
3=AI3
4 =Ald
5=AI5
6=Al6
7 = ProcessDataln1
8 = ProcessDataln?2
9 = ProcessDataln3
10 = ProcessDataln4
11 = ProcessDataln5
12 = ProcessDatalné
13 = ProcessDataln7
14 = ProcessDataln8
15 = Temperatur Eingang
1
Rickmeldung 1 0 30 9+ 334 16 = Temperatur Eingang
Quellenauswahl 2
17 = Temperatur Eingang
3
18 = Temperatur Eingang
4
19 = Temperatur Eingang
5
20 = Temperatur Eingang
6
21 = Block-Ausg.
22 = Block-Ausg.
23 = Block-Ausg.
24 = Block-Ausg.
25 = Block-Ausg.
L
L
L
L
L

P3.13.3.3

26 = Block-Ausg.
27 = Block-Ausg.
28 = Block-Ausg.
29 = Block-Ausg.
30 = Block-Ausg.

= 00O ~JO0 O~ WWN —

P3.13.3.4 | Rickmeldung 1, Min. | -200.00 | 200.00 % 0.00 336

Rickmeldung 1,

-200.00 200.00 % 100.00 337
Max.

P3.13.3.5

Rickmeldung 2 Siehe P3.13.3.3.

P3.13.3.6 Quellenauswahl 0 20 0 335

P3.13.3.7 |Riickmeldung 2, Min. | -200.00 | 200.00 % 0.00 338 |Siehe P3.13.3.4.

Rickmeldung 2, Siehe P3.13.3.5.

M3.13.3.8 -200.00 | 200.00 % 100.00 339
Max.

* Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 72 Anhang 1
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Tabelle 88: Einstellungen fiir die vorausschauende Regelung

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.13.4.1 Vorausschauende 1 9 1 1059 Siehe P3.13.3.1
Regelung, Auswahl
Vorausschauende Siehe P3.13.3.2
P3.13.4.2 | Regelung, Verstar- -1000 1000 % 100.0 1060
kung
Vorausschauende Siehe P3.13.3.3.
P3.13.4.3 |Regelung 1, Quellen- 0 25 0 1061
auswahl
P3.13.4.4 | Yorausschauende | 50005 | 20000 | % 000 | 1062 [>EheP313:3.4
Regelung 1, Min.
P3.13.4.5 | Yorausschauende | 50405 | 0000 | % 10000 | 1063 [>eheP313:35
Regelung 1, Max.
Vorausschauende Siehe P3.13.3.6
P3.13.4.6 | Regelung 2, Quellen- 0 25 0 1064
auswahl
P3.13.4.7 | Yorausschauende | 54405 | 0000 | % 000 | 1045 [SeheP31337
Regelung 2, Min.
P3.13.4.8 | Vorausschauende i p5000 | 20000 | % 10000 | 1066 |'ieneP3.13.38)

Regelung 2, Max.

Tabelle 89: Einstellungen fiir die Sleep-Funktion

Werksein

Parameter in. . Einheit st. Beschreibung

P3.13.5.1 | SP1 Sleep-Frequenz 0.00 320.00 Hz 0.00 1016

P3.13.5.2 | SP1 Sleep-Verzdg. 0 300 s 0 1017

P3.13.5.3 | SP1 Wakeup-Pegel variiert | 0.0000 1018

P3.13.5.4 | SP1Wakeup-Modus | 0 1 0 1019 ?:égf:tlitv‘irEpi:Sfelu_

wert

P3.13.5.5 | SP2 Sleep-Frequenz 0.00 320.00 Hz 0.00 1075 |Siehe P3.13.5.1.
P3.13.5.6 | SP2 Sleep-Verzdg. 0 3000 s 0 1076 |Siehe P3.13.5.2.
P3.13.5.7 | SP2 Wakeup-Pegel variiert 0.0000 1077 |Siehe P3.13.5.3.
P3.13.5.8 | SP2 Wakeup-Modus 0 1 0 1020 |Siehe P3.13.5.4.
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Tabelle 90: Parameter fiir die Riickmeldungsiiberwachung

Parameter in. . Einheit \:tlerkseln Beschreibung
P3.13.6.1 | Freigabe: Ruckmel- 0 1 0 735 |0=Gesperrt
dungsiiberwachung .
1 = Freigegeben
P3.13.6.2 Obere Grenze variiert | variiert |variiert | variiert 736
P3.13.6.3 Untere Grenze variiert | variiert |variiert | variiert 758
P3.13.6.4 Verzdgerung 0 30000 s 0 737
0 = Keine Aktion
Reaki f Fehler- 1=Alarm
P3.13.6.5 FflaD_b"b” au E er: 0 3 2 749 |2 =Fehler (Stopp
erwachung geman Stopp-Modus)
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

Tabelle 91: Parameter fiir den Druckverlustausgleich

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Freigabe Einstell-

P3.13.7.1 wert 1

0 1 0 1189 |0 = Gesperrt
1 =Freigegeben

P3.13.7.2 Elnstellwert1.max. variiert | variiert | variiert variiert 1190
Kompensation

Freigabe Einstell-
wert 2

Siehe P3.13.7.1.

P3.13.7.3 0 1 0 191

P3.13.7.4 ElnstellwertZ.max. variiert | variiert | variiert | variiert 1192 Siehe P3.13.7.2.
Kompensation
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Tabelle 92: Einstellungen fiir den sanften Anlauf

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

p3.13.8.1 | Sanften Anlauf frei- 0 1 0 1094 | 0=Gesperrt

geben 1 = Freigegeben

Sanfter Anlauf, Fre-
quenz

P3.13.8.2 0.00 50.00 Hz 20.00 1055

P3.13.8.3 |Sanfter Anlauf, Pegel | variiert | variiert |variiert 0.0000 1095

Sanfter Anlauf, 0 30000 S 0 1096

P3.13.8.4 Timeout 0 = Kein Timeout

0 = Keine Aktion
Ti t-Reaki 1=Alarm
P3.13.8.5 | ' Imeout-reaxtion 0 3 2 748 |2 = Fehler (Stopp
PID Sanftanlauf N
geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]
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Tabelle 93: Parameter fiir die Eingangsdruckiiberwachung

Parameter

Beschreibung

P3.13.9.1

Freigabe: Uberwa-
chung

1685

0 = Gesperrt
1 = Freigegeben

P3.13.9.2

Uberwachungssignal

23

1686

0 = Analogeingang 1

1 = Analogeingang 2

2 = Analogeingang 3

3 =Analogeingang 4

4 = Analogeingang 5

5 = Analogeingang 6

6 = ProcessDataln1 (0-
100 %)

7 = ProcessDataln2 (0-
100 %)

8 = ProcessDataln3 (0-
100 %)

9 = ProcessDataln4 (0-
100 %)

10 = ProcessDataln5
(0-100 %)

11 = ProcessDatalné
(0-100 %)

12 = ProcessDataln7
(0-100 %)

13 = ProcessDataln8
(0-100 %)

14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.
19 = Block-Ausg.
20 = Block-Ausg.
21 = Block-Ausg.
22 = Block-Ausg.
23 = Block-Ausg.

= V00N O0O~NWN —

P3.13.9.3

UberwachungsgréBe,
Wahl der Einheit

variiert

1687

P3.13.9.4

Dezimalstellen Uber-
wachungsgréfle

1688

P3.13.9.5

Uberwachungsein-
heit Min.

variiert

variiert

variiert

variiert

1689

P3.13.9.6

Uberwachungsein-
heit Max.

variiert

variiert

variiert

variiert

1690

P3.13.9.7

Uberwachung: Warn-
stufe

variiert

variiert

variiert

variiert

1691
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Tabelle 93: Parameter fiir die Eingangsdruckiiberwachung

Parameter in. . Beschreibung
P3.13.9.8 Uberwachung: Feh- variiert | variiert | variiert | variiert 1692
lerstufe
P3.13.9.9 |UPerwachungFehler | g qq | 40 s 5.00 | 1693
Verzog.
P3.13.9.10 | FID-Einstellwert 00 | 1000 | % 100 | 169
Reduktion
Dieser Uberwachungs-
V3.13.9.11 Eingangsdruck variiert | variiert | variiert | variiert 1695 wert zeigt den aktue(-
len Wert des Pumpe-
neingangsdrucks.
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Tabelle 94: Parameter fiir den Frostschutz

Parameter in. . Beschreibung

P3.13.10.1 Frostschutz 0 1 0 1704 |0 = Gesperrt
1 = Freigegeben

0 = Temperatur Ein-
gang 1 (-50 bis 200 °C)
1 = Temperatur Ein-
gang 2 (-50 bis 200 °C)
2 = Temperatur Ein-
gang 3 (-50 bis 200 °C)
3 = Temperatur Ein-
gang 4 (-50 bis 200 °C)
4 = Temperatur Ein-
gang 5 (-50 bis 200 °C)
5 =Temperatur Ein-
gang 6 (-50 bis 200 °C)
6 = Analogeingang 1

7 = Analogeingang 2

8 = Analogeingang 3

9 = Analogeingang 4
10 = Analogeingang 5
11 = Analogeingang 6
12 = ProcessDataln1
(0-100 %)

13 = ProcessDataln2
P3.13.10.2 | Temperatur Signal 0 29 6 1705 |(0-100 %)

14 = ProcessDataln3
(0-100 %)

15 = ProcessDataln4
(0-100 %)

16 = ProcessDataln5
(0-100 %)

17 = ProcessDatalné
(0-100 %)

18 = ProcessDataln7
(0-100 %)

19 = ProcessDataln8
(0-100 %)

20 = Block-Ausg.
21 = Block-Ausg.
22 = Block-Ausg.
23 = Block-Ausg.
24 = Block-Ausg.
25 = Block-Ausg.
26 = Block-Ausg.
27 = Block-Ausg.
28 = Block-Ausg.
29 = Block-Ausg.

= 000N~ O0OT~NWN —

Temperatursignal 21000 P3.13.10. oc/°F |-50,0 (°c) | 1706

P3.13.10.3 Min. 4
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Tabelle 94: Parameter fiir den Frostschutz

Parameter in. . Beschreibung
P3.13.10.4 | Temperatursignal IP3.13.10 | 5504 ocser {2000 (°c) | 1707
Max. 3
P3.13.10.5 Frostschutz Tempe- |P3.13.10 | P3.13.10. oC/oF 5.00 1708
ratur 3 4
P3.13.10.6 | FrostschutzFre- 00 | variert | Hz 100 | 1710
quenz
Der Betriebswert fiir
Frosttemperatur das gemessene Tem-
V3.13.10.7 - P variiert variiert | °C/°F 1711 |peratursignalin der
Uberwachung .
Frostschutzfunktion.
Skalierungswert: 0.1.
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5.14 GRUPPE 3.14: EXTERNER PID-REGLER

Tabelle 95: Grundeinstellungen fiir den externen PID-Regler

Parameter in. . Beschreibung

Freigabe externer

P3.14.1.1 0 1 0 1630 |0 =Gesperrt
PID ;
1 = Freigegeben
DialN OPEN = PID2 im Stopp-
P3.14.1.2 Startsignal Stlgto 5 | 1049 |Modus
ot CLOSED = PID2-Rege-
lung
P3.14.1.3 Ausgang im Stopp 0.0 100.0 % 0.0 1100
P3.14.1.4 PID-Verstarkung 0.00 1000.00 % 100.00 1631 |(siehe P3.13.1.1)
P3.14.1.5 PID I-Zeit 0.00 600.00 s 1.00 1632 |(siehe P3.13.1.2)
P3.14.1.6 PID D-Zeit 0.00 100.00 s 0.00 1633 |(siehe P3.13.1.3)
P3.14.1.7 Wahl der Einheit 0 37 0 1635 |(siehe P3.13.1.4)
P3.14.1.8 Anzeigeeinheit Min variiert | variiert | variiert 0 1664 |(siehe P3.13.1.5)

P3.14.1.9 Anzeigeeinheit Max | variiert | variiert | variiert 100 1665 |(siehe P3.13.1.6)

P314.1.10 Dezmals.telle_n 0 4 ” 1666 (siehe P3.13.1.7)
Anzeigeeinheit

P3.14.1.11 Invert. Reg.abw. 0 1 0 1636 |[siehe P3.13.1.8)

P3.14.1.12 Totbereich variiert | variiert | variiert 0.0 1637 |(siehe P3.13.1.9)

Verzégerung Totbe- (siehe P3.13.1.10)

P3.14.1.13 .
reich

0.00 320.00 s 0.00 1638
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Tabelle 96: Einstellwerte des externen PID-Reglers

Parameter in. . Beschreibung
pa.1421 | Einstelwert 1Steu= | o450 | 40000 [variiert | 0.00 | 1640 |(SieneP313:2.1
ertafel
P3.14.2.2 | Enstelwert2Steu= | 05 | 100,00 [variiert | 000 | 1641 |(sieNeP313:22)
ertafel
P3.14.2.3 Rampenzeit Einstell- 0.00 300,00 < 0.00 1642 (siehe P3.13.2.3)
wert
P3.14.2.4 Wah des Einstell- variiert | variiert DigIN 1048 | OPEN = Einstellwert 1
werts Slot0.1

CLOSED = Einstellwert 2

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




MENU , PARAMETER" VACON - 163

Tabelle 96: Einstellwerte des externen PID-Reglers

Parameter in. . Beschreibung

0 = Nicht verwendet

1 = Einstellwert 1 Steu-

ertafel

2 = Einstellwert 2 Steu-

ertafel

3=Al

4=Al2

5=AI3

6=Al4

7=AI5

8=Al6

9 = ProcessDataln1

10 = ProcessDataln2

11 = ProcessDataln3

12 = ProcessDataln4

13 = ProcessDatalnb

14 = ProcessDatalné

15 = ProcessDataln7

16 = ProcessDataln8

Einstellwertquelle 1 0 32 1 1643 17 = Temperatur Ein-
Auswahl gang 1

18 = Temperatur Ein-

gang 2

19 = Temperatur Ein-

gang 3

20 = Temperatur Ein-

gang 4

21 = Temperatur Ein-

gang 5

22 = Temperatur Ein-

gang 6

23 = Block-Ausg. 1

24 = Block-Ausg. 2

25 = Block-Ausg. 3

26 = Block-Ausg. 4

27 = Block-Ausg. 5

28 = Block-Ausg. 6
( 7
( 8
( 9
( 1

P3.14.2.5

29 = Block-Ausg.
30 = Block-Ausg.
31 = Block-Ausg.
32 = Block-Ausg.

Wenn die Temperatur-
eingange ausgewahlt
sind, missen Sie die
Werte der Parameter
Einstellwertquelle 1 P3.14.1.8 Anzeigeeinheit

Auswahl 0 32 ! 1643 Min und P3.14.1.9 Anzei-
geeinheit Max Uberein-
stimmend mit der Skala
der Temperaturmess-
karte einstellen:

P3.14.2.5
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Tabelle 96: Einstellwerte des externen PID-Reglers

Werksei

Index Parameter Min. Max. Einheit nst ID Beschreibung
P3.14.2.6 | EinstelwertTMini- 4 o056 00 | 20000 | % 0.00 | 1644
mum
P3.14.2.7 | Einsteltwertd Maxi-1 56 05 | 200.00 % 100.00 | 1645
mum
P3.14.2.8 Einstellwertquelle 2 0 29 0 1646 Siehe P3.14.2.5.
Auswahl
P3.14.2.9 | Einstelwert2Mini- 4 50 06 | 200.00 % 0.00 | 1647
mum
P3.14.2.10 E'”Steuxiﬁz Maxi- | 200.00 | 200.00 % 100.00 | 1648

Tabelle 97: Riickmeldung des externen PID-Reglers

Parameter in. . Einheit \Sl\tlerkseln Beschreibung
P3.14.3.1 | Ruckmeldung, Aus- 1 9 1 1650
wahl
P3.14.3.2 | Ruckmeldung, Ver- | 45644 | 10000 % 100.0 1651
starkung

P3.14.3.3 Rickmeldung 1 0 25 1 1652 Siehe P3.13.3.3.

Quellenauswahl
P3.14.3.4 |Rickmeldung 1, Min. | -200.00 | 200.00 % 0.00 1653
P3.14.3.5 RUCkTAealf“r‘g | 200,00 | 200.00 % 100.00 | 1654
P3.14.3.6 Riickmeldung 2 0 25 2 1655 Siehe P3.13.3.6.

Quellenauswahl
P3.14.3.7 |Riickmeldung 2, Min. | -200.00 | 200.00 % 0.00 1656
P3.14.3.8 R““Tf;j‘mg 2| -200.00 | 200.00 % 100.00 | 1657
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Tabelle 98: Prozessiiberwachung des externen PID-Reglers

Parameter in. . Einheit \:tlerkseln Beschreibung
P3.14.4.1 | Freigabe: Uberwa- 0 1 0 1659 | 0= Gesperrt
chung .
1 = Freigegeben
P3.14.4.2 Obere Grenze variiert | variiert | variiert variiert 1660
P3.14.4.3 Untere Grenze variiert | variiert | variiert variiert 1661
P3.14.4.4 Verzdgerung 0 30000 s 0 1662
Reaktion auf Fehler: Siehe P3.9.1.11.
P3.14.4.5 Ext. PID Uberwa- 0 3 2 757
chung
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5.15 GRUPPE 3.15: MULTI-PUMP

Tabelle 99: MultiPump-Parameter

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

P3.15.1 Anzahl der Motoren 1 6 1 1001
P3.15.2 Interlockfunktion 0 1 1 1032 |0 =Gesperrt

1 =Freigegeben
P3.15.3 FU einbeziehen 0 1 1 1028 |0 = Gesperrt

1 = Freigegeben
P3.15.4 Autow.Ein/Aus 0 1 1 1027 |0 = Gesperrt

1 = Freigegeben
P3.15.5 | Autowechselintervall 0.0 3000.0 h 48.0 1029

P35 | AutowechselFre- | o455  Hpasqo | py 2500 | 1031
quenz Grenze

Autowechsel: Motor-

P3.15.7 1 6 1 1030
grenze
P3.15.8 Regelbereich 0 100 % 10 1097
p3.159 | Regetbereichverzs- 0 3600 s 10 1098
gerung
" . DigIN . .
P3.15.10 Motor 1 Interlock variiert | variiert Slot0.1 426 OPEN = Nicht aktiv
ot CLOSED = Aktiv
P3.15.11 Motor 2 Interlock variiert | variiert DigIN 427 [siehe P3.15.10]
Slot0.1
P3.15.12 | Motor 3 Interlock | variiert | variiert DigIN 4g |lsiehe P3.15.10)
Slot0.1
P3.15.13 Motor 4 Interlock variiert | variiert DigIN 429 [siehe P3.15.10]
Slot0.1
P3.15.14 | Motor 5 Interlock | variiert | variiert DigIN 430 |lsiehe P3.15.10)
Slot0.1
P3.15.15 Motor 6 Interlock variiert | variiert S?;%:JN1 486 [siehe P3.15.10]

M3.15.16 Uberdruckiiberwa- |Siehe die Parameter fiir die Uberdruckiiberwachung unten.
o chung
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Tabelle 100: Parameter fiir die Uberdruckiiberwachung

Werkse

Index Parameter Min. Max. Einheit inst ID Beschreibung

Freigabe: Uber-

P3.15.16.1 druckiiberwachung

0 1 0 1698 | 0= Gesperrt
1 = Freigegeben

Uberwachung: Warn- | P3.13.1. [ P3.13.1. | P3.13.1

P3.15.16.2 stufe 5 6 A

0.00 1699

5.16 GRUPPE 3.16: WARTUNGSZAHLER

Tabelle 101: Wartungszahler

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung
0 = Nicht verwendet
. 1 =Stunden
P3.16.1 Zahler 1 Modus 0 2 0 1104 2 — Umdrehungen *
1000
P3.16.2 Alarrrlgrenzwert 0 2147483 h/kRev 0 1105 0 = Nicht verwendet
Zahler 1 647
P3.16.3 Fehle'r'grenzwert 0 2147483 h/kRev 0 1106 |0 =Nicht verwendet
Zahler 1 647
P3.16.4 Ricksetzen Zahler 1 0 1107
P3.16.5 DI far Bucksetzen 0 490 CLOSED = Reset
Zahler 1
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5.17 GRUPPE 3.17: BRAND-MODUS

Tabelle 102: Brand-Modus-Parameter

Index Parameter Min. Max. Einheit \SAtIerkseln ID Beschreibung

Kennwort fir den 1002 = Freigegeben
P3.17.1 Brand-Modus 0 9999 0 1599 1234 = Test-Modus

0 = Brand-Modus-Fre-
quenz
1 = Festdrehzahlen
2 = Steuertafel
3 = Feldbus
4=AI
5=AI2
6=AI1+AI2
7 =PID1

8 = Motorpotentiome-
P3.17.2 Bra“d'MOd“i[Fre' 0 18 0 1617 |ter i
quenzquete 9 = Block-Ausg. 1
10 = Block-Ausg.
11 = Block-Ausg.
12 = Block-Ausg.
13 = Block-Ausg.
14 = Block-Ausg.
15 = Block-Ausg.
16 = Block-Ausg.
17 = Block-Ausg.
18 = Block-Ausg.

= 000 JO0 0O~ WN

p3.17.3 | Brand-Modus-Fre- 1,45 Ip3319 | K2 5000 | 1598
quenz

OPEN = Brand-Modus
Brand-Modus ein, DigIN 1596 aktiv
Offner Slot0.2 CLOSED = Keine Reak-

tion

P3.17.4

OPEN = Keine Aktion
1619 |CLOSED = Brand-
Modus aktiv

Brand-Modus ein, DigIN

P3.17.5 Schliefler Slot0.1

OPEN = Rechtsdrehfeld
CLOSED = Linksdreh-
feld

1618 |DigIN Slot0.1 = Vor-
warts

DigIN Slot0.2 = Riick-
warts

Brand-Modus riick- DigIN

P3.17.6 warts Slot0.1
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Tabelle 102: Brand-Modus-Parameter

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Siehe Tabelle 21 Ele-
mente des Menls
.Betriebsdaten”.
V3.17.7 | Brand-Modus-Status 0 3 1597 |0 = Gesperrt

1 = Freigegeben

2 = Aktiviert (Aktiviert +
DI offen)

3 = Test-Modus

V3.17.8 |Brand-Modus-Zahler |0 65535 1679
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5.18 GRUPPE 3.18: PARAMETER FUR MOTORVORHEIZUNG

Tabelle 103: Parameter fiir Motorvorheizung

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung

0 = Nicht verwendet
1 =Immer im Stopp-
. status
p3.1g.q | Motor-Vorheizfunk- g 4 0 1225 |2 = Steuerung iiber DI
tion

3 =Temperaturgrenze
4 = Temperaturgrenze
(gemessene Motor-
temperatur)

Temperaturgrenze

P3.18.2 Vorheizung

-20 100 °C 0 1226

P3.18.3 Vorheizstrom 0 31048 A variiert 1227

OPEN = Keine Aktion
1044 | CLOSED = Vorheizung
im Stoppstatus akti-
viert

DigIN

P3.18.4 | Motorvorheizung EIN | variiert | variiert Slot0. 1

0 = Nicht verwendet

1 = Temperatur Ein-

gang 1

2 = Temperatur Ein-

gang 2

Motortemperatur 0 6 0 1045 3 =Temperatur Ein-
Vorheizung gang 3

4 = Temperatur Ein-

gang 4

5 = Temperatur Ein-

gang 5

6 = Temperatur Ein-

gang 6

P3.18.5

5.19 GRUPPE 3.19: UMRICHTER ANPASSEN

Tabelle 104: Parametermenii Umrichter anpassen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

0 = Programm ausfih-
P3.19.1 Betriebsmodus 0 1 1 15001 |ren

1 = Programmierung
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HINWEIS!

Wenn Sie .Umrichter anpassen” verwenden, nutzen Sie das grafische Tool
~Umrichter anpassen”in VACON® Live.

5.20 GRUPPE 3.20: MECHANISCHE BREMSE

Tabelle 105: Parameter fiir die mechanische Bremse

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung

0 = Gesperrt

1 = Freigegeben

2 = Freigegeben mit
Bremsstatusiiberwa-
chung

P3.20.1 Bremssteuerung 0 2 0 1541

Mechanische

P3.20.2 Bremse, Verzdge- 0.00 60.00 s 0.00 353
rung
P3.20.3 Frequenzgrenze | b3 o0 4 [p3312 | H2 2.00 1535
Bremse offnen
P3.20.4 Frequenzgrenze | s g4y [p3gqo | py 2.00 1539
Bremse schlieBen
P3.20.5 Bremsstromgrenze 0.0 variiert A 0.0 1085
P3.20.6 | Bremsfehler Verzog. 0.00 60.00 s 2.00 352

0 = Keine Aktion
. 1=Alarm
P3.20.7 Reaktlgn auf Fehler: 0 3 0 1316 |2 = Fehler (Stopp
remse geman Stopp-Modus])
3 = Fehler (Stopp
durch Leerauslauf]

DigIN

P3.20.8 Bremse Rickm. Slot0.1

1210
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5.21 GRUPPE 3.21: PUMPENREGELUNG

Tabelle 106: Parameter fiir das Auto-Cleaning

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung
P3.21.1.1 | Reinigungsfunktion 0 1 0 1714 | 0 = Gesperrt
1 = Freigegeben
Reinigungsaktivie- DigIN
P3.21.1.2 rung Slot0.1 1715
P3.21.1.3 Reinigungszyklen 1 100 5 1716
P3.21.14 | Vorwartsirequenz 0.00 50.00 Hz 45.00 | 1717
Reinigung
p3.21.15 | VorwartszeitReini- 1 q00 | 39000 | s 200 | 1718
gung
P3.21.1.4 | RUckwartsirequenz | g 5, 50.00 Hz 45.00 | 1719
Reinigung
p3.21.1.7 |RuckwartszeitReini= | g0 | 39000 | s 000 | 1720
gung
p3.21.1.8 |Beschleunigungszeit | 4 300.0 s 0.1 1721
Reinigung
P3.21.1.9 | Bremszeit Reinigung 0.1 300.0 s 0.1 1722

Tabelle 107: Parameter fiir Jockeypumpen

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

. 0 = Nicht verwendet
P3.21.2.1 Jockey-Funktion 0 2 0 1674 1= PID Sleep
2 = PID Sleep (Level)
P3.21.2.2 Jockey-Startlevel 0.00 100.00 % 0.00 1675
P3.21.2.3 | Jockey-Stopplevel 0.00 100.00 % 0.00 1676
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Tabelle 108: Parameter fiir Ansaugpumpen

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung

P3.21.3.1 Ansaugfunktion 0 1 0 1677 | 0= Gesperrt
1 = Freigegeben

P3.21.3.2 Ansaugzeit 0.0 320.00 3.0 1678

5.22 GRUPPE 3.22: ERWEITERTER OBERSCHWINGUNGSFILTER

Tabelle 109: Parameter fiir den erweiterten Oberschwingungsfilter

Index Parameter Min. Max. Einheit \;\tlerkseln ID Beschreibung
p3.0.q | Grenzefurdie Kon- 0 100 % 0 15510
densatortrennung
P399 .9 Kondensator trennen 0 100 % 0 15511
- Hysterese
AHF-Ubertempera- DigIN
P3.22.3 tur Slot0. 1 15513
0 = Keine Aktion
P3.22.4 | AHF-Fehlerreaktion 0 3 2 15512 |1 = Alarm
2 = Fehler
3 = Fehler, Auslauf
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6 MENU ,,FEHLERSPEICHER"

6.1 AKTIVE FEHLER

Wenn Fehler auftreten, beginnt das Display zu blinken und zeigt den Namen des Fehlers an.
Driicken Sie OK, um zum Menii .. Fehlerspeicher” zuriickzukehren. Im Untermend . Aktive
Fehler” wird die Anzahl der Fehler angezeigt. Wahlen Sie einen Fehler aus, und driicken Sie
OK, um Daten zur Fehlerzeit anzuzeigen.

Der Fehler bleibt aktiv, bis Sie ihn quittieren. Es gibt finf Moglichkeiten, einen Fehler zu

quittieren.

* Halten Sie die RESET-Taste fiir 2 Sekunden gedriickt.

« Gehen Sie in das Untermenti ,,Fehler quittieren” und verwenden Sie den Parameter
.Fehler quittieren”.

«  Geben Sie ein Quittiersignal tber die E/A-Klemmleiste.

* Geben Sie ein Quittiersignal Uber den Feldbus.

* Geben Sie ein Quittiersignal in VACON® Live.

Im Untermeni ,Aktive Fehler” werden maximal 10 Fehler gespeichert. Das Untermenii zeigt
die Fehler in der Reihenfolge ihres Auftretens an.

6.2 FEHLER QUITTIEREN

In diesem Meni konnen Sie Fehler quittieren. Siehe hierzu die Anweisungen in Kapitel 717.7
Anzeige eines Fehlers.

c ACHTUNG!
Entfernen Sie vor dem Quittieren des Fehlers zunachst das externe Steuersignal,
um einen versehentlichen Neustart des Frequenzumrichters zu vermeiden.

6.3 FEHLERSPEICHER
Im Fehlerspeicher werden 40 Fehler angezeigt.

Um Details zu einem Fehler einzusehen, suchen Sie den entsprechenden Fehler im
Fehlerspeicher und dricken Sie auf OK.

6.4 GESAMTZAHLER

Siehe Kapitel 11.4 Gesamtzahler und riickstellbare Zihler, falls Sie die Zahlerwerte per
Feldbus auslesen.
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Tabelle 110: Die Gesamtzdhler-Parameter im Fehlerspeicher-Menii

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung
Aus dem Versorgungs-
netz entnommene
Energiemenge. Dieser
Zahler kann nicht
rickgestellt werden.
Im Text-Display: Die
VA.4.1 Energiezahler variiert 2091 |9rote Energieeinheit,
die im Display ange-
zeigt wird, ist MW.
Sobald die gemessene
Energie 999,9 MW
Uberschreitet, wird im
Display keine Einheit
mehr angezeigt.
Betriebszeit (grafi- ad Die Betriebszeit der
Va.43 sche Steuertafel) hh:min 2298 Steuereinheit
N Betriebszeit (Text- 3 Die Betriebszeit der
o steuertafel) Steuereinheit in Jahren
VA 45 Betriebszeit (Text- q Die Betriebszeit der
o steuertafel) Steuereinheit in Tagen
Die Betriebszeit der
Vh bt Betriebszeit (Text- hh:min: Steuereinheit in Stun-
o steuertafel) ss den, Minuten und
Sekunden
Laufzeit (grafische ad Motorlaufzeit
VA4.4.7 Steuertafel) hh:min 2293
VA 4.8 Laufzeit (Textsteuer- 5 Die Motorlaufzeit in
tafel) Jahren
V49 Laufzeit (Textsteuer- q Die Motorlaufzeit in
tafel) Tagen
. . Die Motorlaufzeit in
V4410 Laufzeit (Textsteuer- hh:min: Stunden, Minuten und
tafel) ss
Sekunden
Der Zeitraum, den die
Netz-Betriebsdauer q Leistungseinheit bisher
V4.4.11 (grafische Steuerta- hha-min 2294 |am Netz war. Dieser
fel) | Zahler kann nicht
rickgestellt werden.
V412 Netz-Betriebsdauer 3 Die Netz-Betriebs-
o (Textsteuertafel) dauer in Jahren
Netz-Betriebsdauer Die Netz-Betriebs-
V4413 (Textsteuertafel) d dauer in Tagen.
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Tabelle 110: Die Gesamtzdhler-Parameter im Fehlerspeicher-Menii

Werksein

Index Parameter Min. Max. Einheit st ID Beschreibung
Netz-Betriebsdauer hh:min: Die Ne.tz-Betr|ebs-
V4.4 14 (Textsteuertafel] dauer in Stunden,
extsteuertate 53 Minuten und Sekunden
Anzahl der bisherigen
V4.4.15 Startbefehlzahler 2295 [Starts der Leistungs-
einheit

6.5 RUCKSTELLBARE ZAHLER

Siehe Kapitel 11.4 Gesamtzadhler und riickstellbare Zéhler, falls Sie die Zahlerwerte per
Feldbus auslesen.
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Tabelle 111: Die Parameter fiir riickstellbare Zdhler im Fehlerspeicher-Menii

Parameter in. . Einheit \SAtIerkseln

Beschreibung

P4.5.1

Rickstellbarer Ener-
giezahler

variiert

2296

Dieser Zahler kann
rickgestellt werden.
Im Text-Display: Die
grofite Energieeinheit,
die im Display ange-
zeigt wird, ist MW.
Sobald die gemessene
Energie 999,9 MW
Uberschreitet, wird im
Display keine Einheit
mehr angezeigt.

Riicksetzen des
Zahlers

. Im Text-Display:
Halten Sie die OK-
Taste fiir 4 Sekun-
den gedriickt.

. Im Grafik-Display:
Bestatigen Sie mit
OK. Die Seite zum
Zahler riicksetzen
wird angezeigt.
Driicken Sie
erneut auf OK.

P4.5.3

Betriebszeit (grafi-
sche Steuertafel)

ad
hh:min

2299

Dieser Zahler kann
rickgestellt werden.
Siehe hierzu die Anlei-
tung unter P4.5.1 oben.

P4.5.4

Betriebszeit (Text-
steuertafel)

Die Betriebszeit in Jah-
ren

P4.5.5

Betriebszeit (Text-
steuertafel)

Die Betriebszeit in
Tagen.

P4.5.6

Betriebszeit (Text-
steuertafel)

hh:min:

SS

Die Betriebszeit in
Stunden, Minuten und
Sekunden
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6.6 SOFTWARE-INFO

Tabelle 112: Die Parameter fiir ,,Software-Info“ im Fehlerspeicher-Menii

Parameter in. . Einheit \:tlerkseln Beschreibung
Vh b1 Softwarepaket (grafi- Der Code zur Identifi-
e sche Steuertafel) kation der Software
Softwarepaket-I1D
V.62 (Textsteuertafel]
Softwarepaketver-
V.63 sion (Textsteuertafel)
V464 | Systembelastung 0 100 % 2300 |CPU-Lastder Steuer-
einheit
Anwendungsname Der Name der Anwen-
V4.6.5 (grafische Steuerta- dung
fel)
V4.6.6 Anwendungs-ID Der Code der Anwen-
dung
V4.6.7 Anwendungsversion
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7 MENU ,.E/A UND HARDWARE"“

Im Meni ,E/A und Hardware” finden Sie verschiedene Einstellungen fiir die Optionen. Die
Werte in diesem Meni sind Rohwerte, die nicht von der Anwendung skaliert wurden.

7.1 STANDARD-E/A

Im Meni ,Standard E/A™ kdnnen Sie die Status der Ein- und Ausgédnge iberwachen.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 180 MENU , E/A UND HARDWARE"

Tabelle 113: Die Parameter von , Standard-E/A“ im Menii ,,E/A und Hardware“

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Status des Digitalein-

V5.1.1 Digitaleingang 1 0 1 0 2502 gangssignals

V5.1.2 Digitaleingang 2 0 1 0 g503  [Otatus des Digitalein-
gangssignals

V5.1.3 Digitaleingang 3 0 1 0 |[2504 [Ptatus des Digitalein-
gangssignals

V5.1.4 Digitaleingang 4 0 1 0 g505  [otatus des Digitalein-
gangssignals

V5.1.5 Digitaleingang 5 0 1 0 |[2506 [Ptatus des Digitalein-
gangssignals

V5.1.6 Digitaleingang 6 0 1 0 g507  [Status des Digitalein-

gangssignals

Zeigt den gewahlten

Modus des Analogein-
gangssignals. Die Aus-
wahl erfolgt Uber einen

Analogeingang 1 DIP-Schalter auf der

V5.1.7 1 3 3 2508

Modus Steuerkarte.
1=0bis 20 mA
3=0bis 10V
V5.1.8 Analog Eing. 1 0 100 % 000 2509 [°tatus desAnalogein-
gangssignals
Zeigt den gewahlten
Modus des Analogein-
gangssignals. Die Aus-
wahl erfolgt Gber einen
Analogeingang 2 DIP-Schalter auf der
V5.1.9 Modus ! 3 3 2510 Steuerkarte.
1=0bis 20 mA
3=0bis10V
V5.1.10 Analog Eing. 2 0 100 % 000 [2511 |Status des Analogein-

gangssignals
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Tabelle 113: Die Parameter von , Standard-E/A“ im Menii ,,E/A und Hardware“

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung

Zeigt den gewahlten
Modus des Analogein-
gangssignals. Die Aus-
wahl erfolgt Uber einen
Analogausgang 1 DIP-Schalter auf der

1 3 1 2512

Va.1.m Modus Steuerkarte.

1=0bis 20 mA
3=0bis 10V

Status des Analogaus-

V5.1.12 Analogausgang 1 0 100 % 0.00 2513 .
gangssignals

Status des Relaisaus-

V5.1.13 Relaisausgang 1 0 1 0 2514 .
gangssignals

Status des Relaisaus-

V5.1.14 Relaisausgang 2 0 1 0 2515 .
gangssignals

Status des Relaisaus-

V5.1.15 Relaisausgang 3 0 1 0 2516 .
gangssignals

7.2 STECKPLATZE FUR OPTIONSKARTEN

Die Parameter in diesem Mend sind fur alle Zusatzkarten unterschiedlich. Ihnen werden die
Parameter der jeweils von lhnen installierten Zusatzkarte angezeigt. Wenn sich keine
Zusatzkarte in Steckplatz C, D oder E befindet, werden keine Parameter angezeigt. Zur
Anordnung der Steckplatze siehe Kapitel 10.6.1 Programmieren von Digital- und
Analogeingéngen.

Wenn Sie eine Zusatzkarte entfernen, erscheinen Fehlercode 39 und der Fehlername Gerat
entfernt auf dem Display. Siehe Kapitel 771.3 Fehlercodes.

Tabelle 114: Parameter fiir die Zusatzkarten

Menii Funktion Beschreibung
Einstellungen Die Einstellungen zu den Zusatzkarten
Steckplatz C -
Betriebsdaten Uberwachung der zu den Zusatzkarten gehorenden Daten
Einstellungen Die Einstellungen zu den Zusatzkarten
Steckplatz D -
Betriebsdaten Uberwachung der zu den Zusatzkarten gehdrenden Daten
Einstellungen Die Einstellungen zu den Zusatzkarten
Steckplatz E -
Betriebsdaten Uberwachung der zu den Zusatzkarten gehdérenden Daten
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7.3 ECHTZEITUHR

Tabelle 115: Die Echtzeituhr-Parameter im Menii ,,E/A und Hardware”

Index Parameter Min. Max. Einheit \:tlerkseln ID Beschreibung

Status der Batterie

V5.5.1 Batteriestatus 1 3 2205 |1 = Nicht eingebaut

2 = Eingebaut
3 = Batterie erneuern

P5.5.2 Zeit hhisns\m: 2201 Die aktuelle Tageszeit

P5.5.3 Datum tt.mm. 2202 |Das aktuelle Datum

P5.5.4 Jahr JJJJ 2203 |Das aktuelle Jahr

Die Sommerzeitregel

1=Aus

2 = EU: Beginn letzter
Marzsonntag, Ende
P5.5.5 Sommerzeit 1 4 1 2204 | |etzter Oktobersonntag
3 =US: Beginn 2.
Marzsonntag, Ende 1.
Novembersonntag

4 = Russland (dauer-
haft)

1.4 EINSTELLUNGEN: LEISTUNGSEINHEIT (EINST:LEISTEINH)

In diesem Menu konnen Sie die Einstellungen des Lifters, des Bremschoppers, des
Sinusfilters und des Oberschwingungsfilters andern.

Der Lufter kann im Modus ,.Optimiert” oder im Modus .. Immer an” betrieben werden. Im
Modus ..Optimiert” steuert die interne Logik des Umrichters die Lifterdrehzahl anhand von
Temperaturdaten. Wenn der Umrichter in den Bereitschaftsmodus geht, stoppt der Lufter
innerhalb von 5 Minuten. Im ..Immer an“-Modus lauft der Lifter ohne Unterbrechung mit
voller Drehzahl.

Der Sinusfilter beschrankt die Ubermodulationstiefe und verhindert, dass
Warmemanagementfunktionen die Schaltfrequenz verringern.

Der Oberschwingungsfilter kann aktiviert werden, um moglich Resonanzen im DC-
Zwischenkreis des Frequenzumrichters zu vermeiden.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




MENU , E/A UND HARDWARE" VACON - 183

Tabelle 116: Einstellungen: Leistungseinheit [Einst:LeistEinh)

Parameter in. . Einheit \:tlerkseln Beschreibung
P5.6.1.1 Lifterstrg.modus 0 1 1 2377 |0=Immeran
1 = Optimiert
0 = Gesperrt
Bremschopper- 1 = Aktiv (Betrieb)
PS.6.2.1 Modus 0 3 0 2 = Aktiv (Betr. &Stopp)
3 = Aktiv (Betrieb-kein
Test)
P5.6.4.1 Sine Filter 0 1 0 0 = Nicht verwendet
1 =Verwendet
P5.6.5.1 |Cperschwingungsfil- 0 1 0 0 = Nicht verwendet
ter
1 =Verwendet
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7.5 STEUERTAFEL

Tabelle 117: Die Tastenfeld-Parameter im Menii ,,E/A und Hardware”

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Die Zeit, nach der das
Display zu der in Para-
meter P5.7.2 definier-
P5.7.1 Rickstellzeit 0 60 min 0 ten Seite zuriickkehrt

0 = Nicht verwendet

Die im Display ange-
zeigte Seite, wenn der
Frequenzumrichter
eingeschaltet wird,
oder wenn die in P5.7.1
definierte Zeit abgelau-
fen ist. Wenn der Wert
auf 0 gesetzt ist, wird
P5.7.2 Standardseite 0 4 0 die zuletzt besuchte
Seite angezeigt.

0 = Keine

1 = Menliverzeichnis
2 = Hauptmeni

3 = Steuerungsseite
4 = Multimonitor

Legen Sie eine Seite
als Mentverzeichnis
fest (Auswahl 1 in
P5.7.2).

P5.7.3 Meniverzeichnis

Stellen Sie den Dis-

P5.7.4 Kontrast* 30 70 % 50 .
play-Kontrast ein.

Legen Sie die Dauer
fest, nach der die Hin-
tergrundbeleuchtung
des Displays abge-
schaltet wird. Wenn
der Wert auf 0 gesetzt
ist, ist die Hintergrund-
beleuchtung immer an.

P5.7.5 Dauer Displaybel. 0 60 min 5

* Nur bei grafischer Steuertafel verflighar

7.6 FELDBUS

Im Meni ,E/A und Hardware” finden Sie die Parameter fir die Feldbuskarten. Hinweise zur
Verwendung dieser Parameter finden Sie im zugehorigen Feldbus-Handbuch.
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Untermenii- |Untermeniiebene 2 Untermeniiebene 3 Untermeniiebene 4
ebene 1
RS-485 Allgemeine Einstel- Protokoll Modbus RTU
lungen
N2

BACnet, MSTP

RS-485 Modbus RTU Parameter Slave-Adresse

Baudrate

Paritatstyp

Stoppbits

Ubertragungszeitgrenze

Betriebsmodus

Betriebsdaten Feldbus-Protokollstatus

Ubertragungsstatus

Ungdltige Funktionen

Ungliltige Adressen

Ungiiltige Werte

Slave besetzt

SpeicherParFehl

Slave-Ger.fehler

Reakt.letzt.Fhir

Steuerwort

Statuswort

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 186

MENU ,.E/A UND HARDWARE"

Untermenii-

ebene 1

RS-485

Untermeniiebene 2

N2

Parameter

Untermeniiebene 3

Untermeniiebene 4

Slave-Adresse

Ubertragungszeitgrenze

Betriebsdaten

Feldbus-Protokollstatus

Ubertragungsstatus

Ungiltige Daten

Ungult.Befehl

Befehl n.bestat.

Steuerwort

Statuswort

RS-485

BACnet, MSTP

Parameter

Baudrate

Autobauding

MAC-Adresse

Instanznummer

Ubertragungszeitgrenze

Betriebsdaten

Feldbus-Protokollstatus

Ubertragungsstatus

Instanznummer

Fehlercode

Steuerwort

Statuswort

Ethernet

Allgemeine Einstel-

lungen

IP-Adress-Modus

Feste IP

|P-Adresse

Subnetzmaske

Standardgateway

IP-Adresse

Subnetzmaske

Standardgateway

MAC-Adresse
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Untermenii- |Untermeniiebene 2 Untermeniiebene 3 Untermeniiebene 4

ebene 1

Ethernet Modbus TCP Parameter Instanzgrenze

Gerate-ID-Nummer

Ubertragungszeitgrenze

Betriebsdaten Feldbus-Protokollstatus

Ubertragungsstatus

Unglltige Funktionen

Ungliltige Adressen

Ungiiltige Werte

Slave besetzt

SpeicherParFehl

Slave-Ger.fehler

Reakt.letzt.Fhir

Steuerwort

Statuswort

Ethernet BACnet IP Parameter Instanznummer

Ubertragungszeitgrenze

Verwendetes Protokoll

BBMD IP

BBMD-Port

Lebensdauer

Betriebsdaten Feldbus-Protokollstatus

Ubertragungsstatus

Instanznummer

Steuerwort

Statuswort
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Untermenii- |Untermeniiebene 2 Untermeniiebene 3 Untermeniiebene 4

ebene 1

Ethernet Ethernet/IP Parameter Verwendetes Protokoll

Ausgangsinstanz

Eingangsinstanz

Ubertragungszeitgrenze

Betriebsdaten Zahler riickstellen

Anforderung 6ffnen

Format-Zurickw. off

Ress.-Zurlickw. off.

Sonst. Zurtickw. o6ff.

Anford. schlieflen

Format-Zurlickw. schlieflen

Sonst. Zurtickw. schliefien

Verbindungs-Timeouts

Ubertragungsstatus

Steuerwort

Statuswort

Feldbus-Protokollstatus

Ethernet Profinet IO Parameter Verwendetes Protokoll

Ubertragungszeitgrenze

Betriebsdaten FB-Protokollstatus

Ubertr. Status

Grenzwert-Telegramm

Istwert-Telegramm

Anzahl Prozessdaten

Steuerwort

Statuswort

Verbindungs-Timeouts

Parameterzugriffe
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8 BENUTZEREINSTELLUNGEN, FAVORITEN UND
ANWENDERGRUPPENMENUS

8.1 BENUTZEREINSTELLUNGEN

Tabelle 118: Allgemeine Einstellungen im Menii , Benutzereinstellungen™

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Die Auswahl st in allen
P6.1 Sprachenauswahl variiert | variiert variiert 802 |Sprachpaketen unter-
schiedlich.

M6.5 Parameter-Backup Siehe 8.1.1 Parameter-

Backup.
Mé.6 Parametervergleich
Geben Sie dem Fre-
quenzumrichter mit
P6.7 Name d. FU dem PC-Tool VACON®

Live einen Namen,
wenn Sie dies fir
erforderlich halten.
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8.1.1 PARAMETER-BACKUP
Tabelle 119: Parameter fiir ,,Parameter-Backup“im Menii ,,Benutzereinstellungen”

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

Setzt die Parameter
auf ihre Standardwerte
zurick und startet den
Anlaufassistenten.

P6.5.1 Werkseinstell. 831

Speichert die Parame-
terwerte in der Steuer-
tafel, um sie z. B. auf
einen anderen Fre-
Zur StT.speichrn 0 1 0 quenzumrichter zu

*

P6.5.2 .
kopieren.

0 = Nein
1=Ja

Ladt die Parameter-

Von StT laden werte von der Steuer-
* tafel auf den Frequen-

zumrichter.

P6.5.3

Speichert einen benut-
zerdefinierten Parame-
B6.5.4 ParSatz1 speichern tersatz (d. h. alle in der
Anwendung enthalte-
nen Parameter).

Ladt den benutzerdefi-
nierten Parametersatz
auf den Frequenzum-
richter.

B6.5.5 ParSatz1 laden

Speichert einen ande-
ren benutzerdefinier-
ten Parametersatz
(d. h. alle in der
Anwendung enthalte-
nen Parameter).

B6.5.6 ParSatz2 speichern

Ladt den benutzerdefi-
nierten Parametersatz
2 auf den Frequenzum-
richter.

B6.5.7 ParSatz2 laden

* Nur bei Grafik-Display verfugbar
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8.2 FAVORITEN

HINWEIS!
Dieses Mend steht auf der Steuertafel mit grafischer Anzeige zur Verfiigung, nicht
aber auf der Steuertafel mit Textanzeige.

HINWEIS!
Dieses Mend ist im Tool VACON® Live nicht verflgbar.

Wenn Sie dieselben Elemente 6fter verwenden, konnen Sie sie zu lhren Favoriten
hinzufiigen. Sie kénnen Parametersitze oder Uberwachungssignale aus allen
Steuertafelmenis zusammenstellen. Sie miissen Sie nicht einzeln in der MenUstruktur
suchen. Alternativ konnen Sie sie zu lhrem Favoriten-Ordner hinzufiigen, wo sie leicht zu
finden sind.

