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Begriffe und Abkiirzungen
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Anwendbarkeit / Geltungsbereich

Dieses Handbuch gilt fir das ACS380 Maschinenregelungsprogramm ab 2.04.

Version des Regelungsprogramms siehe Parameter 07.05 Firmware-Version.

Sicherheitsvorschriften

Befolgen Sie samtliche Sicherheitsvorschriften.

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

Lesen Sie die spezifischen Warnungen der Firmware-Funktionen, bevor Parame-
terwerte geéndert werden. Das Kapitel Parameter enthalt die relevanten Parame-
ter sowie die zugehorigen Warnungen.
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Angesprochener Leserkreis

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

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

Zweck des Handbuchs

Dieses Handbuch enthalt die Informationen fir die Planung, Inbetriebnahme oder
den Betrieb des Antriebssystems.

Inhalt des Handbuchs

» Die Einfiihrung in das Handbuch (dieses Kapitel) beschreibt Geltungsbereich,
Zweck und Inhalt des Handbuchs sowie die Geschaftsbedingungen.

* Bedienpanel (Seite 17) enthélt eine Einflhrung in das interne Bedienpanel.
* Inbetriebnahme, ID-Lauf und Verwendung (Seite 23) erlautert die Inbetriebnahme

des Frequenzumrichters und die Durchfiihrung des ID-Laufs sowie die wichtig-
sten Anwendungsfalle.

* Regelungsmakros (Seite 31) enthalt Kurzbeschreibungen der Makros und der
jeweiligen Steueranschlisse. Makros sind voreingestellte Anwendungen, die dem
Benutzer bei der Konfiguration des Frequenzumrichters Zeit sparen.

*  Programm-Merkmale (Seite 51) beschreibt die Programmfunktionen und Parameter.

» Parameter (Seite 107) enthalt eine Beschreibung der Parameter mit denen der
Frequenzumrichter programmiert wird.

» Zusétzliche Parameterdaten (Seite 361) enthalt weitere Informationen zu den
Parametern.

*  Warn- und Stérmeldungen (Seite 397) enthélt eine Auflistung der Warn- und Stor-
meldungen mit den méglichen Ursachen und den MaRhahmen zur Stérungsbehe-
bung.

« Steuerung lber die integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) (Seite 425) enthalt die
Beschreibung der Feldbus-Kommunikation tber die integrierte Feldbusschnitt-
stelle des Frequenzumrichters.

» Feldbussteuerung lber einen Feldbusadapter (Seite 495) enthalt die Beschrei-
bung der Feldbus-Kommunikation bei Benutzung eines optionalen Feldbus-Adapters.

* Blockdiagramme der Regelung / Steuerung (Seite 507) beschreibt die Sollwert-
ketten des Frequenzumrichters.

* Anhang A - ACS380 in Krananwendungen (Seite 525) beschreibt die fiir die
Kranapplikation spezifischen Funktionen. Bei Bedarf kdnnen die Funktionen auch
fur andere Anwendungen verwendet werden.
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Begriffe und Abkiirzungen

Begriff/Abkiirzung Beschreibung

ACS-AP-x Komfort-Bedienpanel, erweiterte Bedienertastatur fur die Kom-
munikation mit dem Frequenzumrichter
Der ACS380 unterstltzt Typen ACS-AP-1, ACS-AP-S und ACS-
AP-W (mit einer Bluetooth Schnittstelle).

ACS-BP-S Basis-Bedienpanel, Basis-Bedienertastatur fiir die Kommunika-
tion mit dem Frequenzumrichter

Al Analogeingang; Schnittstelle fir analoge Eingangssignale

AO Analogausgang; Schnittstelle fiir analoge Ausgangssignale

AsynM Asynchronmotor

BAPO-01 Optionales, auf der Seite montiertes Hilfsspannungs-Erweite-
rungsmodul.

BCAN-11 CANopen-Schnittstelle

BCBL-01 Optionales Kabel USB an RJ45

BMIO-01 E/A- und Modbus-Modul

Brems-Chopper

Leitet die zu hohe Energie vom DC-Zwischenkreis des Frequen-
zumrichters bei Bedarf zum Bremswiderstand. Der Chopper
arbeitet, wenn die DC-Zwischenkreisspannung einen bestimm-
ten Maximalwert Uberschreitet. Der Spannungsanstieg wird typi-
scherweise durch die Verzégerung (Abbremsen) eines Motors
mit hohem Massentragheitsmoment verursacht.

Bremswiderstand Wandelt die Uberschissige Bremsenergie, die vom Brems-Chop-
per abgeleitet wird, in Warme um. Wichtiger Bestandteil des
Bremsstromkreises. Siehe Kapitel Widerstandsbremsung im
Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

BREL-01 Optionales, auf der Seite montiertes Relaisausgangs-Erweite-
rungsmodul

BTAC-02 Optionales, auf der Seite montiertes Impulsgeber-Schnittstellen-
modul

Kondensatorbatterie Siehe DC-Zwischenkreiskondensatoren.

CCA-01 Optionaler Kaltkonfigurationsadapter

Regelungseinheit

Elektronikkarte mit dem Regelungsprogramm

DC-Zwischenkreis

DC-Zwischenkreis zwischen Gleichrichter und Wechselrichter.

DC-Zwischenkreiskonden-
satoren

Energiespeicher zur Stabilisierung der DC-Zwischenkreisspan-
nung

DI Digitaleingang; Schnittstelle fir digitale Eingangssignale
DO Digitalausgang; Schnittstelle fur digitale Ausgangssignale
Frequenzumrichter Frequenzumrichter fir die Regelung von AC-Motoren
EFB Integrierter Feldbus

FBA Feldbusadapter

FCAN-01/-01-M

Optionales CANopen-Adaptermodul
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FCNA-01

Optionales ControlNet-Adaptermodul

FDNA-01

Optionales DeviceNet-Adaptermodul

FECA-01/-01-M

Optionales EtherCAT-Adaptermodul

FENA-11/-21/-21-M

Optionales Ethernet-Adaptermodul fiir Protokolle des Typs
EtherNet/IP, Modbus TCP und PROFINET 10

FEPL-02 Ethernet POWERLINK-Adaptermodul

FPBA-01/-01-M Optionales PROFIBUS DP-Adaptermodul

Baugrofie Bezieht sich auf die physische Grofie des Frequenzumrichters,
zum Beispiel RO und R1. Die BaugréRe ist auf dem Typenschild
des Frequenzumrichters angegeben, siehe Hardware-Handbuch
des Frequenzumrichters.

ID-Lauf Motor-ID-Lauf. Mit dem Identifizierungslauf identifiziert der Fre-

quenzumrichter die Charakteristik des angeschlossenen Motors
und ermdglicht so eine optimale Motorregelung.

Hexadezimal

Beschreibt binare Zahlen anhand eines Numerierungssystems,
das 16 sequentielle Zahlen als Basiseinheiten hat. Die hexadezi-
malen Zahlen sind 0-9 und die Buchstaben A-F.

IGBT

Insulated Gate Bipolar Transistor (Bipolartransistor mit isolierter
Gate-Elektrode)

Zwischenkreis

Siehe DC-Zwischenkreis.

Wechselrichter

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

E/A Eingang/Ausgang

LSW Least Significant Word (niedrigstwertiges Wort)

Makro Vordefinierte Standardwerte von Parametern in einem Rege-
lungsprogramm des Umrichters. Jedes Makro ist fir eine spezifi-
sche Anwendung vorgesehen. Siehe Kapitel Regelungsmakros.

NETA-21 Optionales Ferniiberwachungs-Tool

Netzwerk-Steuerung

Bei Feldbus-Protokollen auf Basis des Common Industrial

Protocol

(CIP™), wie z.B. DeviceNet und Ethernet/IP, wird der Frequen-

zumrichter mit Net Ctrl- und Net Ref-Objekten des ODVA AC/DC

Drive Profile gesteuert. Weitere Informationen siehe

www.odva.org und folgende Handblicher:

* FDNA-01 DeviceNet adapter module user’s manual
(3AFE68573360 [Englisch]) und

* FENA-01/-11/-21 Ethernet adapter module user’s manual
(3AUA0000093568 [Englisch]).

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

PDO Process Data Object (Prozessdatenobjekt)

PID-Regler Proportional-Integral-Derivat-Regler

SPS Speicherprogrammierbare Steuerung
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PMSM Permanentmagnet-Synchronmotor

PM Permanentmagnet

PROFIBUS, Eingetragene Warenzeichen von Pl - PROFIBUS & PROFINET

PROFIBUS DP, International

PROFINET 10

RO, R1,... BaugroRRe

RCD Residual Current Device (Fehlerstrom-Schutzeinrichtung)

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

RFI Radio Frequency Interference (Hochfrequenzstérungen)

RO Relaisausgang; Schnittstelle fur digitale Ausgangssignale Imple-
mentierung mit einem Relais.

SDO Service Data Object (Servicedatenobjekt)

SIL Safety Integrity Level (Sicherheitsanforderungsstufe) Siehe

Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-
Handbuch des ACS880-M04 Frequenzumrichters.

STO Safe Torque Off (Sicher abgeschaltetes Drehmoment). Siehe
Funktion Sicher abgeschaltetes Drehmoment im Hardware-
Handbuch des ACS880-M04 Frequenzumrichters.

Erganzende Handblicher

Die erganzenden Handbiicher stehen auf der Einbandinnenseite unter Liste ergén-
zender Handblicher.

Haftungssausschluss fiir Cyber-Sicherheit

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

Siehe auch Abschnitt Benutzerschloss (Seite 104).
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Bedienpanel

Inhalt

* Bedienpanel

* Home- und Meldungen-Ansicht
» Optionsmenii

* Hauptmenii

* Untermentis

Bedienpanel

Der ACS380 ist standardmaRig mit einem eingebauten Bedienpanel ausgestattet. Bei
Bedarf kann auch ein externes Bedienpanel wie das Komfort-Bedienpanel oder das
Basis-Bedienpanel verwendet werden. Weitere Informationen siehe ACX-AP-x assistant
control panel’s user’s manual (3AUA0000085685 [Englisch]) oder ACS-BP-S basic
control panel’s user’s manual (3AXD50000032527 [Englisch])

1. Display - zeigt standardmaRig die Home-Ansicht.

. Hauptmenu.

. OK-Taste - 6ffnet das Hauptmen(, wahlt und speichert
Einstellungen.

. Start-Taste - startet den Frequenzumrichter.

. Menu-Navigationstasten - navigieren in den Meniis und
stellen Werte ein.

. Stopp-Taste - stoppt den Frequenzumrichter.

. Zurlck-Taste - 6ffnet das Optionsmenul und geht im Mendi
zuriick.

8. Optionsmeni.

9. Statuslicht - griines und rotes Licht zeigt den Status sowie

potentielle Probleme an.



http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AUA0000085685&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
http://search.abb.com/library/Download.aspx?DocumentID=3AXD50000032527&LanguageCode=en&DocumentPartId=1&Action=Launch
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Home- und Meldungen-Ansicht

Die Home-Ansicht ist die Hauptansicht. Auf der Home-Ansicht werden das Haupt-
menu und das Optionsmeni aufgerufen.

Home-Ansicht

|:u: i (SD v15|:|1rpm

1499.50@
Sy =0

1. Steuerungsauswabhl - lokal oder extern

2. Lokale Start/Stopp-Steuerung - aktiviert

3. Drehrichtung - vorwarts oder rlickwarts

4. Lokale Einstellung des Sollwerts - aktiviert
5. Drehzahl - Sollwert

6. Drehzahl - Istwert

7. Hauptmeni - Menlliste

8. Optionsmentis - Schnellzugriffsmenu

In der Meldungen-Ansicht werden Stérungen und Warnmeldungen angezeigt. Wenn
eine aktive Stérung oder Warnmeldung vorliegt, zeigt das Panel die Meldungen-

Ansicht direkt an.

Sie kénnen die Meldungen-Ansicht im Optionsmenii oder im Diagnose-Untermenti

offnen.

Meldungen-Ansicht: Stérung

Loc & 1500rpm
@1 001
Heset?

Stérungsmeldungen erfordern |hre sofortige
Aufmerksamekeit.

Prifen Sie den Code in der Stérungsmeldungstabelle auf
Seite 411, um eine Stérungssuche durchzufiihren.

Meldungen-Ansicht: Warnung

Loc (™ 1500rpm
N Warning: 2009
N Warning: 2020
N Warning: 2009

Warnmeldungen machen auf mégliche Probleme
aufmerksam.

Priifen Sie den Code in der Warnmeldungsstabelle auf
Seite 400, um eine Stérungssuche durchzuflhren.
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Optionsmenii 25

1. Offnen: die Zuriick-Taste
in der Home-Ansicht
driicken.

Loc (™ 1500rpen

0.00

Hz

Hauptmeni =

2. Offnen: die OK-Taste in
der Home-Ansicht
driicken.

Optionsmenii

Das Hauptmendi ist ein Schnellzugriffsmen(.

oc Rern (™ 1. Steuerplatz - auf lokale oder externe Steuerung einstellen
@—Q 0_2:) 2. Drehrichtung - auf vorwarts oder riickwarts einstellen

IS0 3. Aktive Stérungen - mégliche Stérungen anzeigen
l: 3% " P 4. Drehzahlsollwert - den Drehzahlsollwert einstellen
@ﬁ\ 5. Aktive Warnungen- moégliche Warnung anzeigen

Hauptmenii

Das Hauptmendi ist ein Scroll-Menu. Die Meniisymbole bezeichnen bestimmte Grup-

pen. Die Gruppen haben Untermens.

Hinweis: Sie kdnnen festlegen, welche Hauptmenupunkte sichtbar sind (siehe Para-

meter 49.30).

u 1. Motordaten - Motorparameter

e, —_
=11
=01

I ~ I.f"z"\.. 3. Regelungsmakros

4. Diagnose - Stérungen, Warnungen, Stérungsprotokoll und

2
b -‘“.‘

”ﬂ& I3 ) Verbindungsstatus

Qf‘ ,/;\-I 5. Energieeffizienz - Energieeinsparungen
N

P 6. Parameter - Parameter

— oy 5";_-

’I 2. Motorsteuerung - Motoreinstellungen
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Untermeniis

Die Hauptmenupunkte haben Untermenus. Einige Untermenis haben auch Menis und/oder
Optionslisten. Der Inhalt der Untermenus hangt vom Frequenzumrichtertyp ab.

Motordaten
1=)
~ e 1. Motortyp - AsynM, PMSM, SynRM
1 e
—Asynhd Sfdla‘““? 2. Regelungsmodus - Skalar, Vektor
®?5kw 1 QD"}"@]} 3. Nennleistung
0 (2) 4. Nennstrom
\24000V  50.0H2~/ 5. Nennspannung
P =
(7 B 6. Nennfrequenz
\“AB0rpm  S0.0Nm—
-, . Nenndrehzahl
(9) : Eu:usu:p(i'f',l
=) W W 0.00 8. Nenndrehmoment.
~&0 H ' 9. Phasenfolge -UV W, UWV
@0 He,
—W oL 10.Nominal-Cosphi

11.Einheitenauswahl - SI- oder US-Einheiten

Motordaten: Motortyp

PISH
@ .PMSM
3. SynRM

1. AsynM

SynHM@

Motordaten: Regelungsmodus

Vect 1. Skalar
eé;r 2. Vektor
Motordaten: Phasenfolge
1.UVWwW
LAY
2.UWV

@

Motordaten: Einheitenauswahl
1. SI-Einheiten
2. US-Einheiten
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Motorregelung

(1 ]
@ G0s [ 503
ax TEYS
1500rpm 3404
Mlin
rprm

No AN

Startmodus - Konstantzeit, Automatik

. Stoppmodus - Austrudeln, Rampe, DC-Haltung
Beschleunigungszeit

. Verzbgerungszeit

Maximal zulassige Drehzahl

. Maximal zulassiger Strom

. Minimal zulassige Drehzahl

Motorregelung: Startmodi

1. Konstantzeit
2. Automatik

@

Motorregelung: Stoppmodi

1. Austrudeln
2. Rampe
3. DC-Haltung

Regelungsmakros

/0=

%m 1< 2

1
(D e 3<E ET 4

ST
(7yofibus Profinet!O()
Madbus i)

éﬁernetll:| TCP

@erEAT EanOpen@

Die verfugbaren Regelungsmakros hdngen vom installierten
Optionsmodul ab.

1

9.

2
3
4
5.
6
7
8

. ABB Standard (2-Draht)
. ABB limitiert (2-Draht)

. Drehrichtungsumkehr

. Motorpotentiometer
PID

. Modbus RTU
.PROFIBUS
.PROFINET IO
EthernetlP

10.Modbus TCP
11.EtherCAT
12.CANopen
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Diagnosen

Qe
@) 1001

@()') 2009

10
T8

. Aktive Storung - zeigt den Stérungscode

. Stérungsspeicher - Liste der jlingsten Stérungscodes (neueste
zuerst)

. Aktive Warnungen- zeigt den Warnungscode
. Verbindungsstatus - Feldbus- und E/A-Signale

Energieeffizienz

A —
£ —
 —

@aved‘} Savedd o’
B45.. kWh 1290?
Saved¥ Saved®
Bl h 12k

Ak 6

@D.ED

a b~ WON =

. Gesparte Energie in kWh
. Gesparte Kosten

. Gesparte Energie in MW
. Gespartes Geld x 1000

. Kosten pro kWh

Parameter

D=
(Dt
(et

AS

. Vollstandige Parameterliste - Menu mit vollstdndigen Parametern

und Parameterstufen
. Modifizierte Parameterliste

. Parameter wiederherstellen - zurlicksetzen auf werksseitige

Standardparameter
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Inbetriebnahme, ID-Lauf und
Verwendung

Inhalt

Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

Fiihren Sie den Motor-ID-Lauf aus.

Start und Stopp des Antriebs

Die Drehrichtung &ndern

Den Drehmoment- oder Frequenzsollwert einstellen
Die Frequenzumrichter-Parameter einstellen
Diagnose 6éffnen

Die Einheiten &ndern

Hinweis: In diesem Kapitel verwendet der Frequenzumrichter ein integriertes Bedi-
enpanel, fur die Inbetriebnahme, den ID-Lauf und weitere Aktionen. Diese Funktio-
nen kénnen auch mit einem externen Bedienpanel oder dem PC-Tool drive composer
durchgeflhrt werden.

Inbetriebnahme des Frequenzumrichters

1.

Wahlen Sie die Malieinheit aus (international oder US) und driicken Sie ,OK®.

Der Frequenzumrichter erkennt den angeschlossenen Adapter und nimmt die
korrekten Einstellungen vor. Dies kann je nach Adapter einige Sekunden dauern.

In der Ansicht Motordaten die Motorart auswahlen:
AsynM: Asynchronmotor

PMSM: Permanentmagnetmotor oder

SynRM: Synchronreluktanzmotor.

3. Auswahl der Motorregelungsart:
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10.

Inbetriebnahme, ID-Lauf und Verwendung

Vektor: Drehzahl-Sollwert. Diese ist fir die meisten Anwendungen geeignet. Der
Frequenzumrichter flhrt einen automatischen ID-Lauf im Stillstand durch.

Skalar: Frequenz-Sollwert.
Verwenden Sie diesen Modus, wenn:

- Die Anzahl von Motoren wechseln kann.
- Der Motornennstrom kleiner ist als 20% des Frequenzumrichter-Nennstroms.

Skalarregelung wird fir Permanentmagnetmotoren nicht empfohlen.

Stellen Sie die Nenndaten des Motors ein.
* Nennleistung

* Nennstrom

* Nennspannung

* Nennfrequenz

* Nenndrehzahl

* Nenndrehmoment (optional)

*  Nominal-Cosphi

. Prifen Sie die Drehrichtung des Motors.

Stellen Sie gegebenenfalls die Motordrehrichtung mit der Einstellung fiir die
Phasenfolge oder die Phasenfolge des Motorkabels ein.

Legen Sie in der Ansicht Motorregelung den Start- und Stoppmodus fest.

Einstellung der Beschleunigungs- und Verzdégerungszeiten.

Hinweis: Die Rampenzeiten fir die Drehzahlerh6hung und -reduzierung basieren
auf dem Wert in Parameter 46.01 Drehzahl-Skalierung | 46.02 Frequenz-Skalie-
rung.

Stellen Sie die maximale und minimale Drehzahl oder Frequenz ein. Weitere
Informationen siehe Parameter 30.77 Minimal-Drehzahl | 30.13 Minimal-Frequenz
und 30.12 Maximal-Drehzahl | 30.14 Maximal-Frequenz auf Seite 221.

Wabhlen Sie in der Ansicht Regelungsmakros das anzuwendende Makro.

Bei Einheiten mit einem angeschlossenen Feldbus-Adapter: Sie kénnen den
Feldbus in der Ansicht Regelungsmakros sehen. Es gibt bestimmte Parameter,
die Sie andern missen, zum Beispiel die Stations-ID. Siehe Kapitel Feldbus-
steuerung lber einen Feldbusadapter.

Optimieren Sie die Parameter des Frequenzumrichters fir die Anwendung. Sie
kénnen das Komfort-Bedienpanel (ACS-AP-x) oder das PC-Tool Drive Composer
mit dem Frequenzumrichter benutzen.
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Fiithren Sie den Motor-ID-Lauf aus.

Hintergrundinformationen

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

» Parameter 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus auf Stillstand und
» Parameter 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor eingestellt ist.
Fur die meisten Anwendungen ist es nicht erforderlich, einen gesonderten ID-Lauf

durchzufthren. Wahlen Sie den ID-Lauf fir anspruchsvolle Motorregelungsan-
schllsse. Beispiel:

+ ein Permanentmagnetmotor (PMSM) verwendet
» der Antrieb arbeitet mit einem Drehzahlsollwert nahe null oder

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

Hinweis: Wenn Sie die Motorparameter nach dem ID-Lauf &ndern, mussen Sie den
Lauf erneut durchfihren. @

Hinweis: Wenn Sie lhre Applikation bereits mit Skalarregelung parametriert haben,
und Sie missen auf Vektor andern:

» Setzen Sie im Untermeniu Motordaten die Motorregelung auf Vektor, oder Para-
meter 99.04 Motor-Regelmodus auf Vektor.

» fir I/O-gesteuerte Antriebe die Parameter in den Gruppen 22 Drehzahl-Sollwert-
Auswahl, 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen, 12 Standard Al, 30 Grenzen und 46 Ein-
stellung Uberwach/Skalier prifen.

» flr drehmomentgeregelte Antriebe priifen Sie auch die Parameter in Gruppe 26
Drehmoment-Sollwertkette.

Schritte bei der Ausfiihrung des ID-Laufs

Warnung! Stell Sie sicher, dass der ID-Lauf gefahrlos durchgefiihrt werden
kann.

Das Hauptmenti 6ffnen.

Das Untermenu Parameter wahlen.

Alle Parameter wahlen.

99 Motordaten wahlen und ,OK* driicken.

99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus wahlen, dann den gewilinschten ID-Modus und
,OK" driicken.

Die Warnmeldung AFF6 Identifikationslauf wird angezeigt, bevor Sie die Startta-
ste driicken.

ok 0bd -~

Die Panel-LED beginnt griin zu blinken, um eine aktive Warnung anzuzeigen.
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6. ,Start” driicken, um den ID-Lauf zu starten.

Wahrend des ID-Laufs darf keine Taste des Bedienpanels betatigt werden. Wenn
der ID-Lauf abgebrochen werden muss, ,Stop® drlicken.

Wenn der ID-Lauf abgeschlossen ist, hort die Statusleuchte auf zu blinken.

Wenn der ID-Lauf fehlgeschlagen ist, wird auf dem Bedienpanel die Stérung FF61
ID-Lauf angezeigt.
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Start und Stopp des Antriebs

1. Die Start-Taste driicken, um den

Loc (* 1500r pen Frequenzumrichter zu starten.
0,00 2. Die Stopp-Taste driicken, um den
Hz = Frequenzumrichter zu stoppen.

1 1. Im Optionsmenii mit den Pfeiltasten zum
Loc Fem pei—wy . L .
T Mendupunkt fur die Drehrichtung wechseln.
& 1500r pem 2. Die OK-Taste driicken, um die Drehrichtung zu
andern.

Den Drehmoment- oder Frequenzsollwert einstellen

1. Im Optionsmentii zum Menupunkt fir den
Drehmoment- oder Frequenzsollwert wechseln und
,OK* driicken.

2. Die Pfeiltasten driicken, um den Wert zu bearbeiten.

3. Die OK-Taste driicken, um den neuen Wert zu
bestatigen.

Loc Fem pu wy

Cr—  —

B3 1500r pee 1=
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Die Frequenzumrichter-Parameter einstellen

Loc ™ 1501 rpm

149950

- U
B
- |
of %
3 4

3008

30,02 0000000000
3012 -15000.00 rpm
30.13 -25000.00 rpm

1. Auf der Home-Ansicht das Hauptmen(i auswahlen.

2. Zu den Parametern wechseln und die OK-Taste
driicken, um das Untermendi zu 6ffnen.

3. Die vollstandige Parameterliste mit der Pfeiltaste
auswahlen und die OK-Taste driicken oder

4. Die modifizierte Parameterliste mit der Pfeiltaste
auswahlen und die OK-Taste driicken.

5. Den Parameter auswahlen und die OK-Taste driicken.

Die Parameter werden in den jeweiligen Gruppen ange-
zeigt. Die ersten zwei Zahlen der Parameternummer ste-
hen fiir die Parametergruppe. Zum Beispiel gehdren die
mit 30 beginnenden Parameter zur Gruppe mit den
Grenzen.

Weitere Informationen siehe Kapitel Parameter.

Diagnose offnen

Loc {™ 1501 rpm

149950

1. Auf der Home-Ansicht das Hauptmenu auswahlen.

2. Zur Diagnose wechseln und die OK-Taste driicken, um
das Untermend zu 6ffnen.

3. Die Warnung oder Stérung mit der Pfeiltaste auswahlen
und die OK-Taste dricken.

Weitere Informationen siehe Kapitel Warn- und
Stérmeldungen.
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Die Einheiten andern

Loc O 1501 rpm 1. Auf der Home-Ansicht das Hauptmenu auswahlen.
2. Zu den Motordaten wechseln und die OK-Taste driicken,
1 4 gg 5 [] um das Untermenii zu 6ffnen.
rprm =(1 3. Zum MenUpunkt fir die Einheitenauswahl wechseln und
- |] die OK-Taste driicken.
i 4. Die Einheit mit der Pfeiltaste auswahlen und die OK-
ig 2 Taste drlicken.
v | Sie kénnen die gewahlte Einheit in der Home-Ansicht

sehen.
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Regelungsmakros

Inhalt

ABB-Standardmakro

Eingeschrdnktes ABB-Makro
Feldbus-Regelungsmakro

Makro Drehrichtungswechsel

Makro Motorpotentiometer

PID-Regelungsmakro

Modbus-Makro

Parameter-Standardwerte der verschiedenen Makros

Regelungsmakros sind Satze von Standard-Parameterwerten, die fiir eine bestimmte
Regelungskonfiguration geeignet sind. Mit Regelungsmakros kann ein Frequenzum-
richter schneller und einfacher eingerichtet werden.

StandardmaRig wird als Makro fur E/A-geregelte Antriebe das ABB Standardmakro
und fiir feldbusgeregelte Antriebe das Feldbusregelungsmakro verwendet.
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ABB-Standardmakro

Das ABB-Standardmakro ist fuir einen Frequenzumrichter mit E/A-Regelung geeig-
net. Digitaleingénge regeln Start/Stopp (2-Leiter), Drehrichtungs- und Festdreh-
zahlauswabhl (3 Drehzahlen) sowie die Auswahl von Beschleunigungs- und
Verzégerungsrampe.

Sie kdnnen das Makro auf der Regelungsmakros-Ansicht aktivieren oder indem Sie
den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den Wert ABB Standard setzen.

Dies ist das Makro fiir die Standardausfiihrung des Frequenzumrichters (ACS380-04xS)
und die konfigurierte Ausfihrung ACS380-4xC +L538.
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Standard-Steueranschliisse fiir das ABB-Standardmakro

Dieses Anschlussdiagramm gilt fiir die Standardausfiihrung des Frequenzumrich-
ters ACS380-04xS und die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzumrichters
ACS380-04xC +L538 (mit ausgewahltem ABB-Standardmakro).