HINZUFUGEN VON ELEMENTEN ZU DEN FAVORITEN

1 Suchen Sie das Element, das Sie zu den Favoriten

hinzufiigen mochten. Driicken Sie auf OK. STOP|C| READY /o

D Basic Settings

Motor Nom Voltg
= 230.00 V

Motor Nom Freq
[¢]

50.00 Hz
oF Motor Nom Speed
e 1430 rpm
2 Wabhlen Sie die Option Zu Favoriten und bestatigen
Sie mit OK. stor|(T| RerpY| | o
§‘i’ Motor Nom Freq
Edit
@ Help

Q Add to favourites
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3  DerVorgang ist damit abgeschlossen. Um

fortzufahren, folgen Sie den Anweisungen auf dem STOP|G| READY| | /o
Display. 8§] Motor Nom Freq

was added to
favourites. Press OK
to continue.

ENTFERNEN EINES ELEMENTS AUS DEN FAVORITEN

1 Gehen Sie zu den Favoriten.

2 Suchen Sie das Element, das Sie entfernen
mochten. Driicken Sie auf OK. STOP|C| READY | o

D Favourites

Motor Nom Freq
. 50.00 Hz

3 Wahlen Sie die Option Favorit entfernen.

STOP | C | READY 110

8T Motor Nom Fregq

"\lj Rem from favourites

4 Bestatigen Sie lhre Auswahl mit OK.

8.3 ANWENDERGRUPPEN

Verwenden Sie die Anwendergruppen-Parameter, um Unbefugte an Anderungen der
Parameter zu hindern. Sie konnen auf3erdem versehentliche Anderungen der Parameter
verhindern.

Wenn Sie eine Anwendergruppe auswahlen, werden dem Benutzer nicht alle Parameter im
Display der Steuertafel angezeigt.
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Tabelle 120: Die Anwendergruppen-Parameter

Werksein

Parameter in. . Einheit st Beschreibung

1 =Normal. Alle
Meniis werden im
Hauptmeni angezeigt.
2 = Betriebsdaten. Nur
Uberwachungs- und
Anwendergruppenme-
nis werden im Haupt-
menl angezeigt.

3 = Favoriten. Nur die
Favoriten- und Anwen-
dergruppenmenis
werden im Hauptmeni
angezeigt.

4 = Uberwachung &
Favoriten. Nur Uber-
wachungs-, Favoriten-
und Anwendergrup-
penmeniis werden im
Hauptmeni angezeigt.

P8.1 Anwendergruppe 1 3 1 1194

Ist .Zugangscode” vor
dem Umschalten auf
Betriebsdaten auf einen
anderen Wert als 0
gesetzt, wenn als
Anwendergruppe z. B.
Normal aktiv ist, wird
beim Versuch, zurlick
auf Normal zu wech-
seln, der Zugangscode
abgefragt. So verhin-
dern Sie, dass Unbe-
fugte Anderungen an
den Parametern auf
der Steuertafel vorneh-
men.

P8.2 Zugangscode 0 99999 0 2362

C ACHTUNG!
DEN ZUGANGSCODE NICHT VERLIEREN! Wenn Sie den Zugangscode verloren
haben, wenden Sie sich an den nachstgelegenen Kundendienst/Vertriebspartner.

ANDERN DES ZUGANGSCODES ZU DEN ANWENDERGRUPPEN

1 Gehen Sie zu den Anwendergruppen.
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2 Wahlen Sie das Element .,Zugangscode™ aus und
driicken Sie die Pfeiltaste NACH RECHTS. sToP| (G| READY| ALARM |Keypad

Main Menu
ID:2362 P8.2

User level

000

Normal

Access code
00000

000!
-}

3 Andern Sie die Ziffern des Zugangscodes mithilfe

aller Pfeiltasten. sTop|(G] READY[ ALARM [ 1O

8i, Access code
() ID:2362 P8.2
A
Y
00000
Min:0
Max:9

4L Bestatigen Sie die Anderung mit OK.
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9 BESCHREIBUNGEN WICHTIGER KENNGROSSEN

In diesem Kapitel finden Sie die grundlegenden Beschreibungen aller Gberwachten
Kenngrof3en.

9.1 MULTIMONITOR

V2.1.1 FREQUENZSOLLWERT (ID 25)

Dieser Uberwachungswert zeigt den aktuellen Frequenzsollwert fiir die Motorregelung.
Der Wert wird in Intervallen von 10 ms aktualisiert.

V2.1.2 AUSGANGSFREQUENZ (ID 1)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz fiir den Motor.

V2.1.3 MOTORSTROM (ID 3)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.
Die Skalierung des Werts ist je nach Umrichtergrof3e unterschiedlich.

V2.1.4 MOTORDREHZAHL (ID 2)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Drehzahl des Motors in U/Min (berechneter
Wert).

V2.1.5 MOTORDREHMOMENT (ID 4]

Dieser Uberwachungswert zeigt das aktuelle Drehmoment des Motors (berechneter Wert).

V2.1.6 MOTORLEISTUNG (ID 5]

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Wellenleistung des Motors (berechneter Wert)
als Prozentsatz der Motornennleistung.

V2.1.7 MOTORSPANNUNG [ID é)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Ausgangsspannung fiir den Motor.

V2.1.8 DC-SPANNUNG (ID 7]

Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Spannung im DC-Zwischenkreis des
Umrichters.

V2.1.9 KUHLKGRPERTEMP. (ID 8)

Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Kiihlkdrpertemperatur des Umrichters.
Abhangig von dem Parameterwert ,°C/°F-Auswahl” wird die Mafeinheit Grad Celsius oder
Grad Fahrenheit verwendet.
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9.2 BASIS

V2.3.1 AUSGANGSFREQUENZ (ID 1)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Ausgangsfrequenz fiir den Motor.

V2.3.2 FREQUENZSOLLWERT (ID 25)

Dieser Uberwachungswert zeigt den aktuellen Frequenzsollwert fiir die Motorregelung.
Der Wert wird in Intervallen von 10 ms aktualisiert.

V2.3.3 MOTORDREHZAHL (ID 2)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Drehzahl des Motors in U/Min (berechneter
Wert).

V2.3.4 MOTORSTROM (ID 3)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors.
Die Skalierung des Werts ist je nach Umrichtergrof3e unterschiedlich.

V2.3.5 MOTORDREHMOMENT (ID 4]

Dieser Uberwachungswert zeigt das aktuelle Drehmoment des Motors (berechneter Wert).

V2.3.7 MOTORWELLENLEISTUNG [ID 5]

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Wellenleistung des Motors (berechneter Wert)
als Prozentsatz der Motornennleistung.

V2.3.8 MOTORWELLENLEISTUNG (ID 73]

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Wellenleistung des Motors (berechneter Wert).
Abhangig von dem Parameter .kW/hp-Auswahl” wird die MaBeinheit kW oder hp verwendet.

Die Anzahl der Dezimalstellen im Wert dieses Uberwachungswerts hingt von der GrofBe des
Frequenzumrichters ab. In der Feldbus-Steuerung kann die ID 15592 als
Prozessdatenausgang zugeordnet werden, um zu bestimmen, wie viele Dezimalstellen
verwendet werden. Die letzte signifikante Ziffer bestimmt die Anzahl der Dezimalstellen.

V2.3.9 MOTORSPANNUNG (ID é)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Ausgangsspannung fiir den Motor.

V2.3.10 DC-SPANNUNG (ID 7]

Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Spannung im DC-Zwischenkreis des
Umrichters.

V2.3.11 KUHLKORPERTEMP. (ID 8]

Dieser Uberwachungswert zeigt die gemessene Kiihlkérpertemperatur des Umrichters.
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Abhzngig von dem Parameter ,,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.

V2.3.12 MOTORTEMPERATUR (ID 9]

Dieser Uberwachungswert zeigt die berechnete Motortemperatur in Prozent der
Nennbetriebstemperatur.
Wenn der Wert dber 105 % steigt, tritt ein Motortemperaturschutzfehler auf.

V2.3.13 MOTOR VORHEIZUNG (ID 1228)
Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Motorvorheizungsfunktion.
V2.3.14 DREHMOMENTSOLLWERT (ID 18]

Dieser Uberwachungswert zeigt den endgiiltigen Drehmomentsollwert fiir die
Motorregelung.

9.3 E/A

V2.4.1 STECKPL.A DIN 1,2,3 (ID 15]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Digitaleingange 1 - 3 in Steckplatz A
(Standard-E/AJ.

V2.4.2 STECKPL.A DIN 4,5,6 (ID 16)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Digitaleingdnge 4 - 6 in Steckplatz A
(Standard-E/A).

V2.4.3 STECKPL.B RO 1,2,3(ID 17]
Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Relaisausgange 1 - 3 in Steckplatz B
V2.4.4 ANALOGEINGANG 1 (ID 59)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

V2.4.5 ANALOGEINGANG 2 (ID 60)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

V2.4.6 ANALOGEINGANG 3 (ID 61)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

V2.4.7 ANALOGEINGANG 4 (ID 62)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.
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V2.4.8 ANALOGEINGANG 5 (ID 75)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

V2.4.9 ANALOGEINGANG 6 (ID 76)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogeingangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

V2.4.10 STECKPL.AAO 1 (ID 81)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des Analogausgangssignals als Prozentsatz des
verwendeten Bereichs.

9.4 TEMPERATUREINGANGE

Die Uberwachungswerte fiir die Einstellungen des Temperatureingangs stehen nur zur
Verfligung, wenn eine B8- oder BH-Zusatzkarte installiert ist.

V2.5.1 TEMPERATUR EINGANG 1 (ID 50)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
Abhangig von dem Parameter ,,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.

HINWEIS!

ﬂ Die Liste der Temperatureingange besteht aus den ersten 6 verfligbaren
Temperatureingangen. Die Liste beginnt bei Steckplatz A und endet mit Steckplatz
E. Wenn ein Eingang verfligbar, aber kein Sensor angeschlossen ist, zeigt die Liste
den Maximalwert an, weil der gemessene Widerstand endlos ist. Durch eine
Festverdrahtung des Eingangs kann der Wert jedoch stattdessen auf den
Minimalwert gesenkt werden.

V2.5.2 TEMPERATUR EINGANG 2 (ID 51)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
Abhangig von dem Parameter ,,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.

V2.5.3 TEMPERATUR EINGANG 3 (ID 52)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
Abhangig von dem Parameter ,,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.

V2.5.4 TEMPERATUR EINGANG 4 (ID 69)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
Abhangig von dem Parameter ,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.
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V2.5.5 TEMPERATUR EINGANG 5 (ID 70)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
Abhangig von dem Parameter ,,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.

V2.5.6 TEMPERATUR EINGANG 6 (ID 71)

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Temperaturwert.
Abhangig von dem Parameter ,,°C/°F-Auswahl” wird fiir den Uberwachungswert die Einheit
Grad Celsius oder Grad Fahrenheit verwendet.

9.5 EXTRAS UND ERWEITERT

V2.6.1 UMRICHTER-STATUSWORT [ID 43)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status des Umrichters.

V2.6.2 BEREIT-STATUS (ID 78]

Dieser Uberwachungswert zeigt die bitcodierten Daten iiber die Bereitschaftskriterien des
Umrichters.

Diese Daten sind nttzlich fir die Uberwachung, wenn der Frequenzumrichter nicht in
Bereitschaft ist.

HINWEIS!
Die Werte werden als Kontrollkastchen im Grafik-Display angezeigt. Wenn ein
Kastchen markiert ist, ist der entsprechende Wert aktiv.

V2.6.3 ANWENDUNGSSTATUSWORT 1 (ID 89]

Dieser Uberwachungswert zeigt die bitcodierten Status der Anwendung.

HINWEIS!
Die Werte werden als Kontrollkastchen im Grafik-Display angezeigt. Wenn ein
Kastchen markiert ist, ist der entsprechende Wert aktiv.

V2.6.4 ANWENDUNGSSTATUSWORT 2 (ID 90]

Dieser Uberwachungswert zeigt die bitcodierten Status der Anwendung.

HINWEIS!
Die Werte werden als Kontrollkastchen im Grafik-Display angezeigt. Wenn ein
Kastchen markiert ist, ist der entsprechende Wert aktiv.

V2.6.5 WORT 1 DIN-STATUS (ID 56)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status der Digitaleingangssignale.
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Der Uberwachungswert ist ein 16-Bit-Wort, bei dem jedes Bit den Status eines
Digitaleingangs reprasentiert. Von jedem Steckplatz werden 6 Digitaleingange ausgelesen.
Word 1 beginnt bei Eingang 1 an Steckplatz A (Bit0) und endet bei Eingang 4 an Steckplatz C
(Bit15).

V2.6.6 WORT 2 DIN-STATUS (ID 57)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status der Digitaleingangssignale.

Der Uberwachungswert ist ein 16-Bit-Wort, bei dem jedes Bit den Status eines
Digitaleingangs reprasentiert. Von jedem Steckplatz werden 6 Digitaleingange ausgelesen.
Word 2 beginnt bei Eingang 5 an Steckplatz C (Bit0) und endet bei Eingang 6 an Steckplatz E
(Bit13).

V2.6.7 MOTORSTROM 1 DEZIMAL (ID 45]

Dieser Uberwachungswert zeigt den gemessenen Strom des Motors mit fester Anzahl von
Dezimalstellen und weniger Filterung.

Dieser Uberwachungswert kann z. B. fiir Feldbuszwecke verwendet werden, um unabhangig
von der Geh&dusegrofe stets den richtigen Wert zu erhalten, oder zur Uberwachung, wenn
weniger Filterzeit fir den Motorstrom benatigt wird.

V2.6.8 FREQUENZSOLLWERT-QUELLE [ID 1495]

Dieser Uberwachungswert zeigt die momentane Frequenzsollwertquelle.

V2.6.9 LETZTER AKTIVER FEHLERCODE (ID 37)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Fehlercode des zuletzt aktivierten Fehlers, der nicht
zuriickgesetzt wurde.

V2.6.10 LETZTE AKTIVE FEHLER-ID (ID 95)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Fehler-1D des zuletzt aktivierten Fehlers, der nicht
zuriickgesetzt wurde.

V2.6.11 LETZTER AKTIVER ALARMCODE (ID 74)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Alarmcode des zuletzt aktivierten Alarms, der nicht
zurickgesetzt wurde.

V2.6.12 LETZTE AKTIVE ALARM-ID (ID 94]

Dieser Uberwachungswert zeigt die Alarm-ID des zuletzt aktivierten Alarms, der nicht
zuruckgesetzt wurde.

V2.6.13 MOTORREGLERSTATUS (ID 77)

Dieser Uberwachungswert zeigt den bitcodierten Status der Motordrehmomentbegrenzer.

HINWEIS!
Die Werte werden als Kontrollkastchen im Grafik-Display angezeigt. Wenn ein
Kastchen markiert ist, ist der Grenzwertregler aktiv.
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V2.6.14 MOTORWELLENLEISTUNG, 1 DEZIMALSTELLE (ID 98)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Wellenleistung des Motors (berechneter Wert
mit einer Dezimalstelle). Abhangig von dem Parameter ,.kW/hp-Auswahl” wird die
Mafeinheit kW oder hp verwendet.

9.6 TIMERFUNKTIONEN

V2.7.1TC 1, TC2, TC 3(ID 1441)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Zeitkanile 1, 2 und 3.

V2.7.2 INTERVALL 1 (ID 1442)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Intervallfunktion.

V2.7.3 INTERVALL 2 (ID 1443)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Intervallfunktion.

V2.7.4 INTERVALL 3 (ID 1444)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Intervallfunktion.

V2.7.5 INTERVALL 4 (ID 1445)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Intervallfunktion.

V2.7.6 INTERVALL 5 (ID 144¢6)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Intervallfunktion.

V2.7.7 TIMER 1 (ID 1447)

Der Uberwachungswert zeigt die Restzeit des aktiven Timers, wenn der Timer aktiv ist.

V2.7.8 TIMER 2 (ID 1448)

Der Uberwachungswert zeigt die Restzeit des aktiven Timers, wenn der Timer aktiv ist.

V2.7.9 TIMER 3 (ID 1449)

Der Uberwachungswert zeigt die Restzeit des aktiven Timers, wenn der Timer aktiv ist.

V2.7.10 ECHTZEITUHR [ID 1450)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Zeit der Echtzeituhr im Format hh:mm:ss.

9.7 PID-REGLER

V2.8.1 PID-EINSTELLWERT (ID 20)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des PID-Einstellwertsignals 1 in Prozesseinheiten.
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Unter Verwendung des Parameters P3.13.1.7 konnen Sie die Prozesseinheit auswahlen
(siehe 70.74.1 Grundeinstellungen).

V2.8.2 PID-RUCKMELDUNG (ID 21)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des PID-Riickmeldungssignals 1 in
Prozesseinheiten.

Unter Verwendung des Parameters P3.13.1.7 konnen Sie die Prozesseinheit auswahlen
(siehe 10.14.1 Grundeinstellungen).

V2.8.3 PIDREGABW (ID 22)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Fehlerwert des PID-Reglers.

Der Fehlerwert ist die Abweichung der PID-Rickmeldung vom PID-Einstellwert in
Anzeigeeinheiten.

Unter Verwendung des Parameters P3.13.1.7 konnen Sie die Prozesseinheit auswahlen
(siehe 70.74.1 Grundeinstellungen).

V2.8.4 PID-REGLER AUSG. (ID 23)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Ausgang des PID-Reglers als Prozentsatz (0 - 100 %).
Dieser Wert kann z. B. der Motorregelung (Frequenzsollwert) oder einem Analogausgang
zugefihrt werden.

V2.8.5 PID-STATUS [ID 24)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des PID-Reglers.

9.8 EXTERNER PID-REGLER

V2.9.1 EXTPID EINSTELLWERT (ID 83]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des PID-Einstellwertsignals 1 in Prozesseinheiten.
Unter Verwendung des Parameters P3.14.1.10 konnen Sie die Prozesseinheit auswahlen
(siehe 70.74.1 Grundeinstellungen).

V2.9.2 EXTPID RUCKMELDUNG (ID 84)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Wert des PID-Riickmeldungssignals 1 in
Prozesseinheiten.

Unter Verwendung des Parameters P3.14.1.10 konnen Sie die Prozesseinheit auswahlen
(siehe 10.14.1 Grundeinstellungen).

V2.9.3 EXTPID FEHLER (ID 85)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Fehlerwert des PID-Reglers.

Der Fehlerwert ist die Abweichung der PID-Rickmeldung vom PID-Einstellwert in
Anzeigeeinheiten.

Unter Verwendung des Parameters P3.14.1.10 kdnnen Sie die Prozesseinheit auswahlen
(siehe 10.74.1 Grundeinstellungen).
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V2.9.4 EXTPID-AUSGANG (ID 86)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Ausgang des PID-Reglers als Prozentsatz (0 - 100 %).
Dieser Wert kann z. B. dem Analogausgang zugefihrt werden.

V2.9.5 EXTPID STATUS (ID 87)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des PID-Reglers.

9.9 MULTI-PUMP

V2.10.1 LAUFENDE MOTOREN (ID 30)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Anzahl an Motoren, die im Multi-Pump-System
in Betrieb sind.

V2.10.2 AUTOWECHSEL (ID 1114)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des angeforderten Autowechsels.

9.10 WARTUNGSZAHLER

V2.11.1 WARTUNGSZAHLER 1(ID 1101)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Wartungszahlers.
Der Status des Wartungszahlers wird Umdrehungen mal 1000 oder in Stunden angezeigt.
Zur Konfiguration und Aktivierung dieses Zahlers siehe Kapitel 10.717 Wartungszahler.

9.1 FELDBUSDATEN

V2.12.1 FB STEUERWORT [ID 874)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Feldbus-Steuerworts, das von der
Anwendung im Bypassmodus verwendet wird.

Je nach Feldbustyp oder Feldbusprofil konnen die Daten, die vom Feldbus empfangen
werden, geandert werden, bevor sie zur Anwendung gesendet werden.
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Tabelle 121: Feldbus Steuerwort

Beschreibungen

Wert = 0 (FALSE) Wert =1 (TRUE)

Bit 0 Stopp-Anforderung vom Feldbus Start-Anforderung vom Feldbus
Bit 1 Vorwadrts drehend Rickwarts drehend
Bit 2 Keine Aktion Aktive Fehler und Alarme zuriicksetzen
(auf Anstiegsflanke 0=>1)
Bit 3 Keine Aktion Stopp-Modus zum Freilauf zwingen
Bit 4 Keine Aktion Stopp-Modus zu Rampe zwingen
Keine Aktion Umrichter zur Verwendung der Zeit fir die
Bit 5 (Zeit fir normale Verzégerungsrampe) schnelle Verzogerungsrampe zwingen
(1/3 der normalen Verzégerungszeit)
Bit 6 Keine Aktion Frequenzsollwert des Frequenzumrichters
einfrieren
Bit 7 Keine Aktion Null als Feldbus-Frequenzsollwert erzwin-
gen
Bit 8 Keine Aktion Umrichter-Steuerplatz zu Feldbus-Steue-
rung zwingen
Bit 9 Keine Aktion Umrichter-Sollwert-Quelle zu Feldbus-
Sollwert zwingen
Keine Aktion Tippen Sollwert 1 Aktivierung
Bit 10 HINWEIS!
Startet den Umrichter.
Keine Aktion Tippen Sollwert 2 Aktivierung
Bit 11 HINWEIS!
Startet den Umrichter.
Keine Aktion Erzw. Stopp-Funktion aktivieren
HINWEIS!
Bit 12
Dadurch wird der Umrichter gemaf der
Einstellung im Meni Parameter M3.8.5
gestoppt.
Bit 13 Reserviert Reserviert
Bit 14 Reserviert Reserviert
Bit 15 Reserviert Reserviert
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V2.12.2 FB DREHZAHLSOLLWERT (ID 875)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Feldbus-Frequenzsollwert als Prozentsatz der
Mindestfrequenz und der Hochstfrequenz.

Die Drehzahlsollwertinformation wird beim Empfang durch die Anwendung zwischen
Mindestfrequenz und Hochstfrequenz skaliert. Mindest- und Hochstfrequenz konnen nach
dem Empfang des Sollwerts geandert werden, ohne den Sollwert zu beeinflussen.

V2.12.3 FB DATAIN 1 (ID 876)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.4 FB DATAIN 2 (ID 877)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.5 FB DATAIN 3 (ID 878)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.6 FB DATAIN 4 (ID 879)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.7 FB DATAIN 5 (ID 880)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.8 FB DATAIN 6 (ID 881)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.9 FB DATAIN 7 (ID 882)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.10 FB DATAIN 8 (ID 883)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.11 FB-STATUSWORT (ID 864)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status des Feldbus-Statusworts, das von der
Anwendung im Bypassmodus verwendet wird.

Je nach Feldbustyp oder Feldbusprofil konnen die Daten geandert werden, bevor sie zum
Feldbus gesendet werden.
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Tabelle 122: Feldbus Status Word

Beschreibungen

Wert = 0 (FALSE) Wert =1 (TRUE)

Bit 0 Nicht betriebsbereit Betriebsbereit

Bit 1 Nicht in Betrieb In Betrieb

Bit 2 Betrieb in Vorwartsrichtung Betrieb in Rickwartsrichtung

Bit 3 Kein Fehler Fehler ist aktiv

Bit 4 Kein Alarm Alarm ist aktiv

Bit5 Geforderte Drehzahl nicht erreicht Betrieb bei geforderter Drehzahl

Bit 6 Drehzahl des Umrichters ungleich Null Drehzahl des Umrichters ist Null

Bit 7 Motqr nicht magnetisiert (Fluss nicht Motor magnetisiert (Fluss bereit)
bereit)

Bit 8 Reserviert Reserviert

Bit 9 Reserviert Reserviert

Bit 10 Reserviert Reserviert

Bit 11 Reserviert Reserviert

Bit 12 Reserviert Reserviert

Bit 13 Reserviert Reserviert

Bit 14 Reserviert Reserviert

Bit 15 Reserviert Reserviert

V2.12.12 FB DREHZAHL-ISTWERT (ID 865)

Dieser Uberwachungswert zeigt die aktuelle Drehzahl des Umrichters als Prozentsatz der
Mindestfrequenz und der Hochstfrequenz.

.0 %" gibt die Mindestfrequenz an, 100 %" die Héchstfrequenz. Dieser Uberwachungswert
wird in Abhangigkeit von der min. und max. Frequenz und der Ausgangsfrequenz standig
aktualisiert.

V2.12.13 FB DATA OUT 1 (ID 866)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.14 FB DATA OUT 2 (ID 867)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.
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V2.12.15 FB DATA OUT 3 (ID 868)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.16 FB DATA OUT 4 [ID 869)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.17 FB DATA OUT 5 (ID 870)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.18 FB DATA OUT 6 [ID 871)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.19 FB DATA OUT 7 [ID 872)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.

V2.12.20 FB DATA OUT 8 (ID 873)

Dieser Uberwachungswert zeigt den Rohwert der Prozessdaten in einem
vorzeichenbehafteten 32-Bit-Format.
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10 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zu allen Parametern Ihrer VACON® 100-
Anwendung. Sollten Sie noch andere Informationen benotigen, sehen Sie sich das Kapitel 5
Menii ,,Parameter”an oder wenden Sie sich an die nachste Vacon-Vertretung.

P1.2 ANWENDUNG (ID212)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Applikationskonfiguration fir den Umrichter
auszuwahlen.

Die Anwendungen enthalten vordefinierte Konfigurationen, d. h. vordefinierte
Parametersatze. Die Anwendungsauswahl reduziert die manuelle Bearbeitung der
Parameter und erleichtert so die Inbetriebnahme des Frequenzumrichters.

Wenn sich der Wert dieses Parameters andert, erhalt eine Gruppe von Parametern ihre
vordefinierten Werte. Sie konnen den Wert dieses Parameters beim Anlaufen oder bei der
Inbetriebnahme des Umrichters andern.

Wenn Sie diesen Parameter Uber die Steuertafel andern, wird ein Assistent aufgerufen, der
Sie bei der Einstellung der grundlegenden Anwendungsparameter unterstitzt. Der Assistent
wird nicht aufgerufen, wenn Sie das PC-Tool zur Anderung dieses Parameters verwenden.
Informationen zu den Anwendungsassistenten finden Sie in Kapitel 2 Assistenten.

Es sind folgende Anwendungen verfiigbar:

0 = Standard

1= 0rt/Fern

2 = Mehrstufige Drehzahl
3 = PID-Regler

4 = Mehrzweck
5 = Motorpotentiometer

HINWEIS!
Wenn Sie die Anwendung wechseln, andert sich auch der Inhalt des

Schnelleinstellungsmeniis.

10.1 TRENDKURVE

P2.2.2 ABTASTINTERVALL (ID 2368]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Abtastintervall einzustellen.

P2.2.3 KANAL 1 MIN [ID 2369]

Dieser Parameter wird standardmaflig bei der Skalierung verwendet.
Muss evtl. angepasst werden.

P2.2.4 KANAL 1 MAX (ID 2370)

Dieser Parameter wird standardmaflig bei der Skalierung verwendet.
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Muss evtl. angepasst werden.

P2.2.5 KANAL 2 MIN (ID 2371)

Dieser Parameter wird standardmaflig bei der Skalierung verwendet.
Muss evtl. angepasst werden.

P2.2.6 KANAL 2 MAX (ID 2372)

Dieser Parameter wird standardmafig bei der Skalierung verwendet.
Muss evtl. angepasst werden.

P2.2.7 AUTOSKAL. [ID 2373)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Autoscaling ein- oder auszuschalten.
Wenn die automatische Skalierung aktiviert ist, wird das gewahlte Signal automatisch
zwischen Mindest- und Hochstwert skaliert.

10.2 MOTOREINSTELLUNGEN

10.2.1 MOTORTYPENSCHILD-PARAMETER

P3.1.1.1 MOTORNENNSPANNUNG (ID 110)

Der Wert Un kann dem Typenschild des Motors enthommen werden.
Uberprifen Sie, ob der Motor in Dreieck- oder Sternschaltung angeschlossen ist.

P3.1.1.2 MOTORNENNFREQUENZ (ID 111)

Der Wert fn kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

Wird dieser Parameter verandert, so werden die Parameter P3.1.4.2 Frequenz des
Feldschwachpunkts und P3.1.4.3 Spannung am Feldschwachpunkt automatisch initialisiert.
Die beiden Parameter haben unterschiedliche Werte fiir jeden Motortypen. Siehe die
Tabellen in P3.1.2.2 Motortyp (ID 650).

P3.1.1.3 MOTORNENNDREHZAHL (ID 112]

Der Wert nn kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

P3.1.1.4 MOTORNENNSTROM (ID 113)

Der Wert In kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.

P3.1.1.5 MOTOR COS PHI (ID 120)

Der Wert kann dem Typenschild des Motors enthnommen werden.

P3.1.1.6 MOTORNENNLEISTUNG (ID 116)

Der Wert Pn kann dem Typenschild des Motors entnommen werden.
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10.2.2 MOTORREGELUNGSPARAMETER

P3.1.2.1 STEUERUNGSMODUS (ID 600]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Steuerungsmodus des Frequenzumrichters

festzulegen.
Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
Der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters ist auf die
0 Frequenzreaelun Ausgangsfrequenz ohne Schlupfkompensation eingestellt.
g g g Die Istdrehzahl des Motors wird Uber die Motorlast
bestimmt.
Der Frequenzsollwert des Frequenzumrichters ist auf den
1 Drehzahlregelun Drehzahlsollwert des Motors eingestellt. Die Motorlast hat
g g keine Auswirkungen auf die Motordrehzahl. Schlupf wird
kompensiert.
Das Drehmoment wird gesteuert. Der Motor erzeugt ein
2 Drehmomentsteuerun Drehmoment innerhalb der Drehzahlgrenze, um den Dreh-
9 momentsollwert zu erreichen. P3.3.2.7 (Drehmomentsteue-
rung Frequenzgrenze) steuert die Motordrehzahlgrenze.

P3.1.2.2 MOTORTYP (ID 650]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Motortyp fir Ihren Prozess einzustellen.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Asynchronmotor (IM) Wahlen Sie diese Option, wenn Sie einen Asynchronmotor
verwenden.
1 Dauermagnetmotor (PM) Wahlen Sie diese Option, wenn Sie einen Dauermagnetmotor
verwenden.
Wahlen Sie diese Option, wenn Sie einen Reluktanzmotor
2 Reluktanzmotor
verwenden.

Wenn Sie den Wert von Parameter P3.1.2.2 Motortyp andern, werden die Werte der
Parameter P3.1.4.2 Frequenz des Feldschwachpunkts und P3.1.4.3 Spannung am
Feldschwachpunkt automatisch geandert, wie in der nachfolgenden Tabelle gezeigt. Die
beiden Parameter haben unterschiedliche Werte fiir jeden Motortypen.

Parameter Asynchronmotor (IM) Dauermagnetmotor (PM)
P3.1.4.2 [Frequenz des Feld- Intern berechnet
M Motornennfrequenz
schwichpunkts)
P3.1.4.3 (Spannung am Feld- Intern berechnet
N 100.0%
schwéchpunkt)
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P3.1.2.3 SCHALTFREQUENZ (ID 601)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Schaltfrequenz des Frequenzumrichters
einzustellen.

Bei erhohter Schaltfrequenz sinkt das Schaltvermdgen des Frequenzumrichters. Bei langem
Motorkabel wird empfohlen, eine geringere Schaltfrequenz zu verwenden, um den
kapazitiven Strom im Kabel gering zu halten. Die Verwendung einer hohen Schaltfrequenz
kann die Motorgerausche reduzieren.

P3.1.2.4 IDENTIFIKATION (ID 631)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Parameterwerte zu finden, die fir den Betrieb des
Frequenzumrichters optimal sind.

Bei der automatischen Motoridentifikation werden die Motorparameter berechnet bzw.
gemessen, die fir eine optimale Motor- und Drehzahlsteuerung erforderlich sind.

Die Identifikation hilft Ihnen bei der Einstellung der motor- und umrichterspezifischen
Parameter. Sie ist ein Werkzeug fiir die Inbetriebnahme und Wartung des
Frequenzumrichters.

HINWEIS!
Vor der Durchfihrung der Identifikation missen Sie die Motortypenschild-
Parameter eingeben.

Auswahlnum-

Auswahlname Beschreibung
mer

0 Keine Aktion Keine Identifikation gewiinscht.

Wenn Sie die Identifikation der Motorparameter vornehmen,
arbeitet der Frequenzumrichter ohne Drehzahl. Der Motor

1 Identifikation bei Stillstand wird mit Strom und Spannung versorgt, aber mit Nullfre-
quenz. Die Parameter U/f-Verhaltnis und Startmagnetisie-
rung werden identifiziert.

Wenn Sie die Identifikation der Motorparameter vornehmen,
arbeitet der Frequenzumrichter mit Drehzahl. Die Parameter
U/f-Verhiltnis, Magnetisierungsstrom und Startmagnetisie-

Identifikation mit drehendem |[""9 werden identifiziert.

Motor

Die genauesten Ergebnisse werden erzielt, wenn dieser
Identifikationslauf ohne Motorlast an der Motorwelle durch-
gefiihrt wird.

Um die Identifikationsfunktion zu aktivieren, stellen Sie den Parameter P3.1.2.4 ein und
geben Sie einen Startbefehl. Sie miissen den Startbefehl innerhalb von 20 Sekunden erteilen,
andernfalls wird der Identifikationslauf nicht gestartet. In diesem Fall wird der Parameter
P3.1.2.4 auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt und ein Identifikationsalarm angezeigt.

Um den ldentifikationslauf vorzeitig abzubrechen, geben Sie einen Stoppbefehl. Dieser setzt
den Parameter auf die Werkseinstellung zuriick. Wenn der Identifikationslauf nicht
abgeschlossen wird, wird ein Identifikationsalarm angezeigt.
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HINWEIS!
Zum Starten des Frequenzumrichters nach der Identifikation ist ein neuer
Startbefehl erforderlich.

P3.1.2.5 MAGNETISIERUNGSSTROM [ID 612]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Magnetisierungsstrom des Motors einzustellen.
Die Werte der U/f-Parameter werden tber den Magnetisierungsstrom (Leerlaufstrom) des
Motors identifiziert, wenn sie vor der Identifikation angegeben wurden. Ist dieser Wert auf 0
gesetzt, wird der Magnetisierungsstrom intern berechnet.

P3.1.2.6 MOTORSCHALTER [ID 653)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Motorschalter-Funktion zu aktivieren.
Sie konnen die Motorschalter-Funktion verwenden, wenn das Kabel zwischen Motor und
Frequenzumrichter einen Motorschalter hat. Die Betatigung des Motorschalters sorgt dafir,

dass der Motor von der Spannungsquelle getrennt wird und wahrend der Wartungsarbeiten
nicht startet.

Um die Funktion zu aktivieren, setzen Sie den Parameter P3.1.2.6 auf den Wert Freigegeben.
Der Frequenzumrichter stoppt automatisch, wenn der Motorschalter gedffnet wird, und der
Frequenzumrichter startet automatisch, wenn der Motorschalter geschlossen wird. Der
Frequenzumrichter lost nicht aus, wenn Sie die Motorschalterfunktion verwenden.

ol
o
——
=

Abb. 20: Motorschalter zwischen Frequenzumrichter und Motor
A. Motorschalter B. Netz

P3.1.2.7 LOAD DROOPING (ID 620)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Load Drooping-Funktion zu aktivieren.

Die Load-Drooping-Funktion ermdglicht eine Absenkung der Drehzahl als Funktion der Last.
Sie konnen diese Funktion verwenden, wenn ein Lastausgleich zwischen mechanisch
miteinander gekoppelten Motoren erforderlich. Dies wird statisches Drooping genannt. Sie
konnen diese Funktion auch verwenden, wenn aufgrund von Lastschwankungen ein
dynamisches Drooping erforderlich ist. Beim statischen Drooping wird die Load-Drooping-
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Zeit auf 0 gesetzt, so dass ein Abfallen des Droopings nicht maglich ist. Beim dynamischen
Drooping wird die Load-Drooping-Zeit eingestellt. Die Last wird temporar erhoht, indem
Energie aus der Systemtragheit entnommen wird. Dadurch werden die aktuellen
Drehmomentspitzen bei plotzlichen Lastschwankungen reduziert.

Wenn Load Drooping auf 50 % eingestellt ist, und ein Motor mit einer Nennfrequenz von
100 Hz mit Nennlast (10 % Drehmoment] betrieben wird, darf die Ausgangsfrequenz um 5 Hz
vom Frequenzsollwert abfallen.

A

Abb. 21: Die Load-Drooping-Funktion

A. Load-Drooping-Zeit (ID 656) C. Drehmoment
B. Ausgangsfrequenz

P3.1.2.8 LOAD-DROOPING-ZEIT (ID 656)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drooping-Zeit des Motors einzustellen.

Mit der Drehzahlabsenkung bei Lasterhohung soll ein dynamisches Absenken der Drehzahl
bei sich andernder Last erzielt werden. Dieser Parameter definiert die Zeitspanne, wahrend
der die Drehzahl auf 63 % der Anderung angehoben wird.

P3.1.2.9 LOAD-DROOPING-MODUS (ID 1534)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Load-Drooping-Modus einzustellen.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Normal Der IToad-Droop|ng-Faktor ist Uber den gesamten Frequenz-
bereich konstant.
1 Entfernen linear Load Drooping wird linear von der Nennfrequenz bis zur
Nullfrequenz entfernt.

P3.1.2.10 UBERSPANNUNGSREGLER (ID 607]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die AuBerbetriebnahme des Uberspannungsreglers
einzustellen.
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Die Funktion ist erforderlich, wenn

* sich die Versorgungsspannung andert, z. B. zwischen -15 % und +10 %, und

« dervon lhnen geregelte Prozess keine Toleranz fiir die Anderungen besitzt, die der
Unterspannungsregler und der Uberspannungsregler an der Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters vornehmen.

Der Uberspannungsregler erhoht die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters

* umdie DC-Zwischenkreisspannung innerhalb der zulassigen Grenzwerte zu halten, und

* um sicherzustellen, dass der Frequenzumrichter nicht aufgrund eines
Uberspannungsfehlers auslést.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter kann auslésen, wenn die Uber- und Unterspannungsregler
deaktiviert sind.

P3.1.2.11 UNTERSPANNUNGSREGLER (ID 608}

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Auf3erbetriebnahme des Unterspannungsreglers
einzustellen.

Die Funktion ist erforderlich, wenn

* sich die Versorgungsspannung andert, z. B. zwischen -15 % und +10 %, und

« dervon lhnen geregelte Prozess keine Toleranz fiir die Anderungen besitzt, die der
Unterspannungsregler und der Uberspannungsregler an der Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters vornehmen.

Der Unterspannungsregler verringert die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters

* um Energie vom Motor zu erhalten und die DC-Zwischenkreisspannung auf einem
Mindestwert zu halten, wenn sich die Spannung dem niedrigsten zulassigen Grenzwert
nahert, und

* um sicherzustellen, dass der Frequenzumrichter nicht aufgrund eines
Unterspannungsfehlers auslost.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter kann auslésen, wenn die Uber- und Unterspannungsregler
deaktiviert sind.

P3.1.2.12 ENERGIEOPTIMIERUNG [ID 666)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Energieoptimierungsfunktion zu aktivieren.

Der Frequenzumrichter sucht nach dem Motormindeststrom, um den Gerauschpegel des
Motors zu senken und Energie zu sparen. Verwenden Sie diese Funktion z. B. fur Lifter-
oder Pumpenanwendungen. Verwenden Sie diese Funktion nicht fir schnelle PID-geregelte
Anwendungen.
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P3.1.2.13 STATORSPANNUNG EINSTELLEN (ID 659)

Verwenden Sie diesen Parameter fir die Einstellung der Statorspannung in
Dauermagnetmotoren.

HINWEIS!

Dieser Parameter wird im |dentifikationslauf automatisch eingestellt. Der
Identifikationslauf sollte nach Moglichkeit durchgefiihrt werden. Sie kénnen den
Identifikationslauf Uber den Parameter P3.1.2.4 durchfihren.

Dieser Parameter kann nur dann verwendet werden, wenn der Parameter P3.1.2.2 Motortyp
den Wert PM-Motor aufweist. Wenn Sie als Motortyp Asynchronmotor auswahlen, wird der
Wert automatisch auf 100 % gesetzt und kann nicht geandert werden.

Wenn Sie den Wert von P3.1.2.2 (Motortyp) zu PM-Motor dandern, werden die Werte der
Parameter P3.1.4.2 (Frequenz des Feldschwachpunkts) und P3.1.4.3 (Spannung am
Feldschwachpunkt) automatisch auf den Wert der Ausgangsspannung des
Frequenzumrichters erhoht. Das eingestellte U/f-Verhaltnis bleibt unverandert. Dadurch soll
der Betrieb des Dauermagnetmotors im Feldschwachbereich verhindert werden. Die
Nennspannung des Dauermagnetmotors ist sehr viel niedriger als die volle
Ausgangsspannung des Frequenzumrichters.

Die Nennspannung des Dauermagnetmotors entspricht der Gegeninduktionsspannung des
Motors bei Nennfrequenz. Bei Motoren anderer Hersteller kann diese jedoch gleich der
Statorspannung bei Nennlast sein.

Uber den Parameter ,Statorspannung einstellen” konnen Sie die U/f-Kurve des
Frequenzumrichters der Gegeninduktionskurve annahern. Hierzu miissen nicht viele U/f-
Kurvenparameterwerte verandert werden.

Der Parameter P3.1.2.13 definiert die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters in
Prozent der Motornennspannung bei Motornennfrequenz. Stellen Sie die U/f-Kurve des
Frequenzumrichters so ein, dass sie oberhalb der Gegeninduktionskurve des Motors liegt. Je
starker die U/f-Kurve von der Gegeninduktionskurve abweicht, desto mehr steigt der
Motorstrom.
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A U [V]
o
Statorspannung einstellen %ac\‘
i [o)
Feldschw&chpunkt (50 bis 200 %)
Spannung
Motornennspannurg
Nulfrequenzspannung f [Hz]
-
Motornennfrequenz Feldschwachpunkt

Abb. 22: Einstellung der Statorspannung

P3.1.2.14 UBERMODULATION (ID 1515)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ubermodulation des Frequenzumrichters zu
deaktivieren.

Ubermodulation maximiert die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters, vermehrt
jedoch gleichzeitig auch die Motorstromoberschwingungen.

10.2.3 MOTORGRENZEN

P3.1.3.1 MOTORSTROMGRENZE (ID 107)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den maximalen Motorstrom vom Frequenzumrichter
einzustellen

Der Wertebereich fiir diesen Parameter ist je nach Gehausegroflie des Frequenzumrichters
unterschiedlich.

Wenn die Stromgrenze aktiv ist, wird die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
verringert.

HINWEIS!
Die Motorstromgrenze ist keine Grenze fiir Uberstromfehler.

P3.1.3.2 MOTORDREHMOMENTGRENZE (ID 1287)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Drehmomentgrenze der Motorseite
einzustellen.

Der Wertebereich fur diesen Parameter ist je nach Gehdusegrofle des Frequenzumrichters
unterschiedlich.
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P3.1.3.3 GENERATORDREHMOMENTGRENZE (ID 1288)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Drehmomentgrenze der Generatorseite
einzustellen.

Der Wertebereich fur diesen Parameter ist je nach Gehdusegrofle des Frequenzumrichters
unterschiedlich.

P3.1.3.4 MOTORLEISTUNGSGRENZE (ID 1289)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Leistungsgrenze der Motorseite
einzustellen.

Der Wertebereich fiir diesen Parameter ist je nach Gehausegrofie des Frequenzumrichters
unterschiedlich.

P3.1.3.5 GENERATORLEISTUNGSGRENZE (ID 1290)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Leistungsgrenze der Generatorseite
einzustellen.

Der Wertebereich fur diesen Parameter ist je nach Gehdusegrofle des Frequenzumrichters
unterschiedlich.

10.2.4  OPEN LOOP-PARAMETER

P3.1.4.1 U/F-VERHALTNIS (ID 108}

Verwenden Sie diesen Parameter, um den U/f-Kurventyp zwischen Nullfrequenz und dem
Feldschwachpunkt einzustellen.
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Auswahl-

Beschreibung

Die Spannung des Motors andert sich linear als Funktion der
Ausgangsfrequenz. Die Spannung andert sich vom Wert von
P3.1.4.6 (Nullfrequenzspannung] in den Wert von P3.1.4.3
(Spannung am Feldschwé&chpunkt) mit einer unter P3.1.4.2
(Frequenz des Feldschwachpunkts) eingestellten Frequenz.
Verwenden Sie diese Werkseinstellung, wenn keine andere
Einstellung erforderlich ist.

Die Motorspannung andert sich vom Wert des Parameters
P3.1.4.6 (Nullfrequenzspannung) zum Wert des Parameters
P3.1.4.2 (Frequenz des Feldschwé&chpunkts) als quadratische
Kurve. Unterhalb des Feldschwachpunkts lauft der Motor
untermagnetisiert und erzeugt ein geringeres Drehmoment.
Das quadratische U/f-Verhiltnis kann bei Anwendungen ver-
wendet werden, bei denen sich der Drehmomentbedarf der
Last proportional zum Quadrat der Drehzahl verhalt, wie z.B.
bei Fliehkraftliftern und Zentrifugalpumpen.

Auswahlname
nummer
0 Linear
1 Quadratisch
2 Programmierbar

Die U/f-Kurve kann mit drei verschiedenen Punkten pro-
grammiert werden: Nullfrequenzspannung (P1), Mittenspan-
nung/-frequenz (P2) und Feldschwachpunkt (P3). Die pro-
grammierbare U/f-Kurve kann verwendet werden, wenn bei
niedrigen Frequenzen mehr Drehmoment erforderlich ist.
Die optimalen Einstellungen kdnnen mit einem Identifikati-
onslauf (P3.1.2.4) automatisch erzielt werden.

f[Hz]

1D602

Abb. 23: Lineare und quadratische Anderung der Motorspannung

A. Werkeinst.: Nennspannung des Motors B. Feldschwachpunkt
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C. Linear E. Werkeinst.: Nennfrequenz des Motors
D. Quadratisch

A U[V]
UN-F-cmmmmmm e -

ID603 (:)

ID605

ID606 |

P1 :

@ flHz]
1D604 ID602 g
Abb. 24: Programmierbare U/f-Kurve
A. Werkeinst.: Nennspannung des Motors C. Werkeinst.: Nennfrequenz des Motors

B. Feldschwachpunkt

Dieser Parameter wird auf den Wert Linear gesetzt, wenn der Parameter ,Motortyp™ auf den
Wert PM-Motor (Dauermagnetmotor] eingestellt ist.

Wenn der Parameter ,Motortyp” den Wert Asynchronmotor aufweist und dieser Parameter
verandert wird, werden diese Parameter auf ihre Standardwerte zuriickgesetzt.

* P3.1.4.2 Frequenz des Feldschwachpunkts

* P3.1.4.3 Spannung am Feldschwachpunkt

+  P3.1.4.4 Mittenpunktfrequenz U/f

« P3.1.4.5 Mittenpunktspannung U/f

» P3.1.4.6 Nullfrequenzspannung

P3.1.4.2 FREQUENZ DES FELDSCHWACHPUNKTS (ID 602}

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz einzustellen, bei der die
Ausgangsspannung den Spannungswert am Feldschwachpunkt erreicht.

P3.1.4.3 SPANNUNG AM FELDSCHWACHPUNKT (ID 603]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Spannung am Feldschwachpunkt in % der
Motornennspannung einzustellen.

Oberhalb der Frequenz am Feldschwachpunkt bleibt die Ausgangsspannung beim
eingestellten Maximalwert. Unterhalb der Frequenz am Feldschwachpunkt hangt die
Ausgangsspannung von der Einstellung der U/f-Kurvenparameter ab. Siehe die U/f-
Parameter P3.1.4.1, P3.1.4.4 und P3.1.4.5.

Wenn die Parameter P3.1.1.1 (Motornennspannung] und P3.1.1.2 (Motornennfrequenz)
eingestellt werden, werden die Parameter P3.1.4.2 und P3.1.4.3 automatisch auf die
entsprechenden Werte gesetzt. Wenn Sie fiir P3.1.4.2 und P3.1.4.3 andere Werte bendtigen,
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andern Sie diese Parameter erst, nachdem Sie die Parameter P3.1.1.1 und P3.1.1.2
eingerichtet haben.

P3.1.4.4 MITTENPUNKTFREQUENZ U/F (ID 604)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenz am Mittenpunkt der U/f-Kurve
einzustellen.

HINWEIS!
Dieser Parameter gibt die Frequenz am Mittenpunkt der Kurve an, wenn der Wert
von P3.1.4.1 programmierbar ist.

P3.1.4.5 MITTENPUNKTSPANNUNG U/F (ID 605)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Spannung am Mittenpunkt der U/f-Kurve
einzustellen.

HINWEIS!
Dieser Parameter gibt die Spannung am Mittenpunkt der Kurve an, wenn der Wert
von P3.1.4.1 programmierbar ist.