Klemmen

Beschreibung

Digital-E/A-Anschliisse

+24V

Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA

Masse fir Hilfsspannungsausgang

1 DGND
L DCOM

Masse fiir Digitaleingang

— — DN

Start vorwarts; DI1 = Stopp (0) / Start (1)

— — DI2

Vorwarts (0) / Rickwarts (1)

— — DI3

— — DI4

Konstantdrehzahl- / Frequenzauswahl 7)

:

DIO2

Konstantdrehzahl- / Frequenzauswahl 7)

—"—HBIci

Rampensatz 1 (0) / Rampensatz (2) 7

DIO SRC

Betriebsbereit (0) / Nicht bereit

[

DIO COM

Digitalausgang Hilfsspannung

Digitaleingang/-ausgang Masse

1...10 kohm

———1 A1

Analog-E/A

CC (C
( ([

1 AGND

Drehzahl / Freq.(0...10V) ¥

Al2

Masse Analogeingangskreis

Max. 500 ohm (| AGND

Nicht konfiguriert 9

et AO

Masse Analogeingangskreis

AGND

Ausgangsfrequenz (0...20 mA)

SCR

Masse Analogausgangskreis

+10V

S+
SGND
S1
S2

RC
RA
RB

Signalkabel-Schirm

Referenzspannung +10 V DC

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
Werksseitig vorverdrahtet.

Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
Schaltkreise geschlossen sind.

Relaisausgang 1

Keine Stoérung [Stérung (-1)]

Hinweise:

KlemmengréfRen: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

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

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

angeschlossen.
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Sollwert vom integrierten Bedienpanel.

")Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette.
Bei Vektorregelung: Siehe Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahi.

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

DI3 |DI4 Funktion/Parameter
Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 |0 |Setzen der Frequenz Uber Al1 Setzen der Drehzahl tUber Al1
1 0 28.26 Konstantfrequenz 1 22.26 Konstantdrehzahl 1
0 1 28.27 Konstantfrequenz 2 22.27 Konstantdrehzahl 2
1 1 28.28 Konstantfrequenz 3 22.28 Konstantdrehzahl 3
2)
DIO1 Rampensatz |Parameter
0 1 28.71 Ausw. Freq.Rampeneinstell.,...,
1 2 28.74 Freq.Beschleunigungszeit 2

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

4) Stellen Sie die Einheit firr Analogeingang Al1 in Parameter 12.15 und fiir Al2 in
Parameter 12.25 ein.

Eingangssignale

» Auswahl Start/Stopp (DI1)

» Vorwarts (0) / Ruckwarts (1) (DI2)

» Drehzahlauswahl (DI3)

» Drehzahlauswahl (D14)

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

* Ausgangsfrequenz oder Motordrehzahl-Sollwert (Al1)
Ausgangssignale

» Ausgangsfrequenz (AO)

» Betriebsbereit (0) / Nicht bereit (1) (DIO2)

» Keine Stérung [Stérung (-1)]
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Eingeschranktes ABB-Makro

Das eingeschrankte ABB-Makro ist fir einen Frequenzumrichter mit E/A-Regelung
geeignet, der nur Uber die Mindestanzahl von Ein- und Ausgangen verfligt.

Das eingeschrankte ABB-Makro ist fir die Basisausfiihrung des Frequenzumrichters
(ACS380-04xN) ohne angeschlossene Optionsmodule optimiert.

Sie kénnen das Makro auf der Regelungsmakros-Ansicht aktivieren oder indem Sie
den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den Wert ABB begrenzt 2-Draht setzen.

Standard-Steueranschliisse fiir das eingeschrankte ABB-Makro

Dies ist das Standard-Steueranschlussdiagramm flr die Basisausfiihrung des Fre-
quenzumrichters (ACS380-04xN) mit ausgewahltem begrenztem ABB-Makro.

Klemmen Beschreibung
Digital-E/A-Anschliisse
+24V Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA
—1 DGND Masse fur Hilfsspannungsausgang
L DCOM Masse Digitaleingang
——ABli Stopp (0) / Start (1)
— —RE Drehzahl- (1) / Frequenzauswahl (2)
Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
S+ Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
SGND Werksseitig vorverdrahtet.
S1 Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
S2 Schaltkreise geschlossen sind.
EX \J Relaisausgang 1
Q— RB - Parameter [Storung-1] Bei Stérung Relais abgefallen

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

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

Eingangssignale

» Start/ Stopp (DI1)

» Ausgangsfrequenz oder Motordrehzahl-Sollwert (DI1)

Ausgangssignale
* Relaisausgang 1: Stoérung (-1)
» Keine Stérung [Stérung (-1)]
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Feldbus-Regelungsmakro

Das Feldbus-Regelungsmakro ist fur einen Frequenzumrichter mit Feldbusankopp-
lung geeignet. Die E/A-Signalschnittstelle wird standardmaRig nicht verwendet.

Bei der Inbetriebnahme des Frequenzumrichter wird das Feldbusregelungsmakro
automatisch aktiviert, wenn ein Feldbus-Adapter erkannt wird. Weitere Informationen
siehe Abschnitt Automatische Konfiguration des Frequenzumrichters fiir die Feldbus-
steuerung auf Seite 504.

Sie kénnen das Makro in der Regelungsmakros-Ansicht manuell aktivieren oder
indem Sie den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den korrekten Wert entsprechend
dem gewabhlten Feldbus setzen.

Das Makro ist optimal fir die konfigurierte Ausfihrung (ACS380-04xC), die uber ein
Feldbus-Adaptermodul verfiigt.

Standard-Steueranschliisse fiir das Feldbus-Makro

Dies ist das Standard-Steueranschlussdiagramm fiir die konfigurierte Ausfiihrung des
Frequenzumrichters (ACS380-04xC) mit ausgewahltem Feldbus-Makro.

Klemmen Beschreibung
Digital-E/A-Anschliisse
24V Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA
_ DGND Masse fur Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse Digitaleingang
——I"DNn Stérungsquittierung
DI2 Nicht konfiguriert
Funktion ,,Sicher abgeschaltetes Drehmoment“ (STO,
S+ Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
SGND Werksseitig vorverdrahtet.
E S1 Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
S2 Schaltkreise geschlossen sind.
RC Relaisausgang 1
RA ﬁ\J Parameter [Stérung-1] Bei Stérung Relais
——X— RB - abgefallen

Feldbusmodul-Anschliisse

DSUBY | CANopen | [+K457 FCAN-01-M CANopen
DSUBY | Profibus DP | 1454 FPBA-01-M PROFIBUS DP
—— RJ45 X 21 EiherCAT | [1KK269 FECA-01-M EtherCAT

RJ45 X 2| Ethemnet IP | <775 FENA-21-M Ethemnet/IP, PROFINET,
RJ45 X 2| Profinet Modbus TCP

RJ45 X 2| Modbus TCP .
Tormial Bock | CANGpen +K495 BCAN-11 CANopen-Schnittstelle
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Hinweise:
KlemmengréRen: 0,14 mm? ... 1,5 mm?
Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 Ibf-ft).

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

Wenn das Feldbus-Adaptermodul angeschlossen ist, kommen die Steuerungssignale
des Frequenzumrichters in der Regel vom Feldbus.

Bei Verwendung der Frequenzumrichterausfiihrung ACS380-04xC +K495 (mit dem
CANopen-Schnittstellenmodul BCAN-11) wird empfohlen, das Kabel beim erstmali-
gen Start nicht anzuschlielRen. Dadurch wird verhindert, dass der CANopen-Bus
gestort wird, wenn der Frequenzumrichter versucht, das angeschlossene Modul zu
erkennen.

Die Software stellt die relevanten Parameter automatisch ein, wenn das Feldbus-
Adaptermodul an den Frequenzumrichter angeschlossen wird. Weitere Informationen
siehe Abschnitt Automatische Konfiguration des Frequenzumrichters fiir die Feldbus-
steuerung auf Seite 504. CANopen-Parameter siehe CANopen-Parametereinstellun-
gen fiir die integrierte Feldbus-Schnittstelle auf Seite 453.

Eingangssignale

» Storungsriicksetzung (DI1)

» Steuerworte und Sollwert-Worte Giber das Feldbus-Adaptermodul

Ausgangssignale
» Steuerworte und Statussignale uber das Feldbus-Adaptermodul
» Keine Stérung [Storung (-1)]
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Makro Drehrichtungswechsel

Dieses Makro bietet eine E/A-Konfiguration, bei der ein Signal den Motor in Drehrich-
tung vorwarts startet und ein anderes Signal den Motor in Drehrichtung riickwarts
startet.

Sie kdnnen das Makro auf der Regelungsmakros-Ansicht aktivieren oder indem Sie
den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den Wert Drehrichtungswechsel setzen.

Das Makro ist fiir die Standardausfiihrung des Frequenzumrichters (ACS380-04xS)
und die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzumrichters ACS380-04xC +L538 opti-
miert. Es kann auch mit der Basisvariante des Frequenzumrichters (ACS380-04xN)
verwendet werden, allerdings sind dann nicht alle im Makro verfiigbaren Ein- und
Ausgénge nutzbar.
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Standard-Steueranschliisse fiir das Makro Drehrichtungswechsel

Dieses Anschlussdiagramm gilt fiir die Standardausfiihrung des Frequenzumrich-

ters ACS380-04xS und die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzumrichters
ACS380-04xC +L538 (mit ausgewahltem Makro Drehrichtungswechsel).

Klemmen Beschreibung
Digital-E/A-Anschliisse
24V Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA
DGND Masse fiir Hilfsspannungsausgang
[ DCOM Masse Digitaleingang
L IDi1 Start v_grwé[ts; wenn DI1 = DI2: Stopp
D2 Start rickwarts
| Di3 Konstantdrehzahl- / Frequenzauswahl '/
| IDi4 Konstantdrehzahl- / Frequenzauswahl '/
L D01 Rampensatz 1(0) / Rampensatz 2 </
| @-1D02 Betriebsbereit (0) / Nicht bereit
DIO SRC Digitalausgang Hilfsspannung
DIO COM Digitaleingang/-ausgang Masse
Analog-E/A
=== f\u Al Ausgangsfrequenz/Drehzahl-Sollwert (0...10V) ¥/
/\er | ‘y AGND Masse Analogeingangskreis
I i l L A2 Nicht konfiguriert
- I | '| 'AGND Masse Analogeingangskreis
f@ [\rAT ; } AO Ausgangsfrequenz (0...20 mA)
\/ L Ly AGND Masse Analogausgangskreis
=1 I'scr Signalkabel-Schirm
3 L+ ov Referenzspannung +10 V DC
Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
—JS+ Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
SGND Werksseitig vorverdrahtet.
L I's 1 Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
Schaltkreise geschlossen sind.
—182 Relaisausgang
RC Keine Stoérung [Stoérung (-1)
RA
—X—RB
EIA-485 Modbus RTU
B+ Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapitel
A- Steuerung lber die integrierte Feldbus-
BGND Schnittstelle (EFB).
Shield
Termination

Hinweise:
KlemmengréfRen: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

Anzugsmoment: 0,5 Nm (0,4 Ibf-ft).
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Die Klemmen DGND, AGND und SGND sind intern an dasselbe Bezugspotenzial
angeschlossen.

")Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette.
Bei Vektorregelung: Siehe Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl.

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

DI3 |DI4 Funktion/Parameter
Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 |0 |Setzen der Frequenz Uber Al1 Setzen der Drehzahl tUber Al1
1 0 28.26 Konstantfrequenz 1 22.26 Konstantdrehzahl 1
0 1 28.27 Konstantfrequenz 2 22.27 Konstantdrehzahl 2
1 1 28.28 Konstantfrequenz 3 22.28 Konstantdrehzahl 3

2)Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette.
Bei Vektorregelung: Siehe Parametergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen.

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

DIO2 |Ram- Parameter
pensatz | Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 1 28.72 Freq.Beschleunigungszeit 1 23.12 Beschleunigungszeit 1
28.73 Freq.Verzégerungszeit 1 23.13 Verzégerungszeit 1
1 2 28.74 Freq.Beschleunigungszeit 2 23.14 Beschleunigungszeit 2
28.75 Freq.Verzégerungszeit 2 23.15 Verzbgerungszeit 2

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

4) Stellen Sie die Einheit fiir Analogeingang Al1 in Parameter 72.715 und fiir A2 in
Parameter 12.25 ein.

Eingangssignale

» Start vorwarts (DI1)

» Start riickwarts (DI2)

» Auswahl von konstanter Ausgangsfrequenz / Motordrehzahl (DI3)

» Auswahl von konstanter Ausgangsfrequenz / Motordrehzahl (D14)

* Rampensatzauswahl (DIO1)

Ausgangssignale

* Ausgangsfrequenz oder Motordrehzahl-Sollwert (Al1)
» Ausgangsfrequenz (AO1)

» Keine Stoérung [Storung (-1)]



Regelungsmakros 41

Makro Motorpotentiometer

Dieses Makro bietet die Mdglichkeit, die Drehzahl mit Hilfe von zwei Tasten einzustel-
len, oder eine kostengtinstige Schnittstelle zur SPS, die die Motordrehzahl nur mit
Digitalsignalen andert.

Sie kénnen das Makro auf der Regelungsmakros-Ansicht aktivieren oder indem Sie
den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den Wert Motorpotentiometer setzen.

Weitere Informationen zum Zahler/Motorpotentiometer siehe Abschnitt Motorpoten-
tiometer auf Seite 103.

Das Makro ist fur die Standardausfiihrung des Frequenzumrichters (ACS380-04xS)
und die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzumrichters ACS380-04xC +L538 opti-
miert.
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Standard-Steueranschlisse fiir das Makro Motorpotentiometer

Dieses Anschlussdiagramm gilt fiir Antriebe mit der Standardausfiihrung des Fre-
quenzumrichters ACS380-04xS und die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzum-
richters ACS380-04xC +L538 (mit ausgewahltem Makro Motorpotentiometer).

Klemmen Beschreibung
Digital-E/A-Anschliisse
+24V Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA
] DGND Masse fir Hilfsspannungsausgang
DCOM Masse Digitaleingang
L—— DI Stopp (0) / Start (1)
L —~—IDi2 Vorwérts (0) /Rickwarts (1)
I Drehzahl / Frequenz aufwérts "/
|~ D Drehzahl / Frequenz abwarts "/
L~ D01 Festdrehzahl 1</
& DIO2 Betriebsbereit (0) / Nicht bereit (1)
DIO SRC Digitalausgang Hilfsspannung
-~ DIO COM Digitaleingang/-ausgang Masse
Analog-E/A ‘
Al Nicht konfiguriert #
AGND Masse Analogeingangskreis
Al2 Nicht konfiguriert */
Max. 500 ohm AGND Masse Analogeingangskreis
: u% AO Nicht konfiguriert
—f v ‘:Q AGND Masse Analogausgangskreis
uff SCR Signalkabel-Schirm
’ +10V Referenzspannung +10 V DC
[Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
S+ Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
SGND Werksseitig vorverdrahtet.
$1 Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
S2 Schaltkreise geschlossen sind.
Relaisausgang
E/(i \J Keine Stérung [Stérung (-1)]
—&—{RB |-
Hinweise:

KlemmengrofRen: 0,14 mm? ... 1,5 mm?

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

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

angeschlossen.