P3.1.4.6 NULLFREQUENZSPANNUNG [ID 606)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Nullfrequenzspannung der U/f-Kurve einzustellen.
Der Standardwert fir den Parameter ist je nach Gerategrof3e unterschiedlich.

P3.1.4.7 FLIEGENDER START OPTIONEN [ID 1590)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Optionen fir den fliegenden Start einzustellen.
Die Werte fiir den Parameter . Fliegender Start Optionen” konnen tiber Kontrollkastchen
ausgewahlt werden.

Die Bits konnen folgende Werte erhalten:

*  Wellenfrequenz nur aus derselben Richtung wie Frequenzsollwert suchen
» AC-Scan deaktivieren

* Als Einstieg Frequenzsollwert verwenden

*  DC-Impulse deaktivieren

*  Flussaufbau mit Stromregelung

Bit BO legt die Suchrichtung fest. Wenn der Wert auf 0 eingestellt wird, wird die
Wellenfrequenz in der positiven und in der negativen Richtung durchsucht. Wenn der Wert
auf 1 eingestellt wird, wird die Wellenfrequenz nur in der Frequenzsollwertrichtung
durchsucht. Dies verhindert Wellenbewegungen in die andere Richtung.

Das Bit B1 steuert den AC-Scan zur Vormagnetisierung des Motors. Die AC-Scans werden
durch das Durchlaufen der Frequenzen von der Hochstfrequenz bis zur Nullfrequenz
ausgefiihrt. Der Scanvorgang wird angehalten, wenn eine Ubereinstimmung mit der
Wellenfrequenz auftritt. AC-Scans konnen durch das Setzen von B1 auf 1 deaktiviert werden.
Wurde als Motortyp ..Permanentmagnetmotor” festgelegt, werden die AC-Scans
automatisch deaktiviert.
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Das Bit B5 deaktiviert die DC-Impulse. Die DC-Impulse dienen in erster Linie der
Vormagnetisierung des Motors sowie dem Test, ob der Motor dreht. Wenn sowohl die DC-
Impulse als auch die AC-Scans aktiviert wurden, wird die angewandte Methode je nach
Schlupffrequenz ausgewahlt. Die DC-Impulse werden automatisch deaktiviert, wenn die
Schlupffrequenz weniger als 2 Hz betrédgt oder als Motortyp .. Dauermagnetmotor” festgelegt
wurde.

Das Bit B7 steuert die Drehrichtung des zugefiihrten Hochfrequenzsignals, das beim
fliegenden Start von Synchron-Reluktanzmotoren verwendet wird. Die Signalzufiihrung wird
verwendet, um die Frequenz des Rotors zu erkennen. Wenn der Rotor sich bei der
Signalzufihrung in einem toten Winkel befindet, kann die Rotorfrequenz nicht ermittelt
werden. Das Problem kann mithilfe einer Reversierung der Drehrichtung bei der
Signalzufiihrung gelost werden.

P3.1.4.8 FLIEGENDER START MESSSTROM (ID 1610)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Messstrom fiir den fliegenden Start als
Prozentwert der Motornennspannung einzustellen.

P3.1.4.9 AUTOMATISCHE MOMENTERHOHUNG (ID 109]

Verwenden Sie diesen Parameter fir Prozesse, die reibungsbedingt ein hohes
Anlaufdrehmoment erfordern.

Die Motorspannung andert sich abhangig vom erforderlichen Drehmoment. Dadurch erzeugt
der Motor beim Anlaufen und im Betrieb bei niedrigeren Frequenzen ein hoheres
Drehmoment.

Die Drehmomenterhohung wirkt zwar auch bei linearer U/f-Kurve. Die besten Ergebnisse
werden jedoch nach dem Identifizierungslauf erreicht, wenn die programmierbare U/f-Kurve
aktiviert ist.

P3.1.4.10 MOMENTERHOHUNG MOTOR VERSTARKUNG [ID 667)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fir motorseitige IR-
Kompensation bei Verwendung der Momenterhdhung einzustellen.

P3.1.4.11 MOMENTERHOHUNG GENERATOR VERSTARKUNG (ID 665]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Skalierungsfaktor fiir generatorseitige IR-
Kompensation bei Verwendung der Momenterhdhung einzustellen.

10.2.5 I/F-STARTFUNKTION

Wenn Sie einen Dauermagnetmotor haben, verwenden Sie die Funktion ,I/f-Start”, um den
Motor mit Konstantstromregelung zu starten. Beste Ergebnisse erzielen Sie mit einem
Hochleistungsmotor. Bei Hochleistungsmotoren ist der Widerstand gering und die U/f-Kurve
lasst sich nicht leicht andern.

Die Anwendung der Funktion ,|/f-Start” kann auch dazu dienen, bei der Inbetriebnahme ein
ausreichendes Drehmoment fiir den Motor bereitzustellen.
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Abb. 25: I/f-Start-Parameter

A. I/f-Start Strom C. Motorstrom
B. Ausgangsfrequenz D. I/f-Start Frequenz

P3.1.4.12.1 I/F-START [ID 534)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die I/f-Start-Funktion zu aktivieren.

Wenn Sie die Funktion ,I/f-Start™ aktivieren, geht der Frequenzumrichter in den
Stromregelmodus. Der Motor wird mit Konstantstrom gespeist, bis die Ausgangsfrequenz
das in P3.1.4.12.2 eingestellte Niveau uUberschreitet. Wenn die Ausgangsfrequenz bis tUber
das Niveau der I/f Start-Frequenz gestiegen ist, wechselt der Frequenzumrichter wieder
zurlick zum normalen U/f-Steuermodus.

P3.1.4.12.2 I/F-START FREQUENZ (ID 535)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenzgrenze einzustellen, unter der
dem Motor der definierte I/f-Start-Strom zugefiihrt wird.

Wenn die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters den Grenzwert dieses Parameters
unterschreitet, wird die Funktion ,1/f-Start” aktiviert. Uberschreitet die Ausgangsfrequenz
diese Grenze, wechselt der Frequenzumrichter wieder zuriick zum normalen U/f-
Steuermodus.

P3.1.4.12.3 I/F-START STROM [ID 536)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strom zu definieren, der dem Motor zugefihrt
wird, wenn die Funktion ,|/f-Start™ aktiviert ist.

10.2.6  MOMENTSTABILISATOR-VERSTARKUNG

P3.1.4.13.1 MOMENTSTABILISATOR-VERSTARKUNG (ID 1412]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Momentstabilisators im
Steuerungsbetrieb einzustellen.
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P3.1.4.13.2 MOMENTSTABILISATOR-VERSTARKUNG AM FELDSCHWACHPUNKT (ID 1414)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Momentstabilisators am
Feldschwachpunkt im Steuerungsbetrieb einzustellen.

Der Momentstabilisator stabilisiert eventuelle Schwankungen des geschatzten
Drehmoments.

Es werden zwei Verstarkungen verwendet: ,DrehmStabVerstFSP” ist eine konstante
Verstarkung bei allen Ausgangsfrequenzen. ,DrehmStabVerst” wechselt linear zwischen der
Nullfrequenz und der Frequenz des Feldschwachpunkts. Die volle Verstarkung tritt ein bei

0 Hz, am Feldschwachpunkt ist die Verstarkung gleich 0. Die Abbildung zeigt die
Verstarkungen als Funktion der Ausgangsfrequenz.

A
Verstarkung

Eff. Verstarkung —>»

( P |DrehmStabVerstFSP Do

( P |DrehmStabVerst >

FregAus

C P | Feldschwachpunkt >_
Abb. 26: Momentstabilisator-Verstarkung

P3.1.4.13.3 MOMENTSTABILISATOR-DAMPFUNGSZEITKONSTANTE (ID 1413)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Dampfungszeitkonstante des Momentstabilisators
einzustellen.

P3.1.4.13.4 MOMENTSTABILISATOR-DAMPFUNGSZEITKONSTANTE FUR PMM (ID 1735]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Dampfungszeitkonstante des Momentstabilisators
fir PM-Motoren einzustellen.

10.2.7 ERWEITERTE SENSORLOSE REGELUNG

Verwenden Sie die Funktion , Erweiterte sensorlose Regelung” in Anwendungen, bei denen
eine hohe Drehzahlgenauigkeit oder hohe Leistung bei niedriger Drehzahl erforderlich ist,
jedoch keine Encoder-Drehzahl-Ruckfihrung zum Einsatz kommt. Mit der erweiterten
sensorlosen Steuerung kann eine einfache Closed Loop-Motorregelung durch eine Open
Loop-Motorregelung mit hoher Genauigkeit ersetzt werden. Ein Beispiel fiir eine mogliche
Anwendung ist ein Extruder.

Dieser Steuerungsmodus erfordert eine genaue Motorparametrierung und fir die
Inbetriebnahme sind genaue Kenntnisse erforderlich. Wir empfehlen dringend, diesen
Modus WEDER fir regulare Open Loop-Motorregelung NOCH bei fehlendem Fachwissen zu
verwenden.

Die erweiterte sensorlose Regelung hat eine ahnliche Steuerungsstruktur wie die Closed
Loop-Steuerung, verfiigt jedoch tber eine Spannungsvektorsteuerung. Die Auswahl
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zwischen Frequenz, Drehzahl und Drehmomentsteuerung erfolgt weiterhin mit dem
Steuerungsmodus P3.1.2.1.

Wenn Sie die Funktion ,,Sensorlose Regelung” in Betrieb nehmen, fiihren Sie stets die
folgenden Schritte durch:

«  Fihren Sie eine Identifikation mit Drehung durch (P1.15/P3.1.2.4 = 2).
« Legen Sie angemessene Mindestfrequenzen fest (P3.3.1.1-3.3.1.4).
« Verwenden Sie den Motorblockierschutz (P3.9.3.1-3.9.3.4).

Verwenden Sie bei einem Asynchronmotor stets die Startmagnetisierung, um Rotorfluss
aufzubauen. Die Verwendung der Startmagnetisierung wird bei einem PM-Motor dringend
empfohlen, um sicherzustellen, dass die Rotorausrichtung korrekt ist.

Die Identifikation mit Drehung ist erforderlich, da die erweiterte sensorlose Regelung eine
prazise Motorparametrierung erfordert. Wir empfehlen Ihnen, Mindestfrequenzen zu
verwenden, da der Dauerbetrieb bei Drehzahl 0 oder sehr geringen Drehzahlen zu einer
Instabilitat der Steuerung fihren kann und daher unzulassig ist. Die Funktion fur den
Motorblockierungsschutz schiitzt den Motor im Falle einer Instabilitat bei niedriger
Frequenz, die zu hohem Dauerstrom fiihren kann, der wiederum fur eine Erhohung der
Motortemperatur sorgt.

Bei der Drehzahlregelung mit einem IM-Motor ist insbesondere die Generatorseite zu
bericksichtigen, da die Flussfrequenz wegen des Schlupfes kleiner als die Wellenfrequenz
ist.

HINWEIS!
Die Eigenschaften der Anwendung haben einen Einfluss auf die optimalen
Einstellungen der Steuermodeparameter.

P3.1.6.1 SENSORLOSE STEUERUNG (ID 1724)
Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion ,Sensorlose Regelung” zu aktivieren.

P3.1.6.3 OPTIONEN FUR DIE SENSORLOSE REGELUNG (ID 1726)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Optionen fiir die erweiterte sensorlose Regelung
festzulegen. Werte fir den Parameter konnen liber Kontrollkastchen ausgewahlt werden.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
B0 Identifikation des Statorwiders- | Ermitteln Sie den Statorwiderstand wahrend der Startmag-
tands netisierung.
B8 Spannungsbasierte Strom-
grenze
B14 Rampe mit begrenztem Aus- |Verwenden Sie die Rampensteuerung fiir begrenzten Aus-
gang gang.
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Das Bit BO ermoglicht eine Identifikation des Statorwiderstands bei jedem Start. Es kann
nicht verwendet werden, wenn der Start bei drehendem Motor ausgefiihrt wird. Die
Einstellung wird empfohlen, wenn ein Start stets aus dem Stillstand durchgefihrt wird.

Die Temperatur hat einen Einfluss auf den Wert des Statorwiderstands. Ein korrekter
Widerstandswert ist fur die erweiterte sensorlose Regelung erforderlich, insbesondere bei
niedrigen Frequenzen. Die Temperaturauswirkungen sinken, wenn nicht der Wert verwendet
wird, der beim ersten Identifikationslauf ermittelt wurde, sondern der Widerstand bei jedem
Start neu bestimmt wird.

Wenn das Bit auf 1 eingestellt wird, wird der Statorwiderstand wahrend der
Startmagnetisierung ermittelt. Aktivieren Sie dazu die Funktion fur die Startmagnetisierung
mit P3.4.3.1 Start-Magnetisierungsstrom und P3.4.3.2 Start-Magnetisierungszeit. Fur
Asynchronmotoren ist die Startmagnetisierung bereits aktiviert, wenn der |dentifikationslauf
durchgefihrt wird.

Bit B8 aktiviert eine Funktion, die das Risiko reduziert, dass das Steuerungssystem bei
niedrigen Frequenzen in der Stromgrenze blockiert, indem sie die Motorspannung begrenzt.
Dies konnte aufgrund von Fehlern in den Parametereinstellungen auftreten. Die Funktion ist
nur aktiv, wenn die Ausgangsfrequenz weniger als 1,0 Hz betragt.

Verwenden Sie das Bit B8 nur, wenn die Art des Prozesses dies zulasst, da es andernfalls
aufgrund der begrenzten Spannung zu einem Leistungsverlust kommen konnte. Bit B8 kann
verwendet werden, wenn im Betrieb keine Strom- oder Momentgrenze beachtet werden
muss oder im Normalbetrieb keine hohe Lasten bei niedrigen Frequenzen bewaltigt werden
miussen. Ein Beispiel fur eine Situation, in der das Bit nicht verwendet werden darf, ist der
Betrieb gegen einen gesperrten Rotor.

Das Bit B14 definiert die Reaktion des Rampenausgangs wahrend der Grenzregelfunktion.
StandardmafBig haben die Grenzwerte keine Auswirkung auf die Rampenausgabe. Dies fihrt
dazu, dass der Motor mit maximalem Drehmoment (gegen die Stromgrenze) auf den
Drehzahlsollwert beschleunigt, wenn die Begrenzungsregelung deaktiviert wird.

Durch die Aktivierung von Bit B14 folgt der Rampenausgang der tatsachlichen Frequenz/
Drehzahl mit einem definierten Abstand. Wenn der Begrenzer deaktiviert wird, beschleunigt
der Motor daher auf den Drehzahlsollwert in der festgelegten Rampenzeit. Der Standardwert
fur die Abstandsfrequenz betragt 3,0 Hz.

P3.1.6.8 VERST. DREHZ.REGL. PI [ID 1733)

Der Drehzahlreglerist in der erweiterten sensorlosen Regelung stets aktiv. Je nach der
gewtlinschten Reaktion und der Gesamttragheit ist es moglich, dass der Drehzahlregler eine
Feinabstimmung bendtigt.

P3.1.6.9 DREHZAHLREGELUNGSZEIT (ID 1734)

Der Drehzahlregler ist in der erweiterten sensorlosen Regelung stets aktiv. Je nach der
gewilnschten Reaktion und der Gesamttragheit ist es moglich, dass der Drehzahlregler eine
Feinabstimmung benatigt.
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10.3 START/STOPP-EINSTELLUNGEN
Start/Stopp-Befehle werden abhangig vom Steuerplatz auf unterschiedliche Weise gegeben.
FERNSTEUERUNGSPLATZ (E/A A)

Waihlen Sie die Digitaleingange mit den Parametern P3.5.1.1 (Steuersignal 1 A}, P3.5.1.2
(Steuersignal 2 A} und P3.5.1.3 (Steuersignal 3 A). Diese Digitaleingénge steuern die Start-,
Stopp- und Reversierungsbefehle. Wahlen Sie anschliefend mit P3.2.6 (E/A A Ausw.] eine
Logik fur diese Eingange.

FERNSTEUERUNGSPLATZ (E/A B)

Wahlen Sie die Digitaleingange mit den Parametern P3.5.1.4 (Steuersignal 1 B], P3.5.1.5
(Steuersignal 2 B] und P3.5.1.6 (Steuersignal 3 B). Diese Digitaleingange steuern die Start-,
Stopp- und Reversierungsbefehle. Wahlen Sie anschlieBend mit P3.2.7 (E/A B Ausw.) eine
Logik fuir diese Eingange.

LOKALER STEUERPLATZ (STEUERTAFEL)

Start-, Stopp- und Reversierungsbefehle kommen von den Tasten der Steuertafel. Die
Drehrichtung des Motors wird mit Parameter P3.3.1.9 Richtung:StTafel festgelegt.

FERNSTEUERUNGSPLATZ (FELDBUS)

Start-, Stopp- und Reversierungsbefehle kommen vom Feldbus.

P3.2.1 FERNSTEUERUNGSPLATZ (ID 172)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Fernsteuerungsplatz (Start/Stopp) auszuwéahlen.
Dieser Parameter kann zum Umschalten auf Fernsteuerung tiber VACON® Live (z. B. bei
defekter Steuertafel] verwendet werden.

P3.2.2 ORT/FERN (ID 211)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zwischen lokalen Steuerplatzen und
Fernsteuerungsplatzen zu wechseln.

Der Steuerplatz-Ort ist immer die St. U. Steuertafel. Bei dem Fernsteuerungsplatz kann es
sich um E/A oder Feldbus handeln, abhangig vom Wert des Parameters
.Fernsteuerungsplatz”.

P3.2.3 STOPPTASTE STEUERTAFEL (ID 114)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die STOPP-Taste auf der Steuertafel zu aktivieren.
Wenn diese Funktion aktiviert ist, stoppt ein Dricken der STOPP-Taste auf der Steuertafel
den Umrichter immer (unabhangig vom Steuerplatz). Wenn diese Funktion deaktiviert ist,
stoppt ein Dricken der STOPP-Taste auf der Steuertafel den Umrichter nur bei lokaler
Steuerung.
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Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Ja Die STOPP-Taste auf der Steuertafel ist immer aktiviert.
1 Nein Begrenzte Funktion der STOPP-Taste auf der Steuertafel.

P3.2.4 STARTFUNKTION (ID 505)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Typ der Startfunktion auszuwahlen.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
Der Umrichter beschleunigt von 0-Frequenz auf den Fre-
0 Rampe
quenzsollwert.
1 Fliegender Start Der Umrichter erkennt die Ist-Drehzahl des Motors und
g beschleunigt von dieser Drehzahl auf den Frequenzsollwert.

P3.2.5 STOPPFUNKTION (ID 506)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Typ der Stoppfunktion auszuwahlen.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
Der Motor halt aufgrund seiner eigenen Tragheit allmahlich
0 Leerauslauf an. Bei Erteilung des Stoppbefehls wird die Steuerung durch
den Frequenzumrichter beendet und der Umrichterstrom
fallt auf 0.
Nach dem Stoppbefehl wird die Drehzahl des Motors ent-
1 Rampe sprechend den eingestellten Bremsparametern auf 0 verrin-
gert.
HINWEIS!

Der Rampenstopp kann nicht in allen Situationen garantiert werden. Wenn ein
Rampenstopp ausgewahlt ist und die Nettospannung andert sich um mehr als 20
%, schlagt die Spannungsschatzung fehl. In diesem Fall ist ein Rampenstopp nicht
maoglich.

P3.2.6 E/A A START/STOPP-AUSWAHL (ID 300)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um Start und Stopp des Umrichters lber die Digitalsignale
Zu steuern.

Die Auswahlen konnen das Wort ,Flanke” enthalten, um Ihnen zu helfen, einen
versehentlichen Start zu verhindern.
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Ein versehentlicher Start kann z. B. unter folgenden Bedingungen auftreten:

*  Wenn Sie die Stromversorgung herstellen

*  Wenn Sie die Stromversorgung nach einem Stromausfall wiederherstellen
* Nachdem Sie einen Fehler quittieren

* Nach dem Stoppen des Umrichters durch Startfreigabe

«  Wenn Sie die E/A-Klemmleiste als Steuerplatz einrichten

Vor dem Starten des Motors muss der Start/Stopp-Kontakt gedffnet werden.

In allen Beispielen auf den folgenden Seiten ist der Stopp-Modus Leerauslauf. CS =
Steuersignal.

EQ

(V teuerplatz——{IN 1
IR w2 |7

IN 1 _
(V | Start zuldssig )— IN 2 ‘ E/A_Startfunktion

Aktivieren Start [V [e/a strg A(B) star}
(P_[ E/A A(/B) Ausw. }— StartStopAusw Rijckwérts [—(V [F/AST0

(E/A[ St.signal 1 A(/B) )} Signal 1 Erzw.StoppAktiv | {V [ST-Info auslésen)
(E/A] St.signal 2 A(/B) )} Signal 2

(E/A[ St.signal 3 A(/B) ) signal 3
( KP [StTaf Starttaste )} Tastenstart

StTaf Stopptaste: Erzw.Stopp
NEIN = FALSE
JA = TRUE AUSW Info-Meldung
(_P | Stopptaste HG Der Frequenzumrichter wurde von
( 0 | FALSE )_ IN O der Steuertafel erzwungen gestoppt
Ein Neustart ist durch
( KP | StTaf Stopptaste )_ IN1 Dricken der Starttaste auf der

Steuertafel mdglich, solange das
START-Signal am urspringlichen
Steuerplatz noch aktiv ist.

Abb. 27: Blockschaltbild der E/A A Start/Stopp-Auswahl

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Diese Funktionen werden aktiviert, wenn die Kontakte
0 CS1 = Vorwarts geschlossen werden.
CS2 = Riickwarts
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VORWARTS | Ausgangsfrequenz

Solffrequenz

RUCKWARTS

Startfreigabe

[\ / /]
0 Hz —t >
Solffrequenz e ::L:\_

Steuersignal 1 l |

Steuersignal 2 __| i

Starttaste

Steuertafel
Stopptaste

M N

Steuertafel @ @@ @@ @ @ @ @@

Abb. 28: E/A A Start/Stopp-Auswahl =0

1.
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Das Steuersignal (CS] 1 wird aktiviert
und bewirkt einen Anstieg der
Ausgangsfrequenz. Der Motor lauft
vorwarts.

Steuersignal C52 wird aktiviert. Dies hat
jedoch keine Auswirkungen auf die
Ausgangsfrequenz, da die zuerst
ausgewahlte Richtung Vorrang hat.

CS1 wird deaktiviert. Dadurch andert
sich die Startrichtung von vorwarts zu
rickwarts, da CS2 noch aktiv ist.

CS2 wird deaktiviert, und die in den
Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
CS2 wird erneut aktiviert, sodass der
Motor auf den Frequenzsollwert
beschleunigt wird (rickwarts).

CS2 wird deaktiviert, und die in den
Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
CS1 wird aktiviert, und der Motor
beschleunigt (vorwérts) bis auf
Sollfrequenz.

Das Startfreigabesignal ist auf OPEN
gesetzt, und die Frequenz fallt auf 0. Das
Startfreigabesignal wird mit Parameter
P3.5.1.15 konfiguriert.

10.

1.

12.

13.

Das Startfreigabesignal ist auf CLOSED
gesetzt, und die Frequenz steigt auf den
Sollwert, da CS1 noch aktiv ist.

Die Stopp-Taste auf der Steuertafel wird
gedrickt, und die in den Motor
eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
(Dieses Signal funktioniert nur, wenn
P3.2.3 Stopptaste Steuertafel = Ja)

Der Frequenzumrichter wird durch
Dricken der Start-Taste auf der
Steuertafel gestartet.

Die Stopp-Taste auf der Steuertafel wird
erneut gedrickt, um den
Frequenzumrichter anzuhalten.

Der Versuch, den Frequenzumrichter
durch Dricken der Start-Taste zu
starten, ist nicht erfolgreich, da CS1
inaktiv ist.
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Auswahlnum-

Auswahlname Beschreibung
mer
Fir 3-adrige Steuerung (Impulssteuerung)
1 CS1 =Vorwarts (Flanke)
CS2 = Invertiert Stopp
CS3 = Riickwarts (Flanke)
VORWARTS

Ausgangsfrequenz

SOlfrEQUENZ |
AR\ [ t
0 Hz , .
Solfrequenz] . | \

RUCKWARTS | !

Startfreigabe

Steuersignal 1 _11
Steuersignal 2

H L

Steuersignal 3

I
I
|
|
1
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
I
|
I
I

Stopptaste
Steuertafel

e B i ettt EEEELS

OO O® O 6 ® ®

Abb. 29: E/A A Start/Stopp-Auswahl =1

1. Das Steuersignal (CS] 1 wird aktiviert 6. Der Startversuch mit CS1 scheitert, da
und bewirkt einen Anstieg der das Startfreigabesignal noch immer auf
Ausgangsfrequenz. Der Motor lauft OPEN gesetzt ist.
vorwarts. 7. CS1 wird aktiviert, und der Motor

2. CS2 wird deaktiviert, und die in den beschleunigt (vorwarts) bis auf
Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0. Sollfrequenz, da das Startfreigabesignal

3. CS1wird aktiviert und bewirkt einen auf CLOSED gesetzt ist.
erneuten Anstieg der Ausgangsfrequenz. 8. Die Stopp-Taste auf der Steuertafel wird
Der Motor lauft vorwarts. gedrickt, und die in den Motor

4. CS3 wird aktiviert. Dadurch andert sich eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
die Startrichtung von vorwarts zu (Dieses Signal funktioniert nur, wenn
rickwarts. P3.2.3 Stopptaste Steuertafel = Ja)

5. Das Startfreigabesignal ist auf OPEN 9. CS3 wird aktiviert. Dadurch andert sich
gesetzt, und die Frequenz fallt auf 0. Das die Startrichtung von vorwarts zu
Startfreigabesignal wird mit Parameter ruckwarts.
3.5.1.15 konfiguriert. 10. CS2 wird deaktiviert, und die in den

Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
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Auswahlnum-

Auswahlname Beschreibung
mer
Verwenden Sie diese Funktion, um ein versehentliches
2 CS1 = Vorwirts (Flanke) Anlaufen zu verhindern. Vor dem erneuten Starten des
CS2 = Riickwarts (Flanke) Motors muss der Start/Stopp-Kontakt gesffnet werden.
VORWARTS
Ausgangsfrequenz

100 ]| =0 [0 1 0 A B e e e S e [ e B
/ \ / / / t
0 Hz >

Sollfrequenz -

RUCKWARTS

Startfreigabe

Steuersignal 1] |
i

L

Steuersignal 2|

Stopptaste
Steuertafel = |

|
1
1
1
4
1
1
|
1
1
|
1
|
|
|
|
1
|
1
|
1
1
|
1

OGO GO E®® OO

®

Abb. 30: E/A A Start/Stopp-Auswahl = 2

1. Das Steuersignal (CS] 1 wird aktiviert 8. Das Startfreigabesignal ist auf OPEN
und bewirkt einen Anstieg der gesetzt, und die Frequenz fallt auf 0. Das
Ausgangsfrequenz. Der Motor lauft Startfreigabesignal wird mit Parameter
vorwarts. P3.5.1.15 konfiguriert.

2. Steuersignal CS2 wird aktiviert. Dies hat 9. Das Startfreigabesignal ist auf CLOSED
jedoch keine Auswirkungen auf die gesetzt. Dies hat jedoch keine
Ausgangsfrequenz, da die zuerst Auswirkungen, da auch bei aktivem CS1
ausgewahlte Richtung Vorrang hat. eine Anstiegsflanke fur den Start

3. CS1 wird deaktiviert. Dadurch andert erforderlich ist.
sich die Startrichtung von vorwarts zu 10. Die Stopp-Taste auf der Steuertafel wird
rickwarts, da CS2 noch aktiv ist. gedrickt, und die in den Motor

4. CS2 wird deaktiviert, und die in den eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0. (Dieses Signal funktioniert nur, wenn

5. CS2 wird erneut aktiviert, sodass der P3.2.3 Stopptaste Steuertafel = Ja)
Motor auf den Frequenzsollwert 11. CS1 wird erneut geodffnet und
beschleunigt wird (rickwarts). geschlossen, woraufhin der Motor

6. CS2 wird deaktiviert, und die in den startet.

Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0. 12. CS1 wird deaktiviert, und die in den

7. CS1 wird aktiviert, und der Motor Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0.
beschleunigt (vorwérts) bis auf
Sollfrequenz.
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Auswahlnum-

Auswahlname Beschreibung
mer
3 CS1 = Start
CS2 = Riickwarts
VORWARTS
Ausgangsfrequenz
SOIfrEQUENZ 1=y =g e e - g - oo
|
SN NS TS
0 Hz | [ ] | | | T >
[ | [ [ [ [ [ [ | [
Sollfrequenz{---1-------- (NSRS W A, (I Joeeooos [ [ I S (R [ -
. ) [ | [ | | [ | | | | |
RUCKWARTSY | | Lo | | | | | | |
. | | | | | [ | | | | |
Startfreigabe ] | ] | | | ' | | i |
[ | [ | | [ | | | [ |
Steuersignal 1_! ! : ||_|| : : : : : |:_
Steuersignal 2 1| L !_l I | | | | | |
Starttaste . l | l | l I l l |_| l I_|_
Steuel"tafel T 1 T 1 I 1 T 1 1 1 I 1
Stopptaste L ' b [1 ! '
|
® @ ®® O

56 @%

Abb. 31: E/A A Start/Stopp-Auswahl = 3

1. Das Steuersignal (CS) 1 wird aktiviert 7. Das Startfreigabesignal ist auf OPEN
und bewirkt einen Anstieg der gesetzt, und die Frequenz fallt auf 0. Das
Ausgangsfrequenz. Der Motor lauft Startfreigabesignal wird mit Parameter
vorwarts. P3.5.1.15 konfiguriert.

2. CS2 wird aktiviert. Dadurch andert sich 8. Das Startfreigabesignal ist auf CLOSED
die Startrichtung von vorwarts zu gesetzt, und die Frequenz steigt auf den
ruckwarts. Sollwert, da CS1 noch aktiv ist.

3. CS2 wird deaktiviert. Dadurch andert 9. Die Stopp-Taste auf der Steuertafel wird
sich die Startrichtung von vorwarts zu gedrickt, und die in den Motor
rickwarts, da CS1 noch aktiv ist. eingespeiste Frequenz fallt auf 0.

4. CS1 wird deaktiviert, und die in den (Dieses Signal funktioniert nur, wenn
Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0. P3.2.3 Stopptaste Steuertafel = Ja)

5. Trotz Aktivierung von CS2 startet der 10. Der Frequenzumrichter wird durch
Motor nicht, da CS1 inaktiv ist. Dricken der Start-Taste auf der

6. CS1 wird aktiviert und bewirkt einen Steuertafel gestartet.
erneuten Anstieg der Ausgangsfrequenz. 11. Der Frequenzumrichter wird erneut mit
Der Motor lauft vorwarts, da CS2 inaktiv der Stopp-Taste auf der Steuertafel
ist. gestoppt.
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12. Der Versuch, den Frequenzumrichter
durch Driicken der Start-Taste zu
starten, ist nicht erfolgreich, da CS1

inaktiv ist.
Auswahlnum- Auswahlname Beschreibung
mer
Verwenden Sie diese Funktion, um ein versehentliches
4 CS1 = Start (Flanke) Anlaufen zu verhindern. Vor dem erneuten Starten des
CS2 = Riickwirts Motors muss der Start/Stopp-Kontakt gedffnet werden.
VORWARTS
Ausgangsfrequenz

I [ I I I [
| | | | | | | |
Solffrequenz {---4------ e boopoeee- ARRREEEEEE boooee-d hooeoee- bocmmeme e booeoee-
| | I | [ [ | [ |
RUCKWARTSY | | | : | | | | | |
. | | L | | | | | |
Startfre|gabe : : : : | : !_l : : : :
|
Steuersignal 1—|| | : I‘—‘—Il : |—! : |—|| |—|
Steuersignal 2—‘—- I ' !_I ' ' ' ' ' '
teuertafe
I
5o ® ® 6 O
Abb. 32: E/A A Start/Stopp-Auswahl = 4
1. Das Steuersignal (CS] 1 wird aktiviert 5. Trotz Aktivierung von CS2 startet der
und bewirkt einen Anstieg der Motor nicht, da CS1 inaktiv ist.
Ausgangsfrequenz. Der Motor lauft 6. CS1 wird aktiviert und bewirkt einen
vorwarts, da CS2 inaktiv ist. erneuten Anstieg der Ausgangsfrequenz.
2. CS2 wird aktiviert. Dadurch andert sich Der Motor lauft vorwarts, da CS2 inaktiv
die Startrichtung von vorwarts zu ist.
rickwarts. 7. Das Startfreigabesignal ist auf OPEN
3. CS2 wird deaktiviert. Dadurch andert gesetzt, und die Frequenz fallt auf 0. Das
sich die Startrichtung von vorwarts zu Startfreigabesignal wird mit Parameter
rickwarts, da CS1 noch aktiv ist. P3.5.1.15 konfiguriert.
4. CS1 wird deaktiviert, und die in den 8. Vor dem Starten des
Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0. Frequenzumrichters muss CS1 gedffnet

und wieder geschlossen werden.
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9. Die Stopp-Taste auf der Steuertafel wird ~ 10. Vor dem Starten des

gedrickt, und die in den Motor Frequenzumrichters muss CS1 gedffnet
eingespeiste Frequenz fallt auf 0. und wieder geschlossen werden.
(Dieses Signal funktioniert nur, wenn 11. CS1 wird deaktiviert, und die in den
P3.2.3 Stopptaste Steuertafel = Ja) Motor eingespeiste Frequenz fallt auf 0.

P3.2.7 E/A B START/STOPP-AUSWAHL (ID 363)

Verwenden Sie diesen Parameter, um Start und Stopp des Umrichters uber die Digitalsignale
Zu steuern.

Die Auswahlen konnen das Wort ,Flanke” enthalten, um lhnen zu helfen, einen
versehentlichen Start zu verhindern.

Weitere Informationen finden Sie in P3.2.6.

P3.2.8 FELDBUS: STARTAUSWAHL (ID 889)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Feldbus-Startlogik einzustellen.
Die Auswahlen konnen das Wort ,Flanke"” enthalten, um Ihnen zu helfen, einen
versehentlichen Start zu verhindern.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 Es ist eine Anstiegsflanke
erforderlich
1 Status

P3.2.9 STARTVERZOGERUNG (ID 524)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzégerung zwischen dem Startbefehl und dem
tatsachlichen Start des Frequenzumrichters festzulegen.

P3.2.10 FERN AUF ORT-FUNKTION (ID 181)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Auswahl der Kopiereinstellungen fir den Wechsel
von der Fernsteuerung zur lokalen Steuerung (Steuertafel) einzustellen.

‘?“:f;:lvr:::_' Auswahlname Beschreibung
0 Betrieb halten
1 Betrieb halten & Sollwert
2 STOP

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETERBESCHREIBUNGEN VACON - 235

10.4 SOLLWERTE

10.4.1 FREQUENZSOLLWERT

Die Frequenzsollwert-Quelle ist fur alle Steuerplatze auBBer PC-Tool programmierbar; bei
Steuerplatz PC wird der Sollwert immer vom PC-Tool geholt.

FERNSTEUERUNGSPLATZ (E/A A

Verwenden Sie Parameter P3.3.1.5, um E/A A als Frequenzsollwert-Quelle auszuwahlen.

FERNSTEUERUNGSPLATZ (E/A B)

Verwenden Sie Parameter P3.3.1.6, um E/A B als Frequenzsollwert-Quelle auszuwéahlen.

LOKALER STEUERPLATZ (STEUERTAFEL)

Wenn Sie die Standardeinstellung Steuertafel fur den Parameter P3.3.1.7 verwenden, gilt der
fur P3.3.1.8 (St.tafelsollwert) eingestellte Sollwert.

FERNSTEUERUNGSPLATZ (FELDBUS)

Wenn Sie die Standardeinstellung Feldbus fur Parameter P3.3.1.10 behalten, wird der
Frequenzsollwert vom Feldbus bezogen.

P3.3.1.1 SOLLWERT MINDESTFREQUENZ (ID 101)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den minimalen Frequenzsollwert einzustellen.

P3.3.1.2 SOLLWERT HOCHSTFREQUENZ (ID 102}

Verwenden Sie diesen Parameter, um den maximalen Frequenzsollwert einzustellen.

P3.3.1.3 POSITIVE FREQUENZSOLLWERTGRENZE (ID 1285]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die endglltige Frequenzsollwertgrenze fur die positive
Richtung einzustellen.

P3.3.1.4 NEGATIVE FREQUENZSOLLWERTGRENZE (ID 1286)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die endgiiltige Frequenzsollwertgrenze fir die
negative Richtung einzustellen.

Dieser Parameter kann z. B. dazu verwendet werden, ein Rickwartslaufen des Motors zu
verhindern.

P3.3.1.5 E/A-SOLLWERT A, AUSWAHL (ID 117]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen der
Steuerplatz E/A Aist.
Der Standardwert ist von der mit Parameter 1.2 ausgewahlten Anwendung abhangig.
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P3.3.1.6 E/A-SOLLWERT B, AUSWAHL (ID 131)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen der
Steuerplatz E/A B ist.

Weitere Informationen finden Sie in P3.3.1.5. Steuerplatz E/A B kann nur Uber einen
Digitaleingang aktiviert werden (P3.5.1.7).

P3.3.1.7 STEUERTAFELSOLLWERT, AUSWAHL (ID 121]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen der
Steuerplatz das Tastenfeld ist.

P3.3.1.8 STEUERTAFELSOLLWERT [(ID 184)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenzsollwert Gber das Tastenfeld
anzupassen.

P3.3.1.9 RICHTUNG:STTAFEL (ID 123)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehrichtung des Motors einzustellen, wenn als
Steuerplatz die Steuertafel festgelegt ist.

P3.3.1.10 FELDBUSSOLLWERT, AUSWAHL (ID 122)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen, wenn die
Steuerung lber den Feldbus erfolgt.

Bei Auswahl der Anwendung mit Parameter P1.2 ,Anwendung” wird der Standardwert
festgelegt. Siehe die Werkseinstellungen in Kapitel 72 Anhang 1

10.4.2 DREHMOMENTSOLLWERT

Wenn der Parameter P3.1.2.1 (Steuermodus) auf Drehmomentsteuerung Open Loop gesetzt
ist, wird das Motordrehmoment gesteuert. Die Motordrehzahl wird an die Istlast an der
Motorwelle angepasst. P3.3.2.7 ([Drehmomentsteuerung Frequenzgrenze) steuert die
Motordrehzahlgrenze.

Drehmomentsollwert

FILTER

Seareros)
] Auswahlen (Cp_Jor MIN
uswahlen OUT IN
INO (»_JprehmsoliwMa MAX

Steuert.DrehmSollw, IN1
Joystick IN2
IN3
IN4
IN5
IN6
IN7
IN8
ProcessDatalInl IN9
ProcessDataIn2 IN10
ProcessDatalIn3 IN11
ProcessDataln4 IN12
ProcessDataln5 IN13
ProcessDataIn6 IN14
ProcessDataIn7 IN15
ProcessDataln8 IN16
IN17
IN18
IN19
IN20
IN21

(_P [ prehmSoliwTotzone)
Drethonleterze\

Abb. 33: Das Drehmomentsollwert-Kettendiagramm
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P3.3.2.1 AUSWAHL DREHMOMENTSOLLWERT [ID 641)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehmomentsollwert auszuwahlen.

Der Drehmomentsollwert wird zwischen den Werten von P3.3.2.2 und P3.3.2.3 skaliert.
Wenn Sie ein Feldbusprotokoll verwenden, bei dem der Drehmomentsollwert in der Einheit
Nm angegeben werden kann, muss fir diesen Parameter die Option ProcessDataln 1 gewahlt
werden.

P3.3.2.2 MINIMALER DREHMOMENTSOLLWERT (ID 643)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den minimal zulassigen Drehmomentsollwert fir die
Steuertafel einzustellen.

Dieser Parameter definiert den minimal zulassigen Drehmomentsollwert fir positive und
negative Werte.

HINWEIS!
Dieser Wert wird nicht angewendet, wenn die Drehmomentsollwert-Quelle der
Joystick ist.

P3.3.2.3 MAXIMALER DREHMOMENTSOLLWERT (ID 642)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den maximal zulassigen Drehmomentsollwert fir
positive und negative Werte einzustellen.

Diese Parameter definieren die Skalierung des gewahlten Drehmomentsollwert-Signals.
Das Analogeingangssignal wird beispielsweise zwischen DrehmSollwMin und
DrehmSollwMax skaliert.

[%]
Abb. 34: Skalierung des Drehmomentsollwertsignals
A. Drehmomentsollwert C. Minimaler Drehmomentsollwert
B. Maximaler Drehmomentsollwert D. Analogeingangssignal

P3.3.2.4 DREHMOMENTSOLLWERT-FILTERZEIT (ID 1244)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fiir den endgdiltigen
Drehmomentsollwert einzustellen.
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P3.3.2.5 DREHMOMENTSOLLWERT-TOTZONE [(ID 1246)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Drehmomentsollwert-Totzone einzustellen.
Kleine Werte des Drehmomentsollwerts nahe 0 kdnnen ignoriert werden, indem dieser Wert
auf grof3er als 0 eingestellt wird. Wenn das Sollwertsignal zwischen 0 und 0 + den Wert
dieses Parameters liegt, wird der Drehmomentsollwert auf 0 gesetzt.

P3.3.2.6 STEUERTAFEL DREHMOMENTSOLLWERT (ID 1439)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Drehmomentsollwert fiir die Steuertafel
einzustellen.

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P3.3.2.1 auf 1 gesetzt ist. Der Wert dieses
Parameters kann nur zwischen P3.3.2.3 und P3.3.2.2 liegen.

P3.3.2.7 DREHMOMENTSTEUERUNG FREQUENZGRENZE (ID 1278)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenzgrenze fiir die
Drehmomentsteuerung auszuwahlen.

Im Drehmomentsteuermodus liegt die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters immer
zwischen MinFreqSollwert und MaxFreqSollwert (P3.3.1.1 und P3.3.1.2).

Uber diesen Parameter konnen Sie auch die beiden anderen Modi auswahlen.
Auswahl 0 = Pos/Neg FreqGrenze, d. h. die positiven/negativen Frequenzgrenzen.

Die Frequenz wird durch die Positive Frequenzsollwertgrenze (P3.3.1.3) und die Negative
Frequenzsollwertgrenze (P3.3.1.4) begrenzt, sofern diese Parameter auf einen niedrigeren
Wert gesetzt sind als P3.3.1.2 (Hochstfrequenz).

Ausgangsfrequenz [Hz]

A

P | Pos F SW G — — ettt etk el ey, -
C |OS = =ne >_>__ Drehzahlregler aktiv

(P |Max. Frequenzsollwert

FU in Drehmomentsteuerung

FU in Drehmomentsteuerung Zeit

C P |— Max. Frequenzsollwert )—
Drehzahlregler aktiv
C P |Neg Freq SW Grenze )— -

\/

Abb. 35: Drehmomentsteuerung Frequenzgrenze, Auswahl 0

1 = Frequenzsollwert, d. h. der Frequenzsollwert fir beide Richtungen.

Die Frequenz ist durch den tatséchlichen Frequenzsollwert (nach dem Rampengenerator)
fur beide Richtungen begrenzt. Das heif3t, die Ausgangsfrequenz nimmt innerhalb der
eingestellten Rampenzeit zu, bis das Istmoment dem Sollmoment entspricht.
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Ausgangsfrequenz [Hz]

(PTPos Freq SW Grenze )} — L —— — — — — — _ _ _ brehzahlregler aktiv

( R|Frequenzsolwert ==

Rampengeneratorausgang———a FU in Drehmomentsteuerung

FU in Drehmomentsteuerung Zeit

( R| -Frequenzsolwert )t —————=

P| Neg Freq SW Grenze — itttk i vy
( 9 d >_ Drehzahlregler aktiv

Abb. 36: Drehmomentsteuerung Frequenzgrenze, Auswah! 1

10.4.3 DREHMOMENTSTEUERUNG IN DER OPEN LOOP-STEUERUNG

P3.3.2.8.1 MINDESTFREQUENZ FUR OPEN LOOP-DREHMOMENTSTEUERUNG (ID 636]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenzgrenze einzustellen, unter der
der Frequenzumrichter im Frequenzsteuerungsmodus betrieben wird.

P3.3.2.8.2 P-VERSTARKUNG BEI OPEN LOOP-DREHMOMENTSTEUERUNG (ID 639)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die P-Verstarkung fir den Drehmomentregler im
Open Loop-Steuerungsmodus festzulegen.

Ein P-Verstarkungswert von 1,0 verursacht eine Anderung der Ausgangsfrequenz um 1 Hz,
wenn der Drehmomentfehler 1 % des Motornenndrehmoments betragt.

P3.3.2.8.3 I-VERSTARKUNG BEI OPEN LOOP-DREHMOMENTSTEUERUNG (ID 640)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die I-Verstarkung fiir den Drehmomentregler im Open
Loop-Steuerungsmodus festzulegen.

Ein I-Verstarkungswert von 1,0 bewirkt, dass die Integration innerhalb von 1 Sekunde 1 Hz
erreicht, wenn der Drehmomentfehler 1 % des Motornenndrehmoments betragt.

10.4.4 DREHMOMENTSTEUERUNG IN DER ERWEITERTEN SENSORLOSEN REGELUNG

P3.3.2.9.1 P-VERSTARKUNG BEI DER SENSORLOSEN DREHMOMENTSTEUERUNG (ID 1731]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die P-Verstarkung fir den Drehmomentregler im
sensorlosen Steuerungsmodus festzulegen. Ein P-Verstarkungswert von 1,0 verursacht eine
Anderung der Ausgangsfrequenz um 1 Hz, wenn der Drehmomentfehler 1 % des
Motornenndrehmoments betragt.

Dieser Parameter ist in der sensorlosen Drehmomentsteuerung stets aktiv.
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P3.3.2.9.2 I-VERSTARKUNG BEI DER SENSORLOSEN DREHMOMENTSTEUERUNG (ID 1732]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die I-Verstarkung flir den Drehmomentregler im
sensorlosen Steuerungsmodus festzulegen. Ein |-Verstarkungswert von 1,0 bewirkt, dass die
Integration innerhalb von 1 Sekunde 1 Hz erreicht, wenn der Drehmomentfehler 1 % des
Motornenndrehmoments betragt.

Dieser Parameter ist in der sensorlosen Drehmomentsteuerung stets aktiv.

10.4.5 FESTFREQUENZEN

Sie konnen die Festfrequenzfunktion fir Prozesse verwenden, bei denen mehr als ein fester
Frequenzsollwert erforderlich ist. Es sind 8 vorab definierte Frequenzsollwerte verfigbar.
Wahlen Sie einen Festfrequenzsollwert mit den Digitaleingangssignalen P3.3.3.10, P3.3.3.11
und P3.3.3.12.

P3.3.3.1 FESTFREQUENZMODUS (ID 182)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Logik der Digitaleingang-Festfrequenzen
einzustellen.

Mit diesem Parameter konnen Sie die Auswahllogik fiir die Festfrequenzen festlegen. Zwei
Mdoglichkeiten stehen zur Auswahl:

Die Anzahl der aktiven Festdrehzahl-Digitaleingange bestimmt die Festfrequenz.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
Die Mischung der Eingange ist binar codiert. Die verschiede-
0 Binir-Modus nen Gruppen aktiver Digitaleingange bestimmen die Festfre-

quenz. Weitere Informationen finden Sie in Tabelle 123 Die
Auswahl der Festfrequenz, wenn P3.3.3.1 = Bindr-Modus.

Anzahl (der verwendeten Ein- |Die Anzahl aktiver Eingédnge bestimmt, welche Festfrequenz
gange) verwendet wird: 1, 2 oder 3.

P3.3.3.2 FESTFREQUENZ 0 (ID 180)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

P3.3.3.3 FESTFREQUENZ 1 (ID 105)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

P3.3.3.4 FESTFREQUENZ 2 (ID 106)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.
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P3.3.3.5 FESTFREQUENZ 3 (ID 126)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

P3.3.3.6 FESTFREQUENZ 4 (ID 127)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

P3.3.3.7 FESTFREQUENZ 5 (ID 128)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

P3.3.3.8 FESTFREQUENZ 6 (ID 129)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

P3.3.3.9 FESTFREQUENZ 7 (ID 130)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert einzustellen, wenn die
Festfrequenzfunktion verwendet wird.
Wahlen Sie Festdrehzahlen mit den digitalen Eingangssignalen aus.

WERT 0 FUR PARAMETER P3.3.3.1:

Um Festfrequenz 0 als Sollwert festzulegen, wahlen Sie den Wert 0 Festfrequenz 0 fir
P3.3.1.5 (E/A A Sollwertwahl).

Um eine Festfrequenz zwischen 1 und 7 auszuwahlen, weisen Sie den Parametern P3.3.3.10
(Festfrequenzwahl 0), P3.3.3.11 (Festfrequenzwahl 1) und/oder P3.3.3.12 (Festfrequenzwahl
2) Digitaleingdnge zu. Die verschiedenen Gruppen aktiver Digitaleingdnge bestimmen die
Festfrequenz. Weitere Informationen finden Sie in der Tabelle unten. Die Werte der
Festfrequenzen werden automatisch auf Werte zwischen Mindestfrequenz und
Hochstfrequenz (P3.3.1.1 und P3.3.1.2) beschrankt.

Notwendiger Schritt Aktivierte Frequenz

Wahlen Sie Wert 0 fir Parameter P3.3.1.5. Festfrequenz 0
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Tabelle 123: Die Auswahl der Festfrequenz, wenn P3.3.3.1 = Bindr-Modus

Aktiviertes Digitaleingangssignal Aktivierter

Frequenzsollwert
Festfrequenzwahl 2 Festfrequenzwahl 1 Festfrequenzwahl 0
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)
*
*
*
*

Festfrequenz 0

Nur bei Festlegung von
Festfrequenz 0 als Fre-
quenzsollwertquelle mit
P3.3.3.1.5, P3.3.1.6,
P3.3.1.7 oder P3.3.1.10.

* Festfrequenz 1

Festfrequenz 2

* Festfrequenz 3

Festfrequenz 4

* Festfrequenz 5

Festfrequenz 6

* Festfrequenz 7

* Aktivierter Eingang

WERT 1 FUR PARAMETER P3.3.3.1:

Sie konnen die Festfrequenzen 1 bis 3 mit verschiedenen Gruppen aktiver Digitaleingange
verwenden. Die Anzahl aktiver Eingange bestimmt, welche Festfrequenz verwendet wird.
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Tabelle 124: Die Auswahl der Festfrequenz, wenn P3.3.3.1 = Zahl der Eingange

Aktiviertes Digitaleingangssignal Aktivierter

Frequenzsollwert
Festfrequenzwahl 2 Festfrequenzwahl 1 Festfrequenzwahl 0
(P3.3.3.12) (P3.3.3.11) (P3.3.3.10)
*
*
*
*

Festfrequenz 0

Nur bei Festlegung von
Festfrequenz 0 als Fre-
quenzsollwertquelle mit
P3.3.3.1.5, P3.3.1.6,
P3.3.1.7 oder P3.3.1.10.

* Festfrequenz 1

Festfrequenz 1

Festfrequenz 1

* Festfrequenz 2

* Festfrequenz 2

* Festfrequenz 2

* * Festfrequenz 3

* Aktivierter Eingang

P3.3.3.10 FESTFREQUENZWAHL 0 (ID 419)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Selektor fir die Festfrequenzen verwendet wird.

Dieser Parameter ist ein Binarselektor fir Festdrehzahlen (0-7). Siehe Parameter P3.3.3.2
bis P3.3.3.9.

P3.3.3.11 FESTFREQUENZWAHL 1 (ID 420)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Selektor fur die Festfrequenzen verwendet wird.

Dieser Parameter ist ein Binarselektor fir Festdrehzahlen (0-7). Siehe Parameter P3.3.3.2
bis P3.3.3.9.

P3.3.3.12 FESTFREQUENZWAHL 2 (ID 421)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Selektor fur die Festfrequenzen verwendet wird.

Dieser Parameter ist ein Binarselektor fir Festdrehzahlen (0-7). Siehe Parameter P3.3.3.2
bis P3.3.3.9.

Sie missen einen Digitaleingang (siehe Kapitel 710.6.7 Programmieren von Digital- und
Analogeingangen) mit diesen Funktionen verbinden, um die Festfrequenzen 1 bis 7 anwenden
zu konnen. Weitere Informationen in Tabelle 123 Die Auswahl der Festfrequenz, wenn P3.3.3.1
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= Bindr-Modus sowie in Tabelle 43 Festfrequenz-Parameter und Tabelle 52 Einstellungen fiir
Digitaleingange

10.4.6 MOTORPOTENTIOMETER-PARAMETER

Der Frequenzsollwert des Motorpotentiometers ist in allen Steuerplatzen verfigbar. Der
Motorpotentiometer-Sollwert kann nur geandert werden, wenn sich der Frequenzumrichter
im Betriebsstatus befindet.

HINWEIS!

Die Ausgangsfrequenz wird durch die normale Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
begrenzt, falls diese langsamer als der Parameter Rampenzeit
Motorpotentiometer eingestellt ist.

P3.3.4.1 MOTORPOTENTIOMETER SCHNELLER (ID 418)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz tber ein Digitaleingangssignal
zu erhohen.

Mit einem Motorpotentiometer konnen Sie die Ausgangsfrequenz erhchen oder verringern.
Wenn Sie einen Digitaleingang mit dem Parameter ,,Motorpotentiometer schneller”
verbinden und das Digitaleingangssignal aktivieren, steigt die Ausgangsfrequenz.

Der Motorpotentiometer-Sollwert STEIGT, bis der Kontakt gedffnet wird.

P3.3.4.2 MOTORPOTENTIOMETER LANGSAMER (ID 417)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz liber ein Digitaleingangssignal
zu verringern.

Mit einem Motorpotentiometer kdnnen Sie die Ausgangsfrequenz erhéhen oder verringern.
Wenn Sie einen Digitaleingang mit dem Parameter ,,Motorpotentiometer langsamer”
verbinden und das Digitaleingangssignal aktivieren, sinkt die Ausgangsfrequenz.

Der Motorpotentiometer-Sollwert SINKT, bis der Kontakt geoffnet wird.

Die Geschwindigkeit, mit der die Ausgangsfrequenz bei Aktivierung der Parameter
.Motorpotentiometer schneller” oder ,,Motorpotentiometer langsamer” steigt bzw. sinkt,
hangt von drei verschiedenen Parametern ab. Diese Parameter sind Rampenzeit
Motorpotentiometer (P3.3.4.3), Beschleunigungszeit (P3.4.1.2) und Verzégerungszeit
(P3.4.1.3].
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®
®-
Abb. 37: Motorpotentiometer-Parameter
A. Frequenzsollwert E. Zeit
B. Maximalfrequenz F. Motorpotentiometer schneller
C. Minimalfrequenz G. Motorpotentiometer langsamer

D. Rampenzeit Motorpotentiometer

P3.3.4.3 MOTORPOTENTIOMETER RAMPENZEIT (ID 331)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anderungsgeschwindigkeit des
Motorpotentiometer-Sollwerts einzustellen, wenn er zunimmt oder abnimmt.
Der Parameterwert wird in Hz/s eingegeben.

P3.3.4.4 MOTORPOTENTIOMETER ZURUCKSETZEN (ID 367)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Logik fur das Zuriicksetzen des
Motorpotentiometer-Frequenzsollwerts einzustellen.

Dieser Parameter definiert, wann der Motorpotentiometer-Frequenzsollwert auf 0 gesetzt
wird.

Die Reset-Funktion verfligt Uber drei Optionen: kein Reset, Reset bei Anhalten des
Frequenzumrichters oder Reset bei Abschalten des Frequenzumrichters.
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Auswahtnum- Auswahlname Beschreibung
mer

Der letzte Frequenzsollwert des Motorpotentiometers wird
0 Kein Reset Uber den Stopp-Status hinaus beibehalten und beim
Abschalten gespeichert.

Der Frequenzsollwert des Motorpotentiometers wird auf 0
1 Stoppstatus gesetzt, wenn der Frequenzumrichter in den Stopp-Status
versetzt oder abgeschaltet wird.

Der Frequenzsollwert des Motorpotentiometers wird nur in

2 Abgeschaltet einer Abschaltsituation auf 0 gesetzt.

10.4.7  JOYSTICK-PARAMETER

Verwenden Sie die Joystick-Parameter, wenn Sie die Sollwerte fir Frequenz oder
Drehmoment des Motors tiber einen Joystick steuern. Um den Motor mit einem Joystick zu
steuern, verbinden Sie das Joystick-Signal mit einem Analogeingang und stellen Sie die
Joystick-Parameter ein.

P3.3.5.1 JOYSTICK-SIGNALAUSWAHL (ID 451)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal zur Steuerung der Joystick-
Funktion einzustellen.

Verwenden Sie die Joystick-Funktion zur Steuerung des FU-Frequenzsollwerts oder des
Drehmomentsollwerts.

P3.3.5.2 JOYSTICK-TOTZONE (ID 384)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Joystick-Totzone einzustellen.

Kleine Werte des Sollwerts nahe 0 kdnnen ignoriert werden, indem dieser Wert auf grof3er
als 0 eingestellt wird. Wenn das Analogeingangssignal zwischen 0 und 0 + den Wert dieses
Parameters liegt, wird der Joystick-Sollwert auf 0 gesetzt.
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Abb. 38: Die Joystick-Funktion

A. Al Joystick Totzone =10 % D. Analogeingang
B. Reference E. MaxFreq
C. MaxFreq

P3.3.5.3 JOYSTICK SLEEP-ZONE (ID 385]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Joystick-Sleep-Zone einzustellen.
Der Frequenzumrichter stoppt, wenn der Joystick-Sollwert langer als die in Parameter
P3.3.5.3, Joystick-Sleep-Verzdgerung, verharrt.

HINWEIS!
Die Sleep-Funktion ist nur verfligbar, wenn Sie den Frequenzsollwert Uber den
Joystick regeln.

P3.3.5.4 JOYSTICK SLEEP-VERZOGERUNG (ID 386)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Joystick-Sleep-Verzogerung einzustellen.
Der Frequenzumrichter stoppt und der Sleep-Modus wird aktiviert, wenn der Joystick-
Sollwert langer als die Sleep-Verzogerung in der eingestellten Sleep-Zone verharrt.
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HINWEIS!
Die Joystick-Sleep-Funktion wird deaktiviert, wenn der Wert dieses Parameters auf
0 eingestellt ist.

10.4.8 PARAMETER FUR , TIPPEN"

Die Funktion , Tippen” wird fiir eine momentane AuBlerkraftsetzung der normalen Steuerung
verwendet. Mit dieser Funktion kdnnen Sie z. B. bei der Wartung langsam einen bestimmten
Prozessstatus oder eine bestimmte Prozessposition ansteuern. Ein Wechsel des
Steuerplatzes oder eine Anderung sonstiger Parameter ist nicht erforderlich.

Die Funktion , Tippen” kann nur aktiviert werden, wenn sich der Frequenzumrichter im
Stopp-Status befindet. Zwei bidirektionale Frequenzsollwerte konnen verwendet werden. Die
Funktion ,Tippen” kann entweder vom Feldbus oder durch Digitaleingangssignale aktiviert

werden. Sie hat ihre eigene Rampenzeit, die immer verwendet wird, wenn ,Tippen™ aktiviert
ist.

Die Funktion ,Tippen” startet den Frequenzumrichter am eingestellten Sollwert. Ein neuer
Startbefehl ist nicht erforderlich. Der Steuerplatz spielt hierbei keine Rolle.

.Tippen” kann vom Feldbus aus im Bypassmodus mit den Steuerwort-Bits 10 und 11 aktiviert
werden.

Ausgangsfrequenz [Hz]
Tipprampe

A

Tippen Sollwert 1 \\ \

Tippen Sollwert 2

DI Tippen aktivieren _| |
(Digitaleingangssignal)

Tippen SW 1 Aktivierung l
(Digitaleingangssignal) i
Tippen SW 2 Aktivierung I

(Digitaleingangssignal)
Feldbus Steuerwort-Bit 10

Feldbus Steuerwort-Bit 11 I

Abb. 39: Die Parameter der Funktion , Tippen”

P3.3.6.1 DI TIPPEN AKTIVIEREN (ID 532)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Tipp-Befehle von Digitaleingangen zu aktivieren.
Dieser Parameter definiert das digitale Eingangssignal, das zur Freigabe der Tipp-Befehle

von Digitaleingangen verwendet wird. Das Signal hat keinen Einfluss auf Tipp-Befehle vom
Feldbus.
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P3.3.6.2 TIPPEN SOLLWERT 1 AKTIVIERUNG (ID 530)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die digitalen Eingangssignale einzustellen, die die
Tipp-Funktion aktivieren.

Dieser Parameter gibt das Digitaleingangssignal an, das verwendet wird, um den
Frequenzsollwert fir die Tipp-Funktion einzustellen und den Umrichter zu starten. Dieses
Digitaleingangssignal kann nur verwendet werden, wenn das Signal ,.DI Tippen aktivieren”
aktiv ist.

HINWEIS!
Wenn das Signal ..DI Tippen aktivieren” und dieser Digitaleingang aktiviert werden,
startet der Frequenzumrichter.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter stoppt, wenn beide Aktivierungssignale gleichzeitig aktiv
sind.

P3.3.6.3 TIPPEN SOLLWERT 2 AKTIVIERUNG (ID 531)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die digitalen Eingangssignale einzustellen, die die
Tipp-Funktion aktivieren.

Dieser Parameter gibt das Digitaleingangssignal an, das verwendet wird, um den
Frequenzsollwert fir die Tipp-Funktion einzustellen und den Umrichter zu starten. Dieses
Digitaleingangssignal kann nur verwendet werden, wenn das Signal ,.DI Tippen aktivieren”
aktiv ist.

HINWEIS!

Wenn das Signal ..DI Tippen aktivieren” und dieser Digitaleingang aktiviert werden,
startet der Frequenzumrichter.

ﬂ HINWEIS!

Der Frequenzumrichter stoppt, wenn beide Aktivierungssignale gleichzeitig aktiv
sind.

P3.3.6.4 TIPPEN SOLLWERT 1 (ID 1239)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwerte fiir die Funktion , Tippen”
einzustellen.

Mit den Parametern P3.3.6.4 und P3.3.6.5 definieren Sie die Frequenzsollwerte fur die
Funktion ,Tippen™. Die Sollwerte sind bidirektional. Ein Riickwéartsbefehl hat keinen Einfluss
auf die Richtung der Sollwerte fir das Tippen. Der Sollwert fir die Vorwartsrichtung ist als
positiver Wert definiert, der Sollwert fir die Rickwartsrichtung als negativer. Die Funktion
.Tippen” kann entweder Uber Digitaleingangssignale oder vom Feldbus aus im Bypassmodus
mit den Steuerwort-Bits 10 und 11 aktiviert werden.

P3.3.6.5 TIPPEN SOLLWERT 2 (ID 1240)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwerte fiir die Funktion , Tippen”
einzustellen.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 250 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

Mit den Parametern P3.3.6.4 und P3.3.6.5 definieren Sie die Frequenzsollwerte fur die
Funktion ,Tippen”. Die Sollwerte sind bidirektional. Ein Rickwartsbefehl hat keinen Einfluss
auf die Richtung der Sollwerte fir das Tippen. Der Sollwert fir die Vorwartsrichtung ist als
positiver Wert definiert, der Sollwert fir die Rlickwartsrichtung als negativer. Die Funktion
.Tippen” kann entweder Uber Digitaleingangssignale oder vom Feldbus aus im Bypassmodus
mit den Steuerwort-Bits 10 und 11 aktiviert werden.

P3.3.6.6 TIPPRAMPE [ID 1257)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Rampenzeit einzustellen, wenn das Tippen aktiv
ist.

Dieser Parameter definiert die Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten, wenn , Tippen”
aktiviert ist.

10.5 RAMPEN- UND BREMSVERHALTEN

10.5.1 RAMPE 1

P3.4.1.1 RAMPE 1 VERSCHLIFF (1D 500)

Verwenden Sie diesen Parameter, um Anfang und Ende der Beschleunigungs- und
Verzogerungsrampen zu glatten.

Mit den Parametern ,Rampe 1 Verschliff* und ,Rampe 2 Verschliff* kénnen Anfang und Ende
der Beschleunigungs- und Verzogerungsrampen geglattet werden. Mit dem Wert 0 %
erhalten Sine einen linearen Rampenverschliff. Beschleunigung und Verzogerung reagieren
unmittelbar auf die Anderungen des Sollwertsignals.

Ein Wert zwischen 1,0 und 100,0 % sorgt fir S-Verschliff der Beschleunigungs- oder
Verzogerungsrampe. Diese Funktion wird in der Regel verwendet, um mechanische Erosion
und Stromspitzen zu reduzieren, wenn der Sollwert geandert wird. Sie konnen die
Beschleunigungszeit mit den Parametern P3.4.1.2 (Beschleunigungszeit 1) und P3.4.1.3
(Verzogerungszeit 1) dndern.
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Abb. 40: Beschleunigungs-/Verzégerungskurve [S-Verschliff]

P3.4.1.2 BESCHLEUNIGUNGSZEIT 1 (ID 103)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Nullfrequenz bis zur Hochstfrequenz erhoht wird.

P3.4.1.3 VERZOGERUNGSZEIT 1 (ID 104)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Hochstfrequenz bis zur Nullfrequenz verringert wird.

10.5.2 RAMPE 2

P3.4.2.1 RAMPE 2 VERSCHLIFF (ID 501)

Verwenden Sie diesen Parameter, um Anfang und Ende der Beschleunigungs- und
Verzogerungsrampen zu glatten.

Mit den Parametern ,Rampe 1 Verschliff” und ,Rampe 2 Verschliff” kénnen Anfang und Ende
der Beschleunigungs- und Verzogerungsrampen geglattet werden. Mit dem Wert 0 %
erhalten Sine einen linearen Rampenverschliff. Beschleunigung und Verzogerung reagieren
unmittelbar auf die Anderungen des Sollwertsignals.

Ein Wert zwischen 1,0 und 100,0 % sorgt fir S-Verschliff der Beschleunigungs- oder
Verzogerungsrampe. Diese Funktion wird in der Regel verwendet, um mechanische Erosion
und Stromspitzen zu reduzieren, wenn der Sollwert geandert wird. Sie konnen die
Beschleunigungszeit mit den Parametern P3.4.2.2 (Beschleunigungszeit 2) und P3.4.2.3
(Verzogerungszeit 2) dndern.
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Abb. 41: Beschleunigungs-/Verzégerungskurve [S-Verschliff]

P3.4.2.2 BESCHLEUNIGUNGSZEIT 2 (ID 502)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Nullfrequenz bis zur Hochstfrequenz erhoht wird.

P3.4.2.3 VERZOGERUNGSZEIT 2 (ID 503)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Hochstfrequenz bis zur Nullfrequenz verringert wird.

P3.4.2.4 RAMPE 2 AUSWAHL (ID 408)

Verwenden Sie diesen Parameter, um Rampe 1 oder Rampe 2 auszuwahlen.

Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer
0 OPEN Rampe 1 Verschliff, Beschleunigungszeit 1 und Verzoge-
rungszeit 1.
1 CLOSED Rampe 2 Verschliff, Beschleunigungszeit 2 und Verzoge-
rungszeit 2.

10.5.3  MAGNETIS. STARTEN

P3.4.3.1 START-MAGNETISIERUNGSSTROM (ID 517)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den DC-Strom festzulegen, der dem Motor beim Start
zugefihrt wird.

Die Start-Magnetisierungsfunktion wird deaktiviert, wenn der Wert dieses Parameters auf 0
eingestellt ist.
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P3.4.3.2 START-MAGNETISIERUNGSZEIT (ID 516)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, wie lange dem Motor vor Beginn
der Beschleunigung Gleichstrom zugefihrt wird.

10.5.4 DC-BREMSE

P3.4.4.1 DC-BREMSSTROM (ID 507)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strom festzulegen, der dem Motor bei einer DC-
Bremsung zugefihrt wird.

Die DC-Bremsfunktion wird deaktiviert, wenn der Wert dieses Parameters auf 0 eingestellt
ist.

P3.4.4.2 DC-BREMSZEIT BEI STOPP (ID 508)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bremsstatus auf ON oder OFF zu setzen und die
Bremszeit beim Stoppen des Motors anzugeben.

Die DC-Bremsfunktion wird deaktiviert, wenn der Wert dieses Parameters auf 0 eingestellt
ist.

P3.4.4.3 STARTFREQUENZ FUR DC-BREMSUNG BEI RAMPENSTOPP (ID 515]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz einzustellen, bei der die DC-
Bremsung einsetzt.

10.5.5 FLUSSBREMSUNG

P3.4.5.1 FLUSSBREMSUNG (ID 520)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Flussbremsung zu aktivieren.

Als Alternative zur DC-Bremse konnen Sie auch die Flussbremse verwenden. Die
Flussbremse erhoht die Bremsleistung, wenn keine zusatzlichen Bremswiderstande
benotigt werden.

Wenn gebremst werden muss, wird die Frequenz verringert und der Motorfluss erhoht.
Dadurch erhoht sich wiederum die Bremsleistung des Motors. Die Motordrehzahl wird
wahrend des Bremsvorgangs weiterhin geregelt.

C ACHTUNG!
Verwenden Sie die Bremse nur intermittierend. Bei der Flussbremse wird im Motor
die Energie in Warme umgewandelt, wodurch der Motor beschadigt werden kann.

P3.4.5.2 FLUSSBREMSSTROM (ID 519)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strompegel bei Flussbremsung einzustellen.
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10.6 E/A-KONFIGURATION

10.6.1 PROGRAMMIEREN VON DIGITAL- UND ANALOGEINGANGEN

Die Eingange des Frequenzumrichters lassen sich flexibel programmieren. Die verfigbaren
Eingange an Standard-E/A und optionalen E/A kénnen nach Belieben fiir verschiedene
Funktionen verwendet werden.

Die verfuigbare Anzahl lasst sich mit Zusatzkarten noch erweitern. Die Zusatzkarten kdnnen
Sie in die Steckplatze C, D und E stecken. Weitere Informationen uber die Installation der
Zusatzkarten finden Sie im Installationshandbuch.

i S W e e

4 5 6 7 9 10111213 1415161718 1930A B
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SltB 150000000

|locoooooooooroo0or00000|

g e R
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®

MncC
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Abb. 42: Zusatzkartensteckplatze und programmierbare Eingédnge
A. Standardkartensteckplatz A mit D. Zusatzkartensteckplatz D
zugehorigen Klemmen E. Zusatzkartensteckplatz E
B. Standardkartensteckplatz B mit F. Programmierbare Digitaleingdnge (DI)
zugehorigen Klemmen G. Programmierbare Analogeingange (Al)

C. Zusatzkartensteckplatz C
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10.6.1.1 Programmieren von Digitaleingdngen

Die entsprechenden Funktionen fir Digitaleingange sind als Parameter in Parametergruppe
M3.5.1 angeordnet. Um einer Funktion einen Digitaleingang zuzuweisen, wahlen Sie einen
Wert fir den richtigen Parameter. Eine Liste der entsprechenden Funktionen finden Sie in

Tabelle 52 Einstellungen fiir Digitaleingange.

Beispiel

stor| (] Rreapy| \| wo

E’ Digital Inputs

ID: 405 P3.5\1.11
o Ext Fault ‘Close |
Q
DigINSIotA'3

Ext Fault Open

DigINSlot0.2

Fault Reset Close

8 DigINSIotA.6
Abb. 43: Digitaleingangsmeni des Grafik-Displays
A. Grafik-Display C. Wert des Parameters, d. h. der gewahlte
B. Name des Parameters, d. h. die Digitaleingang
Funktion

(®)

READY \ RUN STOP ALARM FAULT

A A

P3G 111 EXT
1 L1 _J
1 N

v

v
FWD  REV 1/0 ?KEYPAD BUS

Abb. 44: Digitaleingangsmenti des Text-Displays

A. Text-Display C. Wert des Parameters, d. h. der gewahlte
B. Name des Parameters, d. h. die Digitaleingang
Funktion

Auf den Standard-E/A-Karten stehen sechs Digitaleingdnge zur Verfligung: Die Klemmen 8,
9,10, 14, 15 und 16 von Steckplatz A.
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Eingangstyp (Gra- |Eingangs- [Steckplatz [Eingang Nr. |Erlauterung

fik-Display) typ (Text-

Display)
son | w0 [ e e
| @ | A | e[St s drenai
| @ | x| o ok oo
an | @ | 4 | ¢ [peeremestKemme e e
| @ | x| 5 ok s
an | @ | 4 | ¢ [peremesskemme e

Die in Menl M3.5.1 befindliche Funktion ,Externer Fehler Schlieer” hat den Parameter
P3.5.1.11. Dieser erhalt den Standardwert DigIN SlotA.3 (Grafik-Display) bzw. dI A.3 (Text-
Display). Nach dieser Zuweisung steuert ein Digitalsignal zum Digitaleingang DI3 (Klemme
10) die Funktion ,,Externer Fehler SchlieBer”.

Parameter Werkseinst. Beschreibung

Externer Fehler OPEN = OK

P3.5.1.11 cehlion DigIN SlotA.3 405
chiieber CLOSED = Externer Fehler

Um den Eingang von DI3 zu beispielsweise DI6 (Klemme 16) auf der Standard-E/A-Karte zu
andern, gehen Sie folgendermalfien vor.

PROGRAMMIEREN IM GRAFIK-DISPLAY

1 Wahlen Sie einen Parameter aus. Driicken Sie die

Pfeiltaste NACH RECHTS, um in den sToP| (| READY| | o
Bearbeitungsmodus zu wechseln. m Digital inputs
ID:405 P3.5.1.11

o7 Ext Fault Close
DigINSlotA3 |

Ext Fault Open
2 DigINSlot0.2

8i' Fault Reset Close
o DigINSlotA6
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2 Sie befinden sich nun im Bearbeitungsmodus, der
Steckplatz-Wert DigIN SlotA blinkt und ist sTor| (G| ReADY| | o
unterstrichen. Sollten lhnen in ihrer E/A weitere Ext Fault Close
Digitaleingange zur Verfiigung stehen, zum - D TE 85,12
Beispiel Uber Zusatzkarten in den Steckplatzen C, ~ | s
D oder E, kénnen diese ebenfalls hier gewahlt v —DigIN SlotA.3 —
werden. - | ~N
Min:
Max:
3 Dricken Sie die Pfeiltaste NACH RECHTS erneut,
um Klemme 3 zu aktivieren. STOP|C| READY| | /0
Ext Fault Close
© ID:405 P3.5.1.11
N
C DigIN SlotA.3 -
VAR TN
Min:
Max:
4 Driicken Sie die Pfeiltaste NACH OBEN dreimal,
um den Klemmenwert auf 6 zu dndern. Bestatigen STOP|C| READY| | et
Sie die Anderung mit OK. g9 Ext Fault Close
ID:405 P3.5.1.11
N
C DigIN SlotA.6 -
/1 N
Min:
Max:
5  Wenn der Digitaleingang DI6 bereits fur eine
andere Funktion verwendet wird, erscheint eine STOP|C| READY| | o
Meldung. Andern Sie eine dieser Optionen.
ID:
At least one digital input has
been selected to several
operations.
To prevent possible unwanted
operations, please check all
digital input selection parameters.
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PROGRAMMIEREN IM TEXT-DISPLAY
1 Wahlen _Sie einen Para_meter aus. Dricken Sie auf READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
OK, um in den Bearbeitungsmodus zu wechseln. A A
PIS L EXT
1 LJid _J
0 1
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
2 Im Bearbeitungsmodus blinkt der Buchstabe D. READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
Sollten Ihnen in ihrer E/A weitere Digitaleingdnge A A
zur Verfiigung stehen, zum Beispiel Uber A ! T
Zusatzkarten in den Steckplatzen C, D oder E, I"’ iﬁ/ 111 E/\ l’
konnen diese ebenfalls hier gewahlt werden. ) T) C = "
D4 g r1.2
AN
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
3 Drucken Sie die Pfeiltaste NACH RECHTS erneut, READY RUN  STop  ALARM  FAULT
um Klemme 3 zu aktivieren. Der Buchstabe D hort A A
auf zu blinken. O3C 1 14 CvT
a5 101 eX
n 1 LJ _J
L0
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
4 Dricken Sie die Pfeiltaste NACH OBEN dreimal, READY RUN  STop  ALARM  FAULT
um den Klemmenwert auf 6 zu andern. Bestatigen A A
Sie die Anderung mit OK. A9 1 11 EuT
\V/
l"l:l’. 37 r11 é’ N
n 1 LJL
L0
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD  BUS
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5 Wennder Dig.italeingang DI6 pereits fur gine_ READY RUN  STop  ALARM  FAULT
andere Funktion verwendet wird, erscheint eine A A
Meldung. Andern Sie eine dieser Optionen. _ o
T 'F”" T M
ry o LCrianr o
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS

Nach dieser Zuweisung steuert ein Digitalsignal zum Digitaleingang D16 die Funktion
.Externer Fehler Schliefler”.

Der Wert einer Funktion ist moglicherweise DigIN Slot0.1 (Grafik-Display) bzw. dI 0.1 (Text-
Display). In diesem Fall haben Sie der Funktion entweder keine Klemme zugewiesen oder
den Eingang auf ,immer OPEN" gesetzt. Dies ist der Standardwert fiir die Mehrzahl der

Parameter in Gruppe M3.5.1.
Einige Eingange wurden andererseits werkseitig so eingestellt, dass sie immer CLOSED
sind. Diese zeigen den Wert DigIN Slot0.2 (Grafik-Display) bzw. dl 0.2 (Text-Display).

HINWEIS!
Auch die Zeitkanale konnen Digitaleingangen zugewiesen werden. Weitere
Informationen hierzu finden Sie in Tabelle 89 Einstellungen fiir die Sleep-Funktion.

10.6.1.2 Programmieren von Analogeingangen
Der Zieleingang fur das analoge Frequenzsollwertsignal kann aus den verfligbaren
Analogeingangen ausgewahlt werden.

ST6P|G| READY | //o
E’ Analog Input 1
1D:377 p3.5.2.7.1
) ATl Signal Sel
AnINSIotA.1
8‘i’ AIl Filter Time
S 0.10s

AIl Signal Range
> 0-10V/0-20mA

Abb. 45: Analogeingangsment des Grafik-Displays

A. Grafik-Display C. Wert des Parameters, d. h. der gewahlte
B. Name des Parameters Analogeingang
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READY  RUN STOP ALARM :FAULT

A A /
PL’ 57,12, ’1 / H/ II

FWD REV i 1/ ?KEYPAD BUS

Abb. 46: Analogeingangsmenti des Text-Displays
A. Text-Display C. Wert des Parameters, d. h. der gewahlte
B. Name des Parameters Analogeingang

Auf den Standard-E/A-Karten stehen zwei Analogeingange zur Verfiigung: Die Klemmen 2/3
und 4/5 von Steckplatz A.

Eingangstyp (Gra- |Eingangs- [Steckplatz [Eingang Nr. |Erlauterung

fik-Display) typ (Text-
Display)

Analogeingang Nr. 1 (Klemmen 2/3) der Karte
AniN Al A ! in Steckplatz A (Standard-E/A-Karte)

Analogeingang Nr. 2 ([Klemmen 4/5) der Karte
AniN Al A 2 in Steckplatz A (Standard-E/A-Karte)

Den Parameter P3.5.2.1.1 Al1 Signalauswahl finden Sie im Meni M3.5.2.1. Der Parameter
erhalt den Standardwert AnIN SlotA.1 (Grafik-Display) bzw. Al A.1 (Text-Display). Der
Zieleingang fur das analoge Frequenzsollwertsignal Al1 ist dann der Analogeingang in den
Klemmen 2/3 ist. Uber die DIP-Schalter kann festgelegt werden, ob es sich bei dem Signal
um Spannung oder Strom handelt. Weitere Informationen finden Sie im
Installationshandbuch.

Parameter Werkseinst. Beschreibung

P3.5.2.1.1 Al1 Signalauswahl AnIN SlotA.1 | 377 |

Um den Eingang von Al1 zu beispielsweise dem Analogeingang auf lhrer Zusatzkarte in
Steckplatz C zu andern, gehen Sie folgendermafen vor.
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PROGRAMMIEREN VON ANALOGEINGANGEN IM GRAFIK-DISPLAY
1 Verwenden Sie die Pfeiltaste NACH RECHTS, um

einen Parameter auszuwahlen. STOP|C| READY| | /o
mAnalogue Input 1
ID:377 P3.5.2.1.1
o AIl Signal Sel |
@ AnIN SlotaA.l
AIl Filter Time
£ 0.10s
o= AI1l Signal Range
gt 0-10V/0-20mA
2 Sie befinden sich nun im Bearbeitungsmodus, der
Wert AnIN SlotA blinkt und ist unterstrichen. STOP|C| READY| | Vo
o AIl Signal Sel
g ID:377 P3.5.2.1.1
v SAnIN SlotA.I1
Min:
Max:
3 Driicken Sie die Pfeiltaste NACH OBEN einmal, um
den Steckplatzwert auf AnIN SlotC zu dndern. sTor| (G| READY| | o
Bestatigen Sie die Anderung mit OK. sf] AIl Signal Sel
2 ID:377 P3.5.2.1.1
v DAnIN SlotC.IC
Min:
Max:

PROGRAMMIEREN VON ANALOGEINGANGEN IM TEXT-DISPLAY

1 DrUcker]hSlieaufOK,umeinenParameter READY  RON cor  ALARM  FAULT
auszuwahlen. A A
[ ~ ) /N ]
HA52 11 HI
[ N |
[ Y Y B |
h 4 v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
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2 Im Bearbeitungsmodus blinkt der Buchstabe A. READY RUN  STop  ALARM  FAULT
A A
PIRQ 11 Al |
DN e B w
5 l§: r1. 1
N
v v
FWD  REV 1/0  KEYPAD BUS
3 Driicken Sie die Pfeiltaste NACH OBEN, um den READY RUN  SToP  ALARM  FAULT
Wert auf C zu andern. Bestatigen Sie die Anderung A A
mit OK. - = -
PIRQ 11 Al |
DN W bt B
DL
ok
v v
FWD REV 1/0 KEYPAD BUS
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10.6.1.3 Beschreibung der Signalquellen

Quelle Funktion

Slot0.# Digitaleingange:

Mithilfe dieser Funktion kann ein Digitalsignal in einen konstanten
OPEN- oder CLOSED-Status versetzt werden. Einige Signale wurden
vom Hersteller auf .immer CLOSED" eingestellt, z. B. Parameter
P3.5.1.15 (Startfreigabe). Wird dies nicht gedndert, so ist das Startfreiga-
besignal immer an.

#=1: Immer OPEN

#=2-10: Immer CLOSED

Analogeingange (fur Prifzwecke):

# = 1: Analogeingang = 0 % der Signalstarke

# = 2: Analogeingang = 20 % der Signalstarke

# = 3: Analogeingang = 30 % der Signalstarke usw.

# = 10: Analogeingang = 100 % der Signalstarke
SlotA.# Die Nummer (#) entspricht einem Digitaleingang in Steckplatz A.
SlotB.# Die Nummer (#) entspricht einem Digitaleingang in Steckplatz B.
SlotC.# Die Nummer (#) entspricht einem Digitaleingang in Steckplatz C.
SlotD.# Die Nummer (#) entspricht einem Digitaleingang in Steckplatz D.
SlotE.# Die Nummer (#) entspricht einem Digitaleingang in Steckplatz E.
Zeitkanal.# 1 = Zeitkanall, 2 = Zeitkanal2, 3 = Zeitkanal3
FeldbusCW.# Die Nummer (#) entspricht der Steuerwort-Bitnummer.
FeldbusPD.# Die Nummer (#) entspricht der , Prozessdaten 1"-Bitnummer.
Block-Ausg# Die Nummer (#) entspricht einem Ausgang des zugehérigen Funktions-

blocks im Meni ,Umrichter anpassen”.
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10.6.2 STANDARDFUNKTIONEN DER PROGRAMMIERBAREN EINGANGE
Tabelle 125: Standardfunktionen der programmierbaren Digital- und Analogeingdnge

Eingan

9 Klemme Sollwert Funktion Parameterindex
DI 8 A Steuersignal 1 A P3.5.1.1
DI2 9 A2 Steuersignal 2 A P3.5.1.2

Externer Fehler P3.5.1.11
Di3 10 A3 SchlieBer
Dl4 14 A4 Festfrequenzwahl 0 [P3.5.1.21
DI5 15 A5 Festfrequenzwahl 1 |P3.5.1.22
DI6 16 Ab Fehlerriickst. Schlie- |P3.5.1.13

Ber

Al 2/3 Al Al1 Signalauswahl  |P3.5.2.1.1
Al2 4/5 A2 Al2 Signalauswahl P3.5.2.2.1

10.6.3  DIGITALEINGANGE

Die Parameter sind Funktionen, die einer Digitaleingangsklemme zugewiesen werden
konnen. Der Name Digln Slot A.2 bezeichnet den zweiten Eingang auf Steckplatz A. Die
Funktionen konnen auch mit Zeitkanalen verbunden werden. Die Zeitkanale funktionieren
wie Klemmen.

Die Status von Digitaleingangen und Digitalausgangen konnen in der Multimonitor-Ansicht
uberwacht werden.

P3.5.1.1 STEUERSIGNAL 1A (ID 403]

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 1)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/A A
(VORWARTS]) verwendet wird.

P3.5.1.2 STEUERSIGNAL 2 A (ID 404)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 2)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/AA
(RUCKWARTS) verwendet wird.

P3.5.1.3 STEUERSIGNAL 3 A (ID 434]

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 3)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/A A verwendet
wird.
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P3.5.1.4 STEUERSIGNAL 1B [ID 423)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 1)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/A B verwendet
wird.

P3.5.1.5 STEUERSIGNAL 2 B [ID 424)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 2)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/A B verwendet
wird.

P3.5.1.6 STEUERSIGNAL 3 B [ID 435]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal (Steuersignal 3)
auszuwahlen, das den Umrichter startet und stoppt, wenn der Steuerplatz E/A B verwendet
wird.

P3.5.1.7 STEUERPLATZ E/A B ERZWINGEN [ID 425)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Steuerplatz von E/A A auf E/A B umschaltet.

P3.5.1.8 SOLLWERT E/A B ERZWINGEN (ID 343)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Frequenzsollwertquelle von E/A A auf E/A B umschaltet.

P3.5.1.9 UMSCHALTUNG AUF FELDBUS-STRG. (ID 411)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Steuerplatz und die Frequenzsollwertquelle auf den Feldbus umschaltet (von E/A A, E/A B
oder der lokalen Steuerung].

P3.5.1.10 UMSCHALTUNG AUF STEUERTAFEL-STEUERUNG (ID 410)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Steuerplatz und die Frequenzsollwertquelle auf das Tastenfeld umschaltet (von einem
beliebigen Steuerplatz).

P3.5.1.11 EXTERNER FEHLER (SCHLIESSEN] (ID 405]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das einen
externen Fehler aktiviert.

P3.5.1.12 EXTERNER FEHLER [OFFNEN] (ID 406}

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das einen
externen Fehler aktiviert.

P3.5.1.13 FEHLERRUCKST. SCHLIESSEN (ID 414)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das alle
aktiven Fehler quittiert.
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Aktive Fehler werden zuriickgesetzt, wenn sich der Status des Digitaleingangs von offen auf
geschlossen andert (Anstiegsflanke).

P3.5.1.14 FEHLERRUCKST. OFFNEN (ID 213)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das alle
aktiven Fehler quittiert.

Aktive Fehler werden zuriickgesetzt, wenn sich der Status des Digitaleingangs von
geschlossen auf offen dndert (Abstiegsflanke).

P3.5.1.15 STARTFREIGABE (ID 407)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Umrichter in den Bereitschaftsstatus versetzt.

Wenn der Kontakt geéffnet ist (OPEN]), ist ein Motorstart nicht moglich.

Wenn der Kontakt geschlossen ist (CLOSED), ist der Motorstart freigegeben.

HINWEIS!

ﬂ Der Status des Umrichters bleibt ,Nicht bereit”, wenn der Status dieses Signals
.geoffnet” ist.
Wenn das Signal Start Freig. fiir das Anhalten des Umrichters verwendet wird, lauft
der Umrichter immer bis zum Stopp aus, unabhangig von der Auswahl im
Parameter P3.2.5 STOP Funktion.

P3.5.1.16 START INTERLOCK 1 [ID 1041)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das
verhindert, dass der Umrichter gestartet wird.

Der Umrichter kann bereit sein, aber ein Start ist nicht moglich, wenn der Status des
Verriegelungssignals ,offen” ist (Klappen-Interlock).

P3.5.1.17 START INTERLOCK 2 [ID 1042]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das
verhindert, dass der Umrichter gestartet wird.

Der Umrichter kann bereit sein, aber ein Start ist nicht maglich, wenn der Status des
Verriegelungssignals ,offen” ist (Klappen-Interlock).

Bei einem aktiven Interlock kann der Frequenzumrichter nicht starten.

Diese Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass der Frequenzumrichter bei
geschlossener Klappe gestartet wird. Wenn Sie einen Interlock wahrend des
Frequenzumrichterbetriebs aktivieren, wird der Umrichter angehalten.

P3.5.1.18 MOTORVORHEIZUNG EIN [ID 1044]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Motor-Vorheizfunktion aktiviert.

Die Motor-Vorheizfunktion speist DC-Strom in den Motor ein, wenn sich der Umrichter im
Stopp-Status befindet.
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P3.5.1.19 RAMPE 2 AUSWAHL (ID 408]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die zu
verwendende Rampenzeit auswahlt.

P3.5.1.20 BESCHL./BREMS. GESPERRT (ID 415]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Beschleunigung und Verzogerung des Umrichters verhindert.
Keine Beschleunigung oder Verzogerung maglich, bis der Kontakt gedffnet wird

P3.5.1.21 FESTFREQUENZWAHL 0 (ID 419)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das die
Festfrequenzen auswahlt.

P3.5.1.22 FESTFREQUENZWAHL 1 (ID 420)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das die
Festfrequenzen auswahlt.

P3.5.1.23 FESTFREQUENZWAHL 2 (ID 421)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das die
Festfrequenzen auswahlt.

P3.5.1.24 MOTORPOTENTIOMETER SCHNELLER [ID 418)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz liber ein Digitaleingangssignal
zu erhohen.
Der Motorpotentiometer-Sollwert STEIGT, bis der Kontakt gedffnet wird.

P3.5.1.25 MOTORPOTENTIOMETER LANGSAMER (ID 417)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ausgangsfrequenz (ber ein Digitaleingangssignal
zu verringern.
Der Motorpotentiometer-Sollwert SINKT, bis der Kontakt geoffnet wird.

P3.5.1.26 ERZW. STOPP-AKTIVIERUNG (ID 1213)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Funktion Erzw.Stopp aktiviert. Die Erzw.Stopp-Funktion stoppt den Umrichter, unabhangig
vom Steuerplatz oder dem Status der Steuersignale.

P3.5.1.27 TIMER 1 [ID 447)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Timer startet.

Der Timer startet, wenn dieses Signal deaktiviert wird (absteigende Flanke). Der Ausgang
wird deaktiviert, wenn die im Parameter fur die Zeitdauer definierte Zeit abgelaufen ist.
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P3.5.1.28 TIMER 2 [ID 448)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Timer startet.

Der Timer startet, wenn dieses Signal deaktiviert wird (absteigende Flanke). Der Ausgang
wird deaktiviert, wenn die im Parameter fur die Zeitdauer definierte Zeit abgelaufen ist.

P3.5.1.29 TIMER 3 [ID 449)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Timer startet.

Der Timer startet, wenn dieses Signal deaktiviert wird (absteigende Flanke). Der Ausgang
wird deaktiviert, wenn die im Parameter fir die Zeitdauer definierte Zeit abgelaufen ist.

P3.5.1.30 PID-EINSTELLWERT BOOST (ID 1046)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Verstarkung fiir den PID-Einstellwert aktiviert.

Der Timer startet, wenn dieses Signal deaktiviert wird (absteigende Flanke). Der Ausgang
wird deaktiviert, wenn die im Parameter fur die Zeitdauer definierte Zeit abgelaufen ist.

P3.5.1.31 PID-GRENZWERTAUSWAHL (ID 1047)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das den zu
verwendenden PID-Einstellwert auswahlt.

P3.5.1.32 STARTSIGNAL EXTERNER PID (ID 1049)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
externen PID-Regler startet und stoppt.

HINWEIS!
Dieser Parameter hat keine Auswirkungen, wenn der externe PID-Regler nicht in
Parametergruppe 3.14 aktiviert ist.

P3.5.1.33 EXTERNE PID-GRENZWERTAUSWAHL (ID 1048)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das den zu
verwendenden PID-Einstellwert auswahlt.

P3.5.1.34 MOTOR 1 INTERLOCK [(ID 426)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fur das Multi-Pump-System verwendet wird.

P3.5.1.35 MOTOR 2 INTERLOCK [(ID 427)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fur das Multi-Pump-System verwendet wird.
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P3.5.1.36 MOTOR 3 INTERLOCK (ID 428)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

P3.5.1.37 MOTOR 4 INTERLOCK [(ID 429)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

P3.5.1.38 MOTOR 5 INTERLOCK (ID 430)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fur das Multi-Pump-System verwendet wird.

P3.5.1.39 MOTOR 6 INTERLOCK (ID 486)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fir das Multi-Pump-System verwendet wird.

P3.5.1.40 WARTUNGSZAHLER ZURUCKSETZEN (ID 490)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Wert des Wartungszahlers zuricksetzt.

P3.5.1.41 DI TIPPEN AKTIVIEREN (ID 532)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Tipp-Befehle von Digitaleingangen zu aktivieren.
Dieser Parameter hat keine Auswirkungen auf das Tippen vom Feldbus aus.

P3.5.1.42 TIPPEN SOLLWERT 1 AKTIVIERUNG [ID 530)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die digitalen Eingangssignale einzustellen, die die
Tipp-Funktion aktivieren.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter startet, wenn der Eingang aktiviert wird.

P3.5.1.43 TIPPEN SOLLWERT 2 AKTIVIERUNG [ID 531)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die digitalen Eingangssignale einzustellen, die die
Tipp-Funktion aktivieren.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter startet, wenn der Eingang aktiviert wird.

P3.5.1.44 MECHANISCHE BREMSE RUCKMELDUNG (ID 1210]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Bremsstatus-Rickmeldungssignal von der
mechanischen Bremse einzustellen.
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Verbinden Sie dieses Eingangssignal mit dem Hilfskontakt der mechanischen Bremse. Wenn
der Kontakt nicht innerhalb des vorgegebenen Zeitraums schlief3t, meldet der
Frequenzumrichter einen Fehler.

P3.5.1.45 BRAND-MODUS EIN OPEN [ID 1596]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Brand-Modus-Funktion aktiviert.
Dieser Parameter aktiviert bei Aktivierung durch das richtige Kennwort den Brand-Modus.

P3.5.1.46 BRAND-MODUS EIN, CLOSE (ID 1619]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Brand-Modus-Funktion aktiviert.
Dieser Parameter aktiviert bei Aktivierung durch das richtige Kennwort den Brand-Modus.

P3.5.1.47 BRAND-MODUS RUCKWARTS (ID 1618]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das im
Brand-Modus einen Befehl zur Umkehr der Drehrichtung gibt.
Im Normalbetrieb hat diese Funktion keine Auswirkungen.

P3.5.1.48 AKTIVIERUNG AUTO-CLEANING (ID 1715]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das das Auto-
Cleaning startet.

Das Auto-Cleaning wird abgebrochen, wenn das Aktivierungssignal vor Abschluss des
Vorgangs entfernt wird.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter startet, wenn der Eingang aktiviert wird.

P3.5.1.49 AUSWAHL PARAMETERSATZ 1/2 (ID 496)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das die zu
verwendende Parametermenge auswahlt.

Diese Funktion wird aktiviert, wenn ein anderer Steckplatz als ,,DigIN Slot0" fiir diesen
Parameter ausgewahlt ist. Die Auswahl der Parametersatze ist nur zulassig, wenn sich der
Umrichter im Stopp-Status befindet.

Kontakt offen = Parametersatz 1 wird als aktiver Satz geladen
Kontakt geschlossen = Parametersatz 2 wird als aktiver Satz geladen

HINWEIS!

Parameterwerte werden lber die Parameter B6.5.4 ,ParSatz1 speichern” und
B6.5.4 ,ParSatz2 speichern” gespeichert. Diese Parameter kdnnen entweder von
der Steuertafel oder vom PC-Tool VACON® Live aus verwendet werden.
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P3.5.1.50 (P3.9.9.1) BENUTZERDEF. FEHLER 1 AKTIVIERUNG (ID 15523)

Mit diesem Parameter wird das Digitaleingangssignal eingestellt, mit dem Benutzerdef.
Fehler 1 (Fehler-1D 1114) aktiviert wird.

P3.5.1.51 (P3.9.10.1) BENUTZERDEF. FEHLER 2 AKTIVIERUNG (ID 15524)

Mit diesem Parameter wird das Digitaleingangssignal eingestellt, mit dem Benutzerdef.
Fehler 2 (Fehler-1D 1115) aktiviert wird.

10.6.4 ANALOGEINGANGE

P3.5.2.1.1 Al1 SIGNALAUSWAHL [ID 377)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Al-Signal mit dem Analogeingang lhrer Wahl zu
verbinden.

Dieser Parameter ist programmierbar. Siehe Tabelle 125 Standardfunktionen der
programmierbaren Digital- und Analogeingénge.

P3.5.2.1.2 Al1 SIGNALFILTERZEIT (ID 378)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Storungen aus dem Analogeingangssignal
herauszufiltern.
Um diesen Parameter zu aktivieren, geben Sie einen Wert grofler als 0 ein.