) Wenn das Eingangssignal anliegt, nehmen Drehzahl/Frequenz entsprechend einer
mit einem Parameter festgelegten Anderungsrate zu oder ab. Siehe Parameter 22.75
22.76 und 22.77. Sind sowohl DI3 als auch DI4 aktiviert oder deaktiviert, bleibt der
Frequenz-/Drehzahl-Sollwert unverandert. Der aktuelle Frequenz/Drehzahl-Sollwert
wird beim Stoppen und Abschalten gespeichert.
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2)

Bei Skalarregelung (Standard): Siehe Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette.
Bei Vektorregelung: Siehe Parametergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen.

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

DIO1 |Rampen- Parameter
satz Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 1 28.72 Freq.Beschleunigungszeit 1 23.12 Beschleunigungszeit 1
28.73 Freq.Verzégerungszeit 1 23.13 Verzégerungszeit 1
1 2 28.74 Freq.Beschleunigungszeit 2 23.14 Beschleunigungszeit 2
28.75 Freq.Verz6gerungszeit 2 23.15 Verzégerungszeit 2

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

4) Stellen Sie die Einheit fiir Analogeingang Al1 in Parameter 12.15 und fiir Al2 in
Parameter 712.25 ein.

Eingangssignale

+ Stopp (0) / Start (1) (DI1)

» Vorwarts (0) / Ruckwarts (1) (DI2)

» Drehzahl / Frequenz aufwarts (DI3)

» Drehzahl / Frequenz abwarts (DI4)

* Auswahl Festdrehzahl 1 (DIO1)

Ausgangssignale
+ Keine Stérung [Stoérung (-1)]
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PID-Regelungsmakro

Dieses Makro ist fiur Anwendungen geeignet, bei denen der Antrieb immer von der Pro-
zessregelung geregelt wird, und der Sollwert immer vom Analogeingang Al1 kommt.

Sie kdnnen das Makro auf der Regelungsmakros-Ansicht aktivieren oder indem Sie
den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den Wert PID setzen.

Das Makro ist fur die Standardausfiihrung des Frequenzumrichters ACS380-04xS und
die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzumrichters ACS380-04xC +L538 optimiert.

Standard-Steueranschliisse fiir das PID-Regelungsmakro

Dieses Anschlussdiagramm gilt fiir die Standardausfiihrung des Frequenzumrich-
ters ACS380-04xS und die konfigurierte Ausfihrung des Frequenzumrichters
ACS380-04xC +L538 (mit ausgewahltem PID-Regelungsmakro).

Klemmen Beschreibung
Digital-E/A-Anschliisse
+24V Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA
'DGND | Masse fir Hilfsspannungsausgang
LW Masse Digitaleingang
—— D11 |Stopp (0)/ Start (1)
I oiz |Interne Sollwertauswahl 1 "/
——DI3 Interne Sollwertauswahl 2 "/
" DI4 Konstantdrehzahl- / Frequenzauswahl </
- Do 1 Rampenpaar-Auswahl
®— DIo 2 Betriebsbereit
DIO SRC | Digitalausgang Hilfsspannung
D12 CoOM | Digitaleingang/-ausgang Masse
1..,10kohp 1 R Analog-EIA -
~ ] = Al 1 Externer PID-Sollwert %/ %/
rlj /\ . ——| AGND Masse Analogeingangskreis
N ——LAL2 Tatsachliches PID-Riickfiihrsignal */ */
| - AGND Masse Analogeingangskreis
r@ /\ o — AD Ausgangsfrequenz (0...20 mA)
A2 - AGND Masse Analogausgangskreis
| SCR Signalkabel-Schirm
Mex 5T/°\hm R “LH10W [Referenzspannung +10 V DC
r(D'/ U Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)
J S+ [Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
E& Werksseitig vorverdrahtet.
2;— Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
Schaltkreise geschlossen sind.
RC Relaisausgang
A Keine Stoérung [Stérung (-1)]
—X—{re
Hinweise:

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

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

1) Siehe Parameter 40.19 Satz 1 Int. Sollw. Ausw. 1 und 40.20 Satz 1 Int. Sollw.
Ausw. 2 Quellentabelle.

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

2) Den korrekten Regelungsmodus auf der Motordaten-Ansicht oder mit Parameter

99.04 Motor-Regelmodus auswahlen.

DI4 Funktion/Parameter

Skalarregelung (Standard) Vektorregelung
0 |Setzen der Frequenz Uber Al1 Setzen der Drehzahl uber Al1
1 28.26 Konstantfrequenz 1 22.26 Konstantdrehzahl 1

%) PID: 0...10 V -> 0...100% PID-Sollwert.

4) Die Signalquelle wird extern mit Spannung versorgt. Siehe Hersteller-Anweisun-
gen. Informationen zur Verwendung von Sensoren, die Uber den Hilfsspannungsaus-
gang des Frequenzumrichters gespeist werden, siehe Anschlussbeispiele von 2-
Draht- und 3-Draht-Sensoren im Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

5) Den duReren Kabelschirm des Kabels 360 Grad unter den Erdungsschellen des

Erdungsblechs fir die Steuerkabel erden.

6) Stellen Sie die Einheit fiir Analogeingang Al1 in Parameter 72.75 und fur Al2 in
Parameter 72.25 ein.

Eingangssignale

« Externer PID-Sollwert (A13)

* Prozessregler-Istwert (Al2)

» Auswahl Start/Stopp (DI1)

» Konstanter Sollwert 1 (DI2)

» Konstant Sollwert 2 (DI3)

» Drehzahl-/Frequenzauswahl (DI4)
* Rampensatzauswahl (DIO1)

Ausgangssignale
+ Ausgangsfrequenz (AO)
» Keine Stérung [Storung (-1)]
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Modbus-Makro

Das Modbus-Makro ist fiir einen Frequenzumrichter mit Modbus-Regelung geeignet.

Sie kénnen das Makro auf der Regelungsmakros-Ansicht aktivieren oder indem Sie
den Parameter 96.04 Makroauswahl auf den Wert Modbus TCP setzen.

Das Makro ist fur die Standardausfiihrung des Frequenzumrichters ACS380-04xS
und die konfigurierte Ausfihrung des Frequenzumrichters ACS380-04xC +L538 opti-
miert.
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Standard-Steueranschliisse fiir das Modbus-Makro

Dieses Anschlussdiagramm gilt fiir die Standardausfiihrung des Frequenzumrich-
ters ACS380-04xS und die konfigurierte Ausfiihrung des Frequenzumrichters
ACS380-04xC +L538 (mit ausgewahltem Modbus-Makro).

Klemmen Beschreibung

Digital-E/A-Anschliisse
Hilfsspann. +24 V DC, max. 200 mA

+24V T

Masse fur Hilfsspannungsausgang
— DGND —
L] DCOM Masse Digitaleingang
bl Stoérungsquittierung

Nicht konfiguriert

DI2 - e

DI3 Nicht konfiguriert

D4 Nicht konfiguriert

DIO1 N!cht konf!gur!ert

DIO2 Nicht konfiguriert

DIO SRC D?g?talagsgang Hilfsspannung
DIO COM Digitaleingang/-ausgang Masse

Analog-E/A N
Al Nicht konfiguriert "/
AGND Masse Analogeingangskreis
Al2 Nicht konfiguriert '/
AGND Masse Analogeingangskreis
AO Nicht konfiguriert
AGND Masse Analogausgangskreis
SCR Signalkabel-Schirm
+10V Referenzspannung +10 V DC

Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO)

S+ Sicher abgeschaltetes Drehmoment (STO).
SGND Werksseitig vorverdrahtet.
S1 Der Antrieb startet nur, wenn beide STO-
S2 Schaltkreise geschlossen sind.
RC Relaisausgang
— RA ﬁ\J Keine Stérung [Stérung (-1)]
T RB M

EIA-485 Modbus RTU

HAE i+ Integr. Modbus RTU (EIA-485). Siehe Kapitel
| > Steuerung tber die integrierte Feldbus-
i ZEhly Schnittstelle (EFB).
Shield
Termination
Hinweise:

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

Die Klemmen DGND, AGND und SGND sind intern an dasselbe Bezugspotenzial
angeschlossen.
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Die integrierten Parameter andern sich ebenfalls, siehe integrierte Makros 20.03 Ext1
Eing.1 Quel (Nicht ausgewéhlt).

") Stellen Sie die Einheit fir Analogeingang Al1 in Parameter 72.75 und fir Al2 in
Parameter 72.25 ein.

Eingangssignale

« Stoérungsricksetzung (DI1)

» Ausgangsfrequenz / Drehzahl-Sollwert (Al1)

Ausgangssignale

» Ausgangsfrequenz (AO)

» Keine Stérung [Stérung (-1)]
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Parameter-Standardwerte der verschiedenen Makros

In Kapitel Parameter sind die Standardwerte aller Parameter fir das ABB-Stan-
dardmakro (Werkseinstellung) angegeben. Einige Parameter haben fiir andere
Makros unterschiedliche Standardwerte. In der folgenden Tabelle sind die Standard-
werte dieser Parameter flr die einzelnen Makros angegeben.

Auswahl 2

96.04 Makroauswahl 1= 12 = 13= 14 =
ABB Standard | Drehrichtungs- |Motorpotentiome- | Nur Prozessre-
wechsel ter gelung
10.24 RO1 Quelle 15 = Stérung (-1) |15 = Stérung (-1) |15 = Stérung (-1) |15 = Stérung (-1)
12.20 Al1 skaliert AI1 max |50,0 50,0 50,0 50,0
13.12 AOT1 Quelle 2 = Ausgangsfre- |2 = Ausgangsfre- |2 = Ausgangsfre- |2 = Ausgangsfre-
quenz quenz quenz quenz
13.18 AOT1 Quelle max 50,0 50,0 50,0 50,0
19.11 Auswahl Ext1/Ext2 |0 = EXT1 0=EXT1 0=EXT1 0=EXT1
20.01 Ext1 Befehlsquellen |2 = Quel1 Start; |3 = Q7 Start vorw; |2 = Quel1 Start; |1 =Quelle1 Start
Quel2 Richt Q2 Start riickw Quel2 Richt
20.03 Ext1 Eing.1 Quel 2=DI1 2=DI1 2=DI1 2=DI1
20.04 Ext1 Eing.2 Quel 3=DI2 3=DI2 3=DI2 0 = Nicht
ausgewdhit
20.05 Ext1 Eing.3 Quel 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht
ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt
20.06 Ext2 Befehlsquellen |0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht
ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt
20.08 Ext2 Eing.1 Quel 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht
ausgewahit ausgewahit ausgewahit ausgewdhit
20.09 Ext2 Eing.2 Quel 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht
ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt
20.12 Reglerfreig.1 Quel |1 = Ausgewdhlt |1= Ausgewdhlt |1= Ausgewdhit |10 = DIO1
21.05 Notstopp-Quelle 1= Nicht aktiv 1= Nicht aktiv 1= Nicht aktiv 1= Nicht aktiv
(wahr) (wahr) (wahr) (wahr)
22.11 Ext1 Drehzahl- 1= Al1 skaliert |1 = Al1 skaliert |15 = Motorpoten- |16 = Prozessreg-
Sollw.1 tiometer ler
22.18 Ext2 Drehzahl- 0 = Null 0= Null 0= Null 0= Null
Sollw.1
22.22 Konstantdrehz. 4=DI3 4=DI3 10 = DIO1 5=Dl4
Auswahl 1
22.23 Konstantdrehz. 5=Dl4 5=Dl4 0 = Immer Aus 0 = Immer Aus
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96.04 Makroauswahl 1= 12= 13= 14 =
ABB Standard Drehrichtungs- | Motorpotentiome- | Nur Prozessre-
wechsel ter gelung
22.71 Motorpotentiometer |0 = Deaktiviert 0 = Deaktiviert 1 = Freigabe 0 = Deaktiviert
Funkt. (Init.bei
Stopp/Einschalt)
22.73 Motorpotentiom. Quel |0 = Nicht 0 = Nicht 4 =DI3 0 = Nicht
hoch ausgewdhlt ausgewahlt ausgewahlt
22.74 Motorpotentiom. 0 = Nicht 0 = Nicht 5=DI4 0 = Nicht
Quelle ab ausgewdhlt ausgewahlt ausgewahlt
23.11 Auswahl 10 = DIO1 10 = DIO1 0= 0=
Rampeneinstell. Beschleun/Ver- Beschleun/Ver-
z6g.zeit 1 z6g.zeit 1
28.11 Ext1 Frequenz- 1 = Al1 skaliert 1 = Al1 skaliert 15 = Motorpoten- |16 = Prozessreg-
Sollw. 1 tiometer ler
28.15 Ext1 Frequenz- 0 = Null 0 = Null 0 = Null 0= Null
Sollw.2
28.22 Konstantfreq. 4=DI3 4=DI3 10 = DIO1 5=Dl4
Auswahl 1
28.23 Konstantfreq. 5=DIl4 5=DIl4 0 = Immer Aus 0 = Immer Aus
Auswahl 2
28.71 Ausw. 10 = DIO1 10 =DIO1 0 = Beschleun/Ver- |0 = Beschleun/Ver-
Freq.Rampeneinstell. z0g. zeit 1 z6g. zeit 1
40.07 Proz.reg. PID 0=Aus 0=Aus 0=Aus 2 = Ein wenn Antr.

Betriebsart

lauft

40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1 |11 = Al1 Prozent |11 = Al1 Prozent |11 = Al1 Prozent |11 = Al1 Prozent
Quelle

40.17 Satz 1 Proz.-Sollw.2 |0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 2 = Interner
Quelle ausgewahlt ausgewahlt ausgewahlt Sollwert

40.19 Satz 1 Int. Sollw. 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 3=DI2
Ausw. 1 ausgewdhlt ausgewahlt ausgewaéhlt

40.20 Satz 1 Int. Sollw. 0 = Nicht 0 = Nicht 0 = Nicht 4=DI3
Ausw. 2 ausgewahlt ausgewdhit ausgewahit

40.32 Satz 1 P-Verstarkung | 1,00 1,00 1,00 1,00

40.33 Satz 1 60,0 60,0 60,0 60,0

Integrationszeit
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Lokale und externe Steuerplatze

Es gibt zwei Hauptsteuerplatze: lokal und extern. Den Steuerplatz durch Driicken der
Loc/Rem-Taste auf dem Bedienpanel oder mit dem PC-Tool Drive Composer aus-
wahlen.

Frequenzumrichter

Externe Steuerung

SPS
E/A (= Speicherprogram-
mierbare Steuer.)

|
|
T
E L e FLECE
—— Integrierte Feldbus- I L ‘ |
| |
]
|
|
|

Lokalsteuerung i Soman

schnittstelle

Feldbusadapter (Fxxx)

Integriertes Bedienpanel,
Komfort-Bedienpanel (optional)
oder PC-Tool Drive Composer

(optional) L — — — — - — - — .|

Lokalsteuerung

Die Eingabe der Steuerbefehle bei Lokalsteuerung erfolgt Giber das integrierte Bedi-
enpanel oder uber einen PC mit dem Programm Drive composer. Die Lokalsteuerung
wird hauptsachlich bei Inbetriebnahme und Wartung benutzt. Das Bedienpanel hat
bei Lokalsteuerung immer Vorrang vor externen Steuersignalquellen.

Das Wechseln auf Lokalsteuerung kann mit Parameter 19.17 Lokalbetrieb sperren
verhindert werden.

Hinweis: Sie kénnen das Komfort-Bedienpanel/das Tool Drive composer gleichzeitig
verwenden, allerdings kann sich jeweils nur eines in der Betriebsart ,Lokal“ befinden.

Parameter und Diagnose
Parameter: 19.17 Lokalbetrieb sperren, 49.05 Reaktion Komm.ausfall

Diagnose: 7081 Bedienpanel
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Externe Steuerung

Bei der externen Steuerung werden die Steuerbefehle Gber folgende Befehlsquellen
gegeben:

+ die E/A-Klemmen (Digital- und Analogeingange)
+ die Feldbus-Schnittstelle (Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle oder ein optio-
nales Feldbus-Adaptermodul).

+ externes Bedienpanel (Komfort-Bedienpanel).

Es sind zwei externe Steuerplatze, EXT1 und EXT2, verfiigbar. Die Quellen fir die
Start- und Stoppbefehle kdnnen fiir jeden externen Steuerplatz durch Einstellen der
Parameter 20.01...20.10 separat gewahlt werden. Die Betriebsart kann separat fiir
jeden Steuerplatz ausgewahlt werden, womit ein schnelles Umschalten zwischen
verschiedenen Betriebsarten, z.B. Drehzahl- und Drehmomentregelung, erméglicht
wird. Die Auswahl von EXT1 und EXT2 erfolgt Giber eine Binarsignalquelle wie einen
Digitaleingang oder das Feldbus-Steuerwort (sieche Parameter 19.11 Auswah/
Ext1/Ext2). Sie konnen die Betriebsart und die Quelle des Sollwerts fiir jede Betriebs-
art separat auswahlen.

Parameter und Diagnose

Parameter: 20.01... 20.10, 19.11 Auswahl Ext1/Ext2

Blockschaltbild: Startfreigabe-Quelle fiir EXT1

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

0 Nicht ausgewéhit Auswahl
1 Ausgewéhlt
> ol EXT1
: DIO2 6 |- Startfreigabe
DI0 2
Integrierter Feldbus EFB HStrW Bit 3 s
FBA A HStrW Bit 3

Feldbus-Adapter
Zeitgesteuerte Zeitgesteuerte Funktion 1...3
unktion

Uberwachung

Uberwachung 1...6
Andere [Bit]

Ein Bit in einem
Parameter

Parameter und Diagnose
Parameter: 19.11 Auswahl Ext1/Ext2; 20.01...20.10.
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Betriebsarten und Motorregelungsmodi

Der Frequenzumrichter kann in unterschiedlichen Betriebsarten mit verschiedenen
Sollwerttypen arbeiten. Die Betriebsart fur jeden Steuerplatz (Lokal, EXT1 und EXT2)
kann gewahlt werden, wenn als Motorregelungsmodus Vektor (99.04) eingestellt ist.
Wenn der Motorregelungsmodus Skalar ist, ist die Betriebsart des Frequenzumrich-
ters auf den Frequenzregelungsmodus festgelegt.

Das folgende Diagramm zeigt die Regelungshierarchie sowie die verschiedenen Soll-
werttypen und Regelungsketten.

Prozessregler
(PID)
1
fF--=-=-=-======x T - =l - - - - 1
I | |
Drehmoment- Sollwert Drehzahl-Sollwert Frequenz-Sollwert
Par.-gruppe 26 Drehmo- Par.gruppe 26 Drehmo- Par.-gruppe 26 Drehmo-
ment-Sollwertkette ment-Sollwertkette ment-Sollwertkette
Vektor-Motorregelung Skalar-Motorregelung
Drehmomentregelung Frequenzregelung

Parameter und Diagnose

Parameter: Gruppe 19 Betriebsart

Ubersichtsschaltbild der Regelungshierarchie

Das folgende Diagramm ist eine detailliertere Darstellung der Regelungshierarchie
des Frequenzumrichters sowie der Sollwerttypen und Regelungsketten.



Prozess-Sollwert (PID) und
Auswahl der Rickfihrquelle

Prozess-Regelung (PID)
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Drehmoment- Sollwert
Quellenauswahl und
Anderung

Drehzahl- Sollwert
Quellenauswahl |

L

Frequenz- Sollwert
Quellenauswahl und
Anderung

Drehzahlsollwert
Quellenauswahl Il

7

Drehzahlsollwert-Rampenzeit
und -form

L

/

Berechnung der
Drehzahlabweichung

/

Drehzahlregler

Vi

Sollwertauswahl fir die
Drehmomentregelung

7

Drehmomentbegrenzung

Vektor-Motorregelung

Skalar-Motorregelung

Drehmomentregelung

Frequenzregelung
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Drehzahiregelung

Im Drehzahlregelungsmodus folgt der Motor einem Drehzahlsollwert, der dem
Antrieb vorgegeben wird. Diese Betriebsart ist entweder mit einer berechneten oder
gemessenen Drehzahl als Ruckfuhrungswert mdéglich.

Die Drehzahlregelung ist bei lokalen und externen Steuerplatzen mdéglich. Sie wird
nur bei Vektorregelung unterstitzt.

Drehzahlregelung verwendet Drehzahl-Sollwertketten. Der Drehzahlsollwert kann mit
Parametergruppe 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl auf Seite 177 ausgewahlt werden.

Drehmomentregelung

Im Drehmoment-Regelungsmodus folgt das Motordrehmoment einem Drehmoment-
Sollwert, der dem Antrieb vorgegeben wird. Die Drehmomentregelung ist bei lokalen
und externen Steuerplatzen maéglich. Sie wird nur bei Vektorregelung unterstitzt.

Drehmomentregelung verwendet Drehmoment-Sollwertketten. Der Drehmomentsoll-
wert kann mit Parametergruppe 26 Drehmoment-Sollwertkette auf Seite 201 ausge-
wahlt werden.

Frequenzregelung

Bei der Frequenzregelung folgt der Motor dem Ausgangsfrequenz-Sollwert des Fre-
quenzumrichters. Frequenzregelung ist bei lokalen und externen Steuerplatzen ver-
fugbar. Sie wird nur bei Skalarregelung unterstutzt.

Frequenzregelung verwendet Frequenz-Sollwertketten Der Frequenzsollwert kann
mit Parametergruppe 28 Frequenz-Sollwertkette auf Seite 205 ausgewahlt werden.

Spezielle Steuerungs- und Regelungsarten

Zusatzlich zu den oben genannten Betriebsarten, sind die folgenden Steuerungs-/
Regelungsmodi verfiigbar:

* Prozess-Regelung (PID). Weitere Informationen siehe Abschnitt Prozessregelung
(PID) auf Seite 79.

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

« Tipp-Betrieb: Der Antrieb startet und beschleunigt auf die eingestellte Drehzahl,
wenn das Signal fir den Tipp-Betrieb aktiviert wird. Weitere Informationen siehe
Abschnitt Tippbetrieb auf Seite 68.

* Vormagnetisierung: Die Vormagnetisierung ist eine DC-Magnetisierung des
Motors vor dem Start. Weitere Informationen siehe Abschnitt Vormagnetisierung
auf Seite 75.

* DC-Haltung: Diese Funktion erméglicht es, wahrend des normalen Betriebs den
Rotor bei (nahe) Drehzahl Null zu halten. Weitere Informationen siehe Abschnitt
DC-Haltung auf Seite 76.
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« Stillstandsheizung (Motorheizung): Halt den Motor auf Betriebstemperatur, wenn
der Antrieb gestoppt wurde. Weitere Informationen siehe Abschnitt Stillstandshei-
zung (Motorheizung) auf Seite 76.

Parameter und Diagnose

Parameter: Gruppe 19 Betriebsart, 99.04 Motor-Regelmodus
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Konfigurierung und Programmierung des Antriebs

Das Regelungsprogramm des Frequenzumrichters ist in zwei Teile aufgeteilt:
» Firmware-Programm
» Applikationsprogramm

Frequenzumrichter-Regelungsprogramm

Applikationsprogramm Firmware
Funktionsbau- Drehzahlregelung
stein- Drehmomentregelung

- Frequenzregelung

Programm P t Antriebssteuerung
arameter- E/A-Schnittstelle M
Schnittstelle Feldbus-Schnittstelle
Standardbaustein- Lag{[-Schutzfunktionen

Bibliothek !

Mit der Firmware werden die Haupt-Regelungsfunktionen ausgefiihrt, einschlieRlich
Drehzahl- ,Drehmoment- und Frequenzregelung, Antriebssteuerung (Start/Stopp),
E/A, Signalrickfiihrung, Kommunikation und Schutzfunktionen. Firmware-Funktionen
werden mit Parametern konfiguriert und programmiert und kénnen durch die Applika-
tionsprogrammierung erweitert werden.

Konfiguration durch Parametereinstellungen

Parameter konfigurieren alle Standard-Antriebsfunktionen und kénnen eingestellt
werden Uber

» das integrierte Bedienpanel, Beschreibung siehe Kapitel Bedienpanel
* ein externes Bedienpanel

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

« den Feldbusanschluss, Beschreibung siehe Kapitel Steuerung lber die integrierte
Feldbus-Schnittstelle (EFB) und Feldbussteuerung lber einen Feldbusadapter.

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

Falls erforderlich, konnen die Standard-Parameterwerte mit Parameter 96.06 Para-
meter Restore wieder hergestellt werden.
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Adaptive Programmierung

Normalerweise kann der Benutzer den Betrieb des Frequenzumrichters mithilfe von
Parametern steuern. Allerdings haben die Standard-Parameter eine feste Anzahl von
Einstellméglichkeiten oder einen Einstellbereich. Um den Betrieb des Frequenzum-
richters noch benutzerspezifischer einzurichten, kann ein adaptives Programm aus
einer Reihe von Funktionsbausteinen erstellt werden.

Das PC-Tool Drive Composer Pro (Version 1.11 oder héher, separat lieferbar) hat
eine adaptive Programmierungsfunktion mit einer grafischen Benutzerschnittstelle fiir
die Zusammenstellung des kundenspezifischen Programms. Die Funktionsbausteine
enthalten die ublichen arithmetischen und logischen Funktionen, sowie zum Beispiel
Auswahl-, Vergleichs- und Timer-Bausteine.

Die physikalischen Eingadnge, Statusinformationen des Frequenzumrichters, Istwerte,
Konstanten und Parameter kénnen als Eingang fir das Programm verwendet wer-
den. Der Ausgang des Programms kann zum Beispiel als Startsignal, externes Ereig-
nis oder Sollwert verwendet werden, oder an die Ausgange des Frequenzumrichters
angeschlossen werden. Siehe Tabelle unten fir eine Liste der verfugbaren Ein- und
Ausgange.

Wenn Sie den Ausgang des adaptiven Programms an einen Auswahlparameter
anschlieRen, bei dem es sich um einen Zeigerparameter handelt, ist der Auswahl-
parameter schreibgeschiitzt.

Beispiel:
Wenn Parameter 31.01 Ext. Ereignis 1 Quelle an einen Ausgang des adaptiven
Programmierbausteins angeschlossen ist, wird der Parameterwert auf einem

Bedienpanel oder dem PC-Tool als Adaptives Programm angezeigt. Der Parame-
ter ist schreibgeschitzt (= die Auswahl kann nicht geandert werden).

Der Status des adaptiven Programms wird von Parameter 07.30 Adaptives Pro-
gramm Status angezeigt.

Weitere Informationen enthalt das Handbuch Adaptive programming application
guide (3AXD50000028574 [Englisch]).

Fiir das adaptive Programm verfiigbare Eingénge

Eingang [Quelle

E/A

DI1 10.02 DI Status nach Verzéger., Bit 0
DI2 10.02 DI Status nach Verzéger., Bit 1
DI3 10.02 DI Status nach Verzéger., Bit 2 1)
Dl4 10.02 DI Status nach Verzéger., Bit 3 1)
Al1 12.11 Al1 Istwert 1)

Al2 12.21 Al2 Istwert 1)

DIO1 11.02 DIO verzégerter Status, Bit 0 1)
DIO2 11.02 DIO verzégerter Status, Bit 1 1)
Istwertsignale

Motordrehzahl 01.01 Motordrehzahl benutzt
Ausgangsfrequenz: 01.06 Ausgangsfrequenz
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Fiir das adaptive Programm verfiigbare Eingdnge

Eingang Quelle

Motorstrom 01.07 Motorstrom
Motordrehmoment 01.10 Motordrehmoment
Motorwellenleistung 01.17 Motorwellenleistung

Status

Aktiviert 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 0
Gesperrt 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 1
Startbereit 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 3
Tripped 06.11 Hauptstatuswort, Bit 3

Auf Sollwert 06.11 Hauptstatuswort, Bit 8
Begrenzt 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 7
Ext1 aktiv 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 10
Ext2 aktiv 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 11
Datenspeicher

Datenspeicher 1 real32 47.01 Datenspeicher 1 real32
Datenspeicher 2 real32 47.02 Datenspeicher 2 real32
Datenspeicher 3 real32 47.03 Datenspeicher 3 real32
Datenspeicher 4 real32 47.04 Datenspeicher 4 real32

) Nur verfiigbar, wenn E/A- und Modbus-Modul angeschlossen sind und verwendet werden.