HINWEIS!
Lange Filterzeiten fihren zu einer Verzogerung der Regelzeiten.
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Analogeingangssignal

A
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Ungefiltertes Signal
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Gefitertes Signal
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ID378

Abb. 47: Al1-Signalfilterung

P3.5.2.1.3 Al1 SIGNALBEREICH [ID 379]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich des Analogsignals zu andern.
Der Wert dieses Parameters wird umgangen, wenn die benutzerdefinierten
Skalierungsparameter verwendet werden.

Der Typ des Analogeingangssignals (Strom oder Spannung) wird tber die DIP-Schalter auf
der Steuerkarte gewahlt. Weitere Informationen finden Sie im Installationshandbuch.

Das Analogeingangssignal kann auch als Frequenzsollwert verwendet werden. Die Auswahl
von Wert 0 oder 1 andert die Skalierung des Analogeingangssignals.

Auswahlnum-
mer

Auswahlname Beschreibung

Der Bereich des Analogeingangssignals ist entweder 0 bis
0 0 bis 10 V (0 bis 20 mA]) 10 V oder 0 bis 20 mA (je nach DIP-Schaltereinstellungen auf
der Steuerkarte). Das Eingangssignal ist 0 bis 100 %.
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o)
@ 0% 50% 100%™ @ [%]
0 mA 10 mA 20 mA

Abb. 48: Bereich des Analogeingangssignals, Auswahl 0

A. Frequenzsollwert C. Min. Frequenzsollwert
B. Max. Frequenzsollwert D. Analogeingangssignal

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Der Bereich des Analogeingangssignals ist entweder 2 bis
1 2 bis 10 V (4 bis 20 mA) 10 V oder 4 bis 20 mA (je nach DIP-Schaltereinstellungen auf
der Steuerkarte). Das Eingangssignal ist 20 bis 100 %.

®

[Hz]

0,
© 5% 36% 50% 005> (@) [%]
0mA 4 mA 10 mA 20 mA

Abb. 49: Bereich des Analogeingangssignals, Auswahl 1

A. Frequenzsollwert C. Min. Frequenzsollwert
B. Max. Frequenzsollwert D. Analogeingangssignal
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P3.5.2.1.4 Al1 KUNDENSPEZ. MIN (ID 380)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich des Analogeingangssignals zwischen -160
und +160 % einzustellen.

P3.5.2.1.5 Al1 KUNDENSPEZ. MAX (ID 381)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich des Analogeingangssignals zwischen -160
und +160 % einzustellen.

Sie konnen z. B. das Analogeingangssignal als Frequenzsollwert verwenden und die
Parameter P3.5.2.1.4 und P3.5.2.1.5 auf Werte zwischen 40 und 80 % setzen. In diesem Fall
verandert sich der Frequenzsollwert im Bereich zwischen dem Sollwert Mindestfrequenz
und dem Sollwert Hochstfrequenz, wahrend sich das Analogeingangssignal im Bereich von 8
bis 16 mA verandert.

®

[Hz]

A

(o]
@ 0% 40% 80%  100%> @[/"]
0 mA 8 mA 16 mMA 20 mA

® ®

Abb. 50: Al1-Signal: Kundenspezifisches Min./Max.

A. Frequenzsollwert D. Analogeingangssignal
B. Max. Frequenzsollwert E. Al kundenspez. Min
C. Min. Frequenzsollwert F. Al kundenspez. Max

P3.5.2.1.6 Al1 SIGNALINVERSION [ID 387]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogeingangssignal zu invertieren.

Bei Umkehrung des Analogeingangssignals wird die Kurve des Signals ins Gegenteil
verkehrt.

Das Analogeingangssignal kann als Frequenzsollwert verwendet werden. Die Auswahl von
Wert 0 oder 1 andert die Skalierung des Analogeingangssignals.
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Auswahlnum-
mer

Auswahlname Beschreibung

Keine Inversion. Der Wert 0 % des Analogeingangssignals
0 Normal entspricht dem Sollwert Mindestfrequenz. Der Wert 100 %
des Analogeingangssignals entspricht dem Sollwert Hochst-
frequenz.
[Hz]
%
©'%% 50% o055 > © [%]
0 mA 10 mA 20 mA

Abb. 51: AlT Signalinversion, Auswahl 0
A. Frequenzsollwert C. Min. Frequenzsollwert
B. Max. Frequenzsollwert D. Analogeingangssignal

Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Signalinversion Der Wert 0 % des Analogeingangssignals
entspricht dem Sollwert Héchstfrequenz. Der Wert 100 %
des Analogeingangssignals entspricht dem Sollwert Min-
destfrequenz.

1 Invertiert
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© o

0% 50% 100% > OIS
0 mA 10 mA 20 mA

Abb. 52: Al1 Signalinversion, Auswahl 1

A. Frequenzsollwert C. Min. Frequenzsollwert

B. Max. Frequenzsollwert D. Analogeingangssignal

10.6.5  DIGITALAUSGANGE

P3.5.3.2.1 RO1 FUNKTION (ID 11001)

Verwenden Sie diesen Parameter, um eine Funktion oder ein Signal auszuwahlen, die bzw.
das mit dem Relaisausgang verbunden wird.
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Tabelle 126: Die Ausgangssignale iiber RO1

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer

0 Nicht verwendet Der Ausgang wird nicht verwendet.

1 Bereit Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.

2 Betrieb Der Frequenzumrichter ist in Betrieb (Motor lauft].

3 Allgemeiner Fehler Es ist eine Fehlerabschaltung erfolgt.

4 Allgemeiner Fehler invertiert Es ist keine Fehlerabschaltung erfolgt.

5 Allgemeine Warnung Es ist ein Alarm aufgetreten.

6 Rickwarts Der Riickwartsbefehl wurde erteilt.

7 Auf Drehzahl Die Ausgangsfrequenz hat den eingestellten Frequenzsoll-
wert erreicht.

8 Thermistorfehler Es ist ein Thermistorfehler aufgetreten.

9 Motorregler aktiv Einer der Begrenzungsregler (z. B. Stromgrenze oder Dreh-
momentgrenze) wurde aktiviert.

10 Startsignal aktiv Der Startbefehl des Frequenzumrichters ist aktiv.

1 Steuerung lber Steuertafel Die Steuerung lber die Steuertafel wurde ausgewahlt (akti-

aktiv ver Steuerplatz ist die Steuertafel).

12 Steuerplatz E/A B aktiv Steuerplatz E/A B wurde ausgewihlt (aktiver Steuerplatz ist
E/A B).

13 Grenzeniberwachung 1 Die Grenzentiberwachung wird aktiviert, wenn der Signal-
wert die festgelegte Uberwachungsgrenze (P3.8.3 oder

14 Grenzeniliberwachung 2 P3.8.7) unter- oder uberschreitet.

15 Brand-Modus aktiv Die Brand-Modus-Funktion ist aktiv.

16 Tippen aktiv Die Funktion ,Tippen™ ist aktiv.

17 Festfrequenz aktiv Die Festfrequenz wurde mit Digitaleingangssignalen
gewahlt.

18 Erzw. Stopp Aktiv Die Funktion ,Erzwungener Stopp” ist aktiviert.

19 PID im Sleep-Modus Der PID-Regler befindet sich im Sleep-Modus.

20 PID Sanftanlauf aktiviert Die PID-Regler-Funktion ,Sanfter Anlauf” ist aktiviert.

21 PID Riickmeld. Uberw. Der Riickmeldungswert des PID-Reglers liegt auflerhalb der
Uberwachungsgrenzen.

ExtPID Riickmeld. Uberw. Der Riickmeldungswert des externen PID-Reglers liegt

22 -

auflerhalb der Uberwachungsgrenzen.
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Tabelle 126: Die Ausgangssignale iiber RO1

Auswahl-
nummer

Auswahlname

Beschreibung

Eingangsdruck-Warnung

Der Pumpen-Eingangsdruck ist unter den in Parameter

(invertiert)

23 P3.13.9.7 definierten Wert gesunken.
2% Frostschutz-Warnung Der Temperaturmesswert der Pumpe ist unter den in Para-
meter P3.13.10.5 definierten Wert gesunken.
25 Motor 1 Steuerung Die Schitzsteuerung fir die Multi-Pump-Funktion
26 Motor 2 Steuerung Die Schiitzsteuerung fiir die Multi-Pump-Funktion
27 Motor 3 Steuerung Die Schiitzsteuerung fir die Multi-Pump-Funktion
28 Motor 4 Steuerung Die Schitzsteuerung fir die Multi-Pump-Funktion
29 Motor 5 Steuerung Die Schitzsteuerung fiir die Multi-Pump-Funktion
30 Motor 6 Steuerung Die Schiitzsteuerung fir die Multi-Pump-Funktion
31 Zeitkanal 1 Der Status von Zeitkanal 1
32 Zeitkanal 2 Der Status von Zeitkanal 2
33 Zeitkanal 3 Der Status von Zeitkanal 3
34 Feldbus-Steuerwortbit 13 Die digitale (Relais-]JAusgangssteuerung vom Feldbus-Steu-
erwortbit 13
35 Feldbus-Steuerwortbit 14 Die digitale (Relais-)Ausgangssteuerung vom Feldbus-Steu-
erwortbit 14
% Feldbus-Steuerwortbit 15 Die digitale (Relais-]JAusgangssteuerung vom Feldbus-Steu-
erwortbit 15.
37 Feldbus ProcessDataln1 Bit 0 Die digitale (Relais-) Ausgangssteuerung vom Feldbus-Pro-
zessdateneingang 1, Bit 0.
Feldbus-Prozessdateneingang |Die digitale (Relais-) Ausgangssteuerung vom Feldbus-Pro-
38 . . :
1, Bit 1 zessdateneingang 1, Bit 1.
Feldbus-Prozessdateneingang |Die digitale (Relais-) Ausgangssteuerung vom Feldbus-Pro-
39 . . .
1, Bit 2 zessdateneingang 1, Bit 2.
40 Warnung: Wartungszahler 1 Der Wartungszahler hat die in Parameter P3.16.2 definierte
Alarmgrenze erreicht.
7 Fehler: Wartungszahler 1 Der Wartungszahler hat die in Parameter P3.16.3 definierte
Alarmgrenze erreicht.
42 Steuerung mech. Bremse Der Befehl zum Offnen der mechanischen Bremse
i3 Steuerung mech. Bremse Der Befehl zum Offnen der mechanischen Bremse [inver-

tiert).
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Tabelle 126: Die Ausgangssignale iiber RO1

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
Block-Ausg. 1 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 1. Siehe Para-
44 . :
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 2 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 2. Siehe Para-
45 N .
metermenii M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 3 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 3. Siehe Para-
46 . .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 4 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 4. Siehe Para-
47 N .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 5 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 5. Siehe Para-
48 . .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 6 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 6. Siehe Para-
49 N .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 7 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 7. Siehe Para-
50 . .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 8 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 8. Siehe Para-
51 N .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 9 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 9. Siehe Para-
52 . .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
Block-Ausg. 10 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 10. Siehe Para-
53 N .
metermeni M3.19 Umrichter anpassen.
54 Jockeypumpensteuerung Das Steuersignal fur die externe Jockeypumpe
55 Ansaugpumpensteuerung Das Steuersignal fir die externe Ansaugpumpe
56 Auto-Cleaning aktiv Die Auto-Cleaning-Funktion der Pumpe ist aktiviert.
Motorschalter offen Die Motorschalter-Funktion hat erkannt, dass der Schalter
57 . ) N
zwischen Frequenzumrichter und Motor geéffnet wurde.
58 TEST (Immer CLOSED)
59 Motorvorwarm. aktiv

P3.5.3.2.2 RO1 EIN-VERZOGERUNG (ID 11002]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die ON-Verzdgerung fir den Relaisausgang
einzustellen.

P3.5.3.2.3 RO1 OFF-VERZOGERUNG (ID 11003)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die OFF-Verzogerung fiir den Relaisausgang
einzustellen.
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10.6.6  ANALOGAUSGANGE

P3.5.4.1.1 AO1 FUNKTION (ID 10050)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um eine Funktion oder ein Signal auszuwahlen, die bzw.
das mit dem Analogausgang verbunden wird.

Mit diesem Parameter wird der Inhalt des Analogausgangssignals 1 festgelegt. Die
Skalierung des Analogausgangssignal ist signalabhangig.
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Auswahlnum-

Auswahlname Beschreibung
mer
0 0% Test (Nicht verwendet) Der Analogausgang wird entweder auf 0 % oder auf 20 %
gesetzt (abhangig von Parameter P3.5.4.1.3).
1 100% TEST Der Analogausgang wird auf 100% des Signals (10 V/20 mA)
gesetzt.
2 Ausgangsfrequenz Der Ausgangsfrequenz-Istwert von der Nullfrequenz bis zum
Hochstfrequenz-Sollwert
3 Frequenzsollwert Der tatsachliche Frequenzsollwert von der Nullfrequenz bis
zum Hochstfrequenz-Sollwert
4 Motordrehzahl Der Motordrehzahl-Istwert von 0 bis zur Motornenndrehzahl
5 Ausgangsstrom Der Ausgangsstrom von 0 bis Motornennstrom
Motordrehmoment Der Motordrehmoment-Istwert von 0 bis zum Motornennd-
6
rehmoment (100 %)
7 Motorleistung Der Motorleistungs-Istwert von 0 bis zur Motornennleistung
(100 %)
8 Motorspannung Der Motorspannungs-Istwert von 0 bis zur Motornennspan-
nung
9 DC-Zwischenkreisspannung Der DC-Zwischenkreisspannungs-Istwert 0 bis 1000 V
10 PID-Einstellwert Der tatsachliche Einstellwert des PID-Reglers (0 bis 100 %)
1 PID-Rickmeldung Der tatsachliche Riickmeldungswert des PID-Reglers (0 bis
100 %)
12 PID-Ausgang Der Ausgangs des PID-Reglers (0 bis 100 %)
13 ExtPID-Ausgang Der Ausgang des externen PID-Reglers (0 bis 100 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 1: 0...10000 (entspricht O...
14
1 100,00 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 2: 0...10000 (entspricht O...
15
2 100,00 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 3: 0...10000 (entspricht O...
16
3 100,00 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 4: 0...10000 (entspricht O...
17
4 100,00 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 5: 0...10000 (entspricht O...
18
5 100,00 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 6: 0...10000 (entspricht O...
19
6 100,00 %)
Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 7: 0...10000 (entspricht O...
20
7 100,00 %)
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Auswahlnum-
mer

Auswahlname Beschreibung

Feldbus-Prozessdateneingang |Feldbus-Prozessdateneingang 8: 0...10000 (entspricht O...

21 8 100,00 %)

Block-Ausg. 1 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 1: 0...10000
22 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 2 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 2: 0...10000
23 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 3 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 3: 0...10000
24 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parameterment M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 4 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 4: 0...10000
25 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 5 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 5: 0...10000
26 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 6 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 6: 0...10000
27 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parameterment M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 7 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 7: 0...10000
28 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 8 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 8: 0...10000
29 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 9 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 9: 0...10000
30 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parameterment M3.19
Umrichter anpassen.

Block-Ausg. 10 Der Ausgang des programmierbaren Blocks 10: 0...10000
31 (entspricht 0...100,00 %) Siehe Parametermeni M3.19
Umrichter anpassen.

P3.5.4.1.2 AO1 FILTERZEIT (ID 10051)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Filterzeit fir das analoge Signal einzustellen.
Die Filterfunktion wird deaktiviert, wenn die Filterzeit 0 ist. Siehe P3.5.2.1.2.

P3.5.4.1.3 A01 MINIMUM (ID 10052}

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bereich des Analogausgangssignals zu andern.
Ist beispielsweise ,4mA" ausgewahlt, ist der Bereich des Analogausgangssignals 4 - 20mA.
Wahlen Sie mit den DIP-Schaltern den Signaltyp (Strom/Spannung]). Die Skalierung des
Analogausgangs ist anders in P3.5.4.1.4. Siehe auch P3.5.2.1.3.
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P3.5.4.1.4 AO1 MIN. SKALIERUNG (ID 10053)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal zu skalieren.
Die Skalierungswerte (min und max) werden in der Anzeigeeinheit angegeben, die bei der
Auswahl der AO-Funktion festgelegt wird.

P3.5.4.1.5 A01 MAX. SKALIERUNG (ID 10054]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Analogausgangssignal zu skalieren.
Die Skalierungswerte (min und max) werden in der Anzeigeeinheit angegeben, die bei der
Auswahl der AO-Funktion festgelegt wird.

Als Inhalt des Analogausgangssignals konnen Sie z. B. die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters wahlen und die Parameter P3.5.4.1.4 und P3.5.4.1.5 auf Werte zwischen
10 und 40 Hz einstellen. Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters variiert dann
zwischen 10 und 40 Hz und das Analogausgangssignal zwischen 0 und 20 mA.

®
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©

Abb. 53: Skalierung des AO1-Signals

A. Analogausgangssignal D. Max. Frequenzsollwert
B. AO Min Skalier. E. Ausgangsfrequenz
C. AO Max Skalier.
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10.7 FELDBUSDATENZUORDNUNG

P3.6.1 FB DATAOUT 1 AUSWAHL (ID 852)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

P3.6.2 FB DATAOUT 2 AUSWAHL (ID 853)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

P3.6.3 FB DATAOUT 3 AUSWAHL (ID 854)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

P3.6.4 FB DATAOUT 4 AUSWAHL (ID 855)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

P3.6.5 FB DATAOUT 5 AUSWAHL (ID 856)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

P3.6.6 FB DATAOUT 6 AUSWAHL (ID 857)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

P3.6.7 FB DATAOUT 7 AUSWAHL (ID 858)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.
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P3.6.8 FB DATAOUT 8 AUSWAHL (ID 859)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, welche Daten mit der ID-Nummer des
Parameters oder dem Uberwachungswert an den Feldbus gesendet werden.

Die Daten werden entsprechend dem Format auf der Steuertafel auf nicht signiertes 16-Bit-
Format skaliert. So entspricht z. B. der Wert 25.5 auf der Anzeige dem Wert 255.

10.8 FREQUENZAUSBLENDUNGEN

In einigen Prozessen missen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen. Mit der Frequenzausblendfunktion lasst sich
die Verwendung solcher Frequenzen vermeiden. Wenn die Eingangsfrequenz zunimmt, bleibt
der interne Frequenzsollwert an der unteren Grenze, bis der Eingangssollwert die obere
Grenze Uberschreitet.

P3.7.1 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 1 UNTERE GRENZE (ID 509)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Prozessen missen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen.

P3.7.2 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 1 OBERE GRENZE (ID 510)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Prozessen missen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen.

P3.7.3 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 2 UNTERE GRENZE (ID 511)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Prozessen missen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen.

P3.7.4 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 2 OBERE GRENZE (ID 512)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Prozessen missen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen.

P3.7.5 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 3 UNTERE GRENZE (ID 513)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Prozessen miissen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen.
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P3.7.6 FREQUENZAUSBLENDUNGSBEREICH 3 OBERE GRENZE (ID 514)

Verwenden Sie diesen Parameter, um zu verhindern, dass der Umrichter mit den gesperrten
Frequenzen arbeitet.

In einigen Prozessen miissen bestimmte Frequenzen vermieden werden, da sie schadliche
Resonanzschwingungen verursachen konnen.

_______________ §4§ ________________
@ """"""""

Y

CRCE—C

Abb. 54: Frequenzausblendung

A. Aktueller Sollwert C. Untere Grenze
B. Obere Grenze D. Geforderter Sollwert

P3.7.7 RAMPENZEITFAKTOR (ID 518]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Multiplikator der ausgewahlten Rampenzeiten
einzustellen, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters zwischen den Grenzwerten fir
gesperrte Frequenzen liegt.

Der Rampenzeitfaktor definiert die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit, wenn sich die
Ausgangsfrequenz in einem verbotenen Frequenzbereich befindet. Der Wert des
Rampenzeitfaktors wird mit dem Wert des Parameters P3.4.1.2 (Beschleunigungszeit 1) oder
P3.4.1.3 (Verzégerungszeit 1) multipliziert. Beispiel: Der Wert 0,1 verkiirzt die
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit auf ein Zehntel.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETERBESCHREIBUNGEN VACON - 287

®)

H
[AZ]

©

> (F) s

Abb. 55: Parameter ,,Rampenzeitfaktor”

A. Ausgangsfrequenz D. Rampenzeitfaktor =0,3
B. Obere Grenze E. Rampenzeitfaktor=2,5
C. Untere Grenze F. Zeit

10.9 UBERWACHUNG

P3.8.1 AUSWAHL UBERWACHUNG 1 (ID 1431)

Verwenden Sie digsen Parameter, um das Uberwachungselement auszuwahlen.
Die Ausgabe der Uberwachungsfunktion kann als Relaisausgang ausgewahlt werden.

P3.8.2 MODUS UBERWACHUNG 1 (ID 1432)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Uberwachungsmodus einzustellen.

Wenn der Modus ,Untere Grenze" ausgewahlt ist, ist der Ausgang der
Uberwachungsfunktion aktiv, wenn sich das Signal unterhalb der Uberwachungsgrenze
befindet.

Wenn der Modus ,.Obere Grenze” ausgewadhlt ist, ist der Ausgang der Uberwachungsfunktion
aktiv, wenn sich das Signal oberhalb der Uberwachungsgrenze befindet.

P3.8.3 GRENZE UBERWACHUNG 1 (ID 1433]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Uberwachungsgrenzwert fiir das ausgewéhlte
Element einzustellen.
Die Einheit wird automatisch angezeigt.

P3.8.4 HYSTERESE UBERWACHUNG 1 (ID 1434)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Uberwachungsgrenzwerthysterese fiir das
ausgewahlte Element einzustellen.
Die Einheit wird automatisch angezeigt.
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P3.8.5 AUSWAHL UBERWACHUNG 2 (ID 1435)

Verwenden Sie digsen Parameter, um das Uberwachungselement auszuwahlen.
Die Ausgabe der Uberwachungsfunktion kann als Relaisausgang ausgewahlt werden.

P3.8.6 MODUS UBERWACHUNG 2 (ID 1436)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Uberwachungsmodus einzustellen.

P3.8.7 GRENZE UBERWACHUNG 2 (ID 1437]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Uberwachungsgrenzwert fiir das ausgewéhlte
Element einzustellen.
Die Einheit wird automatisch angezeigt.

P3.8.8 HYSTERESE UBERWACHUNG 2 (ID 1438)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Uberwachungsgrenzwerthysterese fiir das
ausgewahlte Element einzustellen.
Die Einheit wird automatisch angezeigt.

10.10 SCHUTZFUNKTIONEN

10.10.1 ALLGEMEINES

P3.9.1.2 REAKTION AUF EXTERNEN FEHLER (ID 701)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen , Externen
Fehler” auszuwahlen.

Wenn ein Fehler auftritt, kann der Frequenzumrichter eine Meldung im Display anzeigen.
Ein externer Fehler wird mit einem Digitaleingangssignal aktiviert. Werkseitig ist hierfur der
Digitaleingang DI3 vorgesehen. Sie konnen die Reaktionsdaten auch in einen Relaisausgang
programmieren.

P3.9.1.3 EINGANGSPHASEN-FEHLER (ID 730)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Versorgungsphasenkonfiguration fir den
Umrichter auszuwahlen.

HINWEIS!
Bei 1-phasiger Versorgung muss der Wert dieses Parameters auf ., 1-Phasen-
Support” eingestellt werden.

P3.9.1.4 FEHLER: UNTERSPANNUNG [ID 727)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob Unterspannungsfehler im
Fehlerverlauf gespeichert werden.
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P3.9.1.5 REAKTION AUF AUSGANGSPHASEN-FEHLER [ID 702)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen
.Ausgangsphase”-Fehler auszuwahlen.

Wenn die Messung des Motorstroms feststellt, dass in einer Motorphase kein Strom vorliegt,
tritt ein Ausgangsphase-Fehler auf.

Siehe P3.9.1.2.

P3.9.1.6 REAKTION AUF FELDBUS-KOMMUNIKATIONSFEHLER (ID 733)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,Feldbus-
Timeout“-Fehler auszuwahlen.

Wenn die Datenverbindung zwischen Master und Feldbuskarte ist defekt ist, tritt ein
Feldbus-Fehler auf.

P3.9.1.7 FEHLER: STECKPLATZKOMMUNIKATION (ID 734)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen
.Steckplatzkommunikations“-Fehler auszuwéahlen.

Wenn der Umrichter eine defekte Zusatzkarte erkennt, tritt ein
Steckplatzkommunikationsfehler auf.

Siehe P3.9.1.2.

P3.9.1.8 FEHLER: THERMISTOR [ID 732]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen , Thermistor”-
Fehler auszuwahlen.

Wenn der Thermistor eine zu hohe Temperatur feststellt, tritt ein Thermistorfehler auf.
Siehe P3.9.1.2.

P3.9.1.9 FEHLER: PID SANFTANLAUF [(ID 748)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,.PID
Sanftanlauf”-Fehler auszuwahlen.

Wenn der PID-Rickmeldewert den festgelegten Pegel nicht innerhalb der Zeitgrenze
erreicht, tritt ein Sanftanlauf-Fehler auf.

Siehe P3.9.1.2.

P3.9.1.10 REAKTION AUF PID-UBERWACHUNGSFEHLER (ID 749)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen externen , PID-
Uberwachungs”-Fehler auszuwihlen.

Wenn der PID-Riickmeldungswert nicht langer als die Uberwachungsverzégerung innerhalb
der Uberwachungsgrenzen liegt, tritt ein PID-Uberwachungsfehler auf.

Siehe P3.9.1.2.

P3.9.1.11 REAKTION AUF EXT. PID-UBERWACHUNGSFEHLER (ID 757]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,PID-
Uberwachung”-Fehler auszuwihlen.

Wenn der PID-Riickmeldungswert nicht ldnger als die Uberwachungsverzdogerung innerhalb
der Uberwachungsgrenzen liegt, tritt ein PID-Uberwachungsfehler auf.

Siehe P3.9.1.2.
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P3.9.1.12 ERDSCHLUSS [ID 703)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,Erdschluss”
auszuwahlen.

Wenn die Messung des Motorstroms feststellt, dass die Summe der Motorphasenstrome
ungleich 0 ist, tritt ein Erdschluss auf.

Siehe P3.9.1.2.

HINWEIS!
Dieser Fehler kann nur bei den Gehausegrofien MR7, MR8 und MR9 konfiguriert
werden.

P3.9.1.13 FESTFREQUENZ NACH ALARM (ID 183)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenz des Umrichters fir den Fall einzustellen,
dass ein Fehler aktiv ist und die Reaktion auf den Fehler auf ,Alarm + Festfrequenz”
eingestellt ist.

P3.9.1.14 REAKTION AUF FEHLER: SAFE TORQUE OFF (STO) (ID 775)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,STO-Fehler”
auszuwahlen.

Er definiert den Frequenzumrichterbetrieb bei Aktivierung der Funktion , Safe Torque Off
(STO)” (Sicher abgeschaltetes Moment], z. B. durch Betatigen des Notausschalters oder
Aktivieren eines anderen STO-Vorgangs.

Siehe P3.9.1.2.

P3.9.1.15 FEHLER ,, ANLAUF VERHINDERT” (ID 15593)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Frequenzumrichters auf einen Fehler
~Anlauf verhindert” auszuwahlen.

10.10.2 MOTORTEMPERATUR-SCHUTZFUNKTIONEN

Der Motortemperaturschutz verhindert ein Uberhitzen des Motors.

Der vom Frequenzumrichter zum Motor gelieferte Strom kann u. U. hoher als der
Nennstrom sein. Dieser hohe Strom kann fur die Last erforderlich sein und muss verwendet
werden. In solchen Fallen besteht die Gefahr einer thermischen Uberlast. Diese Gefahr ist
grofler bei niedrigen Frequenzen. Bei niedrigen Frequenzen werden die Kihlwirkung des
Motors und seine Leistung reduziert. Ist der Motor mit einem externen Liifter ausgestattet,
so ist die Lastminderung bei niedrigen Drehzahlen gering.

Der Motortemperaturschutz basiert auf Berechnungen. Die Schutzfunktion verwendet den
Ausgangsstrom des Frequenzumrichters zur Ermittlung der Motorlast. Wenn die
Steuerkarte nicht eingeschaltet ist, werden die Berechnungen zuriickgesetzt.

Verwenden Sie zur Einstellung des Motortemperaturschutzes die Parameter P3.9.2.1 bis
P3.9.2.5. Die Warmestufe des Motors kann Uber das Steuertafel-Display iiberwacht werden.
Siehe Kapitel 3 Benutzerschnittstellen.
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HINWEIS!

Wenn Sie lange Motorkabel (max. 100 m) in Kombination mit kleinen Umrichtern (<
1,5 kW] verwenden, ist der vom Umrichter gemessene Motorstrom aufgrund des
kapazitiven Stroms im Motorkabel moglicherweise viel hoher als der tatsachliche
Motorstrom.

é ACHTUNG!
Stellen Sie sicher, dass der Luftstrom zum Motor nicht blockiert wird. Wenn der
Luftstrom blockiert ist, wird der Motor nicht durch die Funktion geschitzt und kann
uberhitzen. Dies kann den Motor beschadigen.

P3.9.2.1 MOTORTEMPERATURSCHUTZ (ID 704)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Motoriibertemperatur” auszuwahlen.

Wenn die Motoribertemperaturschutzfunktion erkennt, dass die Motortemperatur zu hoch
ist, tritt ein Motoribertemperaturfehler auf.

HINWEIS!
Verwenden Sie, falls vorhanden, einen Motorthermistor zum Schutz des Motors.
Setzen Sie den Wert dieses Parameters auf 0.

P3.9.2.2 UMGEBUNGSTEMPERATUR (ID 705]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Umgebungstemperatur am Installationsort des
Motors anzugeben.
Der Temperaturwert wird in Grad Celsius oder Grad Fahrenheit angegeben.

P3.9.2.3 NULLDREHZAHL KUHLUNGSFAKTOR (ID 706)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Kihlungsfaktor des Motors bei Nulldrehzahl im
Verhaltnis zu dem Punkt einzustellen, an dem der Motor ohne externe Kiihlung bei
Nenndrehzahl lauft.

Der Standardwert beruht auf der Annahme, dass keine externe Lifterkihlung fir den Motor
verwendet wird. Wenn Sie einen externen Lifter verwenden, kdnnen Sie den Wert hoher
einstellen als fir den Betrieb ohne Liifter, z. B. auf 90 %.

Wenn Parameter P3.1.1.4 (Motornennstrom) geandert wird, wird Parameter P3.9.2.3
automatisch auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt.

Auch wenn Sie die Einstellung dieses Parameters andern, hat dies keinen Einfluss auf den
maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichters. Der maximale Ausgangsstrom kann
nur mit Parameter P3.1.3.1 Motorstromgrenze verandert werden.

Die Eckfrequenz fur den Temperaturschutz betragt 70 % des Werts von Parameter P3.1.1.2
(Motornennfrequenz).
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Abb. 56: IT-Kurve des thermischen Motorstroms

P3.9.2.4 MOTOR-TEMPERATURZEITKONSTANTE (ID 707)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Motor-Temperaturzeitkonstante einzustellen.
Die Zeitkonstante bestimmt den Zeitraum, innerhalb dessen der berechnete Warmestatus
63 % seines Endwerts erreicht. Die letzte Warmestufe entspricht dem stetigen Betrieb des
Motors mit Nennlast bei Nenndrehzahl. Die Lange der Zeitkonstante hangt ab von der
Motorgrofle. Je grofler der Motor, desto langer die Zeitkonstante.

Unterschiedliche Motoren haben unterschiedliche Motor-Temperaturzeitkonstanten. Die
Zeitkonstante ist auch von Hersteller zu Hersteller verschieden. Der werkseitige
Parameterwert variiert entsprechend der Baugrofle.

Die t6-Zeit ist der Zeitraum in Sekunden, tGber den der Motor bei einem Sechsfachen des
Nennstroms sicher betrieben werden kann. Diese Daten erhalten Sie moglicherweise vom
Hersteller zusammen mit dem Motor. Wenn Sie den t6-Wert Ihres Motors kennen, kdnnen
Sie anhand dieses Werts den Zeitkonstantenparameter einstellen. In der Regel entspricht
die Temperaturzeitkonstante des Motors in Minuten 2*t6. Sobald der Frequenzumrichter
gestoppt wird, wird die Zeitkonstante intern auf das Dreifache des eingestellten
Parameterwerts erhoht, da die Kiihlung auf Konvektion basiert.
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Abb. 57: Motor-Temperaturzeitkonstante
A. Strom B. T=Motor-Temperaturzeitkonstante

P3.9.2.5 THERMISCHE BELASTBARKEIT DES MOTORS (ID 708]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die thermische Belastbarkeit des Motors einzustellen.
Wenn der Wert beispielsweise auf 130 % eingestellt ist, wird die Nenntemperatur mit 130 %
des Motornennstroms erreicht.
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Abb. 58: Berechnung der Motortemperatur
A. Strom C. Auslosebereich
B. Fehler/Warnung D. Belastbarkeit

10.10.3 MOTORBLOCKIERSCHUTZ

Die Blockierschutzfunktion schiitzt den Motor gegen kurzzeitige Uberlasten. Eine Uberlast
kann z. B. durch eine blockierte Welle verursacht werden. Die Reaktionszeit des
Blockierschutzes kann kirzer eingestellt werden, als die des Motortemperaturschutzes.

Der Blockierzustand des Motors wird mit zwei Parametern definiert: P3.9.3.2
(Blockierstrom) und P3.9.3.4 (Blockierfrequenzgrenze). Wenn der Strom den eingestellten

Grenzwert Uberschreitet und die Ausgangsfrequenz niedriger als der eingestellte Grenzwert
ist, tritt der Blockierzustand ein.

Der Blockierschutz ist eine Form von Uberstromschutz.
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HINWEIS!

Wenn Sie lange Motorkabel (max. 100 m) in Kombination mit kleinen Umrichtern (<
1,5 kW] verwenden, ist der vom Umrichter gemessene Motorstrom maoglicherweise
viel hoher als der tatsachliche Motorstrom. Dies liegt an den kapazitiven Stromen
im Motorkabel.

P3.9.3.1 FEHLER: MOTORBLOCKIERUNG (ID 709)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Motorblockierung” auszuwahlen.

Wenn der Blockierschutz erkennt, dass die Welle des Motors blockiert ist, tritt ein
Motorblockierungsfehler auf.

P3.9.3.2 BLOCKIERSTROM (ID 710)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert einzustellen, iber dem der Motorstrom
bleiben muss, damit ein Blockierzustand eintritt.

Wenn sich der Wert des Parameters fiir die Motorstromgrenze andert, wird dieser
Parameter automatisch auf 90 % der Stromgrenze gesetzt.

Der Wert dieses Parameters kann zwischen 0,0 und 2*IL liegen. Damit ein Blockierzustand
eintritt, muss der Strom diese Grenze Uberschritten haben. Wenn der Parameter P3.1.3.1
Motorstromgrenze geandert wird, wird dieser Parameter automatisch auf 90 % der
Stromgrenze berechnet.

HINWEIS!
Der Wert des Blockierstroms muss unterhalb der Motorstromgrenze liegen.

31

Blockierbereich

ID710

v

ID712

Abb. 59: Blockierschutzeinstellungen

P3.9.3.3 BLOCKIERZEITGRENZE (ID 711)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hochstdauer fir einen Blockierzustand
einzustellen.
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Dies ist die fir den aktiven Blockierzustand zulassige Hochstdauer, bevor ein
Motorblockierungsfehler auftritt.

Der Wert dieses Parameters kann zwischen 1,0 und 120,0 s eingestellt werden. Ein interner
Zahler zahlt die Blockierzeit.

Wenn der Wert des Blockierzeitzahlers diesen Grenzwert Uberschreitet, wird der
Frequenzumrichter durch die Schutzfunktion abgeschaltet.

P3.9.3.4 BLOCKIERFREQUENZGRENZE (ID 712]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert einzustellen, unter dem die
Ausgangsfrequenz des Umrichters bleiben muss, damit ein Blockierzustand eintritt.

HINWEIS!
Eine Blockierung tritt auf, wenn die Ausgangsfrequenz diesen Einstellwert fur eine
bestimmte Zeit unterschreitet.

10.10.4 UNTERLASTSCHUTZ

Der Motorunterlastschutz soll sicherstellen, dass eine Last am Motor anliegt, wenn der
Frequenzumrichter in Betrieb ist. Wenn der Motor seine Last verliert, konnen Probleme im
Prozess auftreten. Es kann z. B. ein Riemen reifien oder eine Pumpe trockenlaufen.

Die Einstellung des Motorunterlastschutzes ist moglich unter Verwendung der Parameter
P3.9.4.2 (Unterlastschutz: Feldschwachung Flachenlast) und P3.9.4.3 (Unterlastschutz:
Nullfrequenzlast). Die Unterlastkurve ist eine quadratische Kurve zwischen Nullfrequenz
und Feldschwachpunkt. Der Schutz ist bei Frequenzen unter 5 Hz nicht aktiv. Bei Frequenzen
unter 5 Hz arbeitet der Unterlastzahler nicht.

Die Werte der Unterlastschutzparameter werden in Prozent des Nenndrehmoments des
Motors eingestellt. Das Skalierungsverhaltnis fir den internen Drehmomentwert ermitteln
Sie anhand der Daten auf dem Typenschild des Motors, des Motornennstroms und des
Nennstroms IH des Frequenzumrichters. Wenn Sie einen anderen Strom als den
Motornennstrom verwenden, nimmt die Genauigkeit der Drehmomentberechnung ab.

HINWEIS!

Wenn Sie lange Motorkabel (max. 100 m) in Kombination mit kleinen Umrichtern (<
1,5 kW] verwenden, ist der vom Umrichter gemessene Motorstrom maéglicherweise
viel hoher als der tatsachliche Motorstrom. Dies liegt an den kapazitiven Stromen
im Motorkabel.

P3.9.4.1 FEHLER: UNTERLAST (ID 713)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,Unterlast”-
Fehler auszuwahlen.

Wenn die Unterlastschutzfunktion feststellt, dass keine ausreichende Last am Motor anliegt,
tritt ein Unterlastfehler auf.
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P3.9.4.2 UNTERLASTSCHUTZ: FELDSCHWACHUNG FLACHENLAST (ID 714]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das minimale Drehmoment einzustellen, das der
Motor braucht, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters hoher als die Frequenz des
Feldschwachpunkts ist.

Der Wert dieses Parameters kann zwischen 10,0 und 150,0 % x TnMotor liegen. Dieser Wert
ist der Grenzwert fur das minimale Drehmoment, wenn die Ausgangsfrequenz Gber dem
Feldschwachpunkt liegt.

Wenn Parameter P3.1.1.4 (Motornennstrom) geandert wird, wird dieser Parameter
automatisch auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt. Siehe 10.10.4 Unterlastschutz.

A+ Drehmoment

ID714 f--=-mmmmmmmmmeeee e ,

ID715 '
Unterlastbereich

f
| H .
5 Hz Feldschwachpunkt

Abb. 60: Einstellen der Mindestlast

P3.9.4.3 UNTERLASTSCHUTZ: NULLFREQUENZLAST (ID 715)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das minimale Drehmoment einzustellen, das der
Motor bendtigt, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters 0 ist.

Wenn Sie den Wert von Parameter P3.1.1.4 andern, wird dieser Wert automatisch auf den
Standardwert zuriickgesetzt.

P3.9.4.4 UNTERLASTSCHUTZ: ZEITGRENZE (ID 716)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hochstdauer fir einen Unterlastzustand
einzustellen.

Dies ist die fur den aktiven Unterlastzustand zulassige Hochstdauer, bevor ein
Unterlastfehler auftritt.

Die Zeitgrenze kann zwischen 2,0 und 600,0 s eingestellt werden.

Die Unterlastzeit wird von einem internen Zahler gezahlt. Wenn der Wert des Zahlers diesen
Grenzwert Uberschreitet, wird der Frequenzumrichter durch die Schutzfunktion
abgeschaltet. Die Abschaltung des Frequenzumrichters erfolgt gemaf} der Einstellung des
Parameters P3.9.4.1 Fehler: Unterlast. Wenn der Frequenzumrichter stoppt, wird der
Unterlastzahler auf 0 zuriickgestellt.
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Abb. 61: Unterlastzeitzdhler-Funktion

A. Unterlastzeitzahler D. Zeit

B. Auslosebereich E. Unterlast

C. Auslésung/Warnung ID713 F. Keine Unterlast

10.10.5 ERZW.STOPP

P3.9.5.1 ERZW. STOPP-MODUS (ID 1276)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, wie der Umrichter angehalten wird,
wenn der Befehl Erzw.Stopp vom Dl oder Feldbus gegeben wird.

P3.9.5.2 ERZW. STOPP-AKTIVIERUNG (ID 1213)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Funktion Erzw.Stopp aktiviert.

Die Erzw.Stopp-Funktion stoppt den Umrichter, unabhangig vom Steuerplatz oder dem
Status der Steuersignale.

P3.9.5.3 ERZW. STOPP-BREMSZEIT (ID 1256)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, die erforderlich ist, bis die
Ausgangsfrequenz von der Hochstfrequenz bis 0 verringert wird, nachdem ein Erzw.Stopp-
Befehl gegeben wurde.

Der Wert dieses Parameters wird nur angewendet, wenn der Parameter Erzw.Stopp auf
.Erzw.Stopp Verzdgerungszeit” gesetzt ist.

P3.9.5.4 REAKTION AUF FEHLER: ERZW. STOPP (ID 744)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,Erzw.Stopp”-
Fehler auszuwahlen.

Wenn der Befehl Erzw.Stopp vom DI oder Feldbus gegeben wird, tritt ein Erzw.Stopp-Fehler
auf.

Die Funktion , Erzwungener Stopp” ist eine Moglichkeit, den Frequenzumrichter in einer
auBergewohnlichen Situation auf auBergewohnliche Weise iber E/A oder Feldbus zu
stoppen. Wenn die Funktion ,,Erzwungener Stopp” aktiv ist, konnen Sie den
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Frequenzumrichter bremsen und anhalten lassen. Alarme oder Fehler lassen sich so
programmieren, dass sie im Fehlerspeicher einen Hinweis hinterlassen, dass ein
erzwungener Stopp angefordert wurde.

é ACHTUNG!

Die Funktion ,.Erzwungener Stopp” ist keine Not-Halt-Funktion! Bei einem Not-
Halt muss die Spannungsversorgung des Motors unterbrochen werden. Die
Funktion ,Erzwungener Stopp” tut dies nicht.

(FB|Steuerwort B12 »———

(E/A| Erzw. Stopp Aktiv.)— Normalbetrieb |

ODER
IN1

IN 2

Start-/
Stoppvorgang
gemal
~Erzw.Stopp
-Modus"
und
~Erzw.Stopp
Bremszeit”

FU gestoppt? X

Ja

v

FU wird in den Modus
»Nicht bereit"
gezwungen;
Alarm/Fehler
wird gemanB

,Erzw.Stopp Fehler"

ausgeldst

Erzw.
Stopp aktiviert

Abb. 62: Flussdiagramm Erzwungener Stopp
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10.10.6 FEHLER: TEMPERATUR EINGANG

P3.9.6.1 TEMPERATUR SIGNAL 1 (ID 739]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Giberwachten Temperatur-Eingangssignale
auszuwahlen.

Es wird der hochste Wert der ausgewahlten Signale genommen und zum Auslosen von
Alarmen und Fehlern verwendet.

HINWEIS!
Nur die ersten 6 Temperatureingange werden unterstitzt (die Karten von
Steckplatz A bis Steckplatz E).

P3.9.6.2 ALARMGRENZE 1 (ID 741)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Alarmgrenzwert einzustellen.
Es werden nur die Eingange verglichen, die mit Parameter P3.9.6.1 ausgewahlt wurden.
P3.9.6.3 FEHLERGRENZE 1 (ID 742)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Fehlergrenzwert einzustellen.
Es werden nur die Eingange verglichen, die mit Parameter P3.9.6.1 ausgewahlt wurden.
P3.9.6.4 FEHLERGRENZE REAKTION 1 (ID 740)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Temperatur” auszuwahlen.

P3.9.6.5 TEMPERATUR SIGNAL 2 (ID 763)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Uberwachten Temperatur-Eingangssignale
auszuwahlen.

Es wird der hochste Wert der ausgewahlten Signale genommen und zum Ausldsen von
Alarmen und Fehlern verwendet.

HINWEIS!
Nur die ersten 6 Temperatureingange werden unterstitzt (die Karten von
Steckplatz A bis Steckplatz E).

P3.9.6.6 ALARMGRENZE 2 [ID 764)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Alarmgrenzwert einzustellen.

Es werden nur die Eingange verglichen, die mit Parameter P3.9.6.5 ausgewahlt wurden.

P3.9.6.7 FEHLERGRENZE 2 (ID 765)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperatur-Fehlergrenzwert einzustellen.
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Es werden nur die Eingange verglichen, die mit Parameter P3.9.6.5 ausgewahlt wurden.

P3.9.6.8 FEHLERGRENZE REAKTION 2 [ID 766)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf den Fehler
.Temperatur” auszuwahlen.

HINWEIS!
Die Einstellungen fir den Temperatureingang stehen nur zur Verfligung, wenn eine
B8- oder BH-Zusatzkarte installiert ist.

10.10.7 AI NIEDRIGSCHUTZ

P3.9.8.1 Al NIEDRIGSCHUTZ (ID 767)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, wann die Uberwachung eines niedrigen
Al-Werts aktiviert wird.

Beispielsweise kann die ., Al niedrig”-Uberwachung nur aktiviert werden, wenn sich der
Umrichter im Betriebsstatus befindet.

Mit ., Al NiedrigSchutz” werden die Analogeingangssignale auf Ausfalle Giberwacht. Diese
Funktion schitzt nur diejenigen Analogeingange, die als Frequenz- und
Drehmomentsollwerte dienen oder vom internen/externen PID-Regler verwendet werden.

Sie konnen wahlen, ob die Schutzfunktion nur aktiviert ist, wenn sich der Frequenzumrichter
im Betriebsstatus befindet, oder auch, wenn er sich im Stoppstatus befindet.

Auswahlnum- Auswahlname Beschreibung
mer
1 Schutz deaktiviert
2 Schutz im Betriebsstatus akti- |Die Schutzfunktion ist nur aktiviert, wenn der Frequenzum-
viert richter im Betriebsstatus ist.
3 Schutz im Betriebsstatus und | Der Schutz ist sowohl im Betriebs- als auch im Stoppstatus
im Stoppstatus aktiviert aktiviert.

P3.9.8.2 FEHLER: ANALOGEINGANG NIEDRIG (ID 700)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen , Al niedrig”-
Fehler auszuwahlen.

Wenn das Analogeingangssignal fiir die Dauer von mindestens 500 ms schwacher wird als
50 % des Mindestsignals, tritt ein , Al niedrig”-Fehler auf.

Wenn , Al NiedrigSchutz” mit Parameter P3.9.8.1 aktiviert ist, reagiert dieser Parameter auf
den Fehlercode 50 (Fehler-ID 1050).

Mit , Al NiedrigSchutz” wird der Signalpegel der Analogeingéange 1-6 iberwacht. Wenn das
Analogeingangssignal fir die Dauer von 500 ms schwacher wird als 50 % des
Mindestsignals, wird ein Fehler oder Alarm , Al niedrig” angezeigt.
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HINWEIS!
Der Wert Alarm + vorherige Frequenz kann nur verwendet werden, wenn
Analogeingang 1 oder Analogeingang 2 als Frequenzsollwert verwendet wird.

Auswahlnum- Auswahlname Beschreibung
mer

0 Keine Aktion Al NiedrigSchutz” wird nicht verwendet

1 Alarm

2 Alarm, Festfrequenz Der Frequenz.sollwert wird wie in P3.9.1.13 Festfrequenz
nach Alarm eingestellt.

3 Alarm, vorherige Frequenz Die letzte giiltige Frequenz wird als Frequenzsollwert beibe-
halten.

4 Fehler Der Umrichter stoppt wie in P3.2.5 Stopp-Modus festgelegt.

5 Fehler, Leerauslauf Der Umrichter stoppt durch Leerauslauf.

10.10.8 BENUTZERDEF. FEHLER 1

P3.9.9.1 BENUTZERDEF. FEHLER 1 (ID 15523)

Mit diesem Parameter wird das Digitaleingangssignal eingestellt, mit dem Benutzerdef.
Fehler 1 (Fehler-1D 1114) aktiviert wird.

P3.9.9.2 REAKTION AUF BENUTZERDEF. FEHLER 1 (ID 15525)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen
benutzerdefinierten Fehler 1 (Fehler-ID 1114) auszuwahlen.

10.10.9 BENUTZERDEF. FEHLER 2

P3.9.10.1 BENUTZERDEF. FEHLER 2 [ID 15524]

Mit diesem Parameter wird das Digitaleingangssignal eingestellt, mit dem Benutzerdef.
Fehler 2 (Fehler-1D 1115) aktiviert wird.

P3.9.10.2 REAKTION AUF BENUTZERDEF. FEHLER 2 (ID 15526)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen
benutzerdefinierten Fehler 2 (Fehler-1D 1115) auszuwahlen.

10.11  AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG

P3.10.1 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG (ID 731)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung zu aktivieren.
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Um die Fehler auszuwahlen, die automatisch quittiert werden sollen, geben Sie fir die
Parameter P3.10.6 bis P3.10.13 den Wert 0 oder 7 ein.

HINWEIS!
Die automatische Fehlerquittierung ist nur fir bestimmte Fehlertypen verfugbar.

P3.10.2 NEUSTARTFUNKTION (ID 719]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Startmodus fur die automatische
Fehlerquittierungsfunktion auszuwahlen.

P3.10.3 WARTEZEIT (ID 717)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Wartezeit vor dem ersten Reset festzulegen.

P3.10.4 VERSUCHSZEIT (ID 718]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Versuchszeit fir die automatische
Fehlerquittierung festzulegen.

Wahrend der Versuchszeit versucht die AFQ-Funktion die auftretenden Fehler zu quittieren.
Die Zeitzahlung beginnt ab der ersten automatischen Quittierung. Der nachste Fehler startet
die Versuchszeitzahlung erneut.

P3.10.5 AFQ ANZ. VERSUCHE (ID 759

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Gesamtzahl der Versuche fir die automatische
Fehlerquittierung einzustellen.

Wenn die Anzahl der Fehler, die wahrend der Versuchszeit auftreten, den Wert dieses
Parameters Uberschreitet, wird ein permanenter Fehler angezeigt. Wenn nicht,
verschwindet die Fehleranzeige nach Ablauf der Versuchszeit.

Der Fehlertyp hat keinen Einfluss auf die maximale Anzahl der Versuche.
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Wartezeit Wartezeit Wartezeit
— ID717 ID717 ID717
Fehlerausloser ) ] ’7‘ ] ’(‘
Alarm
Quittierung 1 Quittierung 2
Automatische _‘ _‘

Fehlerquittierung

AF -
Zeitraungl AFQ Zeitraum ID718

[
Fehler aktiv L

AFQ Anz.Versuche: (ID759 = 2)
Abb. 63: automatische Fehlerquittierung (AFQ)

P3.10.6 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: UNTERSPANNUNG (ID 720)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
Unterspannungsfehler zu aktivieren.

P3.10.7 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: UBERSPANNUNG (ID 721]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
Uberspannungsfehler zu aktivieren.

P3.10.8 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: UBERSTROM (ID 722)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
Uberstromfehler zu aktivieren.

P3.10.9 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: Al NIEDRIG (ID 723)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem durch
ein niedriges Al-Signal verursachten Fehler zu aktivieren.

P3.10.10 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: KUHLKORPER-UBERTEMPERATUR (ID 724]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem durch
Gerate-Ubertemperatur verursachten Fehler zu aktivieren.
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P3.10.11 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: MOTORUBERTEMPERATUR (ID 725)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem durch
Motoriibertemperatur verursachten Fehler zu aktivieren.

P3.10.12 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: EXTERNER FEHLER (ID 726)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
externen Fehler zu aktivieren.

P3.10.13 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: FEHLER: UNTERLAST (ID 738]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
Unterlastfehler zu aktivieren.

P3.10.14 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: PID-UBERWACHUNGSFEHLER (ID 776)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem PID-
Uberwachungsfehler zu aktivieren.

P3.10.15 AUTOMATISCHE FEHLERQUITTIERUNG: EXT. PID-UBERWACHUNGSFEHLER (ID 777]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die automatische Fehlerquittierung nach einem
externen PID-Uberwachungsfehler zu aktivieren.

10.12 ANWENDUNGSEINSTELLUNGEN

P3.11.1 KENNWORT (ID 1806)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Administratorpasswort festzulegen.

P3.11.2 °C/°F-AUSWAHL (ID 1197)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Einheit fir Temperaturmesswerte einzustellen.
Alle temperaturbezogenen Parameter und Betriebsdaten werden in der gewahlten Einheit
angezeigt.

P3.11.3 KW/HP-AUSWAHL (ID 1198)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Einheit fiir die Leistungsangabe einzustellen.
Alle leistungsbezogenen Parameter und Betriebsdaten werden in der gewahlten Einheit
angezeigt.

3.11.4 MULTIMONITOR-ANSICHT [(ID 1196]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Aufteilung des Steuertafel-Displays in
verschiedene Abschnitte in der Ansicht ,,Multimonitor™ einzustellen.

3.11.5 KONFIGURATION DER FUNCT-TASTE (ID 1195)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Werte der FUNCT-Taste einzustellen.
Die mit diesem Parameter eingestellten Werte stehen zur Verfiigung, wenn Sie die FUNCT-
Taste auf der Steuertafel betatigen.
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10.13 TIMERFUNKTIONEN

Die Timerfunktionen ermoglichen die Funktionssteuerung durch die interne Echtzeituhr. Alle
Funktionen, die von einem Digitaleingang gesteuert werden konnen, lassen sich Uber die
Zeitkanale 1 bis 3 auch mit der Echtzeituhr steuern. Eine externe SPS ist fir die Steuerung
eines Digitaleingangs nicht erforderlich. Sie konnen die ,.geschlossen”- und ,offen”-
Intervalle des Eingangs intern programmieren.

Um die besten Ergebnisse mit den Timerfunktionen zu erzielen, installieren Sie eine Batterie
und nehmen Sie die Einstellungen fur die Echtzeituhr sorgfaltig im Anlaufassistenten vor.
Die Batterie ist nicht im Lieferumfang enthalten.

HINWEIS!

Wir raten davon ab, die Timerfunktionen ohne Hilfsbatterie zu verwenden. Ohne
Batterie fur die Echtzeituhr werden die Uhrzeit- und Datumseinstellungen des
Frequenzumrichters bei jedem Abschalten zurlickgesetzt.

ZEITKANALE

Sie konnen den Ausgang der Intervall- und/oder Timerfunktionen den Zeitkanalen 1 bis 3
zuweisen. Sie konnen die Zeitkanale zur Steuerung von Ein/Aus-Funktionen wie etwa
Relaisausgdngen oder Digitaleingangen verwenden. Die Ein/Aus-Logik fiir die Zeitkanale
wird durch die Zuweisung von Intervallen und/oder Timern konfiguriert. Ein Zeitkanal kann
durch mehrere verschiedene Intervalle oder Timer gesteuert werden.

<P| Kanal zuweisen D

Intervall 1 Zeitkanal 1

Intervall 2 I

Intervall 3 |
Intervall 4 )
Intervall 5 )

Zeitkanal 2

Y YR YR YR

( Timer 1 |

( Timer2 | :
- Zeitkanal 3 |
( Timer3
I
Abb. 64: Die Intervalle und Timer kénnen den Zeitkanalen flexibel zugewiesen werden. Jedes

Intervall und jeder Timer verfligt iiber seinen eigenen Parameter fiir die Zuweisung zu einem
Zeitkanal.

INTERVALLE

Jedes Intervall erhélt Gber die Parameter eine ,ON-Zeit” und eine ,0FF-Zeit". Dies ist die
tagliche Zeit, in der das Intervall wahrend der mit den Parametern ,Starttag” und ,.Endtag”
eingestellten Tage aktiv ist. Beispielsweise bedeutet die nachstehende
Parametereinstellung, dass das Intervall werktags (Montag bis Freitag) von 7.00 bis 9.00 Uhr
aktiv ist. Der Zeitkanal ist wie ein Digitaleingang, jedoch virtuell.
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ON Zeit: 07:00:00
OFF-Zeit: 09:00:00
Starttag: Montag
Endtag: Freitag

TIMER

Timer konnen verwendet werden, um einen Zeitkanal wahrend einer bestimmten Zeitspanne
uber einen Befehl von einem Digitaleingang oder einem Zeitkanal aktiv zu schalten.

®

A

®

®— ;
J | @ —®

Abb. 65: Die Aktivierungssignale kommen von einem Digitaleingang oder einem ,virtuellen
Digitaleingang”“ wie beispielsweise einem Zeitkanal. Der Timer zéhlt ab der fallenden Flanke
zurtck.

A. Restzeit D. Zeit
B. Aktivierung E. OUT
C. Zeitdauer

Mit den unten stehenden Parametern wird der Timer auf ,aktiv” eingestellt, wenn
Digitaleingang 1 an Steckplatz A geschlossen ist. Sie halten auflerdem den Timer fir 30 s
nach dem Offnen aktiv.

» Zeitdauer:30s
* Timer: Digln SlotA.1

Eine Dauer von 0 Sekunden kann verwendet werden, um einen Zeitkanal zu Ubersteuern, der
von einem Digitaleingang aktiviert wird. Es gibt keine Ausschaltverzégerung nach der
abfallenden Flanke.

Beispiel:
Problem:

Ein Frequenzumrichter wird in einer Klimaanlage eines Lagers eingesetzt. Er muss an
Wochentagen von 7 bis 17 Uhr und an den Wochenenden von 9 bis 13 Uhr laufen. AuBerdem
muss der Frequenzumrichter auflerhalb dieser Zeiten arbeiten, wenn sich Personal in dem
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Gebaude aufhalt. Der Frequenzumrichter muss noch 30 Minuten weiterlaufen, nachdem das
Personal das Gebaude verlassen hat.

Losung:

Sie missen zwei Intervalle einrichten, eines fir Wochentage und eines fir Wochenenden.
Auflerdem wird ein Timer fur das Einschalten au3erhalb der gewahlten Zeiten bendtigt.
Siehe untenstehende Konfiguration.

Intervall 1

P3.12.1.1: ON Zeit: 07:00:00

P3.12.1.2: OFF-Zeit: 17:00:00

P3.12.1.3: Tage: Montag, Dienstag, Mittwoch, Donnerstag, Freitag
P3.12.1.4: Kanal zuweisen: Zeitkanal 1

stor|(J| READY /o

E’ Interval 1
ID:1466 M3.12.1.3

ON Time

° 07:00:00

OFF Time

£ 17:00:00

< Days

O 0

Abb. 66: Einrichtung eines Intervalls mit Timerfunktionen

STOP|C| READY | 110
M Days

[« ¥

D ID: M3.12.1.3
8f| Edit

@ Add to favourites

Abb. 67: Wechseln in den Bearbeitungsmodus

STOP | C] READY | 110

§.i. Days

iD: M3.12.1.3.1

[ ] Monday

Tuesday

[ ] Wednesday

Thursday

|| Friday

Abb. 68: Kontrollkdstchen-Auswahl der Wochentage
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Intervall 2

P3.12.2.1: ON Zeit: 09:00:00

P3.12.2.2: OFF-Zeit: 13:00:00
P3.12.2.3: Tage: Samstag, Sonntag
P3.12.2.4: Kanal zuweisen: Zeitkanal 1

Timer 1

P3.12.6.1: Zeitdauer: 1800 s (30 min)

P3.12.6.2: Timer 1: Digln SlotA.1 (der Parameter befindet sich im Meni ,,Digitaleingédnge”)
P3.12.6.3: Kanal zuweisen: Zeitkanal 1

P3.5.1.1: Steuersignal 1 A: Zeitkanal 1 fiir den E/A-Betriebsbefehl

Intervall 1
Tage = Montag bis Freitag
ON = 07:00:00 hrs OFF = 17:00:00 hrs CP Steuersignal @

Intervall 2 |
Tage = Samstag und Sonntag !

ON = 09:00:00 hrs OFF = 13:00:00 hrs Zeitkanal 1~ p---ro- Sl Sl

Digitaleingang 1
an Steckplatz A Timer 1
Zeitdauer = 1800s

Abb. 69: Zeitkanal T wird anstelle eines Digitaleingangs als Steuersignal fiir den Startbefehl
verwendet.

P3.12.1.1 ON-ZEIT (ID 1464)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Tageszeit einzustellen, wann der Ausgang der
Intervallfunktion aktiviert wird.

P3.12.1.2 OFF-ZEIT [ID 1465]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Tageszeit einzustellen, wann der Ausgang der
Intervallfunktion deaktiviert wird.

P3.12.1.3 TAGE (ID 1466)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Wochentage auszuwahlen, an denen die
Intervallfunktion aktiviert ist.

P3.12.1.4 KANAL ZUWEISEN [(ID 1468]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Zeitkanal auszuwahlen, wo der Ausgang der
Intervallfunktion zugewiesen wird.

Sie kdnnen die Zeitkanale zur Steuerung von Ein/Aus-Funktionen verwenden, wie etwa
Relaisausgange oder andere Funktionen, die tber ein DI-Signal gesteuert werden kdnnen.
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P3.12.6.1 ZEITDAUER [ID 1489]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeitdauer einzustellen, wie lange der Timer lauft,
wenn das Aktivierungssignal entfernt wird (0Off-Verzégerung).

P3.12.6.2 TIMER 1 (ID 447)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Timer startet.

Die Ausgabe des Timers wird aktiviert, wenn dieses Signal aktiviert wird. Der Timer beginnt
zu zéhlen, wenn dieses Signal deaktiviert wird (absteigende Flanke). Der Ausgang wird
deaktiviert, wenn die im Parameter fur die Zeitdauer eingestellte Zeit abgelaufen ist.
Anstiegsflanke startet Timer 1, der in der Parametergruppe 3.12 programmiert wird.

P3.12.6.3 KANAL ZUWEISEN [(ID 1490]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Zeitkanal auszuwahlen, wo der Ausgang der
Timerfunktion zugewiesen wird.

Sie konnen die Zeitkanéale zur Steuerung von Ein/Aus-Funktionen verwenden, wie etwa
Relaisausgange oder andere Funktionen, die Uber ein DI-Signal gesteuert werden kénnen.

10.14 PID-REGLER

10.14.1 GRUNDEINSTELLUNGEN

P3.13.1.1 PID-VERSTARKUNG (ID 118)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des PID-Reglers anzupassen.
Wenn dieser Parameter auf 100 % eingestellt ist, bewirkt eine Fehlerwertabweichung von
10 % eine Anderung des Reglerausgangs um 10 %.

P3.13.1.2 PID I-ZEIT (ID 119)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Integrationszeit des PID-Reglers anzupassen.
Wenn dieser Parameter auf 1,00 s eingestellt ist, bewirkt eine Fehlerwertabweichung von
10 % eine Anderung des Reglerausgangs um 10,00 %/s.

P3.13.1.3 PID D-ZEIT (ID 132]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Derivationszeit des PID-Reglers anzupassen.
Wenn dieser Parame_’ger auf 1,00 s eingestellt ist, bewirkt eine Fehlerwertabweichung
wahrend 1,00 s eine Anderung des Reglerausgangs um 10,00 %.

P3.13.1.4 WAHL DER EINHEIT (ID 1036)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Einheit fir die Riickmeldungs- und
Einstellwertsignale des PID-Reglers auszuwahlen.
Wahlen Sie eine Einheit fiir den Istwert aus.
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P3.13.1.5 ANZEIGEEINHEIT MIN. (ID 1033)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des PID-Rickmeldungssignals
einzustellen.

Beispielsweise entspricht ein analoges Signal von 4 - 20 mA dem Druck von 0 - 10 bar.
Wert in Anzeigeeinheiten bei 0 % Rickmeldung oder Einstellwert. Diese Skalierung erfolgt
nur zu Uberwachungszwecken. Intern verwendet der PID-Regler fiir Riickmeldungen und
Einstellwerte noch immer Prozentsatze.

P3.13.1.6 ANZEIGEEINHEIT MAX. (ID 1034)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des PID-Rickmeldungssignals
einzustellen.

Beispielsweise entspricht ein analoges Signal von 4 - 20 mA dem Druck von 0 - 10 bar.
Wert in Anzeigeeinheiten bei 0 % Rickmeldung oder Einstellwert. Diese Skalierung erfolgt
nur zu Uberwachungszwecken. Intern verwendet der PID-Regler fiir Riickmeldungen und
Einstellwerte noch immer Prozentsatze.

P3.13.1.7 DEZIMALSTELLEN ANZEIGEEINHEIT (ID 1035]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der Dezimalstellen fir die
Prozesseinheitwerte einzustellen.

Beispielsweise entspricht ein analoges Signal von 4 - 20 mA dem Druck von 0 - 10 bar.
Wert in Anzeigeeinheiten bei 0 % Riickmeldung oder Einstellwert. Diese Skalierung erfolgt
nur zu Uberwachungszwecken. Intern verwendet der PID-Regler fiir Riickmeldungen und
Einstellwerte noch immer Prozentsatze.

P3.13.1.8 INVERTIERTE REGELABWEICHUNG [ID 340)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Fehlerwert des PID-Reglers zu invertieren.

P3.13.1.9 TOTBEREICH [(ID 1056)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Totbandbereich um den PID-Einstellwert herum
einzustellen.

Der Wert dieses Parameters wird in der ausgewahlten Anzeigeeinheit angegeben. Die
Ausgabe des PID-Reglers ist gesperrt, wenn der Rickmeldewert eine vordefinierte Zeit im
Totbereich liegt.

P3.13.1.10 VERZOGERUNG TOTBEREICH (ID 1057]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeit einzustellen, wie lange der
Rickmeldungswert im Totbandbereich bleiben muss, bevor der Ausgang des PID-Reglers
gesperrt wird.

Der Ausgang des PID-Reglers wird gesperrt, wenn der Istwert fir eine in ,Verzogerung
Totbereich™ vordefinierte Zeit im Totbereich um den Sollwert liegt. Mit dieser Funktion
werden nicht erforderliche Bewegungen und der Verschleifl von Aktoren (z. B. Ventilen)
vermieden.
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Abb. 70: Totbereichsfunktion

A. Totbereich (ID1056) D. Istwert
B. Verzégerung Totbereich (ID1057) E. Ausgang gesperrt
C. Reference

10.14.2 EINSTELLWERTE

P3.13.2.1 EINSTELLWERT 1 STEUERTAFEL [(ID 167)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Einstellwert des PID-Reglers einzustellen, wenn
die Einstellwert-Quelle gleich ,Steuertafel SP™ ist.
Der Wert dieses Parameters wird in der ausgewahlten Anzeigeeinheit angegeben.

P3.13.2.2 EINSTELLWERT 2 STEUERTAFEL (ID 168)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Einstellwert des PID-Reglers einzustellen, wenn
die Einstellwert-Quelle gleich ,Steuertafel SP” ist.
Der Wert dieses Parameters wird in der ausgewahlten Anzeigeeinheit angegeben.

P3.13.2.3 RAMPENZEIT EINSTELLWERT (ID 1068)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anstiegs- und Abstiegsrampenzeiten fir die
Anderungen des Einstellwerts einzustellen.

Rampenzeit, die erforderlich ist, bis der Sollwert vom Minimalwert zum Maximalwert
wechselt. Wenn der Wert dieses Parameters auf 0 gesetzt ist, werden keine Rampen
verwendet.
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P3.13.2.4 PID EINSTELLWERT BOOST-AKTIVIERUNG [ID 1046)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Verstarkung fiir den PID-Einstellwert aktiviert.

P3.13.2.5 PID-GRENZWERTAUSWAHL (ID 1047]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal einzustellen, das den zu
verwendenden PID-Einstellwert auswahlt.

P3.13.2.6 EINSTELLWERTQUELLE 1 AUSWAHL (ID 332

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des PID-Einstellwertsignals auszuwahlen.
Als und ProcessDataln werden in Prozent verwendet (0,00 - 100,00 %) und dem Hdchst- und
Mindestwert des Einstellwerts entsprechend skaliert.

HINWEIS!
Die ProcessDataln-Signale verwenden 2 Dezimalstellen.

Wenn Temperatureingange ausgewahlt sind, missen Sie die Werte der Parameter P3.13.1.5
Anzeigeeinheit Min und P3.13.1.6 Anzeigeeinheit Max so einstellen, dass sie der Skala der
Temperaturmesskarte entsprechen. Anzeigeeinheit min = -50 °C und Anzeigeeinheit max =
200 °C.

P3.13.2.7 EINSTELLWERT 1 MINIMUM (ID 1069)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Einstellwertsignals einzustellen.

P3.13.2.8 EINSTELLWERT 1 MAXIMUM (ID 1070)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Einstellwertsignals einzustellen.

P3.13.2.9 EINSTELLWERT 1 BOOST (ID 1071)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Multiplikator fiir die
Einstellwertverstarkungsfunktion einzustellen.

Ist der Befehl fiir den Einstellwert-Boost erteilt, wird der Einstellwert mit dem in diesem
Parameter festgelegten Faktor multipliziert.

10.14.3 RUCKMELDUNG

P3.13.3.1 RUCKMELDUNGSFUNKTION (ID 333)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob der Riickmeldungswert einem
einzelnen Signal entnommen oder aus zwei Signalen kombiniert wird.

Sie konnen die mathematische Funktion auswahlen, die verwendet wird, wenn Sie zwei
Rickmeldungssignale kombinieren.

P3.13.3.2 RUCKMELDUNGSFUNKTION VERSTARKUNG (ID 1058]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Riickmeldungssignals
anzupassen.
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Dieser Parameter wird beispielsweise mit dem Wert 2 in der Riickmeldungsfunktion
verwendet.

P3.13.3.3 RUCKMELDUNG 1 QUELLENAUSWAHL (ID 334]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des PID-Riickmeldungssignals
auszuwahlen.

Als und ProcessDataln werden in Prozent verwendet (0,00 - 100,00 %) und dem Hochst- und
Mindestwert des Rickmeldungswerts entsprechend skaliert.

HINWEIS!
Die ProcessDataln-Signale verwenden 2 Dezimalstellen.

Wenn Temperatureingange ausgewahlt sind, missen Sie die Werte der Parameter P3.13.1.5
Anzeigeeinheit Min und P3.13.1.6 Anzeigeeinheit Max so einstellen, dass sie der Skala der
Temperaturmesskarte entsprechen. Anzeigeeinheit min = -50 °C und Anzeigeeinheit max =
200 °C.

P3.13.3.4 RUCKMELDUNG 1, MIN. (ID 336)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Riickmeldungssignals
einzustellen.

P3.13.3.5 RUCKMELDUNG 1, MAX. (ID 337)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Riickmeldungssignals
einzustellen.

10.14.4 VORAUSSCHAUENDE REGELUNG

P3.13.4.1 VORAUSSCHAUENDE REGELUNG (ID 1059)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwahlen, ob der Wert fiir die vorausschauende
Regelung einem einzelnen Signal entnommen oder aus zwei Signalen kombiniert wird.
Sie konnen die mathematische Funktion auswahlen, die verwendet wird, wenn die beiden
Signale fur die vorausschauende Regelung kombiniert werden.

Fir die Funktion "Vorausschauende Regelung” sind normalerweise prazise Prozessmodelle
erforderlich. Unter bestimmten Bedingungen sind eine Verstarkung und ein Offset-Typ der
vorausschauenden Regelung ausreichend. Fir die vorausschauende Regelung werden keine
Rickmeldungsmessungen des tatsachlich gesteuerten Prozesswerts verwendet. Bei der
vorausschauenden Regelung werden andere Messungen verwendet, die einen Einfluss auf
den zu steuernden Prozesswert haben.

BEISPIEL 1:

Sie konnen den Wasserstand in einem Tank mithilfe der Durchflussregelung steuern. Der
gewtlinschte Wasserstand wird als Einstellwert definiert und der tatsachliche Wasserstand
als Rickmeldung. Das Steuersignal liberwacht den Zufluss.

Der Abfluss ist gewissermalien eine messbare Storung. Je nach Messwert der Storung
kénnte diese durch eine vorausschauende Regelung (Verstarkung und Offset) ausgeglichen
werden, die dem PID-Ausgang hinzugefligt wird. Auf diese Weise reagiert der PID-Regler
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deutlich schneller auf Anderungen am Abfluss als bei der bloBen Messung des
Wasserstands.
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Abb. 71: Vorausschauende Regelung am Beispiel eines Wassertanks

A. Sollpegel C. Abflusssteuerung
B. Pegelsteuerung

P3.13.4.2 VORAUSSCHAUENDE REGELUNG, VERSTARKUNG (ID 1060)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verstarkung des Signals fiir die vorausschauende
Regelung anzupassen.

P3.13.4.3 VORAUSSCHAUENDE REGELUNG 1, QUELLENAUSWAHL [ID 1061)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des PID-Signals fir die vorausschauende
Regelung auszuwahlen.

P3.13.4.4 VORAUSSCHAUENDE REGELUNG 1 MINIMUM (ID 1062)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Signals fir die vorausschauende
Regelung einzustellen.

P3.13.4.5 VORAUSSCHAUENDE REGELUNG 1 MAXIMUM (ID 1063

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Signals fir die vorausschauende
Regelung einzustellen.

10.14.5 SLEEP-FUNKTION

P3.13.5.1 SP1 SLEEP-FREQUENZ (ID 1016)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert einzustellen, unter dem die
Ausgangsfrequenz des Umrichters fir eine voreingestellte Zeit bleiben muss, bevor der
Umrichter in den Sleep-Status wechselt.
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Der Wert dieses Parameters wird verwendet, wenn das Einstellwertsignal des PID-Reglers
aus Einstellwert-Quelle 1 stammt.

Kriterien fiir den Wechsel in den Sleep-Modus

» Die Ausgangsfrequenz bleibt langer als die definierte Sleep-Verzogerungszeit unter der
Sleep-Frequenz.
» Das PID-Rickmeldungssignal bleibt oberhalb des definierten Wakeup-Pegels.

Kriterien fiir das Verlassen des Sleep-Modus

» Das PID-Rickmeldungssignal fallt unter den definierten Wakeup-Pegel.

HINWEIS!
Ein falsch eingestellter Wakeup-Pegel verhindert, dass der Umrichter in den
Sleep-Modus wechselt.

P3.13.5.2 SP1 SLEEP-VERZGGERUNG (ID 1017)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Mindestdauer einzustellen, wie lange die
Ausgangsfrequenz des Umrichters unter dem eingestellten Grenzwert bleiben muss, bevor
der Umrichter in den Sleep-Status wechselt.

Der Wert dieses Parameters wird verwendet, wenn das Einstellwertsignal des PID-Reglers
aus Einstellwert-Quelle 1 stammt.

P3.13.5.3 SP1 WAKEUP-PEGEL (ID 1018)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Pegel einzustellen, bei dem der Umrichter aus
dem Sleep-Status erwacht.

Wenn der Wert des PID-Rickmeldungswerts unter den Pegel fallt, der in diesem Parameter
festgelegt wurde, kehrt der Umrichter aus dem Sleep-Status zuriick. Die Arbeitsweise
dieses Parameters wird mit dem Parameter fir den Wakeup-Modus ausgewahlt.

P3.13.5.4 SP1 WAKEUP-MODUS (ID 1019)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Betrieb fiir den Wakeup-Pegel-Parameter
auszuwahlen.

Der Frequenzumrichter erwacht aus dem Sleep-Modus, wenn der Wert der PID-
Rickmeldung den Wakeup-Pegel unterschreitet.

Dieser Parameter bestimmt, ob der Wakeup-Pegel als statischer absoluter Pegel oder als
relativer Pegel verwendet wird, der dem PID-Einstellwert folgt.

Option 0 = Absoluter Pegel (der Wakeup-Pegel ist ein statischer Pegel, der nicht dem PID-
Einstellwert folgt)

Option 1 = Relativer Einstellwert (der Wakeup-Pegel ist ein Offset unterhalb des
tatsachlichen Einstellwerts. Der Wakeup-Pegel folgt dem tatsachlichen Einstellwert.)

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETERBESCHREIBUNGEN VACON - 317

Einstellwert PID-Einstellwert
v/ —

Wakeup-Pegel

Abb. 72: Wakeup-Modus: Absoluter Pegel

Einstellwert PID-Einsteliwert

A

Wakeup-Pegel

Abb. 73: Wakeup-Modus: Relativer Einstellwert

P3.13.5.5 SP2 SLEEP-FREQUENZ (ID 1075]

Siehe die Beschreibung des Parameters P3.13.5.1.

P3.13.5.6 SP2 SLEEP-VERZO0G. (ID 1076)

Siehe die Beschreibung des Parameters P3.13.5.2.

P3.13.5.7 SP2 WAKEUP-PEGEL (ID 1077)

Siehe die Beschreibung des Parameters P3.13.5.3.

P3.13.5.8 SP2 WAKEUP-MODUS (ID 1020)

Siehe die Beschreibung des Parameters P3.13.5.4.

10.14.6 RUCKMELDUNG UBERWACHUNG

Mit dem Parameter ,Riickmeldung Uberwachung” wird sichergestellt, dass der PID-
Rickmeldungswert (der Prozesswert oder der Istwert) innerhalb der vordefinierten Grenzen
bleibt. Mithilfe dieser Funktion kdnnen Sie z. B. einen Rohrbruch erkennen und
Wasserschaden verhindern.

Diese Parameter definieren den Bereich, innerhalb dessen der Wert des PID-
Rickmeldungssignals unter normalen Umstanden bleiben soll. Wenn das PID-
Rickmeldungssignal nicht innerhalb dieses Bereichs bleibt und dieser Zustand langer
andauert als die Verzégerung, wird ein Fehler ,Riickmeldungsiiberwachung” (Fehlercode
101) angezeigt.

P3.13.6.1 FREIGABE: RUCKMELDUNGSUBERWACHUNG (ID 735)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Riickmeldungsiiberwachungsfunktion zu
aktivieren.
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Verwenden Sie die Rickmeldungsiiberwachung, um sicherzustellen, dass der PID-
Rickmeldungswert innerhalb der eingestellten Grenzen bleibt.
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Abb. 74: Funktion ,Riickmeldungsiiberwachung”

A. Obere Grenze (ID736) E. Verzégerung (ID737)
B. Untere Grenze (ID758) F. Regelmodus
C. lIstwert G. Warnung oder Fehler

D. Reference

P3.13.6.2 OBERE GRENZE (ID 736)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Obergrenze fir das PID-Rickmeldungssignal
einzustellen.

Wenn der Wert des PID-Rickmeldungssignals langer als die festgelegte Zeit oberhalb dieser
Grenze bleibt, tritt ein Rickmeldungsiiberwachungsfehler auf.

P3.13.6.3 UNTERE GRENZE (ID 758)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Untergrenze fiir das PID-Riickmeldungssignal
einzustellen.

Wenn der Wert des PID-Rickmeldungssignals langer als die festgelegte Zeit unterhalb
dieser Grenze bleibt, tritt ein Rickmeldungstiberwachungsfehler auf.

Legen Sie Ober- und Untergrenzen um den Sollwert fest. Wenn der Istwert diese Grenzen
unter- oder lberschreitet, beginnt ein Zahler mit der Vorwartszahlung. Wenn der Istwert im
zulassigen Bereich liegt, zahlt derselbe Zahler stattdessen riickwarts. Wenn der Zahler
einen Wert erreicht, der tdber dem Wert von P3.13.6.4 Verzogerung liegt, wird ein Alarm oder
ein Fehler angezeigt. Die Auswahl einer Reaktion erfolgt tiber Parameter P3.13.6.5 (Reaktion
auf Fehler: PID1-Uberwachung).
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P3.13.6.4 VERZOGERUNG (ID 737)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hochstdauer einzustellen, wie lange das PID-
Riickmeldungssignal auBerhalb der Uberwachungsgrenzen bleiben muss, bevor der
Rickmeldungsiiberwachungsfehler auftritt.

Wenn der Zielwert nicht innerhalb dieser Zeit erreicht wird, wird ein Fehler oder ein Alarm
gemeldet.

P3.13.6.5 REAKTION AUF PID-UBERWACHUNGSFEHLER [ID 749)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,PID-
Uberwachung“-Fehler auszuwihlen.

Wenn der PID-Riickmeldungswert nicht ldnger als die Uberwachungsverzdogerung innerhalb
der Uberwachungsgrenzen liegt, tritt ein PID-Uberwachungsfehler auf.

10.14.7 DRUCKVERLUSTAUSGLEICH

Bei der Druckbeaufschlagung eines langen Rohrs mit vielen Ausgangen sollte der Sensor in
der Mitte des Rohrs (Position 2 in der Abbildung) platziert werden. Sie kénnen den Sensor
auch direkt hinter der Pumpe anordnen. Damit wird der richtige Druck direkt am Ausgang
der Pumpe sichergestellt, stromabwarts im Rohr wird der Druck je nach Durchfluss jedoch
abfallen.
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Abb. 75: Position des Drucksensors
A. Druck D. Rohrlange
B. Ohne Fluss E. Position 1
C. Mit Fluss F. Position 2

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 320 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

P3.13.7.1 FREIGABE EINSTELLWERT 1 (ID 1189)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Ausgleich von Druckverlusten im Pumpensystem
zu aktivieren.

In einem druckgesteuerten System kompensiert diese Funktion den Druckverlust, der am
Ende des Rohrs aufgrund des Flussigkeitsdurchflusses auftritt.

P3.13.7.2 EINSTELLWERT 1 MAX. KOMPENSATION (ID 1190)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Kompensation fiir den PID-Einstellwert
einzustellen, die angewendet wird, wenn die Ausgangsfrequenz des Umrichters die
maximale Frequenz annimmt.

Der Kompensationswert wird zum aktuellen Sollwert addiert, als Funktion der
Ausgangsfrequenz.

Einstellwertkompensation = Max. Kompensation * (FreqAus-MinFreq)/(MaxFreq-MinFreq])

Der Sensor wird in Position 1 platziert. Der Druck im Rohr bleibt konstant, solange kein
Durchfluss stattfindet. Bei Durchfluss fallt der Druck rohrabwarts jedoch ab. Dies kann
durch VergroB3ern des Einstellwerts mit zunehmendem Durchfluss ausgeglichen werden. In
diesem Fall wird der Fluss anhand der Ausgangsfrequenz geschatzt, und der Einstellwert
wird linear mit dem Durchfluss gesteigert.
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Einstelwert

A

Einstelwert + Max. Kompensation

Einstelwert
Min. Frequenz + Fluss Max. Frequenz + Fluss
Druck
A
e Mit
F
Ohne Fluss luss und Kompensation
//
//

Rohrlange

Position 1 Position 2

Abb. 76: Aktivieren von Einstellwert 1 fiir den Druckverlustausgleich

10.14.8 SANFTER ANLAUF

Die Funktion , Sanfter Anlauf” wird dazu verwendet, den Prozess bei niedriger Drehzahl auf
eine bestimmte Stufe zu bringen, bevor der PID-Regler mit der Regelung beginnt. Wenn der
Prozess die vorgegebene Stufe nicht innerhalb des vorgegebenen Zeitraums erreicht, wird
ein Fehler angezeigt.

Diese Funktion kann z. B. zum langsamen Beflillen eines leeren Rohrs verwendet werden,
um Druckstofle zu verhindern, die das Rohr zerstoren konnten.

Es wird empfohlen die Funktion ,Sanfter Anlauf” immer zu verwenden, wenn die Multi-
Pump-Funktion verwendet wird.
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P3.13.8.1 FREIGABE: SANFTER ANLAUF (ID 1094)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Funktion , Sanfter Anlauf” zu aktivieren.
Diese Funktion kann z. B. zum langsamen Beflillen eines leeren Rohrs verwendet werden,
um Flissigkeitsstofle zu verhindern, die das Rohr zerstéren konnten.

P3.13.8.2 SANFTER ANLAUF, FREQUENZ (ID 1055)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Festfrequenzsollwert des Umrichters
einzustellen, wenn die Funktion ,Sanfter Anlauf” verwendet wird.

Der Frequenzumrichter beschleunigt vor Beginn der Steuerung auf diese Frequenz.
AnschlieBend wechselt der Umrichter in den normalen PID-Reglermodus.

P3.13.8.3 SANFTER ANLAUF, PEGEL (ID 1095]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Pegel einzustellen, unter dem die , Sanfter
Anlauf”-Steuerung verwendet wird, wenn der Umrichter gestartet wird.

Der Frequenzumrichter wird mit der PID-Startfrequenz ausgefiihrt, bis die Riickmeldung
den eingestellten Wert erreicht. Anschlielend tdbernimmt der PID-Regler die Regelung des
Umrichters.

Dieser Parameter wird angewendet, wenn die Sanftanlauffunktion auf ,Freigegeben (Stufe]”
eingestellt ist.

P3.13.8.4. SANFTER ANLAUF, TIMEOUT (ID 1096)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Timeout-Zeit fir die Funktion ,Sanfter Anlauf”
einzustellen.

Wenn die Sanftanlauffunktion auf , Freigegeben (Pegel])” gesetzt ist, gibt dieser Parameter
das Timeout fiir den Pegel des sanften Anlaufs an, nach dessen Ablauf der Fehler fir den
sanften Anlauf auftritt. Wenn die Sanftanlauffunktion auf ,Freigegeben (Timeout)” gesetzt
ist, arbeitet der Umrichter mit der Sanftanlauffrequenz, bis die von diesem Parameter
eingestellte Zeit abgelaufen ist.

Der Umrichter startet mit der Frequenz fir den sanften Anlauf, bis der Rickmeldewert den
Pegel fir den sanften Anlauf erreicht. Wenn der Rickmeldungswert den Pegel fiir den
sanften Anlauf nicht innerhalb des vorgegebenen Zeitraums erreicht, wird ein Alarm oder ein
Fehler angezeigt. Die Auswahl einer Reaktion erfolgt tiber Parameter P3.13.8.5 (PID
Sanftanlauf Timeout-Reaktion).

HINWEIS!
Wenn der Wert ,,0" eingestellt ist, wird kein Fehler angezeigt.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANF0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




PARAMETERBESCHREIBUNGEN VACON - 323

® ©

Abb. 77: Die Funktion , Sanfter Anlauf”

A. Reference E. Sanfter Anlauf, Frequenz
B. Istwert F. Modus fur den sanften Anlauf
C. Sanfter Anlauf, Pegel G. Regelmodus

D. Frequenz

P3.13.8.5. TIMEOUT-REAKTION PID SANFTANLAUF [ID 748)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Umrichters auf einen ,,PID
Sanftanlauf”-Fehler auszuwahlen.

Wenn der PID-Rickmeldewert den festgelegten Pegel nicht innerhalb der Zeitgrenze
erreicht, tritt ein Sanftanlauf-Fehler auf.

10.14.9 EINGANGSDRUCKUBERWACHUNG

Die Funktion ,Eingangsdruckiiberwachung” wird verwendet, um sicherzustellen, dass sich

genug Wasser am Pumpeneinlass befindet. Wenn ausreichend Wasser vorhanden ist, saugt
die Pumpe keine Luft an und es entsteht keine Saugkavitation. Fir diese Funktion muss ein
Drucksensor am Pumpeneinlass installiert sein.

Wenn der Pumpen-Eingangsdruck unter die definierte Alarmgrenze sinkt, wird ein Alarm
angezeigt. Der Einstellwert des PID-Reglers nimmt ab und bewirkt eine Verringerung des
Pumpen-Ausgangsdrucks. Wenn der Druck die Fehlergrenze unterschreitet, wird die Pumpe
angehalten und ein Fehler angezeigt.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 324 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

ol

)
e‘ye <

Abb. 78: Position des Drucksensors

A. Netz C. Auslass
B. Einlass

Eingangsdruck

A

Eingangsdruckmonitor

Uberwachung:
. Warnstufe
Uberwachung:

Fehlerstufe

|
|
_______________________ g g g g

PID-Einstellwert Uberwachung Uberwachung
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(Digitalausgangssignal)
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Abb. 79: Funktion , Eingangsdruckiiberwachung”

P3.13.9.1 FREIGABE: UBERWACHUNG (ID 1685)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Eingangsdruckiberwachungsfunktion zu

aktivieren.

Stellen Sie mit Hilfe dieser Funktion sicher, dass sich genug Fliissigkeit am Pumpeneinlass

befindet.
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P3.13.9.2 UBERWACHUNGSSIGNAL (ID 1686)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des Eingangsdrucksignals auszuwahlen.

P3.13.9.3 UBERWACHUNGSGROSSE, WAHL DER EINHEIT (ID 1687]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Einheit fir das Eingangsdrucksignal auszuwahlen.
Das Uberwachungssignal (P3.13.9.2) kann im Verhéltnis zu den Anzeigeeinheiten auf der
Steuertafel skaliert werden.

P3.13.9.4 DEZIMALSTELLEN UBERWACHUNGSGROSSE (ID 1688)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der Dezimalstellen fir die
Eingangsdrucksignaleinheit einzustellen.

Das Uberwachungssignal (P3.13.9.2) kann im Verhaltnis zu den Anzeigeeinheiten auf der
Steuertafel skaliert werden.

P3.13.9.5 UBERWACHUNGSEINHEIT MIN. (ID 1689]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Eingangsdrucksignals
einzustellen.

Geben Sie den Wert in der ausgewahlten Anzeigeeinheit ein. Beispielsweise entspricht ein
analoges Signal von 4 - 20 mA dem Druck von 0 - 10 bar.

P3.13.9.6 UBERWACHUNGSEINHEIT MAX. (ID 1690)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Eingangsdrucksignals
einzustellen.

Geben Sie den Wert in der ausgewahlten Anzeigeeinheit ein. Beispielsweise entspricht ein
analoges Signal von 4 - 20 mA dem Druck von 0 - 10 bar.

P3.13.9.7 UBERWACHUNG: WARNSTUFE (ID 1691]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir den Eingangsdruckalarm
einzustellen.

Wenn der gemessene Eingangsdruck unter diese Grenze sinkt, tritt ein Eingangsdruckalarm
auf.

P3.13.9.8 UBERWACHUNG: FEHLERSTUFE (ID 1692)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Grenzwert fir den Eingangsdruckfehler
einzustellen.

Wenn der gemessene Eingangsdruck langer als die eingestellte Zeit unterhalb dieser Grenze
bleibt, tritt ein Eingangsdruckfehler auf.

P3.13.9.9 UBERWACHUNG FEHLER VERZ(0G. (ID 1693)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hochstdauer einzustellen, wie lange der
Eingangsdruck unterhalb der Fehlergrenze bleiben muss, bevor ein Eingangsdruckfehler
auftritt.
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P3.13.9.10 PID-EINSTELLWERT REDUKTION (ID 1694)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Rate der Reduzierung des PID-Einstellwerts
einzustellen, wenn der gemessene Eingangsdruck unterhalb der Alarmgrenze liegt.

10.14.10 FROSTSCHUTZ

Die Frostschutzfunktion dient dazu, die Pumpe vor Frostschaden zu bewahren. Wenn sich die
Pumpe im Sleep-Modus befindet und die gemessene Pumpentemperatur unter den
definierten Wert fallt, wird die Pumpe mit einer konstanten Frequenz betrieben, die in
P3.13.10.6 (Frostschutzfrequenz) eingestellt wird. Fiir diese Funktion muss ein
Temperaturwandler oder ein Temperatursensor an der Pumpenabdeckung oder an der
Rohrleitung in der Nahe der Pumpe installiert werden.

P3.13.10.1 FROSTSCHUTZ (ID 1704)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frostschutzfunktion zu aktivieren.

Wenn die gemessene Temperatur der Pumpe unter den eingestellten Pegel sinkt und sich
der Umrichter im Sleep-Modus befindet, startet der Frostschutz die Pumpe mit einer
konstanten Frequenz.

P3.13.10.2 TEMPERATUR SIGNAL (ID 1705)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quelle des Temperatursignals auszuwahlen, das
fir die Frostschutzfunktion verwendet wird.

P3.13.10.3 TEMPERATURSIGNAL MIN. [ID 1706)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Mindestwert des Temperatursignals einzustellen.
Beispielsweise entspricht ein Temperatursignalbereich von 4 - 20 mA der Temperatur von
-50 - 200 Grad Celsius.

P3.13.10.4 TEMPERATURSIGNAL MAX. [ID 1707)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Hochstwert des Temperatursignals einzustellen.
Beispielsweise entspricht ein Temperatursignalbereich von 4 - 20 mA der Temperatur von
-50 - 200 Grad Celsius.

P3.13.10.5 FROSTSCHUTZ TEMPERATUR (ID 1708]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Temperaturgrenze einzustellen, bei der der
Umrichter startet.

Wenn die gemessene Temperatur der Pumpe unter diese Grenze sinkt und sich der
Umrichter im Sleep-Modus befindet, startet die Frostschutzfunktion den Umrichter.

P3.13.10.6 FROSTSCHUTZ FREQUENZ (ID 1710)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenzsollwert des Umrichters einzustellen,
der verwendet wird, wenn die Frostschutzunktion aktiviert wird.
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10.15 EXTERNER PID-REGLER

P3.14.1.1 FREIGABE EXTERNER PID (ID 1630)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den PID-Regler zu aktivieren.

HINWEIS!
Dieser Regler ist nur fir die externe Nutzung vorgesehen. Er kann fir einen
Analogausgang verwendet werden.

P3.14.1.2 STARTSIGNAL (ID 1049)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Signal fir das Starten und Stoppen von PID-
Regler 2 fiir die externe Verwendung zu verwenden.

HINWEIS!
Dieser Parameter hat keine Auswirkung, wenn der PID2-Regler im Mendi fur die
PID2-Basismonitorwerte nicht aktiviert ist.

P3.14.1.3 AUSGANG IM STOPP (ID 1100)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Ausgangswert des PID-Reglers in Prozent des
maximalen Ausgangswerts wahrend des Stoppens Uber einen Digitalausgang einzustellen.
Wenn dieser Parameter auf 100 % eingestellt ist, bewirkt eine Anderung des Fehlerwerts
von 10 % eine Anderung des Reglerausgangs um 10 %.

10.16 MULTI-PUMP-FUNKTION

Die Multi-Pump-Funktion ermaoglicht die gleichzeitige Regelung von maximal sechs Motoren,
Pumpen oder Luftern tiber den PID-Regler.

Der Frequenzumrichter wird an einen Motor angeschlossen, der als regelnder Motor dient.
Dieser regelnde Motor verbindet und trennt die Gbrigen Motoren tber Relais mit bzw. vom
Netz. So wird der richtige Einstellwert beibehalten. Die Autowechselfunktion regelt die
Reihenfolge, in der die Motoren gestartet werden, um einen gleichmafligen Verschleif3 zu
gewahrleisten. Der regelnde Motor kann entweder in die Autowechsel- und Interlock-Logik
einbezogen oder so eingerichtet werden, dass er immer als Motor 1 betrieben wird. Motoren
konnen mithilfe der Interlock-Funktion z. B. zur Wartung zeitweilig au3er Betrieb gesetzt
werden.
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Abb. 80: Multi-Pump-Funktion

A. Regelbereich F. AUS

B. Einstellwert G. Der Frequenzumrichter lauft mit
C. Rickmeldung maximaler bzw. fast maximaler
D. Verzogerung Frequenz.

E. EIN

Ein oder mehrere Motoren werden zugeschaltet bzw. abgeschaltet, wenn der PID-Regler den
Rickmeldungswert nicht innerhalb des festgelegten Regelbereichs um den Einstellwert
halten kann.

Motoren werden unter folgenden Bedingungen zugeschaltet und/oder hinzugefiigt:

» Der Rickmeldungswert liegt auBBerhalb des Regelbereichs.

« Derregelnde Motor lauft nahezu bei Hochstfrequenz (-2 Hz).

» Die genannten Bedingungen bestehen Uber den Zeitraum der Regelbereichsverzogerung
hinaus.

» Essind Motoren verfigbar.

Motoren werden unter folgenden Bedingungen abgeschaltet und/oder entfernt:

» Der Rickmeldungswert liegt auBBerhalb des Regelbereichs.

» Derregelnde Motor lauft nahezu bei Mindestfrequenz (+2 Hz).

» Die genannten Bedingungen bestehen Uber den Zeitraum der Regelbereichsverzogerung
hinaus.

* Aufler dem regelnden Motor sind noch weitere Motoren in Betrieb.
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P3.15.1 ANZAHL DER MOTOREN (ID 1001)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Gesamtzahl der Motoren/Pumpen einzustellen, die
im Multi-Pump-System verwendet werden.

P3.15.2 INTERLOCK-FUNKTION (ID 1032)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Interlocks zu aktivieren oder zu deaktivieren.

Die Interlocks informieren das Multi-Pump-System, dass ein Motor nicht verfligbar ist. Dies
kann der Fall sein, wenn der Motor fir Wartungszwecke aus dem System entfernt oder bei
manueller Steuerung uberbrickt wurde.

Aktivieren Sie Parameter P3.15.2, wenn Sie Interlocks verwenden mochten. Wahlen Sie Uber
Digitaleingdnge den erforderlichen Status fir die einzelnen Motoren aus (Parameter
P3.5.1.34 bis P3.5.1.39). Wenn der Eingang geschlossen (CLOSED] ist, steht der Motor fiir das
Multi-Pump-System zur Verfigung. Andernfalls wird er nicht Gber die Multi-Pump-Logik
verbunden.

Abb. 81: Interlock-Logik 1
A. Startreihenfolge der Motoren

Die Reihenfolge der Motorenist 1, 2, 3, 4, 5.
Wenn das Interlock von Motor 3 entfernt wird — d. h., der Wert des Parameters P3.5.1.36 auf
OPEN gesetzt wird -, andert sich die Reihenfolge folgendermafien: 1, 2, 4, 5.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFO0SS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 330 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

D428 =FALSE

Abb. 82: Interlock-Logik 2
A. Startreihenfolge der Motoren

Wenn Motor 3 wieder hinzugefligt wird - d. h., der Wert des Parameters P3.5.1.36 auf

CLOSED gesetzt wird -, setzt das System Motor 3 an die letzte Stelle in der Reihenfolge: 1, 2,
4,5, 3. Das System wird nicht angehalten, sondern bleibt in Betrieb.