Fiir das adaptive Programm verfiigbare Ausgange
Ausgang [Ziel

E/A

RO1 10.24 RO1 Quelle

AO1 13.12 AO1 Quelle 2)

DIO1 11.06 DIO1 Ausgangsquelle 2)
DIO2 11.10 DIO2 Ausgangsquelle 2)
Start-Steuerung

Auswahl Ext1/Ext2 19.11 Auswahl Ext1/Ext2
Reglerfreigabe 1 20.12 Reglerfreig.1 Quel
Ext1in1 cmd 20.03 Ext1 Eing.1 Quel
Ext1in2 cmd 20.04 Ext2 Eing.2 Quel
Ext1in3 cmd 20.05 Ext1 Eing.3 Quel

Ext2 in1 cmd 20.08 Ext2 Eing.1 Quel

Ext2 in2 cmd 20.09 Ext2 Eing.2 Quel

Ext2 in3 cmd 20.10 Ext2 Eing.3 Quel
Stdérungsquittierung 31.11 Stérungsquitt. Quelle
Drehzahlregelung

Ext1 Drehzahl-Sollwert 22.11 Ext1 Drehzahl-Sollw.1
P-Verstarkung 25.02 P-Verstérkung
Integrationszeit 25.03 Integrationszeit
Beschleunigungszeit 1 23.12 Beschleunigungszeit 1
Verzégerungszeit 1 23.13 Verzégerungszeit 1
Frequenzregelung

Ext1 Frequenz-Sollwert 28.11 Ext1 Frequenz-Sollw.1
Drehmomentregelung

Ext1 Drehmoment-Sollwert 26.11 Drehm.-Sollw.1 Quelle
Ext2 Drehmoment-Sollwert 26.12 Drehm.-Sollw.2 Quelle
Begrenzungsfunktion

Minimal Moment 2 30.21 Min.-Moment 2 Quelle
Maximal Moment 2 30.22 Max.-Moment 2 Quelle
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Fiir das adaptive Programm verfiigbare Ausgénge

Ausgang Ziel

Ereignisse

Ext. Ereignis 1 31.01 Ext. Ereignis 1 Quelle

Ext. Ereignis 2 31.03 Ext. Ereignis 2 Quelle

Ext. Ereignis 3 31.05 Ext. Ereignis 3 Quelle

Ext. Ereignis 4 31.07 Ext. Ereignis 4 Quelle

Ext. Ereignis 5 31.09 Ext. Ereignis 5 Quelle
Datenspeicher

Datenspeicher 1 real32 47.01 Datenspeicher 1 real32
Datenspeicher 2 real32 47.02 Datenspeicher 2 real32
Datenspeicher 3 real32 47.03 Datenspeicher 3 real32
Datenspeicher 4 real32 47.04 Datenspeicher 4 real32
Prozessregler (PID)

Satz 1 Sollwert 1 40.16 Satz 1 Proz.-Sollw.1 Quelle
Satz 1 Sollwert 2 40.17 Satz 1 Proz.-Sollw.2 Quelle
Satz 1 Istwert 1 40.08 Satz 1 Proz.-Istw.1 Quelle
Satz 1 Istwert 2 40.09 Satz 1 Proz.-Istw.2 Quelle
Satz 1 P-Verstarkung 40.32 Satz 1 P-Verstarkung

Satz 1 Integrationszeit 40.33 Satz 1 Integrationszeit
Satz 1 Verfolgungs-Modus 40.49 Satz 1 Verfolgungs-Modus
Satz 1 Verfolgungs-Sollwert 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quell

2) Nur verfugbar, wenn E/A- und Modbus-Modul angeschlossen sind und verwendet werden.

Storungs- und Hilfscodeformate des adaptiven Programms

Formate des Hilfscodes:

[Bits 24-31: Statusnummer [Bits 16-23: Bausteinnummer [ Bits 0-15: Fehlercode |

Wenn die Statusnummer null ist, die Bausteinnummer aber einen Wert hat, bezieht
sich die Stérung auf einen Funktionsbaustein im Basisprogramm. Wenn sowohl Sta-
tusnummer als auch Bausteinnummer null sind, handelt es sich um eine allgemeine
Storung, die nicht mit einem spezifischen Baustein zusammenhangt.

Sequenzprogramm

Ein adaptives Programm kann Basisprogramm- und Sequenzprogrammteile enthal-
ten. Das Basisprogramm lauft permanent, wenn das adaptive Programm im Betriebs-
modus ist. Die Funktion des Basisprogramms wird unter Verwendung von
Funktionsbausteinen sowie Systemein- und -ausgédngen programmiert.

Das Sequenzprogramm ist eine Zustandsmaschine. Dies bedeutet, dass jeweils nur
ein Status des Sequenzprogramms aktiv ist. Sie kdnnen ein Sequenzprogramm
durch Hinzufugen von Status und das Programmieren des Statusprogramms unter
Verwendung der gleichen Programmelemente wie im Basisprogramm programmie-
ren. Sie kdnnen Statusdnderungen programmieren, indem Sie Statusédnderungsaus-
gange dem Statusprogramm hinzufiigen. Die Statusanderungsregeln werden unter
Verwendung von Funktionsbausteinen programmiert.

Die Anzahl der aktiven Status des Sequenzprogramms wird durch Parameter 07.31
AP Sequenzstatus angegeben.
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Steuerungsschnittstellen

Die Anzahl der Ein- und Ausgange hangt von der Produktvariante ab und davon, ob
der Frequenzumrichter mit optionalen E/A-Erweiterungsmodulen ausgestattet ist.

Ausflihrung S:

* 4 x Digitaleingange

» 2 x Digitaleingange/-ausgange
» 2 xAnalogeingange

* 1 xAnalogausgang

* 1 x Relaisausgang

Ausfiihrung C:
» 2 x Digitaleingange
* 1 xRelaisausgang
Programmierbare Analogeingange

Es sind maximal zwei programmierbare Analogeingange vorhanden. Jeder Eingang
kann mit einem Schalter auf der Regelungseinheit unabhangig als Spannungsein-
gang (0/2...10 V) oder Stromeingang (0/4...20 mA) eingestellt werden. Jeder Ein-
gang kann gefiltert, invertiert und skaliert werden.

Parameter

Gruppe 12 Standard Al

Programmierbare Analogausgange

Es gibt maximal einen analogen Stromausgang (0...20 mA). Der Ausgang kann gefil-
tert, invertiert und skaliert werden.

Parameter
Gruppe 13 Standard AO

Programmierbare Digitaleingange und -ausgange

Es sind maximal vier Digitaleingange und zwei Digitaleingdnge/-ausgénge (E/A, die
entweder als Eingang oder Ausgang eingestellt werden kénnen) vorhanden.

Die Digitaleingange DI3 und DI4 kénnen als Frequenzeingang und die Digitalaus-
gange DIO1 und DIO2 als Frequenzausgang verwendet werden.

Parameter

Gruppen 10 Standard DI, RO, 11 Standard DIO, Fl, FO.
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Programmierbare Relaisausgange

StandardmaRig ist nur ein Relaisausgang vorhanden. Mit Option BREL-01 (Relais-
ausgang-Erweiterungsmodul) kénnen vier weitere Relaisausgange bereitgestellt wer-
den. Das Ausgangssignal kann tber Parameter ausgewahlt werden.

Parameter
Gruppen 15 I/O Erweiterungsmodul, 10 Standard DI, RO.

Feldbus-Steuerung

Der Frequenzumrichter kann an unterschiedliche Automatisierungssysteme tber
seine Feldbusschnittstellen angeschlossen werden. Siehe Kapitel Steuerung tber die
integrierte Feldbus-Schnittstelle (EFB) und Feldbussteuerung lber einen Feldbusad-
apter.

Parameter

Gruppen 50 Feldbusadapter (FBA), 51 FBA A Einstellungen, 52 FBA A data in, 53
FBA A data out und 58 Integrierter Feldbus (EFB).



64 Programm-Merkmale

Motorregelung

Motortypen

Der Frequenzumrichter unterstitzt die folgenden Motortypen:
* Asynchron-AC-Induktionsmotoren

* Permanentmagnetmotoren (PM)

» Synchronreluktanzmotoren (SynRM).

Parameter und Diagnose

Parameter: 99.03 Motorart

Motor-ldentifikation

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

Beim ersten Start des Frequenzumrichters erfolgt automatisch eine Motor-ID-Magne-
tisierung. Dazu wird der Motor bei Drehzahl Null mehrere Sekunden lang magneti-
siert, um die Erstellung des Motormodells zu ermdglichen. Dieses
Identifikationsverfahren ist fir die meisten Anwendungen geeignet.

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

Parameter

Parameter: 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus

Netzausfallregelung

Siehe Abschnitt Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung) auf Seite 88.

Vektorregelung

Die Vektorregelung ist der Motorregelungsmodus, der fiir Anwendungen vorgesehen
ist, die eine hohe Regelungsgenauigkeit erforderlich machen. Fir diesen Regelungs-
modus ist bei der Inbetriebnahme ein Identifikationslauf erforderlich. Die Vektorrege-
lung ist nicht fir alle Anwendungen geeignet.

Das Schalten der Ausgangshalbleiter wird so gesteuert, dass der erforderliche Stator-
fluss und das Motordrehmoment erreicht werden. Die Schaltfrequenz wird nur gean-
dert, wenn die Istmoment- und Statorflusswerte von ihren Sollwerten um einen héheren
Wert als die zulassige Hysterese abweichen. Der Sollwert fir den Drehmomentregler
kommt vom Drehzahlregler oder direkt von einer externen Drehmomentsollwert-Quelle.

Die Motorregelung erfordert die Messung der DC-Zwischenkreisspannung und von
zwei Motorphasenstromen. Der Statorfluss wird durch Integration der Motorspannung
im Vektorraum berechnet. Das Motormoment wird als Kreuzprodukt von Statorfluss
und Rotorstrom berechnet. Durch die Verwendung des identifizierten Motormodells
(Motor-ID-Lauf) wird die Berechnung des Statorflusses verbessert. Die Istdrehzahl
der Motorwelle wird fiir die Motorregelung nicht benétigt.
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Der Hauptunterschied zwischen herkdmmlicher Regelung und Vektorregelung ist,
dass die Drehmomentregelung mit dem gleichen Zeitintervall arbeitet, wie die Lei-
stungshalbleiter-Schaltungen. Es gibt keinen separaten Spannungs- und Frequenz-
gesteuerten Pulsweiten-Modulator (PWM); die Schaltung der Ausgangsstufe basiert
allein auf dem elektromagnetischen Status des Motors.

Die beste Genauigkeit der Motorregelung wird erreicht, wenn ein normaler Motor-
Identifikationslauf (ID-Lauf) ausgefiihrt wird.

Siehe auch Abschnitt Leistungsdaten der Drehzahlregelung auf Seite 71.

Parameter

Parameter: 99.04 Motor-Regelmodus und 99.13 Ausw. Mot.-ID-Laufmodus.

Sollwertrampen

Beschleunigungs- und Verzégerungsrampenzeiten kénnen individuell fur Drehzahl-,
Drehmoment- und Frequenzsollwerte eingestellt werden.

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

Bei einem Drehmomentsollwert werden die Rampen als die Zeit definiert, die es dau-
ert, den Sollwert von Null auf das Motornenndrehmoment zu regeln und umgekehrt
(01.30 Nenndrehmoment Skalier).

Variable Steigung

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

Die Funktion der variablen Beschleunigung wird nur bei Fernsteuerung unterstutzt.

Parameter

Parameter: 23.28 Freig. variable Steigung und 23.29 Variable Steigungsrate.

Spezielle Beschleunigungs-/Verzégerungsrampen

Die Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten fir den Tipp-Betrieb kénnen separat ein-
gestellt werden; siehe Abschnitt Tippbetrieb auf Seite 68.

Die Anderungsrate der Motorpotentiometer-Funktion (Seite 7103) ist einstellbar. Fir
beide Drehrichtungen gilt die gleiche Anderungsrate.

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

Parameter:

» Drehzahl-Sollwertrampen 23.71...23.15, 23.32, 23.33 und 46.01.
*  Drehmoment-Sollwertrampen 01.30, 26.18 und 26.79.

* Frequenz-Sollwertrampen 28.71...28.75 und 46.02.

» Jogging 23.20 und 23.21.

* Motorpotentiometer 22.75.

* Notstopp (,Aus3“-Modus) 23.23 Notstopp-Zeit.

Konstantdrehzahlen/-frequenzen

Konstantdrehzahlen und -frequenzen sind voreingestellte Sollwerte, die schnell,

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

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

Parameter und Diagnose

Gruppen 22 Drehzahl-Sollwert-Auswahl und 28 Frequenz-Sollwertkette.

Ausblendung kritischer Drehzahlen/Frequenzen

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

Die Funktion Drehzahlausblendung verhindert, dass der Sollwert fiir langere Zeiten in
einem kritischen Drehzahlbereich pendelt. Wenn ein sich andernder Sollwert in einen
kritischen Bereich geht, friert der Ausgang der Funktion bei diesem Wert ein, bis der
Sollwert den Bereich wieder verlasst. Jede schnelle Anderung des Ausgangs wird
durch die Rampenfunktion der weiteren Sollwertkette gedampft.

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

Ein Lifter weist in den Bereichen 540 bis 690 U/min und 1380 bis 1560 U/min Vibra-
tionen auf. Damit der Frequenzumrichter die Vibration verursachenden Drehzahlbe-
reiche Uberspringt,

» schalten Sie die Drehzahlausblendungsfunktion durch Aktivieren von Bit 0 von
Parameter 22.51 ein und

+ stellen die kritischen Drehzahlbereiche gemaf der folgenden Abbildung ein.

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

Parameter

Parameter:

» Kritische Drehzahlen 22.51...22.57.

» Kritische Frequenzen 28.51...28.57.

» Funktionseingang (Drehzahl): 22.01

» Funktionsausgang (Drehzahl): 22.87

» Funktionseingang (Frequenz) 28.96 Freq.Sollw. 7 (Istw)

» Funktionsausgang (Frequenz) 28.97 Freq.-Sollw. unbegrenzt.
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Begrenzungsregelung

Bei der Drehmomentregelung ist die Begrenzungsregelung automatisch aktiviert. Bei
der Drehmomentregelung kdnnte die Motordrehzahl potenziell stark ansteigen, wenn
die Last plétzlich abfallt. Das Regelungsprogramm hat eine Begrenzungsregelungs-
funktion, die den Drehmoment-Sollwert verringert, wenn die Motordrehzahl die fest-
gelegte Minimal- oder Maximaldrehzahl Uberschreitet.

Motordrehzahl 4 .
Uberdrehzahl-Abschaltgrenzwert
} 31.30 Uberdrehzahlabstand
30.12 /\
| |
| |
O 1 1 )
Begrenzungsregelung (Rush Zeit
control) aktiv
30.11
} 31.30 Uberdrehzahlabstand
| Uberdrehzahl-Abschaltgrenzwert

Die Funktion arbeitet mit einer PI-Regelung. Das Programm setzt die Proportional-
verstarkung auf 10,0 und die Integrationszeit 2,0 s.
Parameter

Parameter: 30.11 Minimal-Drehzahl, 30.12 Maximal-Drehzahl, 31.30 Uberdrehzahi-
abstand.