ID428 = TRUE

2= 0> “
= = -3
M1 M4

Abb. 83: Die Interlock-Logik 3

A. Neue Startreihenfolge der Motoren

Sobald das System angehalten wird oder das nachste Mal in den Sleep-Modus schaltet, gilt
wieder die urspringliche Reihenfolge: 1, 2, 3, 4, 5.

P3.15.3 FU EINBEZIEHEN [ID 1028)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den geregelten Motor/die geregelte Pumpe in das
Autowechsel- und Interlock-System einzubeziehen.

Wenn der geregelte Motor/die geregelte Pumpe nicht enthalten ist, ist der regelnde Motor
immer Motor 1. Verdrahtungsplane fur beide Falle finden Sie im Handbuch.
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Auswahl-
nummer

Auswahlname Beschreibung

Der Frequenzumrichter ist stets mit Motor 1 verbunden. Die
0 Disabled Interlocks haben keinen Einfluss auf Motor 1. Motor 1 wird
nicht in die Autowechsel-Logik einbezogen.

Der Frequenzumrichter kann mit jedem Motor des Systems
verbunden werden. Die Interlocks haben einen Einfluss auf
alle Motoren. Alle Motoren sind in die Autowechsel-Logik
eingebunden.

1 Freigegeben

VERDRAHTUNG
Die Anschliisse sind je nach gewahltem Parameterwert 0 oder 7 unterschiedlich.
AUSWAHL 0, GESPERRT

Der Frequenzumrichter wird direkt mit Motor 1 verbunden. Die anderen Motoren sind
Hilfsmotoren. Sie werden Uber relaisgesteuerte Schiitze an den Netzstrom angeschlossen.
Autowechsel- und Interlock-Logik haben keinen Einfluss auf Motor 1.
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Netz

Motor 1 Motor 2 Motor 3
gesteuert Uber Relais gesteuert Uber Relais gesteuert Uber Relais
| | !

NICHT VERWENDET k2| ] k3| |

Abb. 84: Auswahl 0

AUSWAHL 7, FREIGEGEBEN

Wenn der regelnde Motor in die Autowechsel- oder Interlock-Logik einbezogen werden soll,
stellen Sie die Anschliisse wie in der nachstehenden Abbildung her. Jeder Motor wird von
einem Relais gesteuert. Die Logik der Schitze sorgt dafir, dass der zuerst verbundene

Motor immer mit dem Frequenzumrichter verbunden ist, alle weiteren hingegen mit dem
Netz.
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Netz

Motor 1
gesteuert Uber Relais

Motor 2

Motor 3

gesteuert Uber Relais gesteuert Giber Relais

K3 K2 \K3 K3 K1 \ K3 K1 K2 \ K1
K2 K1 K2
K1.1 K1 K2.1 K2 K3.1 K3
K1 K1. K2 K2. K3 K3.

Abb. 85: Auswahl 1

P3.15.4 AUTOWECHSEL (ID 1027)

Verwenden Sie diesen Parameter, um, um die Startreihenfolge und Prioritat der Motoren im
Wechselbetrieb zu aktivieren oder zu deaktivieren.
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Auswahl- Auswahlname Beschreibung
nummer

Im Normalbetrieb ist die Reihenfolge der Motoren immer 1,
2, 3, 4,5. Wenn Sie Interlocks hinzufligen oder entfernen,

0 Disabled kann sich die Reihenfolge wahrend des Betriebs andern.
Nach dem Anhalten des Frequenzumrichters wird die Rei-
henfolge immer zuriickgesetzt.

Das System andert die Reihenfolge in regelmafBigen Abstan-
den, um bei allen Motoren einen gleichméafigen Verschleif3
zu gewahrleisten. Diese Autowechselintervalle kénnen ver-
andert werden.

1 Freigegeben

Zur Bearbeitung der Intervalle verwenden Sie P3.15.5 Autowechselintervall. Die Einstellung
der maximalen Anzahl laufender Motoren erfolgt iber den Parameter Autowechsel:
Motorgrenze (P3.15.7). AuBerdem konnen Sie die Hochstfrequenz des regelnden Motors
einstellen mit Autowechsel: Frequenzgrenze P3.15.6).

Der Autowechsel erfolgt, wenn sich der Prozess innerhalb der mit den Parametern P3.15.6
und P3.15.7 eingestellten Grenzen befindet. Wenn sich der Prozess nicht innerhalb dieser
Grenzen befindet, wartet das System ab, bis der Prozess sich wieder innerhalb der Grenzen
befindet, und flihrt den Autowechsel anschlieflend aus. So werden plotzliche Druckabfalle
wahrend des Autowechsel vermieden, wenn an einer Pumpstation eine hohe Pumpleistung
erforderlich ist.

BEISPIEL

Nach einem Autowechsel tritt der erste Motor an die letzte Stelle. Die anderen Motoren
ricken eine Position auf.

Die Startreihenfolge der Motoren: 1, 2, 3, 4, 5
--> Autowechsel -->
Die Startreihenfolge der Motoren: 2, 3, 4, 5, 1
--> Autowechsel -->

Die Startreihenfolge der Motoren: 3, 4,5, 1, 2

P3.15.5 AUTOWECHSELINTERVALL (ID 1029)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Autowechsel-Intervalle anzupassen.

Dieser Parameter definiert, wie oft die Startreihenfolge der Motoren/Pumpen gewechselt
wird. Der Autowechsel wird ausgefiihrt, wenn die Anzahl der laufenden Motoren unterhalb
der Grenze fir den Autowechsel der Motoren liegt und die Frequenz unterhalb der Grenze
fir den Autowechsel der Frequenz liegt.

Nach Ablauf des Intervalls fir den Autowechsel erfolgt der Autowechsel, wenn die Leistung
den mit P3.15.6 und P3.15.7 festgelegten Pegel unterschreitet.

P3.15.6 AUTOWECHSEL: FREQUENZ GRENZE (ID 1031)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Autowechsel-Frequenzgrenze einzustellen.

Ein Autowechsel wird ausgefihrt, wenn das Autowechsel-Intervall abgelaufen ist, die Anzahl
der laufenden Motoren unterhalb der Grenze fiir den Autowechsel der Motoren liegt und der
regelnde Umrichter unterhalb der Grenze fiir den Autowechsel der Frequenz lauft.
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P3.15.7 AUTOWECHSEL: MOTORGRENZE (ID 1030)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die in der Multi-Pump-Funktion verwendete Anzahl an
Pumpen festzulegen.

Ein Autowechsel wird ausgefiihrt, wenn das Autowechsel-Intervall abgelaufen ist, die Anzahl
der laufenden Motoren unterhalb der Grenze fir den Autowechsel der Motoren liegt und der
regelnde Umrichter unterhalb der Grenze fur den Autowechsel der Frequenz lauft.

P3.15.8 REGELBEREICH (ID 1097)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bandbreitenbereich um den PID-Einstellwert fur
das Starten und Stoppen der Hilfsmotoren einzustellen.

Solange der PID-Rickmeldungswert innerhalb des Bandbreitenbereichs liegt, starten oder
stoppen die Hilfsmotoren nicht. Der Wert dieses Parameters wird als Prozentsatz des
Sollwerts angegeben.

Bei einem Einstellwert von 5 bar und einem Regelbereich von 10 %: Solange der
Rickmeldungswert zwischen 4,5 und 5,5 bar liegt, wird der Motor nicht getrennt oder
entfernt.

P3.15.9 REGELBEREICHVERZOGERUNG (ID 1098)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeitdauer vor dem Starten oder Stoppen von
Hilfsmotoren einzustellen.

Wenn die PID-Rickmeldung aufB3erhalb des Bandbreitenbereichs liegt, muss die mit diesem
Parameter festgelegte Zeit ablaufen, bevor Sie Pumpen hinzufiligen oder entfernen konnen.

P3.15.10 MOTOR 1 INTERLOCK (ID 426)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das als
Interlock-Signal fur das Multi-Pump-System verwendet wird.

10.16.1 UBERDRUCKUBERWACHUNG

P3.15.16.1 FREIGABE: UBERDRUCKUBERWACHUNG (ID 1698)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ub“erdruck[jberwachung zu aktivieren.
Wenn die PID-Rickmeldung die festgelegte Uberdruckgrenze Gberschreitet, werden sofort
alle Hilfsmotoren gestoppt. Nur der regelnde Motor lauft weiter.

Sie konnen die Funktion ,Uberdruckiiberwachung” in einem Multi-Pump-System verwenden.
Wenn beispielsweise das Hauptventil des Pumpensystems schnell geschlossen wird, erhoht
sich der Druck in den Rohrleitungen sehr schnell. Unter Umstanden steigt der Druck sogar
schneller, als der PID-Regler reagieren kann. Die Uberdruckiiberwachung dient dazu, ein
Platzen der Rohrleitungen zu verhindern, indem der Betrieb der Hilfsmotoren im Multi-
Pump-System schnell gestoppt wird.

Die Uberdruckiiberwachung iiberwacht das Riickmeldungssignal des PID-Reglers, d. h. den
Druck. Wenn das Signal den Uberdruckpegel iiberschreitet, werden sofort alle Hilfspumpen
gestoppt. Nur der regelnde Motor lauft weiter. Wenn der Druck wieder abnimmt, arbeitet das
System normal weiter und schaltet die Hilfsmotoren einen nach dem anderen wieder zu.
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Abb. 86: Die Funktion ,,Uberdruckiiberwachung”

A. Druck D. PID-Rickmeldung (ID21)
B. Uberwachung: Warnstufe (ID1699) E. EIN
C. PID1 Einstellwert (ID167) F. AUS

P3.15.16.2 UBERWACHUNG: WARNSTUFE (ID 1699)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Uberdruckgrenzwert fiir die
Uberdruckiiberwachung einzustellen.

Wenn die PID-Riickmeldung die festgelegte Uberdruckgrenze iiberschreitet, werden sofort
alle Hilfsmotoren gestoppt. Nur der regelnde Motor lauft weiter.

10.17 WARTUNGSZAHLER

Ein Wartungszahler weist darauf hin, dass eine Wartung erforderlich ist. Es muss
beispielsweise ein Riemen erneuert oder das Ol in einem Getriebe gewechselt werden. Es
gibt zwei Zahlmodi fir die Wartungszahler: Stunden oder Umdrehungen*1000. Der Wert der
Zahler nimmt nur zu, wenn der Frequenzumrichter in Betrieb ist.

C WARNUNG!

Fuhren Sie Wartungsarbeiten nur dann durch, wenn Sie dazu befugt sind. Nur ein
qualifizierter Elektriker darf Wartungsarbeiten durchfiihren. Es besteht
Verletzungsgefahr.

HINWEIS!
Im Umdrehungsmodus verwenden Sie Zahler die geschatzte Motordrehzahl. Der
Frequenzumrichter misst die Drehzahl im Sekundentakt.

Wenn der Wert eines Zahlers dessen Grenze Uberschreitet, wird ein Alarm oder ein Fehler
angezeigt. Die Alarm- oder Fehlersignale konnen mit einem Digitalausgang oder mit einem
Relaisausgang verbunden werden.

Nach Ausfiuhrung der Wartungsarbeit kann der Zahler tber einen Digitaleingang oder den
Parameter P3.16.4 (Riicksetzen Zahler 1) zuriickgesetzt werden.
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P3.16.1 ZAHLER 1 MODUS (ID 1104)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Wartungszahler zu aktivieren.
Ein Wartungszahler weist darauf hin, dass die Wartung durchgefiihrt werden muss, wenn
der Zahlerwert Uber die festgelegte Grenze steigt.

P3.16.2 ALARMGRENZWERT ZAHLER 1 (ID 1105)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Alarmgrenze fur den Wartungszahler einzustellen.
Wenn der Wert des Zahlers Uber diese Grenze steigt, wird ein Wartungsalarm ausgegeben.

P3.16.3 FEHLERGRENZWERT ZAHLER 1 (ID 1106)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Fehlergrenze fiir den Wartungszahler einzustellen.
Wenn der Wert des Zahlers Uber diese Grenze steigt, wird ein Wartungsfehler ausgegeben.

P3.16.4 RUCKSETZEN ZAHLER 1 (ID 1107)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Wartungszahler zuriickzusetzen.

P3.16.5 DI FUR RUCKSETZEN ZAHLER 1 (ID 490)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das den
Wert des Wartungszahlers zuricksetzt.

10.18 BRAND-MODUS

Wenn Brand-Modus aktiviert ist, quittiert der Frequenzumrichter alle auftretenden Fehler
und lauft so lange wie moglich mit derselben Drehzahl weiter. Der Frequenzumrichter
ignoriert alle Befehle der Steuertafel, der Feldbusse und des PC-Tools. Er gehorcht nur den
Signalen Brand-Modus-Aktivierung, Brand-Modus riickwarts, Startfreigabe, Start Interlock 1
und Start Interlock 2 von E/A.

Die Brand-Modus-Funktion verfligt iber zwei Betriebsmodi, Test und Freigegeben. Geben
Sie zur Auswahl eines Modus ein Kennwort unter Parameter P3.17.1 (Brand-Modus-
Kennwort] ein. Im Test-Modus werden die Fehler nicht automatisch quittiert und der
Frequenzumrichter stoppt, wenn ein Fehler auftritt.

Der Brand-Modus kann auch mit dem Brand-Modus-Assistenten konfiguriert werden, der im
Meni ‘'Schnelleinstellungen mit Parameter B1.1.4 aktiviert werden kann.

Wenn Sie die Brand-Modus-Funktion aktivieren, wird im Display ein Alarm angezeigt.

é ACHTUNG!
Wenn Sie die Brand-Modus-Funktion aktivieren, erlischt die Garantie! Der Test-
Modus kann dazu verwendet werden, die Brand-Modus-Funktion zu Uberprifen,
ohne dass die Garantie erlischt.

P3.17.1 KENNWORT FUR DEN BRAND-MODUS (ID 1599)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Brand-Modus-Funktion zu aktivieren.
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HINWEIS!
Alle anderen Brand-Modus-Parameter werden gesperrt, wenn der Brand-Modus
aktiviert ist und in diesem Parameter das korrekte Kennwort eingestellt wurde.

Auswahl-

Auswahlname Beschreibung
nummer
. “ Der Frequenzumrichter quittiert alle Fehler und lauft so
1002 Modus .Freigegeben lange wie maglich mit derselben Drehzahl weiter.
1234 Test-Modus Fehlgr werden nicht automatlsch qU|tt|er.t und der Frequen-
zumrichter stoppt, wenn ein Fehler auftritt.

P3.17.2 BRAND-MODUS FREQUENZQUELLE (ID 1617)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzsollwertquelle auszuwahlen, die bei
aktivem Brand-Modus verwendet wird.

Mit diesem Parameter kann z. B. der Al1 oder der PID-Regler als Sollwertquelle gewahlt
werden, die bei aktivem Brand-Modus verwendet wird.

P3.17.3 BRAND-MODUS-FREQUENZ (ID 1598]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenz einzustellen, die im aktiven Brand-
Modus verwendet wird.

Der Frequenzumrichter verwendet diese Frequenz, wenn der Parameter P3.17.2 Brand-
Modus Frequenzquelle den Wert Brand-Modus-Frequenz aufweist.

P3.17.4 BRAND-MODUS EIN, GFFNER (ID 1596)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Brand-Modus-Funktion aktiviert.

Bei Aktivierung dieses Digitaleingangssignal wird im Display ein Alarm angezeigt, und die
Garantie erlischt. Dieses Digitaleingangssignal ist ein Signal vom Typ NC (normally closed).

Der Brand-Modus lasst sich mit dem Kennwort fur die Aktivierung des Test-Modus
ausprobieren. In diesem Fall erlischt die Garantie nicht.

HINWEIS!

Alle Brand-Modus-Parameter werden gesperrt, wenn der Brand-Modus aktiviert

ist und das korrekte Kennwort im Brand-Modus-Kennwortparameter angegeben

wurde. Zum Andern der Brand-Modus-Parameter dandern Sie zuerst den Wert von
P3.17.1 Brand-Modus-Kennwort auf 0.
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Abb. 87: Brand-Modus-Funktion

P3.17.5 BRAND-MODUS EIN, SCHLIESSER [ID 1619)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Brand-Modus-Funktion aktiviert.

Dieses Digitaleingangssignal ist ein Signal vom Typ NO (normally open). Siehe die
Beschreibung von P3.17.4 Brand-Modus ein, Offner.

P3.17.6 BRAND-MODUS RUCKWARTS (ID 1618)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das im
Brand-Modus einen Befehl zur Umkehr der Drehrichtung gibt.
Der Parameter hat im Normalbetrieb keinen Einfluss.

Wenn der Motor im Brand-Modus immer VORWARTS oder immer RUCKWARTS laufen soll,
wahlen Sie den entsprechenden Digitaleingang.

Digln Slot0.1 = immer VQRWAR_TS
Digln Slot0.2 = immer RUCKWARTS

V3.17.7 BRAND-MODUS-STATUS (ID 1597]

Dieser Uberwachungswert zeigt den Status der Brand-Modus-Funktion.

V3.17.8 BRAND-MODUS-ZAHLER (ID 1679)

Dieser Uberwachungswert zeigt die Anzahl der Brand-Modus-Aktivierungen.
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HINWEIS!

Dieser Zahler kann nicht riickgestellt werden.

10.19 MOTOR-VORHEIZFUNKTION

P3.18.1 MOTOR-VORHEIZFUNKTION (ID 1225)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Motor-Vorheizfunktion zu aktivieren oder zu
deaktivieren.

Die Motor-Vorheizfunktion halt den Frequenzumrichter und den Motor im Stopp-Status
warm. Bei Vorheizung wird der Motor vom System mit Gleichstrom versorgt. Die
Motorvorheizung wirkt beispielsweise Kondensation entgegen.

Auswahlnum-

Auswahlname Beschreibung

0 Nicht verwendet Die Motor-Vorheizfunktion ist deaktiviert.

Die Motor-Vorheizfunktion ist immer aktiviert, wenn sich der

! Immer im Stoppstatus Frequenzumrichter im Stopp-Status befindet.
Die Motor-Vorheizfunktion wird tber ein Digitaleingangssig-
2 Uber Digitaleingang gesteuert nal aktiviert, wenn sich der Frequenzumrichter im Stopp-

Status befindet. Die Auswahl des Digitaleingangs fir die
Aktivierung erfolgt iiber Parameter P3.5.1.18.

Die Motor-Vorheizfunktion wird aktiviert, wenn sich der Fre-
Temperaturgrenze (Kiihlkor- | quenzumrichter im Stopp-Status befindet und die Tempera-

per) tur des Frequenzumrichter-Kihlkorpers unter die in Para-
meter P3.18.2 definierte Temperaturgrenze sinkt.

Die Motor-Vorheizfunktion wird aktiviert, wenn sich der Fre-
quenzumrichter im Stopp-Status befindet und die gemes-
sene Motortemperatur unter die in Parameter P3.18.2 defi-
nierte Temperaturgrenze sinkt. Das Messsignal der Motor-
Temperaturgrenze (gemessene [temperatur kann mit Parameter P3.18.5 gewahlt werden.
Motortemperatur)

HINWEIS!

Dieser Betriebsmodus ist nur verfiigbar, wenn eine Zusatz-
karte fir die Temperaturmessung (OPT-BH] installiert ist.

P3.18.2 TEMPERATURGRENZE VORHEIZUNG (ID 1226)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Temperaturgrenzwert der
Motorvorheizungsfunktion einzustellen.

Motorvorheizung schaltet ein, wenn die Kiihlkorpertemperatur oder die gemessene
Motortemperatur unter diesen Wert sinkt, vorausgesetzt, dass P3.18.1 auf Wahlmadglichkeit
3 oder 4 eingestellt ist.
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P3.18.3 MOTORVORHEIZSTROM (ID 1227]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Gleichstrom der Motorvorheizungsfunktion
einzustellen.

Gleichstrom fir die Vorheizung von Motor und Frequenzumrichter im Stoppstatus. Aktiviert
wie in P3.18.1

P3.18.4 MOTORVORHEIZUNG EIN (ID 1044)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das digitale Eingangssignal auszuwahlen, das die
Motor-Vorheizfunktion aktiviert.

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P3.18.1 auf 2 gesetzt ist. In diesem Fall kdnnen
auch die Zeitkanale fur diesen Parameter angeschlossen werden.

P3.18.5 MOTORTEMPERATUR VORHEIZUNG (ID 1045)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Temperatursignal auszuwahlen, das verwendet
wird, um die Motortemperatur fir die Motorvorheizungsfunktion zu messen.

HINWEIS!
Dieser Parameter ist nicht verflighbar, wenn keine Zusatzkarte fir die

Temperaturmessung installiert ist.

10.20 UMRICHTER ANPASSEN

P3.19.1 BETRIEBSMODUS (ID 15001)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Betriebsmodus fir die Anpassung des Umrichters
auszuwahlen.

Wenn ,.Programmierung” ausgewahlt ist, wird die Ausfiihrung des Blockprogramms
unterbrochen und die Ausgaben jedes Funktionsblocks sind 0. Wenn ,,Programm ausfiihren”
ausgewahlt ist, wird das Blockprogramm ausgefiihrt und die Blockausgange werden ganz
normal aktualisiert. ,Umrichter anpassen” kann nicht konfiguriert werden, wenn
.Programm ausfiihren” ausgewahlt wurde.

Bitte verwenden Sie das grafische Tool ,,Umrichter anpassen” in VACON® Live.

10.21 MECHANISCHE BREMSE

Sie konnen die mechanische Bremse (iber den Wert von ,, Anwendungsstatuswort 1” in der
Uberwachungsgruppe ..Extras und Erweitert” iberwachen.

Die Funktion ,Steuerung mech. Bremse™ dient zur Steuerung einer externen mechanischen
Bremse Uber ein Digitalausgangssignal. Die mechanische Bremse wird gedffnet/
geschlossen, wenn die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters definierte Offnungs-/
Schlie3grenzen erreicht.

P3.20.1 BREMSSTEUERUNG (ID 1541)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Betriebsmodus fir die mechanische Bremse
einzustellen.
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Der Status der mechanischen Bremse kann iber den Digitaleingang tiberwacht werden,
wenn Modus 2 ausgewahlt ist.

Tabelle 127: Die Auswahl des Betriebsmodus der mechanischen Bremse

Auswahlnum Auswahlname Beschreibung
mer
Die Steuerung fiir mechanische Bremsen wird nicht verwen-
0 Gesperrt det
1 Frei b Die Steuerung fiir mechanische Bremsen wird verwendet,
relgegeben aber der Bremsstatus wird nicht liberwacht.
. . Die Steuerung fiir mechanische Bremsen wird verwendet
Freigegeben mit Bremsstatus- S S .
2 iberwachun und der Bremsstatus wird Uber ein Digitaleingangssignal
9 (P3.20.8) Gberwacht.
Ausgangsfrequenz 5 6
A
Bremse |
Mech. |
Verzdgerun !
> !
Frequenzgrenze| R N A d )
schlieBen ID1539 ! ' i
Frequenzgrenzel------ 3 5 |
6ffnen ID1535 ; : E
2 -
Startbefehl— | ;
Mech. Bremse Verzég. 1 f !
Offnungsbefeh
(Digitalausgang)

Abb. 88: Funktion ,mechanische Bremse”

1. Der Startbefehl wird gegeben. 5. Die Ausgangsfrequenz des

2. Die Verwendung der Frequenzumrichters folgt dem normalen
Startmagnetisierung wird empfohlen, Frequenzsollwert.
um schnell Rotorfluss aufzubauen und 6. Der Stoppbefehl wird gegeben.
die Zeit zu verringern, in der der Motor 7. Die mechanische Bremse wird
das Nenndrehmoment erzeugen kann. geschlossen, wenn die

3. Wenn die Startmagnetisierung Ausgangsfrequenz unter die
abgeschlossen ist, lasst das System den Frequenzgrenze zum Schlief3en sinkt.

Frequenzsollwert bis zur
Frequenzgrenze zum Offnen ansteigen.

4. Die mechanische Bremse wird geoffnet.
Der Frequenzsollwert wird an der
Frequenzgrenze zum Offnen der
mechanischen Bremse gehalten, bis die
Verzogerungszeit abgelaufen ist und das
korrekte Bremsriickmeldungssignal
empfangen wurde.
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Abb. 89: Offnungslogik fiir die mechanische Bremse

P3.20.2 MECHANISCHE BREMSE, VERZOGERUNG (ID 353)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die mechanische Verzogerung einzustellen, die zum
Offnen der Bremse erforderlich ist.

Nach der Erteilung des Bremsoffnungsbefehls wird die Drehzahl auf dem Wert von
Parameter P3.20.3 (Frequenzgrenze Bremse 6ffnen) gehalten, bis die Verzégerungszeit
abgelaufen ist. Diese Verzogerungszeit sollte der Reaktionszeit der mechanischen Bremse
entsprechend eingestellt werden.

Mit der Funktion ,Mechanische Bremse, Verzogerung” werden Strom- und/oder
Drehmomentspitzen verhindert. So wird vermieden, dass der Motor bei voller Drehzahl
gegen die Bremse arbeitet. Wenn Sie P3.20.2 gleichzeitig mit P3.20.8 verwenden, wird der
Drehzahlsollwert erst nach Ablauf der Verzogerungszeit und Anliegen des
Rickmeldungssignals freigegeben.

P3.20.3 FREQUENZGRENZE BREMSE OFFNEN (ID 1535]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzgrenze fiir das Offnen der mechanischen
Bremse einzustellen.

Der Wert von Parameter P3.20.3 ist die Ausgangsfrequenzgrenze des Frequenzumrichters
fiir das Offnen der mechanischen Bremse. Im Steuerungsmodus Open Loop wird die
Verwendung eines Werts empfohlen, der dem Nennschlupf des Motors entspricht.

Die Ausgangsfrequenz des Umrichters wird auf diesem Wert gehalten, bis die
Verzogerungszeit der mechanischen Bremse abgelaufen ist und das korrekte
Bremsrickmeldungssignal empfangen wurde.

P3.20.4 FREQUENZGRENZE BREMSE SCHLIESSEN (ID 1539]

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzgrenze fir das Schlief3en der
mechanischen Bremse einzustellen.

Der Wert von Parameter P3.20.4 ist die Ausgangsfrequenzgrenze des Frequenzumrichters
fur das SchlieBen der mechanischen Bremse. Der Frequenzumrichter stoppt und die
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Ausgangsfrequenz geht gegen 0. Sie konnen den Parameter fir beide Richtungen, positiv
und negativ, verwenden.

P3.20.5 BREMSSTROMGRENZE (ID 1085)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Bremsstromgrenzwert einzustellen.

Die mechanische Bremse schlief3t sofort, wenn der Motorstrom unter die im Parameter
.Bremsstromgrenze” definierte Grenze fallt. Wir empfehlen, fir diesen Wert in etwa die
Halfte des Magnetisierungsstroms zu verwenden.

Bei Betrieb des Frequenzumrichters im Feldschwachbereich wird die Bremsstromgrenze
automatisch als Funktion der Ausgangsfrequenz verringert.

(A) [A]

A

o (®) tHz)

Abb. 90: Interne Verringerung der Bremsstromgrenze

A. Strom D. Feldschwachbereich
B. Bremsstromgrenze (ID1085) E. Ausgangsfrequenz
C. Feldschwachpunkt (ID602)

P3.20.6 BREMSFEHLER VERZOGERUNG (ID 352)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Verzogerungszeit fur Bremsfehler einzustellen.
Wenn innerhalb dieser Verzogerungszeit kein korrektes Riickmeldungssignal von der
Bremse eingeht, wird eine Fehlermeldung angezeigt. Diese Verzogerung wird nur
angewandt, wenn der Wert fir Parameter P3.20.1 auf 2 eingestellt ist.

P3.20.7 REAKTION AUF FEHLER: BREMSE (ID 1316]
Verwenden Sie diesen Parameter, um den Reaktionstyp auf einen Bremsfehler einzustellen.
P3.20.8 [P3.5.1.44) BREMSE RUCKM.(ID 1210}

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Bremsstatus-Riickmeldungssignal von der
mechanischen Bremse einzustellen.

Das Rickmeldungssignal der Bremse wird verwendet, wenn fir Parameter P3.20.1 der Wert
Freigegeben mit Bremsstatusiiberwachung ausgewahlt ist.

Verbinden Sie dieses Digitaleingangssignal mit einem Hilfskontakt der mechanischen
Bremse.
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Der Kontakt ist offen = Die mechanische Bremse ist geschlossen.
Der Kontakt ist geschlossen = Die mechanische Bremse ist offen.

Wenn der Bremsoffnungsbefehl erteilt wurde, der Kontakt des Bremsriickmeldungssignal
jedoch nicht innerhalb des vorgegebenen Zeitraums schlie3t, wird ein Fehler der
mechanischen Bremse angezeigt (Fehlercode 58).

10.22 PUMPENREGELUNG

10.22.1 AUTO-CLEANING

Die Funktion Auto-Cleaning wird zur Entfernung von Schmutz und anderen Materialien
verwendet, die sich am Pumpenrad festgesetzt haben. Die Funktion Auto-Cleaning kann
auch zur Reinigung eines blockierten Rohrs oder Ventils verwendet werden. Auto-Cleaning
wird beispielsweise in Abwasseranlagen zur Aufrechterhaltung der Pumpenleistung
verwendet.

P3.21.1.1 REINIGUNGSFUNKTION [(ID 1714)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Auto-Cleaning-Funktion zu aktivieren.
Wenn Sie den Parameter Reinigungsfunktion aktivieren, wird das Auto-Cleaning gestartet,
und das Digitaleingangssignal in Parameter P3.21.1.2 wird aktiviert.

P3.21.1.2 AKTIVIERUNG REINIGUNG (ID 1715)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal auszuwahlen, das die Auto-
Cleaning-Schrittfolge startet.

Der Vorgang wird abgebrochen, wenn das Aktivierungssignal vor Abschluss des Vorgangs
entfernt wird.

HINWEIS!
Der Frequenzumrichter startet, wenn der Eingang aktiviert wird.

P3.21.1.3 REINIGUNGSZYKLEN (ID 1716)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Anzahl der Vorwarts- oder
Rickwartsreinigungszyklen einzustellen.

P3.21.1.4 VORWARTSFREQUENZ REINIGUNG (ID 1717)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenzsollwert des Umrichters in
Vorwartsrichtung im Auto-Cleaning-Zyklus einzustellen.

Frequenz und Dauer des Reinigungszyklus konnen Sie liber die Parameter P3.21.1.4,
P3.21.1.5, P3.21.1.6 und P3.21.1.7 einstellen.

P3.21.1.5 VORWARTSZEIT REINIGUNG (ID 1718]

Verwenden Sie diesen Parameter, um Betriebszeit der Vorwartsfrequenz im Auto-Cleaning-
Zyklus einzustellen.
Siehe Parameter P3.21.1.8 Vorwartsfrequenz Reinigung.
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P3.21.1.6 RUCKWARTSFREQUENZ REINIGUNG (ID 1719)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Frequenzsollwert des Umrichters in
Rickwartsrichtung im Auto-Cleaning-Zyklus einzustellen.
Siehe Parameter P3.21.1.8 Vorwartsfrequenz Reinigung.

P3.21.1.7 RUCKWARTSZEIT REINIGUNG (ID 1720)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Betriebszeit der Rickwartsfrequenz im Auto-
Cleaning-Zyklus einzustellen.
Siehe Parameter P3.21.1.8 Vorwartsfrequenz Reinigung.

P3.21.1.8 BESCHLEUNIGUNGSZEIT REINIGUNG (ID 1721)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Motorbeschleunigungszeit einzustellen, wenn das
Auto-Cleaning aktiv ist.

Sie konnen die Beschleunigung- und Verzogerungsrampe der Auto-Cleaning-Funktion tdber
die Parameter P3.21.1.8 und P3.21.1.9 einstellen.

P3.21.1.9 BREMSZEIT REINIGUNG (ID 1722)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Motorverzogerungszeit einzustellen, wenn das
Auto-Cleaning aktiv ist.

Sie konnen die Beschleunigung- und Verzégerungsrampe der Auto-Cleaning-Funktion tber
die Parameter P3.21.1.8 und P3.21.1.9 einstellen.

Ausgangsfrequenz
Viorwartszeijt
A RReinigung:
Vorwértsfrequenz ; i
Reinigung

Nullfrequenz

Rickwartsfrequenz
Reinigung

v Rickwartszeit

Reinigung !

Zyklus1 Zyklus2

Reinigungszyklen -------_-

[
Lo |

Reinigungsfunktion—'

Reinigungsaktivierung—| L
Abb. 91: Auto-Cleaning-Funktion

10.22.2 JOCKEYPUMPE

P3.21.2.1 JOCKEY-FUNKTION (ID 1674)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Jockeypumpen-Funktion zu steuern.

Eine Jockeypumpe ist eine kleinere Pumpe, die dazu dient, den Druck in der Rohrleitung
aufrechtzuerhalten, wenn sich die Hauptpumpe im Sleep-Modus befindet. Dies kann
beispielsweise nachts auftreten.
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Die Funktion , Jockeypumpe” dient zur Steuerung einer Jockeypumpe tber ein
Digitalausgangssignal. Sie konnen eine Jockeypumpe verwenden, wenn die Regelung der
Hauptpumpe uber einen PID-Regler erfolgt. Die Funktion hat drei Betriebsmodi.

Auswahlnum-
mer

Auswahlname Beschreibung

0 Nicht verwendet

Die Jockeypumpe startet, wenn PID-Sleep fiir die Haupt-
1 PID Sleep pumpe aktiviert wird. Die Jockeypumpe stoppt, wenn die
Hauptpumpe aus dem Sleep-Modus zuriickkehrt.

Die Jockeypumpe startet, wenn PID Sleep aktiv ist und das
PID-Rickmeldungssignal unter den Pegel sinkt, der mit
Parameter P3.21.2.2 definiert ist.

2 PID Sleep (Level) Die Jockeypumpe stoppt, wenn das PID-Rickmeldungssig-
nal den mit Parameter P3.21.2.3 definierten Pegel liber-
schreitet, oder wenn die Hauptpumpe den Sleep-Modus ver-
lasst.

PID-Rickmeldung
A

Jockey-Stopplevel

Jockey-Startlevel

PID-Regler
Wakeup-Pegel

' PID Sleep

Ausgangsfreq.

Uy (U N

PID Sleep
Jockeypumpensteuerung :
(gewahlter Wert = PID Sleep) :

Jockeypumpensteuerung
(gewahlter Wert
= PID Sleep (Level))

Abb. 92: Funktion , Jockeypumpe”
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P3.21.2.2 JOCKEY-STARTLEVEL [ID 1675)]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Pegel des PID-Riickmeldungssignals einzustellen,
bei dem die Jockeypumpe startet, wenn sich die Hauptpumpe im Sleep-Modus befindet.

Die Jockeypumpe startet, wenn PID Sleep aktiv ist und das PID-Rickmeldungssignal unter
den Pegel sinkt, der mit diesem Parameter definiert wird.

HINWEIS!
Dieser Parameter wird nur verwendet, wenn P3.21.2.1 = 2 (PID Sleep (Level))

P3.21.2.3 JOCKEY-STOPPLEVEL [(ID 1676)

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Pegel des PID-Riickmeldungssignals einzustellen,
bei dem die Jockeypumpe stoppt, wenn sich die Hauptpumpe im Sleep-Modus befindet.

Die Jockeypumpe stoppt, wenn PID Sleep aktiv ist und das PID-Rickmeldungssignal das mit
diesem Parameter definierten Level iberschreitet, oder wenn der PID-Regler den Sleep-
Modus verlasst.

HINWEIS!
Dieser Parameter wird nur verwendet, wenn P3.21.2.1 = 2 (PID Sleep (Level))

10.22.3 ANSAUGPUMPE

Eine Ansaugpumpe ist eine kleinere Pumpe, mit der der Einlass der grof3eren Hauptpumpe
gefillt wird, um zu vermeiden, dass die Hauptpumpe Luft ansaugt.

Die Funktion ,, Ansaugpumpe” dient zur Steuerung einer Ansaugpumpe Uber ein
Digitalausgangssignal. Eine Verzogerungszeit lasst sich definieren, um die Ansaugpumpe zu
starten, bevor die Hauptpumpe anlauft. Die Ansaugpumpe lauft kontinuierlich, solange die
Hauptpumpe lauft. Wenn die Hauptpumpe in den Sleep-Modus eintritt, pausiert die
Ansaugpumpe ebenfalls fur diese Zeit. Wenn der Sleep-Modus deaktiviert wird, starten die
Haupt- und die Ansaugpumpe gleichzeitig.

@ | I

—‘

O,

|

-

A. Startbefehl (Hauptpumpe) C. Ausgangsfrequenz (Hauptpumpe)
B. Ansaugpumpensteuerung D. Ansaugzeit
(Digitalausgangssignal)

©

Abb. 93: Funktion ,Ansaugpumpe”
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P3.21.3.1 ANSAUGFUNKTION (ID 1677)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Ansaugpumpenfunktion zu aktivieren.

Eine Ansaugpumpe ist eine kleinere Pumpe, mit der der Einlass der gro3eren Hauptpumpe
gefillt wird, um zu vermeiden, dass die Hauptpumpe Luft ansaugt. Die Funktion
.Ansaugpumpe” dient zur Steuerung einer Ansaugpumpe Uber ein Relaisausgangssignal.

P3.21.3.2 ANSAUGZEIT (ID 1678)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Zeitspanne einzustellen, wie lange die
Ansaugpumpe arbeitet, bevor die Hauptpumpe startet.

10.23 ERWEITERTER OBERSCHWINGUNGSFILTER

P3.22.1 GRENZE FUR DIE KONDENSATORTRENNUNG (ID 15510

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Schwellenwert zur Kondensatortrennung fir den
erweiterten Oberschwingungsfilter einzustellen. Der Wert wird in Prozent der
Frequenzumrichter-Nennleistung angezeigt.

P3.22.2 KONDENSATOR TRENNEN - HYSTERESE (ID 15511)

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Hysterese zur Kondensatortrennung fiir den
erweiterten Oberschwingungsfilter einzustellen. Der Wert wird in Prozent der
Frequenzumrichter-Nennleistung angezeigt.

P3.22.3 AHF-UBERTEMPERATUR (ID 15513)

Verwenden Sie diesen Parameter, um das Digitaleingangssignal einzustellen, das die AHF-
Ubertemperatur (Fehler-1D 1118) aktiviert.

P3.22.4 AHF-FEHLERREAKTION (ID 15512

\_(erwenden Sie diesen Parameter, um die Reaktion des Frequenzumrichters auf einen AHF-
Ubertemperaturfehler auszuwahlen.
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11  FEHLERSUCHE

Wenn die Steuerdiagnostik des Frequenzumrichters eine ungewdohnliche Betriebsbedingung
feststellt, zeigt der Umrichter eine entsprechende Meldung an. Die Meldung wird im Display
der Steuertafel angezeigt. Im Display werden der Fehlercode, die Bezeichnung und eine
Kurzbeschreibung des Fehlers oder des Alarms angezeigt.

Die Quelleninfo zeigt Ihnen Herkunft, Ursache und Ort der Stérung sowie weitere Angaben
an.

Es gibt drei verschiedene Arten von Meldungen.

» Eine Meldung hat keinen Einfluss auf den Betrieb des Frequenzumrichters. Die Meldung
muss quittiert werden.

* Ein Alarm informiert Gber ungewohnliche Betriebsbedingungen, ohne dass der
Frequenzumrichter gestoppt wird. Der Alarm muss quittiert werden.

* Beieinem Fehler wird der Frequenzumrichter gestoppt. Sie missen den
Frequenzumrichter zuriicksetzen und das Problem beheben.

Fir einige Fehler konnen in der Anwendung unterschiedliche Reaktionen programmiert
werden. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.9 Gruppe 3.9: Schutzfunktionen.

Der Fehler kann mit der RESET-Taste auf der Steuertafel oder iiber die E/A-Klemmleiste,
den Feldbus oder das PC-Programm zurlickgesetzt werden. Die Fehler werden im Meni
.Fehlerspeicher” gespeichert, das vom Bediener durchsucht werden kann. Siehe die
verschiedenen Fehlercodes in Kapitel 77.3 Fehlercodes.

Bevor Sie sich wegen ungewdchnlicher Betriebsbedingungen an lhren Handler oder an den
Hersteller wenden, sollten Sie einige Angaben zusammenstellen. Notieren Sie sich bitte
folgende Informationen: Alle Texte auf dem Display, den Fehlercode, die Fehler-ID, die
Quelleninfo, die Liste aktiver Fehler und die Eintrage im Fehlerspeicher.

1.1 ANZEIGE EINES FEHLERS

Wenn ein Fehler auftritt und der Frequenzumrichter angehalten wird, Gberprifen Sie die
Fehlerursache und quittieren Sie den Fehler.
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Es gibt 2 Moglichkeiten, einen Fehler zu quittieren: mit der RESET-Taste oder mit einem
Parameter.

QUITTIEREN MIT DER RESET-TASTE

1 Halten Sie die RESET-Taste auf der Steuertafel fur
2 Sekunden gedriickt.

QUITTIEREN MIT EINEM PARAMETER IM GRAFIK-DISPLAY

1 Gehen Sie in das Meni ,.Fehlerspeicher”.

STOP|G| READY| | /0

G Main Menu

ID: M4
Monjgtor

( )

S Parameters
( 12)
= Diagnostics
%)

2  Gehen Sie in das Untermenti ,.Fehler quittieren”.

STOP|C| READY| | 110

G Diagnostics
ID: M4.1

Active faults
(0)
Reset faults
O

El Fault history
(39)
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Wihlen Sie den Parameter ,Fehler quittieren”.
stor|(| READY | | o
Reset faults

ID: M4.2

Va Reset faults
@ Help

3

QUITTIEREN MIT EINEM PARAMETER IM TEXT-DISPLAY

1 Gehen Sie in das Meni ,,Fehlerspeicher”. READY RUN  STOP ALARM FAULT
A -
- rrC T 1
1] 1 l'/l_?l nJai 1L
MLJ
(YU
v v
FWD REV I/0 KEYPAD BUS
2 Navigieren Sie mit den Pfeiltasten NACH OBEN/
NACH UNTEN zum Parameter ., Fehler quittieren”. READY M STI’ A f;mj
OCCET SO
YA B | l./l_l/_
h 4 v
FWD  REV /0 KEYPAD BUS
3 Wabhlen Sie die Option Ja und bestatigen Sie mit OK. READY RUN  STOP ALARM FAULT
A - A
AN /7 70N
- LI -
=N
/
/
h 4 v
FWD  REV /O KEYPAD BUS
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11.2 FEHLERSPEICHER

Im Fehlerspeicher finden Sie weitere Informationen zu den Fehlern. Es werden maximal 40
Fehler im Fehlerspeicher gespeichert.

DURCHSUCHEN DES FEHLERSPEICHERS IM GRAFIK-DISPLAY

1 Um sich weitere Informationen zu einem Fehler

anzeigen zu lassen, rufen Sie den Fehlerspeicher
aus.

STOP | (j] READY 110
@ Diagnostics
ID: M4.1

Active faults
(0)

Reset faults

Ii—l Fault history
(39)

2 Dricken Sie die Pfeiltaste NACH RECHTS, um sich

die Fehlerdaten anzeigen zu lassen.

STOP | G] READY

| 110

]

ID:

Fault history

M4.3.3

Fault old

External Fault 51

891384s

External Fault 51
- Fault old 871061s

— Device removed 39
Info old 862537s
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3 Die Daten werden in einer Liste aufgefiihrt.
STOP|G| READY | e
Fault history

ID: M4.3.3.2

Code 39 I
ID 380
State Info old
Date 7.12.2009
Time 04:46:33
Operating time 862537s
Source 1
Source 2
Source 3

DURCHSUCHEN DES FEHLERSPEICHERS IM GRAFIK-DISPLAY

1 Dricken Sie OK, um den Fehlerspeicher
fzurufen READY RUN STOP ALARM FAULT
au . X o
=

. _
A 4
FWD REV 1/0  KEYPAD  BUS

2 Driicken Sie erneut auf OK, um sich die Daten zu
. . . READY RUN STOP ALARM FAULT
einem bestimmten Fehler anzeigen zu lassen. A A

FWD REV 1/0  KEYPAD  BUS
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3 Dricken Sie die Pfeiltaste NACH UNTEN, um alle
Fehlerdaten zu durchsuchen.
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11.3

FEHLERCODES

Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

1 1 Uberstrom (Hard- Im Motorkabel liegt ein zu Prifen Sie die Belastung.
ware-Fehler) hoher Strom (>4*| H) an. Priifen Sie den Motor.
Dies kann eine der folgen- Prifen Sie die Kabel und
2 Uberstrom (Software- |den Ursachen haben. Anschlisse.
Fehler) Fiihren Sie einen Identifikations-
. L lauf durch.
' einen plotzlichen Last- Verlangern Sie die Beschleuni-
anstieg _ gungszeit (P3.4.1.2 und P3.4.2.2).
. einen Kurzschluss in
den Motorkabeln
. falschen Motortyp
. fehlerhafte Parameter-
einstellungen
2 10 Uberspannung (Hard- |Die DC-Zwischenkreisspan- [Verlangern Sie die Bremszeit
ware-Fehler) nung hat die Einstellwerte (P3.4.1.3 und P3.4.2.3).
Uberschritten. Verwenden Sie den Bremschopper
1 Uberspannung (Soft- oder den Bremswiderstand. Sie
ware-Fehler) ) sind als optionales Zubehor erhalt-
. zu kurze Bremszeit lich.
) hohe Uperspannungs— Aktivieren Sie den Uberspannungs—
spitzen im Netz regler.
Prifen Sie die Eingangsspannung.
3 20 Erdschluss (Hard- Die Strommessung hat Priifen Sie die Motorkabel und den
ware-Fehler) erkannt, dass die Summe Motor.
der Motorphasen ungleich 0 |Prifen Sie die Filter.
21 Erdschluss (Soft- ist.
ware-Fehler]
. Isolationsfehler in
Kabeln oder Motor
. Filterfehler (dU/dt,
Sinus)

5 40 Ladeschalter Der Ladeschalter ist Quittieren Sie den Fehler und star-
geschlossen und die Riick-  |ten Sie den Frequenzumrichter
meldungsinformation lautet |erneut.
immer noch ,,OFFEN". Uberpriifen Sie das Riickmel-

dungssignal und die Kabelverbin-
. . dung zwischen Steuerkarte und
*  Betriebsstdrung Leistungsplatine.
* defektes Bauteil Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

7 60 Sattigung Dieser Fehler kann nicht Uber die
. defekter IGBT Steuertafel quittiert werden.

. Entsattigung, Kurz- Schalten Sie die Spannungsversor-
schluss im IGBT gung ab.

. Kurzschluss oder GERAT NICHT NEU STARTEN und
Uberlast im Bremswi- |NICHT WIEDER ANSCHLIESSEN!
derstand Wenden Sie sich an den Hersteller.
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Fehler- | Fehler-
code ID

Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

8 600

601

602

603

604

605

606

607

608

609

Systemfehler

Keine Verbindung zwischen
Steuerkarte und Span-
nungsversorgung.

Defektes Bauteil.
Betriebsstorung.

Defektes Bauteil.
Betriebsstdrung.
Hilfsspannung in Leistungs-
einheit zu gering.

Defektes Bauteil.
Betriebsstdrung.
Ausgangsphasenspannung
entspricht nicht dem Soll-
wert.
Rickmeldungsfehler.

Defektes Bauteil.
Betriebsstdrung.

Die Software der Steuerein-
heit ist nicht mit der Soft-
ware in der Leistungseinheit
kompatibel.

Die Software-Version kann
nicht gelesen werden. Keine
Software in Leistungsein-
heit.

Defektes Bauteil.
Betriebsstorung (Problem
mit Leistungsplatine oder
Messkarte).

CPU-Uberlast.

Quittieren Sie den Fehler und star-
ten Sie den Frequenzumrichter
erneut.

Laden Sie die aktuelle Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Fiihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Danfoss Drives-Vertretung.

Defektes Bauteil.
Betriebsstdorung.

Quittieren Sie den Fehler und
schalten Sie den Frequenzumrich-
ter zweimal ab.

Laden Sie die aktuelle Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Flihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.
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Fehler-
code

Fehler-
ID

610

614

647

648

649

Fehlername

Systemfehler

Mogliche Ursache

Defektes Bauteil.
Betriebsstdrung.

Konfigurationsfehler.
Softwarefehler.

Defektes Bauteil ([defekte
Steuerkarte).
Betriebsstdrung.

Defektes Bauteil.
Betriebsstorung.

Betriebsstorung.
Systemsoftware und
Anwendung sind nicht kom-
patibel.

Fehlerbehebung

Fehler zurticksetzen und neu star-
ten.

Laden Sie die aktuelle Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Flihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Danfoss Drives-Vertretung.