Unterstiitzung von Drehgebern

Der Anschluss eines einzelnen Drehgebers an mehrere Frequenzumrichter mit dem
Drehgeber-Schnittstellenmodul BTAC-02 kann unter Verwendung einer durchverbun-
denen Verdrahtung erfolgen. Dies bedeutet die Verdrahtung der Kanale A, B, Z und
GND von mehreren Drehgebermodulen mit dem Drehgeber.

Parameter
Gruppen 90 Auswahl Riickmeldung, 91 Drehgeber Adapt.-Einst., 92 Drehgeber 1
Konfiguration

Tippbetrieb

Die Tipp-Funktion ermdglicht das Verwenden eines Tasters fiir das kurzzeitige Dre-
hen des Motors. Die Tipp-Funktion wird typischerweise bei Servicearbeiten oder
Inbetriebnahme zur vor-Ort-Steuerung der Maschine benutzt.
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Zwei Tipp-Funktionen (1 und 2) sind verfligbar, jede mit eigener Aktivierungsquelle
und eigenem Sollwert. Die Signalquellen werden mit den Parametern 20.26 und
20.27 ausgewahlt. Wenn die Tipp-Funktion aktiviert ist, startet der Antrieb und
beschleunigt mit der eingestellten Tipp-Drehzahl gemaf der eingestellten Tipp-
Beschleunigungsrampe. Nach dem Abschalten des Aktivierungssignals verzdgert der
Antrieb gemaR der eingestellten Tipp-Verzégerungsrampe und stoppt.

Die folgende Abbildung und Tabelle sind ein Beispiel fiir den Tippbetrieb des
Antriebs. In dem Beispiel wird ein Stopp mit Rampe verwendet (271.03 Stopp-

Methode).

Tipp-Befehl = Status der Quelle gemaR Einstellung von 20.26 oder 20.27
Tippen-Freigabe = Status der Quelle gemal 20.25
Startbefehl = Status des Startbefehls des Frequenzumrichters.

. " | } [ I (. I |
Tlppbefehl | | L | | | | | | L Ll | L
I I I I I I I T I
Tippen-Freig. | | | | || || |l | | | | [ [
L
Startbefent | |1 T | U
IR | I
Drehzahl | | | | | | | |
I N |
[ | |
[ | |
T T T 1 T T 1 T T 1 T T L T L »
12 34 56 78 9 10 11 12 13 1415 16 1718 t
Tipp- _ |Start-
Phase | Be- Tl':?gfn be- Beschreibung
fehl 9- | fehl
1-2 1 1 0 | Antrieb beschleunigt auf die Tippen-Drehzahl gemaf der
Beschleunigungsrampe der Tipp-Funktion.
2-3 1 1 0 | Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.
3-4 0 1 0 | Antrieb verzdgert auf Drehzahl Null entsprechend der
Verzdgerungsrampe der Tippen-Funktion.
4-5 0 1 0 | Der Antrieb ist gestoppt.
5-6 1 1 0 | Antrieb beschleunigt auf die Tippen-Drehzahl geman der
Beschleunigungsrampe der Tipp-Funktion.
6-7 1 1 0 | Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.
7-8 0 1 0 | Antrieb verzdgert auf Drehzahl Null entsprechend der
Verzogerungsrampe der Tippen-Funktion.
8-9 0 1->0 0 | Der Antrieb ist gestoppt. Solange das Signal Freigabe
Tippen aktiviert ist, werden Startbefehle ignoriert.
Nachdem das Signal Freigabe Tippen deaktiviert worden
ist, ist ein neuer Startbefehl erforderlich.
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Phase

Tipp-
Be-
fehl

Tippen-
Freig.

Start-
be-
fehl

Beschreibung

9-10

X

Der Antrieb beschleunigt gemaR der aktiven Beschleuni-
gungsrampe (Parameter 23.71...23.15) auf den Drehzahl-
Sollwert.

10-11

Antrieb folgt dem Drehzahl-Sollwert.

11-12

Der Antrieb verzégert gemaR der aktiven Verzégerungs-
rampe (Parameter 23.71...23.15) auf Drehzahl Null.

12-13

Der Antrieb ist gestoppt.

13-14

Der Antrieb beschleunigt gemaf der aktiven Beschleuni-
gungsrampe (Parameter 23.71...23.15) auf den Drehzahl-
Sollwert.

14-15

0->1

Antrieb folgt dem Drehzahl-Sollwert. Solange der Startbe-
fehl aktiviert ist, wird das Signal Freigabe Tippen ignoriert.
Wenn das Signal Freigabe Tippen aktiviert ist, wenn der
Startbefehl abgeschaltet wird, wird der Tippbetrieb sofort
freigegeben.

15-16

0->1

Startbefehl schaltet ab. Der Antrieb beginnt die Verzége-
rung geman der aktiven Verzdégerungsrampe (Parameter
23.11...23.15).

Wenn der Tippen-Befehl aktiviert wird, passt sich der ver-
zbgernde Antrieb an die Verzégerungsrampe der Tippen-
Funktion an.

16-17

Antrieb folgt dem Tippen-Sollwert.

17-18

1->0

Antrieb verzdgert auf Drehzahl Null entsprechend der Ver-
zbégerungsrampe der Tippen-Funktion.

Hinweise:

« Der Tippbetrieb ist bei Lokalsteuerung des Antriebs nicht verflgbar.

» Tippen kann nicht aktiviert werden, wenn der Startbefehl des Antriebs aktiviert ist,
oder der Antrieb kann nicht gestartet werden, wenn Tippen aktiviert ist. Der Start
des Antriebs nach Abschalten des Signals Freigabe Tippen erfordert einen neuen
Startbefehl.

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

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

» Tippen benutzt die Vektorregelung.

» Die Uber Feldbus aktivierten Tippen-Funktionen (Inching) (06.01, Bits 8...9)
benutzen die Sollwerte und Rampenzeiten fiir Tippen, erfordern jedoch kein Tip-
pen-Freigabesignal.
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Parameter: 20.25 Freigabe Tippen, 20.26 Tippen 1 Start Quelle, 20.27 Tippen 2 Start
Quelle, 22.42 Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 1, 22.43 Drehz.-Sollw. Tippfunkt. 2, 23.20
Beschleun.Zeit Tippen und 23.21 Verzbger.Zeit Tippen.

Leistungsdaten der Drehzahiregelung

Die folgende Tabelle enthalt die typischen Leistungsdaten der Drehzahlregelung.

Drehzahlregelung |Leistung
Statische 20% des Motor-
Genauigkeit Nennschlupfes
Dynamische <1% s bei 100%
Genauigkeit Momentsprung

T (o
TN( %)k
Tload
100 T
t(s)
Nact-Nref [1 Bereich<10% s
nN

Tn = Motornenndrehmoment
ny = Motornenndrehzahl
nget = Istdrehzahl

nyes = Drehzahlsollwert

Leistungsdaten der Drehmomentregelung

Der Frequenzumrichter kann ohne Drehzahlirtickfliihrung von der Motorwelle (Drehge-
ber) eine exakte Drehmomentregelung durchfiihren. Die folgende Tabelle enthalt die
typischen Leistungsdaten der Drehmomentregelung.

Drehmoment-
regelung

Leistung

Nicht-Linearitdt |+ 5% bei Nennmoment

(+ 20% am anspruchs-
vollsten Betriebspunkt)

Momentsprung- |< 10 ms bei
Anstiegszeit Nennmoment

T
— (%))
U T,
100+ ref /\\,
90-|- - - - Tact
10----| t(s)
<I5 ms

Tn = Motornenndrehmoment
Tief = Drehmomentsollwert
Tyaet = Istdrehmoment
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Skalar-Motorregelung

Die Skalar-Motorregelung ist die Standard-Motor-Regelungsmethode. Sie eignet sich
fur Anwendungen, fiir die nicht die Regelungsgenauigkeit erforderlich ist, die mit der
Vektorregelung erreicht wird. Bei der Skalarregelung wird der Ausgangsfrequenz-
Sollwert des Frequenzumrichters geregelt, und bei der Inbetriebnahme ist kein
Motor-ldentifikationslauf erforderlich.

In den folgenden speziellen Situationen empfiehlt sich die Einstellung der Skalarregelung:

* Mehrmotorenantriebe: 1) Bei einer ungleichen Verteilung der Last zwischen den
Motoren, 2) bei unterschiedlicher GréRe der Motoren oder 3) bei Austausch der
Motoren nach der Motoridentifikation (ID-Lauf).

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

*  Wenn der Frequenzumrichter ohne angeschlossenen Motor benutzt wird (z.B. fir
Prifzwecke)

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

Bei der Skalarregelung sind einige Funktionen nicht verfugbar.

Siehe auch Abschnitt Betriebsarten und Motorregelungsmodi auf Seite 54.

IR-Kompensation fiir Skalar-Motorregelung

IR-Kompensation (auch bekannt als
Spannungserhéhung) ist nur bei Skalar-
Motorregelung verfiigbar. Bei aktivier-
ter IR-Kompensation erhoht der Fre-
quenzumrichter bei niedriger Drehzahl
die Spannung am Motor. Die IR-Kom-
pensation wird bei Anwendungen ein-
gesetzt, die ein hohes Anlaufmoment
bendtigen.

Motorspannung

IR-Kompensation

/

~—— Keine Kompensation

> f(Hz)

Bei der Vektorregelung ist keine IR-
Kompensation moglich oder erforderlich, da es automatisch angewendet wird.

Parameter

Parameter: Gruppe 28 Frequenz-Sollwertkette, 97.13 IR-Kompensation und 99.04
Motor-Regelmodus.

Benutzerlastkurve

Die Benutzerlastkurve bietet eine Uberwachungsfunktion, die ein Eingangssignal als
Funktion der Frequenz oder Drehzahl und Last Giberwacht. Sie zeigt den Status des
Uberwachten Signals an und kann eine Warn- oder Stdrmeldung auf Basis der Abwei-
chung von einem benutzerdefinierten Profil ausldsen.
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Die Benutzer-Lastkurve besteht aus einer Uberlast- und einer Unterlastkurve, oder
auch nur einer der beiden Kurven. Jede Kurve wird aus finf Punkten gebildet, die fiir
das Uberwachte Signal als Funktion der Frequenz oder der Drehzahl stehen.

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

Motordrehmoment / Nenndrehmoment

124
1,0
0,8
0,6
0,4

02 ___(7)

-0,2 -
0 10 20 30

1 = Uberlastkurve (fiinf Punkte)
2 = Prozess-Nennlastkurve
3 = Unterlastkurve (finf Punkte)

40 50
Ausgangsfrequenz (Hz)

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

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

Unterlast kann zum Beispiel zur Uberwachung einer abfallenden Last oder eines
Lufter-Riemenbruchs benutzt werden.

Parameter

Gruppe 37 Benutzerdef. Lastkurve
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U/f-Verhiltnis

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

Die Funktion hat zwei Modi: linear und quadratisch.

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

Im Modus quadratisch (Standard) steigt das Verhaltnis von Spannung zu Frequenz
als Quadrat der Frequenz im Bereich unter dem Feldschwéachepunkt an. Das wird
typischerweise bei Kreiselpumpen- oder Lufter-Applikationen benutzt. Bei diesen
Applikationen folgt das Drehmoment dem Quadrat der Frequenz. Deshalb arbeitet
der Motor, wenn die Spannung in einem quadratischen Verhaltnis verandert wird, bei
diesen Applikationen mit einem verbesserten Wirkungsgrad und niedrigerem
Gerauschpegel.

Die Ulf-Funktion kann nicht mit der Energieoptimierung benutzt werden; wenn Para-
meter 45.11 Energieoptimierung auf Aktivieren gesetzt wird, wird Parameter 97.20
U/f-Relation ignoriert.

Parameter

Parameter: 97.20 U/f-Relation.

Flussbremsung

Durch eine hohere Magnetisierung des Motors kann der Frequenzumrichter fiir eine
schnellere Bremsverzogerung des Antriebs sorgen. Bei Erhdhung des Motorflusses
wird die vom Motor wahrend des Bremsens erzeugte Energie in thermische Energie
umgewandelt.

Motor-

drehzahl — (%) Tg, = Bremsmoment

Keine =100 Nm
Flussbremsung

/

Flussbremsung

Flussbremsung Keine Flussbremsung

T T T T T f (HZ)

t(s)

Der Frequenzumrichter Uberwacht stédndig - auch wahrend der Flussbremsung - den
Status des Motors. Deshalb kann die Flussbremsung sowohl fir das Bremsen des
Motors als auch fiir die Anderung der Drehzahl verwendet werden. Weitere Vorteile
der Flussbremsung sind:
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+ Der Bremsvorgang beginnt unmittelbar nach dem Stopp-Befehl. Zur Ausfiihrung
der Funktion muss die Flussreduzierung vor Beginn des Bremsvorgangs nicht
abgewartet werden.

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

» Die Flussbremsung kann bei Asynchronmotoren und Permanentmagnetmotoren
benutzt werden.

Es sind zwei Bremsstarken verfugbar:

» Die Moderat-Bremsung bietet eine schnellere Verzégerung als bei deaktivierter
Flussbremsung. Die Flussstérke des Motors ist begrenzt, um eine Uberhitzung
des Motors zu verhindern.

» Bei voller Bremsung wird der gesamte verfligbare Strom genutzt, um die mecha-
nische Energie in thermische Energie umzuwandeln. Dabei ist die Bremszeit kur-
zer als bei der Moderat-Bremsung. Im zyklischen Betrieb kann der Motor stark
erhitzt werden.

WARNUNG: Der Motor muss so ausgelegt sein, dass er die von der Fluss-
bremsung erzeugte Warme ableiten kann.

Parameter

Parameter: 97.05 Flussbremsung.

DC-Magnetisierung

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

Vormagnetisierung

Die Vormagnetisierung ist eine DC-Magnetisierung vor dem Start. Abhangig von der
ausgewahlten Startmethode (Vektor oder Skalar) kann die Vormagnetisierung
benutzt werden, um das hochstmdgliche Anlaufmoment, bis zu 200% des Motor-
nennmoments, zu gewahrleisten. Durch Einstellung der Vormagnetisierungszeit kon-
nen der Start des Motors und z. B. das Offnen einer mechanischen Bremse
synchronisiert werden.

Parameter

Parameter: 21.01 Startmodus Vektor, 21.19 Startmodus Skalar, 21.02 Magnetisie-
rungszeit
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DC-Haltung

Diese Funktion ermdglicht es, wahrend des normalen Betriebs den Rotor bei (nahe)
Drehzahl Null zu halten. Die DC-Haltung wird mit Parameter 271.08 aktiviert. Wenn
sowohl der Sollwert als auch die Motordrehzahl unter einen bestimmten Wert fallen,
stoppt der Frequenzumrichter die Erzeugung eines sinusférmigen Stroms und speist
den DC-Haltestrom in den Motor. Der Strom wird mit Parameter 21.70 eingestellt.
Wenn die Solldrehzahl den Wert von Parameter 21.09 tberschreitet, wird der nor-
male Betrieb fortgesetzt.