Ressourcen-Uberlast.
Fehler beim Laden, Wieder-
herstellen oder Speichern
des Parameters.

Laden Sie die Werkseinstellungen.
Laden Sie die aktuelle Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Flihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.
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Fehler-
code

8 667

Fehler-

1D

670

827

828

829

830

Fehlername

Systemfehler

Mogliche Ursache

Ethernet-PHY wird nicht
erkannt oder ist im falschen
Zustand.

Fehlerbehebung

Fehler quittieren und Frequen-
zumrichter neu starten.

Laden Sie die neueste Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Flihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Danfoss Drives-Vertretung.

Die Ausgangsspannung ist
wegen Uberlast, einem
defekten Bauteil oder eines
Kurzschlusses zu niedrig.

Uberpriifen Sie die Belastung des
Hilfsausgangs.

Fehler quittieren und Frequen-
zumrichter neu starten.

Laden Sie die neueste Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Fiihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Danfoss Drives-Vertretung.

Ungliltiger/falscher Lizenz-
schliissel (lUber die Steuer-
tafel oder VCX) bereitge-
stellt

Der Lizenzschliissel ist
falsch oder nicht fiir diesen
Umrichter bestimmt.

Fehler quittieren und Frequen-
zumrichter neu starten.

Geben Sie den Lizenzschlissel
erneut im Frequenzumrichter ein.
Laden Sie die neueste Software-
Version von der Danfoss Drives-
Website herunter. Fiihren Sie ein
Update des Frequenzumrichters
durch.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

Der eingegebene Lizenz-
schlissel wurde akzeptiert
und fur den Umrichter
gespeichert.

Seit dem vorherigen Anlauf
wurden neue Lizenzen ver-
wendet.

Lizenzen wurden vom
Umrichter entfernt.
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Fehler- | Fehler- Fehlername Maogliche Ursache Fehlerbehebung
code 1D
9 80 Unterspannung (Feh- |Die DC-Zwischenkreisspan- |Im Falle eines kurzfristigen Span-
ler) nung hat die Einstellwerte nungsausfalls quittieren Sie den
unterschritten. Fehler und starten Sie den Fre-
quenzumrichter erneut.
) Prifen Sie die Versorgungsspan-
' zu geringe Versor- nung. Wenn die Versorgungsspan-
gungsspannung nung ausreichen ist, liegt ein inter-
. defektes Bautell . ner Fehler vor.
: defekte Eingangssiche- | jntersychen Sie das Stromnetz auf
rung einen Fehler.
: externer Ladeschalter Wenden Sie sich an die nachste
nicht geschlossen Danfoss Drives-Vertretung.
HINWEIS!
Dieser Fehler wird nur
dann ausgeldst, wenn sich
der Frequenzumrichter im
Betriebsstatus befindet.
10 91 Eingangsphase Uberpriifen Sie Versorgungsspan-
. Stérung der Versor- nung, Sicherungen und Kabel,
gungsspannung sowie Gleichrichterbriicke und
. defekte Sicherung oder [Gatesteuerung des Thyristors
Storung in den Versor- (MR6->).
gungskabeln
Die Last muss bei mindes-
tens 10-20 % liegen, damit
die Uberwachung funktio-
niert.
" 100 Ausgangsphasen- Die Strommessung hat Prifen Sie die Motorkabel und den
liberwachung erkannt, dass eine Motor- Motor.
phase keinen Strom hat. Uberpriifen Sie die du/dt- bzw.
Sinusfilter.
. Problem im Motor oder
in den Motorkabeln
. Filterfehler (dU/dt,
Sinus)
12 110 Bremschopper-Uber- |Es ist kein Bremswider- Prifen Sie den Bremswiderstand
wachung (Hardware- |[stand installiert. Der und die Verkabelung.
Fehler) Bremswiderstand ist Wenn diese in Ordnung sind, ist
beschadigt. Der Brems- der Widerstand oder der Chopper
111 Sattigungswarnung chopper ist defekt. defekt. Wenden Sie sich an die
Bremschopper nachste Danfoss Drives-Vertre-
tung.
13 120 Frequenzumrichter Im Kihlkorper der Leis- Die Umgebungstemperatur ist zu
Untertemperatur tungseinheit oder an der niedrig fir den Frequenzumrichter.
(Fehler) Leistungsplatine wurde eine |[Bringen Sie den Frequenzumrich-
zu niedrige Temperatur ter an einen warmeren Ort.
gemessen.
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Fehler-
code

Fehler-
ID

Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

Winkellagen-Identifikation.

. Der Laufer bewegt sich
wahrend der ldentifika-
tion.

. Der neue Winkel passt
nicht zum alten Wert.

14 130 Frequenzumrichter Im Kihlkorper der Leis- Uberpriifen Sie die Istmenge und
Ubertemperatur tungseinheit oder an der die Iststromung der Kihlluft.
(Fehler, Kiihlkorper) |Leistungsplatine wurde eine |Uberpriifen Sie den Kiihlkdrper auf
zu hohe Temperatur gemes- |Staub.
131 Frequenzumrichter sen. Die Kiihlkérpertempe- | Uberpriifen Sie die Umgebungs-
Ubertemperatur raturgrenzen sind baugro- temperatur.
(Warnung, Kiihlkor- Benspezifisch. Stellen Sie sicher, dass die Schalt-
per) frequenz im Verhaltnis zur Umge-
bungstemperatur und zur Motor-
132 Frequenzumrichter last nicht zu hoch ist.
Ubertemperatur Uberpriifen Sie den Lifter.
(Fehler, Platine)
133 Frequenzumrichter
Ubertemperatur
(Warnung, Platine)
136 Uberspannungs- Eine zu hohe Ausgangska- Prifen Sie die Kabel und den
schutz - Kreislauf- pazitat oder ein Erdschluss |Motor.
temperatur (Alarm) im potentialfreien Netz.
137 Uberspannungs- Eine zu hohe Ausgangska- Prifen Sie die Kabel und den
schutz - Kreislauf- pazitat oder ein Erdschluss |Motor.
temperatur (Fehler)  |im potentialfreien Netz.
15 140 Motorblockierung Der Motor ist blockiert. Uberpriifen Sie den Motor und die
Last.
16 150 Motoribertemperatur |Es liegt eine zu hohe Last Motorlast senken. Wenn keine
am Motor an. Motoriberlast vorliegt, Gberpriifen
Sie die Parameter des Motortem-
peraturschutzes (Parameter-
gruppe 3.9 Schutz).
17 160 Motorunterlast Es liegt keine ausreichende |Prifen Sie die Belastung.
Last am Motor an. Uberpriifen Sie die Parameter.
Uberpriifen Sie die du/dt- und
Sinusfilter.
19 180 Uberspannung (Kurz- |Die Leistung des Frequen- Verringern Sie die Last.
zeitiiberwachung) zumrichters ist zu hoch. Uberpriifen Sie die Dimensionie-
rung des Frequenzumrichters. Ist
181 Uberspannung (Lang- er zu klein fir die Last?
zeitiberwachung)
25 240 Motorregelungsfehler |Dieser Fehler tritt nurin Quittieren Sie den Fehler und star-
kundenspezifischen Anwen- |ten Sie den Frequenzumrichter
241 dungen auf. Stérung der erneut.

Erhohen Sie die Stromstarke fiir
die Identifikation.

Nahere Informationen finden Sie in
der Fehlerspeicherquelle.
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Fehler- | Fehler-
code ID

Fehlername Mogliche Ursache Fehlerbehebung

26 250 Anlauf verhindert Der Frequenzumrichter Quittieren Sie den Fehler und stop-
lasst sich nicht hochfahren. |[pen Sie den Frequenzumrichter.
Wenn der Run Request akti- |Laden Sie die Software und starten
viert ist, werden neue Soft- |Sie den Frequenzumrichter.

ware (Firmware oder
Anwendung), Parameterein-
stellungen oder sonstige
Dateien, die Auswirkungen
auf den Betrieb des Fre-
quenzumrichters haben, auf
den Frequenzumrichter

geladen.

29 280 Atex-Thermistor Der ATEX-Thermistor hat Fehler quittieren. Uberpriifen Sie
Ubertemperatur festge- den Thermistor und seine
stellt. Anschlisse.
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Fehler-
code

30

Fehler-
ID

Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

290 Sicher Aus Das ..Sicher Aus“-Signal A Quittieren Sie den Fehler und star-
verhindert, dass der Fre- ten Sie den Frequenzumrichter
quenzumrichter in den erneut.

Zustand BEREIT versetzt Uberpriifen Sie die Signale von der
wird. Steuerkarte zur Leistungseinheit
und zum D-Anschluss.

291 Sicher Aus Das ..Sicher Aus”-Signal B
verhindert, dass der Fre-
quenzumrichter in den
Zustand BEREIT versetzt
wird.

500 Sicherheitskonfigura- |Der Sicherheits-Konfigurati- | Entfernen Sie den Sicherheits-

tion onsschalter wurde instal- Konfigurationsschalter von der
liert. Steuerkarte.

501 Sicherheitskonfigura- |Es sind zu viele STO-Zusatz- |Behalten Sie eine der STO-Zusatz-

tion karten vorhanden. Es kann | karten. Entfernen Sie die librigen
nur eine verwendet werden. |Karten. Siehe Sicherheitshand-
buch.

502 Sicherheitskonfigura- |Die STO-Zusatzkarte wurde |Platzieren Sie die STO-Zusatzkarte

tion im falschen Steckplatz im richtigen Steckplatz. Siehe
installiert. Sicherheitshandbuch.

503 Sicherheitskonfigura- |Es ist kein Sicherheits-Kon- [Installieren Sie den Sicherheits-

tion figurationsschalter auf der | Konfigurationsschalter auf der
Steuerkarte installiert. Steuerkarte. Siehe Sicherheits-
handbuch.

504 Sicherheitskonfigura- |Der Sicherheits-Konfigurati- |Installieren Sie den Sicherheits-

tion onsschalter wurde falsch Konfigurationsschalter am richti-
auf der Steuerkarte instal- gen Platz auf der Steuerkarte.
liert. Siehe Sicherheitshandbuch.

505 Sicherheitskonfigura- [Der Sicherheits-Konfigurati- | Uberpriifen Sie die Installation des

tion onsschalter wurde falsch Sicherheits-Konfigurationsschal-
auf der STO-Zusatzkarte ters auf der STO-Zusatzkarte.
installiert. Siehe Sicherheitshandbuch.

506 Sicherheitskonfigura- [Die Kommunikation mit der |Uberprifen Sie die Installation der

tion STO-Zusatzkarte wurde STO-Zusatzkarte. Siehe Sicher-
unterbrochen. heitshandbuch.

507 Sicherheitskonfigura- |STO-Zusatzkarte und Hard- |Setzen Sie den Frequenzumrichter

tion

ware sind nicht kompatibel.

zurlck und starten Sie ihn erneut.
Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.
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FEHLERSUCHE

Fehler-
code

30

Fehler-
ID

520

Fehlername

Sicherheitsdiagnose

Mogliche Ursache

Die STO-Eingange haben
verschiedenen Status.

Fehlerbehebung

Uberpriifen Sie den externen
Sicherheitsschalter. Uberpriifen
Sie den Eingangsanschluss und
das Kabel des Sicherheitsschal-
ters.

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

521

Sicherheitsdiagnose

Stérung in der ATEX-Ther-
mistordiagnostik. Kein
Anschluss am ATEX-Ther-
mistoreingang.

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Tauschen Sie die Zusatzkarte aus,
wenn der Fehler erneut auftritt.

522

Sicherheitsdiagnose

Kurzschluss im Eingangs-
anschluss des ATEX-Ther-
mistors.

Uberpriifen Sie den Eingangsan-
schluss des ATEX-Thermistors.
Uberpriifen Sie den externen
ATEX-Anschluss.

Uberpriifen Sie den externen
ATEX-Thermistor.

523

Sicherheitsdiagnose

Problem in der internen
Sicherheitsschaltung

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

524

Sicherheitsdiagnose

Uberspannung in der
Sicherheitszusatzkarte

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

525

Sicherheitsdiagnose

Unterspannung in der
Sicherheitszusatzkarte

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

526

Sicherheitsdiagnose

Interne Storung in der CPU

der Sicherheitszusatzkarte

oder in der Speicherverwal-
tung

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

527

Sicherheitsdiagnose

Interne Storung der Sicher-
heitsfunktion

Frequenzumrichter zuriicksetzen
und neu starten.

Sollte der Fehler erneut auftreten,
wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.

530

Safe Torque Off

Ein Not-Halt-Taster wurde
angeschlossen, oder ande-
rer STO-Vorgang wurde
aktiviert.

Wenn die STO-Funktion aktiviert
ist, befindet sich der Frequenzum-
richter im sicheren Zustand.
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Fehler- | Fehler-

code D Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

cher Typ)

ID362, aber bezogen auf
Steckplatz E

32 31 Lifterkihlung Die Lifterdrehzahl ent- Quittieren Sie den Fehler und star-
spricht nicht genau dem ten Sie den Frequenzumrichter
Drehzahlsollwert, der Fre- erneut. Reinigen oder erneuern Sie
quenzumrichter arbeitet den Lifter.
jedoch einwandfrei. Dieser
Fehler tritt nur bei Frequen-
zumrichtern ab der Bau-
grofle MR7 auf.
312 Lifterkihlung Die Lufterlebensdauer Erneuern Sie den Lifter und set-
(50.000 h) ist abgelaufen. zen Sie den Lebensdauerzahler
des Lifters zurtick.
33 320 Brand-Modus akti- Der Brand-Modus des Fre- | Uberpriifen Sie die Parameterein-
viert quenzumrichters ist akti- stellungen und die Signale. Einige
viert. Die Schutzfunktionen |der Schutzfunktionen des Fre-
des Frequenzumrichters quenzumrichters sind deaktiviert.
werden nicht angewandt.
Dieser Alarm wird automa-
tisch quittiert, wenn der
Brand-Modus deaktiviert
wird.
37 361 Gerat ersetzt (glei- Die Leistungseinheit wurde |Fehler quittieren.
cher Typ) gegen eine neue Einheit Der Frequenzumrichter fahrt
derselben Grofle ausge- erneut hoch, nachdem Sie den
tauscht. Das Gerat ist Fehler quittieren.
betriebsbereit. Die Parame-
ter stehen im Frequenzum-
richter zur Verfligung.
362 Gerat ersetzt (glei- Die Zusatzkarte in Steck- Fehler quittieren. Der Frequen-
cher Typ) platz B wurde durch eine zumrichter ladt die alten Parame-
andere, zuvor im selben tereinstellungen.
Steckplatz verwendete
Karte ersetzt. Das Gerat ist
betriebsbereit.
363 Gerat ersetzt (glei- Gleiche Ursache wie in
cher Typ) ID362, aber bezogen auf
Steckplatz C
364 Gerét ersetzt (glei- Gleiche Ursache wie in
cher Typ) ID362, aber bezogen auf
Steckplatz D
365 Gerét ersetzt (glei- Gleiche Ursache wie in
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FEHLERSUCHE

Fehler- | Fehler- Fehlername Maogliche Ursache Fehlerbehebung
code 1D
38 372 Gerat angeschlossen |Eine Zusatzkarte wurde in Das Gerat ist betriebsbereit. Der
(gleicher Typ) Steckplatz B hinzugefiigt. Frequenzumrichter ladt die alten
Die Zusatzkarte wurde vor- |Parametereinstellungen.
her bereits im selben Steck-
platz verwendet. Das Gerat
ist betriebsbereit.
373 Gerat angeschlossen |Gleiche Ursache wie in
(gleicher Typ) ID372, aber bezogen auf
Steckplatz C
374 Gerat angeschlossen [Gleiche Ursache wie in
(gleicher Typ) ID372, aber bezogen auf
Steckplatz D
375 Gerat angeschlossen |Gleiche Ursache wie in
(gleicher Typ) ID372, aber bezogen auf
Steckplatz E
39 382 Gerat entfernt Eine Zusatzkarte wurde aus |Das Gerat ist nicht verfiigbar. Feh-
Steckplatz A oder B ent- ler quittieren.
fernt.
383 Gerat entfernt Gleiche Ursache wie in
ID380, aber bezogen auf
Steckplatz C
384 Gerat entfernt Gleiche Ursache wie in
ID380, aber bezogen auf
Steckplatz D
385 Gerat entfernt Gleiche Ursache wie in
ID380, aber bezogen auf
Steckplatz E
40 390 Gerat unbekannt Ein unbekanntes Gerat Das Gerat ist nicht verfligbar.
wurde angeschlossen (Leis- |[Sollte der Fehler erneut auftreten,
tungseinheit/Zusatzkarte). wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.
41 400 IGBT-Temperatur Die berechnete IGBT-Tem-  [Uberpriifen Sie die Parameterein-
peratur ist zu hoch. stellungen.
Uberpriifen Sie die Istmenge und
die Iststromung der Kihlluft.
* Motorlast zu hoch Uberpriifen Sie die Umgebungs-
. Umgebungstemperatur temperatur.
zu hoch . Uberpriifen Sie den Kiihlkorper auf
. Hardware-Storung Staub.
Stellen Sie sicher, dass die Schalt-
frequenz im Verhaltnis zur Umge-
bungstemperatur und zur Motor-
last nicht zu hoch ist.
Uberpriifen Sie den Liifter.
Fihren Sie einen Identifikations-
lauf durch.
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Fehler- | Fehler-

code D Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

Frequenzumrichter-Soft-
ware durchgefiihrt (entwe-
der das gesamte Software-
Paket oder eine Anwen-
dung).

VA 431 Geréat ersetzt (ande- | Leistungseinheit durch Fehler quittieren.

rer Typ) anderen Typ ersetzt. Para- Der Frequenzumrichter fahrt
meter stehen in den Einstel- |erneut hoch, nachdem Sie den
lungen nicht zur Verfiigung. |Fehler quittieren.

Richten Sie die Parameter der
Leistungseinheit neu ein.
433 Gerat ersetzt (ande- Die Zusatzkarte in Steck- Fehler quittieren. Optionskarten-
rer Typ) platz C wurde durch eine parameter erneut einrichten.
neue, noch nicht im selben
Steckplatz verwendete
Karte ersetzt. Es sind keine
Parametereinstellungen
gespeichert.
434 Gerét ersetzt (ande- Gleiche Ursache wie in

rer Typ) ID433, aber bezogen auf

Steckplatz D
435 Gerét ersetzt (ande- Gleiche Ursache wie in

rer Typ) ID433, aber bezogen auf

Steckplatz D
45 441 Gerat angeschlossen [Leistungseinheit durch Fehler quittieren.

(anderer Typ) anderen Typ ersetzt. Para- Der Frequenzumrichter fahrt
meter stehen in den Einstel- |erneut hoch, nachdem Sie den
lungen nicht zur Verfiigung. |Fehler quittieren.

Richten Sie die Parameter der
Leistungseinheit neu ein.
443 Gerat angeschlossen |Die Zusatzkarte in Steck- Optionskartenparameter erneut

(anderer Typ) platz C wurde durch eine einrichten.
neue, noch nicht im selben
Steckplatz verwendete
Karte ersetzt. Es sind keine
Parametereinstellungen
gespeichert.

Lbd Gerat angeschlossen |Gleiche Ursache wie in

(anderer Typ) ID443, aber bezogen auf

Steckplatz D
445 Gerat angeschlossen |Gleiche Ursache wie in
(anderer Typ) ID443, aber bezogen auf
Steckplatz E
46 662 Echtzeituhr Die Batteriespannung der Batterie erneuern.
Echtzeituhr ist niedrig.
47 663 Software-Update Es wurde ein Update der Es sind keine Ma3nahmen erfor-

derlich.

LOCAL CONTACTS: HTTP://DRIVES.DANFOSS.COM/DANFOSS-DRIVES/LOCAL-CONTACTS/




VACON - 368

FEHLERSUCHE

Fehler-
code

Fehler-
ID

Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

50 1050 Fehler: Al-Signal Mindestens eines der ver- Tauschen Sie die defekten Teile
fligbaren Analogeingangs- aus.
signale ist auf unter 50 % Uberpriifen Sie den Analogein-
des definierten Mindestsig- |gangskreis.
nalbereichs gesunken. Stellen Sie sicher, dass der Para-
Ein Steuerkabel ist gebro- meter Al1-Signalbereich korrekt
chen oder hat sich geldst. eingestellt ist.
Stdérung in einer Signal-
quelle
51 1051 Fehler: Externes Das mit Parameter Dies ist ein benutzerdefinierter
Gerat P3.5.1.11 oder P3.5.1.12 ein- |Fehler.
gestellte Digitaleingangs- Uberpriifen Sie die Digitaleingdnge
signal wurde aktiviert. und Schaltschemata.
52 1052 Steuertafel-Kommu- |Die Verbindung zwischen Uberpriifen Sie den Steuertafelan-
nikationsfehler Steuertafel und Frequen- schluss und das Steuertafelkabel,
1352 zumrichter ist defekt. sofern vorhanden.
53 1053 Feldbus-Kommunika- |Die Kommunikationsverbin- [Uberpriifen Sie die Installation und
tionsfehler dung zwischen Feldbus- den Feldbus-Master.
Master und Feldbuskarte ist
defekt.
54 1354 Steckplatz A Fehler Zusatzkarte oder Steckplatz |Uberpriifen Sie die Karte und den
defekt Steckplatz.
1454 Fehler: Steckplatz B Wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.
1554 Fehler: Steckplatz C
1654 Fehler: Steckplatz D
1754 Fehler: Steckplatz E
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Fehler- | Fehler-

code D Fehlername

Mogliche Ursache

Fehlerbehebung

57 1057 |dentifikation Identifikationslauf fehlge- Stellen Sie sicher, dass der Motor
schlagen an den Frequenzumrichter ange-
schlossen ist.
Sicherstellen, dass keine Last an
der Motorwelle anliegt.
Stellen Sie sicher, dass der Start-
befehl nicht entfernt wird, bevor
der ldentifikationslauf abgeschlos-
sen ist.
1157 |dentifikation Wahrend des ldentifikati- Stellen Sie sicher, dass die Min-
onslaufs konnte der dest- und Hochstfrequenzsollwerte
Umrichter nicht den erfor- korrekt eingestellt werden. Eine zu
derlichen Frequenzsollwert |geringe Hochstfrequenz verhindert
erreichen. moglicherweise, dass der Umrich-
ter die erforderliche Frequenz
erreicht.
1257 |dentifikation Wahrend des Identifikati- Stellen Sie sicher, dass die
onslaufs konnte der Beschleunigungszeit korrekt ein-
Umrichter nicht den erfor- gestellt ist. Eine zu lange
derlichen Frequenzsollwert |Beschleunigungszeit verhindert
erreichen. maoglicherweise, dass der Umrich-
ter die erforderliche Frequenz in
40 Sekunden erreicht.
1357 |dentifikation Wahrend des ldentifikati- Stellen Sie sicher, dass die Strom-,
onslaufs konnte der Drehmoment- und Leistungsgren-
Umrichter nicht den erfor- zen des Umrichters korrekt einge-
derlichen Frequenzsollwert [stellt sind. Zu geringe Grenzwer-
erreichen. teinstellungen verhindern mogli-
cherweise, dass der Umrichter die
erforderliche Frequenz erreicht.
58 1058 Mechanische Bremse |Der Iststatus der mechani- | Uberpriifen Sie Status und
schen Bremse weicht fiir Anschliisse der mechanischen
einen langeren Zeitraum als [Bremse.
in P3.20.6 definiert vom Siehe Parameter P3.5.1.44 und
Steuersignal ab. Parametergruppe 3.20: Mechani-
sche Bremse.
63 1063 Fehler: Erzwungener [Die Funktion ,Erzwungener |Suchen Sie die Ursache fir die
Stopp Stopp” ist aktiviert. Aktivierung des erzwungenen
Stopps. Korrigieren Sie sie, nach-
1363 Warnung: Erzwunge- dem Sie sie gefunden haben. Quit-
ner Stopp tieren Sie den Fehler und starten
Sie den Frequenzumrichter erneut.
Siehe Parameter P3.5.1.26 sowie
die Parametergruppe ..Erzw.
Stopp”.
65 1065 PC-Kommunikations- |Die Verbindung zwischen PC |Uberpriifen Sie Installation, Kabel

fehler

und Frequenzumrichter ist
defekt.

und Anschlussklemmen zwischen
PC und Frequenzumrichter.
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Fehler- | Fehler- Fehlername Maogliche Ursache Fehlerbehebung

code 1D

66 1366 Fehler: Thermistor- Die Motortemperatur ist Uberpriifen Sie die Motorkiihlung

eingang 1 angestiegen. und die Last.
Uberpriifen Sie den Thermistoran-

1466 Fehler: Thermistor- schluss.

eingang 2 Wenn der Thermistoreingang nicht
verwendet wird, missen Sie die

1566 Fehler: Thermistor- Klemmen tberbriicken.

eingang 3 Wenden Sie sich an die nachste
Vacon-Vertretung.
68 1301 Warnung: Wartungs- |Der Wartungszahler hat die |Fihren Sie die erforderlichen War-
zahler 1 Alarmgrenze Uberschritten. [tungsarbeiten durch. Setzen Sie
den Zahler zurlick. Siehe Parame-
1302 Fehler: Wartungszah- |Der Wartungszahler hat die |ter B3.16.4 oder P3.5.1.40.
ler 1 Fehlergrenze lberschritten.

1303 Warnung: Wartungs- |Der Wartungszahler hat die

zahler 2 Alarmgrenze liberschritten.

1304 Fehler: Wartungszah- |Der Wartungszahler hat die

ler 2 Fehlergrenze lberschritten.

69 1310 Feldbus-Kommunika- |Fir die Zuordnung von Feld- [Prifen Sie die Parameter im Meni

tionsfehler bus-Prozessdatenausgan- zur Datenzuordnung fiir den Feld-
gen wird eine ungiiltige ID-  |bus.
Nummer verwendet.

1311 Ein oder mehrere Werte fir |Der Typ des Werts ist nicht defi-
Feldbus-Prozessdatenaus- |niert. Priifen Sie die Parameter im
gange konnen nicht konver- [Meni zur Datenzuordnung fiir den
tiert werden. Feldbus.

1312 Uberlauf beim Zuordnen Prifen Sie die Parameter im Meni
und Konvertieren von Wer- | zur Datenzuordnung fiir den Feld-
ten fur Feldbus-Prozessda- |bus.
tenausgénge (16-Bit)

76 1076 Start verhindert Der Startbefehl wurde blo- |Setzen Sie den Frequenzumrichter
ckiert, um eine unbeabsich- |zurlick, um den Normalbetrieb
tigte Drehung des Motors wiederherzustellen. Die Parame-
beim ersten Einschalten zu |[tereinstellungen bestimmen, ob
verhindern. ein Neustart des Frequenzumrich-

ters erforderlich ist.

77 1077 >5 Verbindungen Es gibt mehr als finf aktive |Behalten Sie fiinf aktive Verbindun-
Feldbus- oder PC-Tool-Ver- |gen. Entfernen Sie die ibrigen Ver-
bindungen. Sie kénnen nur  |bindungen.
zwei finf Verbindungen
gleichzeitig verwenden.
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Fehler-
code

100

Fehler-
ID

1100

Fehlername

Sanfter Anlauf, Time-
out

Mogliche Ursache

Die Funktion Sanfter Anlauf
im PID-Regler hat die vor-
gesehene Zeitspanne Uber-
schritten. Der Prozesswert
wurde innerhalb dieser Zeit-
spanne nicht erreicht.
Méglicherweise ist ein
geplatztes Rohr die Ursa-
che.

Fehlerbehebung

Uberpriifen Sie den Prozess.
Uberpriifen Sie die Parameter im
Meni M3.13.8.

101

1101

Fehler: Rickmel-
dungsiiberwachung
(PID1)

Der PID-Regler: Der Rick-
meldungswert liegt auBer-
halb der Uberwachungs-
grenzen (P3.13.6.2 und
P3.13.6.3) und, falls einge-
stellt, der Verzdgerung
(P3.13.6.4).

105

1105

Fehler: Riickmel-
dungsiiberwachung
(ExtPID)

Der externe PID-Regler: Der
Rickmeldungswert liegt
auBerhalb der Uberwa-
chungsgrenzen (P3.14.4.2
und P3.14.4.3) und, falls ein-
gestellt, der Verzogerung
(P3.14.4.4).

Uberpriifen Sie den Prozess.
Uberpriifen Sie die Parameterein-
stellungen, die Uberwachungs-
grenzen und die Verzdgerung.

109

1109

1409

Eingangsdruckiiber-
wachung

Das Signal der Eingangs-
druckiiberwachung
(P3.13.9.2) hat die Alarm-
grenze (P3.13.9.7) unter-
schritten.

Das Signal der Eingangs-
druckiiberwachung
(P3.13.9.2) hat die Fehler-
grenze (P3.13.9.8) unter-
schritten.

Uberpriifen Sie den Prozess.
Uberpriifen Sie die Parameter im
Meni M3.13.9.

Uberpriifen Sie den Eingangs-
drucksensor und die Anschlisse.
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Fehler- | Fehler-

Fehlername Magliche Ursache Fehlerbehebung
code 1D
111 1315 Temperaturfehler 1 Mindestens eines der Suchen Sie nach der Ursache fiir
gewahlten Temperaturein- |den Temperaturanstieg.
gangssignale (P3.9.6.1) hat | Uberpriifen Sie den Temperatur-
die Alarmgrenze (P3.9.6.2]  |sensor und die Anschlisse.
Uberschritten. Stellen Sie sicher, dass der Tem-
peratureingang festverdrahtet ist,
1316 Mindestens eines der wenn kein Sensor angeschlossen
gewahlten Temperaturein- |ist.

gangssignale (P3.9.6.1) hat  |Weitere Informationen finden Sie
die Fehlergrenze (P3.9.6.3] |im Zusatzkartenhandbuch.
Uberschritten.

112 1317 Temperaturfehler 2 Mindestens eines der
gewahlten Temperaturein-
gangssignale (P3.9.6.5) hat
die Fehlergrenze (P3.9.6.6)
Uberschritten.

1318 Mindestens eines der
gewahlten Temperaturein-
gangssignale (P3.9.6.5) hat
die Fehlergrenze (P3.9.6.7)
Uberschritten.

118 1118 AHF-Ubertemperatur |Die Funktion fiir den erwei- |Uberpriifen Sie die Funktion fiir
terten Oberschwingungsfil- |den erweiterten Oberschwingungs-
ter hat zu einem Ubertem- filter.

peraturfehler ber einen
Digitaleingang gefihrt.

300 700 Nicht unterstitzt Die Anwendung ist nicht Tauschen Sie die Anwendung aus.
kompatibel (sie wird nicht
unterstitzt).
701 Zusatzkarte oder Steckplatz [Entfernen Sie die Zusatzkarte.

sind nicht kompatibel (sie
werden nicht unterstitzt).

1.4 GESAMTZAHLER UND RUCKSTELLBARE ZAHLER

Der VACON® Frequenzumrichter verfligt Uber verschiedene Zahler fir die Betriebszeit und
den Energieverbrauch. Einige Zahler erfassen Gesamtwerte, andere konnen vom Benutzer
zuriickgesetzt werden.

Die Energiezahler messen die aus dem Versorgungsnetz entnommene Energiemenge. Die
anderen Zahler messen z. B. die Betriebszeit des Umrichters oder die Motorlaufzeit.

Alle Zahlerwerte konnen tber den PC, die Steuertafel oder den Feldbus tiberwacht werden.
Bei der Uberwachung per Steuertafel oder PC kénnen die Zéhlerwerte im
Fehlerspeichermeni Uberwacht werden. Beim Feldbus konnen die Zahlerwerte uber die ID-
Nummern ausgelesen werden. In diesem Kapitel finden Sie Informationen zu diesen ID-
Nummern.
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11.4.1 BETRIEBSZEITZAHLER

Der Betriebszeitzahler der Steuereinheit kann nicht zurlickgesetzt werden. Der Zahler
befindet sich im Untermenii ,Gesamtzahler”. Der Zahlerwert besteht aus fiinf verschiedenen
16-Bit-Werten. Verwenden Sie diese ID-Nummern, um den Zahlerwert per Feldbus
auszulesen.

« |D 1754 Betriebszeitzdhler (Jahre)

+ ID 1755 Betriebszeitzahler (Tage)

« |D 1756 Betriebszeitzahler (Stunden)

« 1D 1757 Betriebszeitzihler (Minuten)

+ |D 1758 Betriebszeitzdhler (Sekunden)

Beispiel: Sie erhalten lber den Feldbus den Betriebszeit-Zahlerwert 1a 143d 02:21.

o ID1754: 1 (Jahre)

« ID1755: 143 [Tage]

« ID1756: 2 (Stunden)
« ID1757: 21 (Minuten)
« |D1758: 0 (Sekunden)

11.4.2 RUCKSTELLBARER BETRIEBSZEITZAHLER

Der rickstellbare Betriebszeitzahler der Steuereinheit kann zuriickgesetzt werden. Der
Zahler befindet sich im Unterment ,,Rickstellbare Zahler”. Alle Zahlerwerte kdnnen Uber
den PC, die Steuertafel oder den Feldbus zuriickgesetzt werden. Der Zahlerwert besteht aus
funf verschiedenen 16-Bit-Werten. Verwenden Sie diese ID-Nummern, um den Zahlerwert
per Feldbus auszulesen.

« ID 1766 Riickstellbarer Betriebszeitzahler (Jahre)

« ID 1767 Riickstellbarer Betriebszeitzahler (Tage)

« ID 1768 Riickstellbarer Betriebszeitzihler (Stunden)

« ID 1769 Riickstellbarer Betriebszeitzahler (Minuten)

« ID 1770 Riickstellbarer Betriebszeitzahler (Sekunden)

Beispiel: Sie erhalten tber den Feldbus den Wert Ta 143d 02:27 vom rickstellbaren
Betriebszeitzahler.

« ID1766: 1 (Jahre)

« ID1767: 143 (Tage)

« ID1768: 2 (Stunden)
« ID1769: 21 (Minuten)
+ ID1770: 0 (Sekunden)

ID 2311 RUCKSTELLBAREN BETRIEBSZEITZAHLER ZURUCKSETZEN

Sie konnen den riickstellbaren _E_Setriebszeitzéhler Uiber den PC, die Steuertafel oder den
Feldbus zuriicksetzen. Bei der Uberwachung per PC oder Steuertafel konnen die
Zahlerwerte im Fehlerspeichermenti zuriickgesetzt werden.

Beim Feldbus kann der riickstellbare Betriebszeitzahler Gber eine Anstiegsflanke (0 => 1)
auf ID2311 ,Rickstellbaren Betriebszeitzahler zurlicksetzen” zuriickgesetzt werden.
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11.4.3  LAUFZEITZAHLER

Der Laufzeitzahler des Motors kann nicht zuriickgesetzt werden. Er befindet sich im
Untermeni ,.Gesamtzahler”. Der Zahlerwert besteht aus fiinf verschiedenen 16-Bit-Werten.
Verwenden Sie diese ID-Nummern, um den Zahlerwert per Feldbus auszulesen.

« |D 1772 Laufzeitzahler (Jahre)

« 1D 1773 Laufzeitzahler (Tage)

« ID 1774 Laufzeitzahler (Stunden)

« ID 1775 Laufzeitzahler (Minuten)

« 1D 1776 Laufzeitzihler (Sekunden)

Beispiel: Sie erhalten tber den Feldbus den Laufzeit-Zahlerwert Ta 143d 02:21.

e ID1772:1 (Jahre)

« ID1773: 143 (Tage)

o ID1774: 2 (Stunden)
« ID1775: 21 (Minuten)
« ID1776: 0 (Sekunden)

11.4.4  BETRIEBSDAUERZAHLER

Der Betriebsdauerzéhler der Leistungseinheit befindet sich im Untermeni ,Gesamtzahler”.
Der Zahler kann nicht zurlickgesetzt werden. Der Zahlerwert besteht aus finf verschiedenen
16-Bit-Werten. Verwenden Sie diese ID-Nummern, um den Zahlerwert per Feldbus
auszulesen.

« |D 1777 Betriebsdauerzihler (Jahre)

+ 1D 1778 Betriebsdauerzihler (Tage)

« |D 1779 Betriebsdauerzdhler (Stunden)

+ ID 1780 Betriebsdauerzahler (Minuten)

+ |D 1781 Betriebsdauerzidhler (Sekunden)

Beispiel: Sie erhalten tber den Feldbus den Betriebsdauer-Zahlerwert Ta 240d 02:18.

e ID1777:1 (Jahre)

« ID1778: 240 (Tage)

« ID1779: 2 (Stunden)
« |D1780: 18 (Minuten)
« |D1781: 0 (Sekunden)

11.4.5 ENERGIEZAHLER

Der Energiezahler misst die vom Frequenzumrichter aus dem Versorgungsnetz
entnommene Energiegesamtmenge. Der Zahler kann nicht zuriickgesetzt werden.
Verwenden Sie diese ID-Nummern, um den Zahlerwert per Feldbus auszulesen.

ID 2291 Energiezahler

Der Wert ist immer vierstellig. Format und Einheit der des Zahlers werden an den
Energiezahlerwert angepasst. Siehe untenstehendes Beispiel.

Beispiel:
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« 0,001 kWh
« 0,010 kWh
« 0,700 kWh
+ 1,000 kWh
+ 10,00 kWh
« 100,0 kWh
« 1,000 MWh
« 10,00 MWh
« 100,0 MWh
+ 1,000 GWh
*  UuUSW...

ID2303 Energiezdahlerformat

Das Energiezahlerformat gibt die Position des Dezimaltrennzeichens im Wert des
Energiezahlers vor.

e 40 = 4 Ziffernstellen, 0 Nachkommastellen
41 =4 Ziffernstellen, 1 Nachkommastellen
o 42 =4 Ziffernstellen, 2 Nachkommastellen
43 =4 Ziffernstellen, 3 Nachkommastellen

Beispiel:
+ 0,001 kWh (Format = 43)

+ 100,0 kWh (Format = 41)
« 10,00 MWh (Format = 42)

ID2305 Energiezahlereinheit

Die Energiezahlereinheit legt die Einheit fur den Wert des Energiezahlers fest.

.+ 0=kWh
.« 1=MWh
. 2=GWh
- 3=TWh
- 4=PWh

Beispiel: Wenn Sie den Wert 4500 von ID2291, den Wert 42 von ID2303 und den Wert 0 von
ID2305 erhalten, ist das Ergebnis 45,00 kWh.

11.4.6  RUCKSTELLBARER ENERGIEZAHLER

Der riickstellbare Energiezahler misst die vom Frequenzumrichter aus dem
Versorgungsnetz entnommene Energiemenge. Der Zahler befindet sich im Unterment
.Ruckstellbare Zahler”. Sie kénnen den Zahler Uber den PC, die Steuertafel oder den
Feldbus zuriicksetzen. Verwenden Sie diese ID-Nummern, um den Zahlerwert per Feldbus
auszulesen.

ID 2296 Riickstellbarer Energiezahler

Der Wert ist immer vierstellig. Format und Einheit der des Zahlers werden an den Wert des
ruckstellbaren Energiezahlers angepasst. Siehe untenstehendes Beispiel. Format und
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Einheit des Energiezahlers konnen tber ID2307 .,Format des riickstellbaren Energiezahlers”
und ID2309 ..Einheit des riickstellbaren Energiezahlers” liberwacht werden.

Beispiel:

« 0,001 kWh
« 0,010 kWh
« 0,100 kWh
« 1,000 kWh
« 10,00 kWh
« 100,0 kWh
« 1,000 MWh
« 10,00 MWh
« 100,0 MWh
« 1,000 GWh
*  USW...

ID2307 Riickstellbares Energiezahlerformat

Das Format des riickstellbaren Energiezahlers gibt die Position des Dezimaltrennzeichens
im Wert des riickstellbaren Energiezahlers vor.

o 40 = 4 Ziffernstellen, 0 Nachkommastellen
e 41 =4 Ziffernstellen, T Nachkommastellen
o 42 =4 Ziffernstellen, 2 Nachkommastellen
» 43 =4 Ziffernstellen, 3 Nachkommastellen

Beispiel:
« 0,001 kWh (Format = 43)

+ 100,0 kWh (Format = 41)
« 10,00 MWh (Format = 42)

ID2309 Riickstellbare Energiezahlereinheit

Die Einheit des rickstellbaren Energiezahlers legt die Einheit fir den Wert des
ruckstellbaren Energiezahlers fest.

« 0=kWh
« 1=MWh
« 2=GWh
+ 3=TWh
« 4=PWh

ID2312 Riickstellbare Energiezahlereinheit zuriicksetzen

Alle riickstellbaren Energiezahler konnen Uber den PC, die Steuertafel oder den Feldbus
zuriickgesetzt werden. Bei der Uberwachung per PC oder Steuertafel kénnen die
Zahlerwerte im Fehlerspeichermeni zuriickgesetzt werden. Beim Feldbus kann der
riickstellbare Energiezéhler iiber eine Anstiegsflanke (0 => 1) auf ID2312 ,Rickstellbaren
Energiezahler zuriicksetzen™ zuriickgesetzt werden.
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12 ANHANG 1

12.1 DIE STANDARDWERTE DER PARAMETER IN DEN VERSCHIEDENEN
ANWENDUNGEN

Erklarung der Symbole in der Tabelle

* A=Standardanwendung

« B=0rt/Fern-Anwendung

» C=Anwendung fiir mehrstufige Drehzahl
D =PID-Regler

+ E=Mehrzweck-Anwendung

* F =Motorpotentiometer-Anwendung
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Tabelle 128: Die Standardwerte der Parameter in den verschiedenen Anwendungen

Parameter Werkseinst. i Beschreibung

3.2.1 Fernstrgsplatz |0 0 0 0 0 0 172 0 = E/A-Steuerung
3.2.2 Ort/Fern 0 0 0 0 0 0 211 0=Fern
3.2.6 E/A A Ausw. 2 2 2 2 2 2 300 2 =Vor-Riick (Flanke)
3.2.7 E/A B Ausw. 2 2 2 2 2 2 363 2 =Vor-Riick (Flanke)
3.3.1.5 E/A A Sollwert- |6 5 6 7 6 8 117
wahl
5=AI2
6=AI1+AI2
7=PID
8 = Motorpotentiometer
3.3.1.6 E/A B Sollwert- |4 4 4 4 4 4 131 4=AN
wahl
3.3.1.7 Steu- 2 2 2 2 2 2 121 2 = Steuertafelsollwert
ert.Sollw.Wahl
3.3.1.10 Feldbus 3 3 3 3 3 3 122 3 = Feldbussollwert
Sollw.wahl
3.3.2.1 DrehmSoll- 0 0 0 0 4 0 641
WAUSW. 0 = Nicht verwendet
4=AlI2
3.3.3.1 Festfrequenz- |- - 0 0 0 0 182 0 = Binar-Modus
modus
3.3.3.3 Festfrequenz 1 |- - 10.0 [(10.0 |5.0 [10.0 105
3.3.3.4 Festfrequenz 2 |- - 15.0 |- - - Hz 106
3.3.35 Festfrequenz 3 |- - 20.0 |- - - Hz 126
3.3.3.6 Festfrequenz 4 |- - 25.0 |- - - Hz 127
3.3.3.7 Festfrequenz5 |- - 30.0 |- - - Hz 128
3.3.3.8 Festfrequenz 6 |- - 40.0 |- - - Hz 129
3.3.3.9 Festfrequenz 7 |- - 50.0 |- - - Hz 130
3.5.1.1 Strg-Signal 1A 100 [100 [100 |100 |100 [100 403 100 = DigIN SlotA.1
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Tabelle 128: Die Standardwerte der Parameter in den verschiedenen Anwendungen

Parameter

Werkseinst.

Beschreibung

35.1.2 Strg-Signal2 A |101 101 [101 |0 101 (101 404
0 = DigIN Slot0.1
101 = DigIN SlotA.2
3.5.1.4 Strg-Signal 1B |0 103 |0 103 |0 0 423
0 = DigIN Slot0.1
103 = DigIN SlotA.4
3.5.1.5 Strg-Signal 2B |- 104 |- - - - 424 104 = DigIN SlotA.5
3.5.1.7 Erzw. E/A B 0 105 |0 105 |0 0 425
Strg 0 = DigIN Slot0.1
105 = DigIN SlotA.6
3.5.1.8 Erzw E/AB 0 105 |0 105 |0 0 343
Sollw 0 = DigIN Slot0.1
105 = DigIN SlotA.6
3.5.1.9 Erzw. Feldbus- |0 0 |o 0 0 0 411 [0 =DigIN Slot0.1
Strg
3.5.1.10 Steuert.-Strg |0 0 |o 0 0 0 410 [0 =DigIN Slot0.1
erzw.
3.5.1.11 Externer Fehler [102 102 102 [101 [104 [102 405
Schliefler 101 = DigIN SlotA.2
102 = DigIN SlotA.3
104 = DigIN SlotA.5
3.5.1.13 Fehlerriickst.  [105 |0 [0 102|102 |0 414
Schliefler 0 = DigIN Slot0.1
102 = DigIN SlotA.3
105 = DigIN SlotA.6
3.5.1.19 Rampe 2 Aus- |0 0 |o 0 105 |0 408
wahl 0 = DigIN Slot0.1
105 = DigIN SlotA.6
3.5.1.21 Festfrequenz- [103 |0 |103 [104 [103 [103 419
wahl 0 0 = DigIN Slot0.1
103 = DigIN SlotA.4
104 = DigIN SlotA.5
3.5.1.22 Festfrequenz- [104 |0 104 |0 0 0 420
wahl 1

0 = DigIN Slot0.1
104 = DigIN SlotA.5
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Tabelle 128: Die Standardwerte der Parameter in den verschiedenen Anwendungen

Parameter Werkseinst. Beschreibung

3.5.1.23 Festfrequenz- |0 0 105 |0 0 0 421
wahl 2 0 = DigIN Slot0.1
105 = DigIN SlotA.6
3.5.1.24 MotPot schnel- |0 0 0 0 0 104 418
ler 0 = DigIN Slot0.1
104 = DigIN SlotA.5
3.5.1.25 MotPot langsa- |0 0 0 0 0 105 417
mer 0 = DigIN Slot0.1
105 = DigIN SlotA.6
3.5.2.1.1 Al1 Signalaus- |100 [100 (100 (100 |[100 |100 377 100 = AnIN SlotA.1
wahl
3.5.2.1.2 Filterzeit Al 0.1 (0.1 [o.1 fo.1 0.1 0.1 |s 378
3.5.2.13 Al1 Signalbe- 0 0 0 0 0 0 379 0 =0 bis 10 V (0 bis
reich 20 mA]
3.5.2.1.4 Al1 kunden- 0.0 |0.0 (0.0 (0.0 |0.0 (0.0 |% 380
spez.Min
3.5.2.1.5 Al1 kunden- 100. [100 |100. |100. |100. [100. |% 381
spez.Max 0 .0 0 0 0 0
3.5.2.1.6 Al1 Signalinver- |0 0 0 0 0 0 387 0 = Normal
sion
3.5.2.2.1 AlI2 Signalaus- |101 [101 [101 [101 [101 |101 388 101 = AnIN SlotA.2
wahl
3.5.2.2.2 Filterzeit Al2 0.1 (0.1 fo.r fo.1 0.1 0.1 |s 389
3.5.2.23 Al2 Signalbe- 1 1 1 1 1 1 390 1=2bis 10V (4 bis
reich 20 mA]
3.5.2.2.4 Al2 kunden- 0.0 |0.0 (0.0 (0.0 |0.0 (0.0 |% 391
spez.Min
3.5.2.2.5 AlI2 kunden- 100. [100 |100. |100. |100. [100. |% 392
spez.Max 0 .0 0 0 0 0
3.5.2.2.6 Al2 Signalinver- |0 0 0 0 0 0 398 0 = Normal
sion
3.5.3.2.1 RO1 Funktion 2 2 2 2 2 2 11001 |2 = Betrieb
3.5.3.2.4 RO2 Funktion 3 3 3 3 3 3 11004 |3 =Fehler
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Tabelle 128: Die Standardwerte der Parameter in den verschiedenen Anwendungen

Parameter Werkseinst. Beschreibung

3.5.3.2.7 RO3 Funktion 1 1 1 1 1 1 11007 |1 = Bereit
3.5.4.1.1 AO1 Funktion 2 2 2 2 2 2 10050 |2 = Ausgangsfreq.
3.5.4.1.2 AO1 Filterzeit 1.0 |1.0 |1.0 |1.0 [1.0 [1.0 |s 10051
3.5.4.1.3 AO1 Min. Signal |0 0 0 0 0 0 10052
3.5.4.1.4 AO1 Min Ska- 0.0 (0.0 (0.0 (0.0 |[0.0 |0.0 10053

lier.
3.5.1.1.5 AO1 Max Ska- |0.0 (0.0 (0.0 [0.0 |0.0 |O0.0 10054

lier.
3.13.2.6 SP1 Quelle - - - 3 - - 332 3=Al
3.13.3.1 Funktion - - - 1 - - 333 1= Quelle 1
3.13.3.3 FB 1 Quelle - - - 2 - - 334 2=AI2
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