Motordrehzahl“ DC-Haltung

P

Sollwert

~Y

21.09 DC-Haltedrehzahl

~Y

Parameter

Parameter: 21.08 DC-Strom-Regelung, 21.09 DC-Haltedrehzahl und 21.10 DC-
Strom-Sollwert

Nachmagnetisierung

Diese Funktion halt die Motormagnetisierung fiir eine bestimmte Zeit nach dem Stop-
pen aufrecht. Das verhindert, dass die Antriebsmaschine durch eine Last bewegt
wird, z.B. bevor eine mechanische Bremse geschlossen werden kann. Die Nachma-
gnetisierung wird mit Parameter 27.08 aktiviert. Der Magnetisierungsstromwert wird
im Parameter 271.10 eingestellt.

Hinweis: Die Nachmagnetisierung ist nur verfugbar, wenn der Stopp mit Rampe ein-
gestellt wurde.

Parameter

Parameter: 21.01 Startmodus Vektor, 21.02 Magnetisierungszeit, 21.03 Stopp-
Methode, 21.08 DC-Strom-Regelung, 21.09 DC-Haltedrehzahl und 21.11 Nachma-
gnetisierungszeit.

Stillstandsheizung (Motorheizung)

Die Funktion Vorheizung halt den Motor warm und verhindert Kondensation im Motor
durch Einspeisung von DC-Strom, wenn der Antrieb gestoppt wurde. Die Heizung
kann nur aktiviert werden, wenn der Antrieb gestoppt ist, und ein Start des Antriebs
stoppt das Heizen.
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Das Heizen wird 60 Sekunden nach Erreichen der Drehzahl null oder nach Stoppen
der Modulation zur Verhinderung von zu hohem Strom beim Stopp mit Austrudeln
gestartet.

Die Funktion kann so eingestellt werden, dass sie immer aktiv ist, wenn der Antrieb
gestoppt ist, oder sie kann iber einen Digitaleingang, den Feldbus, eine zeitgesteu-
erte Funktion oder eine Uberwachungsfunktion aktiviert werden. Beispielsweise kann
die Heizung mit Hilfe der Signalliberwachungsfunktion durch ein Temperaturmesssi-
gnal vom Motor aktiviert werden.

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

Hinweise:

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

» Die Heizfunktion erfordert, dass STO nicht ausgel6st worden ist.
+ Die Heizfunktion erfordert, dass keine Stdrmeldung des Antriebs aktiv ist.
» Das Vorheizen benutzt die DC-Haltung, um Strom in den Motor zu speisen.

Parameter

Parameter: 21.14, Quelle Eingang Vorheizen und 21.16. Vorheiz-Strom

Energieoptimierung

Die Energieoptimierungsfunktion optimiert den Motorfluss so, dass der Gesamtener-
gieverbrauch und der Motorgerauschpegel reduziert werden, wenn der Antrieb mit
einer geringeren Last als der Nennlast arbeitet. Der Gesamtwirkungsgrad (Motor und
Frequenzumrichter) kann, abhéngig vom Lastmoment und der Drehzahl, um 1...20%
erhoht werden.

Hinweis: Bei einem Permanentmagnet- und Synchronreluktanzmotor ist die Ener-
gieoptimierung immer aktiviert, unabhangig von dieser Parametereinstellung.

Parameter

Parameter: 45.11 Energieoptimierung

Schaltfrequenz

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

Beispiel 1: Wenn die Schaltfrequenz auf einen festen Wert eingestellt werden muss,
z.B. mit EMV-Filtern fiir Kategorie C1 (siehe Hardware-Handbuch), setzen Sie beide,
die Referenz- und die Minimum-Schaltfrequenz, auf diesen Wert und der Frequen-
zumrichter benutzt dann nur diese Schaltfrequenz.

Beispiel 2: Wenn die Referenz-Schaltfrequenz auf 12 kHz und die Minimum-Schalt-
frequenz auf 1,5 kHz (oder 1 kHz) eingestellt werden, verwendet der Frequenzum-
richter die héchstmogliche Schaltfrequenz, um das Motorgerausch zu reduzieren,
und nur wenn die Frequenzumrichter-Temperatur ansteigt, wird die Schaltfrequenz
verringert. Dieses ist zum Beispiel in Anwendungen hilfreich, bei denen ein niedriger
Gerauschpegel nétig ist, jedoch ein héherer Gerauschpegel toleriert wird, wenn der
volle Ausgangsstrom erforderlich ist.

Parameter

Parameter: 97.01 Schaltfrequenz-Sollwert und 97.02 Minimale Schaltfrequenz.

Drehzahlkompensierter Stopp

Der drehzahlkompensierte Stopp kann z.B. fur Anwendungen verwendet werden, bei
denen ein Forderer noch eine bestimmte Strecke zuriicklegen muss, nachdem er den
Stoppbefehl empfangen hat. Bei Maximaldrehzahl stoppt der Motor normalerweise
mit der eingestellten Verzdégerungsrampe nach Ablauf einer benutzerdefinierten Ver-
zdgerungszeit zur Einstellung der zurtickzulegenden Strecke. Bei einem Stoppbefehl
unter der Maximaldrehzahl wird der Stopp etwas mehr verzégert, indem der Antrieb
noch eine Zeit mit der aktuellen Drehzahl weiterlauft, bevor der Motor dann rampen-
geregelt stoppt. Die Abbildung zeigt, dass die nach dem Stoppbefehl zurtickgelegte
Strecke in beiden Fallen gleich ist, d.h. Bereich A + Bereich B entspricht Bereich C.

Motordrehzahl D1 = Verzdgerung gemaf
Einstellung von Parameter
AStoppbefehI 2;_37 ung v
Max. ‘ D2 = Zusatzliche Verzégerung
Drehzahl - gemaR Berechnung des

Drehzahl-kompensierten
Stopps

Bereich A + Bereich B = Bereich C
Verwen-

dete
Drehzahl

Die Drehzahlkompensation berlcksichtigt nicht die Rampen-Verschliffzeiten (Para-
meter 23.32 Verschliffzeit 1 und 23.33 Verschliffzeit 2). Positive Verschliffzeiten ver-
langern die zuriickgelegte Strecke.
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Die Drehzahlkompensation kann jeweils auf die Drehrichtung vorwarts oder riick-
warts beschrankt werden.

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

Parameter

Parameter: 21.30 Stoppmodus m. Drehz.ausgl., 21.31 Drz.-Ausgl. Stopp-Verzdger.
und 21.32 Drz.-Ausgl. Stopp-Schwelle.

Applikationsregelung

Regelungsmakros

Regelungsmakros sind voreingestellte Parametersatze und E/A-Konfigurationen.
Siehe Kapitel Regelungsmakros.

Prozessregelung (PID)

Der Frequenzumrichter verfigt Gber eine integrierte Prozessregelung (PID). Die
Regelung kann fur Prozesse wie Druck- oder Durchflussregelung in Rohrleitungen
oder die Fullstandsregelung von Behaltern verwendet werden.

Bei Aktivierung der Prozessregelung wird anstelle eines Drehzahl-Sollwertes ein Pro-
zess-Sollwert (Setzwert) auf den Frequenzumrichter geschaltet. Ein Istwert (Prozess-
Ruckfihrung) wird an den Frequenzumrichter zurtickgefuhrt. Die Prozessregelung
regelt die Antriebsdrehzahl so, dass die gemessene Prozessmenge (Istwert) auf den
gewunschten Wert geregelt wird (Setzwert). Das heil3t, dass der Benutzer keinen
Frequenz-/Drehzahl-/Drehmoment-Sollwert einstellen muss, sondern der Frequen-
zumrichter regelt den Betrieb mit dem Prozesswert.

Das vereinfachte Blockschaltbild veranschaulicht die Prozess-Regelung.

Sollwert ——p»
Begrenzung
. Prozess- Drehzahl-,
Filter regler _>7~£_> Drehmoment-
(PID) oder Frequenz-

A1 —P Prozess- > : - Sollwertkette
Al2 — Istwerte
FBA —»|

Im Frequenzumrichter kdnnen zwei komplette Satze von Prozessregler-Einstellun-
gen parametriert werden, zwischen denen bei Bedarf umgeschaltet werden kann;
siehe Parameter 40.57 Ausw. Pregl.Satz1/Satz2.
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Hinweis: Die Prozessregelung (PID) ist nur bei externer Steuerung verfligbar; siehe
Abschnitt Lokale und externe Steuerplétze auf Seite 52.

Schlaf- und Erhéhungsfunktion fiir den Prozessregler

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

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

Der Anwender kann die Schlafzeit der Prozessregelung mit der Erhéhungsfunktion
verlangern. Die Erhéhungsfunktion erhéht den Prozess-Setzwert fiir eine voreinge-
stellte Zeit, bevor der Antrieb in den Schlafmodus wechselt.
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Setzwert Schlaf-Verlanger.zeit (40.45)
—
Schlaf-Sollw.-Erhsh. (40.46-)_1_ o
L L Zeit
Istwert ! ' Aufwachverzégerung
; : (40.48)
Nicht invertiert ! - -
(40.31 = Nicht invertiert (Sollw. - Istw.)) ! ) !
Aufwach-Schwelle o] Y A
(Setzwert - Aufwach-Abweichung [40.47]) | ' ) X
T 7 T T Zeit
Istwert : : : :
Aufwach-Schwelle .. TN
(Setzwert + Aufwach-Abweichung [40.47]) '
Invertiert (40.31 = Invertiert (Istw. - Sollw.)) !
. Zeit
Motordrehzahl X : ! X
t.4 = Schlafverzégerung (40.44) ' Schlafmodus
. .
tsd : : :
| Schiafschwelle \ /TN . __ . L :
(40.43) : : ;
. - Zeit
© STOP " START

Verfolgungs-Modus

Im Verfolgungs-Modus wird der PID Bausteinausgang direkt auf den Wert von Para-
meter 40.50 Satz 1 Verfolg.-Sollw. Quell (oder 41.50 Satz 2 Verfolg.-Sollw. Quell)
gesetzt. Der interne I-Anteil des PID-Reglers wird so gesetzt, dass keine Transienten
zum Ausgang Ubertragen werden. So kann, wenn der Verfolgungs-Modus verlassen
wird, der normale Prozessregelbetrieb ohne einen signifikanten Druckstol? fortgesetzt
werden.

Parameter

Parameter: 96.04 Makroauswahl, Gruppen 40 Prozessregler Satz 1 und 41 Pro-
zessregler Satz 2.
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Steuerung einer mechanischen Bremse

Die mechanische Bremse hat die Aufgabe, den Motor und die Arbeitsmaschinen bei
Drehzahl Null zu halten, wenn der Antrieb anhalt oder nicht mit Spannung versorgt
wird. Die Bremssteuerlogik prift die Einstellungen der Parametergruppe 44 Steue-
rung mech. Bremse sowie verschiedene externe Signale und wechselt die Zustéande
entsprechend, siehe Diagramm auf Seite 83. In den Tabellen unterhalb des Status-
diagramms werden die Zustande und Ubergénge detailliert beschrieben. Das Zeit-
Diagramm auf Seite 85 zeigt ein Beispiel einer Bremssequenz der Abfolge Schlie-
Ren-Offnen-SchlieRen.

Anwendungsbeispiel siehe Abschnitt Steuerung der mechanischen Kranbremse auf
Seite 547.

Eingange der Bremssteuerlogik

Der Startbefehl des Frequenzumrichters (Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1) ist
die Hauptsteuerquelle der Bremssteuerlogik. Ein externes Offnen-/Schlieen-Signal
kann optional mit 44.12 Br.schlieBen Quelle ausgewahlt werden. Die zwei Signale
interagieren wie folgt:
« Startbefehl = 1 UND Signal gewahlt mit 44.12 Br.schlieRen Quelle =

0 — Anforderung Bremse 6ffnen
« Startbefehl = 0 ODER Signal gewahlt mit 44.12 Br.schlieRen Quelle =

1 — Anforderung Bremse schlieBen

Ein anderes externes Signal — zum Beispiel von einem Leitsystem — kann tber Para-
meter 44.11 Br.geschl.halten Quelle benutzt werden, um das Offnen der Bremse zu
verhindern.

Andere Signale mit Auswirkung auf den Status der Bremssteuerlogik sind

+ Bremsstatus-Quittierung (optional, festgelegt mit Parameter 44.07 Br.Riickmel-
dung Quelle),

» Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort (zeigt an, ob der Frequenzumrichter bereit ist,
dem vorgegebenen Sollwert zu folgen oder nicht),

» Bit 6 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1 (zeigt an, ob der Frequenzumrichter modu-
liert oder nicht).
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Ausgéange der Bremssteuerlogik

Die mechanische Bremse wird von Bit 0 von Parameter 44.01 Status Bremssteue-
rung gesteuert. Dieses Bit sollte als die Quelle eines Relaisausgangs (oder eines
Digitaleingangs/-ausgangs im Ausgangsmodus) gewahlt werden, der dann mit der
Bremse Uber ein Schiitz verdrahtet wird. Siehe Anschlussbeispiel auf Seite 86.

Die Bremssteuerlogik fordert in den verschiedenen Zustdnden von der Antriebsrege-
lung, den Motor zu halten, das Drehmoment zu erhéhen oder die Drehzahl an der
Rampe zu reduzieren. Diese Anforderungen sind in Parameter 44.01 Status Brems-
steuerung sichtbar.

Brems-Statusabfolge

(aus jedem Zustand) (aus jedem Zustand)
BREMSE BREMSE GESCHLOSSEN BREMSE OFFNET
DEAKTIVIERT

N
@@' BREMSE OFFNET

@ WA%EN

BREMSE OFFN.
VERZOGERUNG

® |

®
® @

BREMSE éCHLIESST BREMSE GEOFFNET

BREMSE SCHLIESST
VERZOGERUNG

Q

BREMSE SCHLIESST |«
WARTEN

i

Beschreibungen der Zusténde

Statusname Beschreibung

BREMSE DEAKTIVIERT | Die Bremssteuerung ist deaktiviert (Parameter 44.06 Freig. Bremsensteuerung
= 0 und 44.01 Status Bremssteuerung B4 = 0). Das Offnen-Signal ist aktiv
(44.01 Status Bremssteuerung B0 = 1).

BREMSE OFFNET
BREMSE OFFNET Bremse-Offnen wurde angefordert. Die Antriebsregelung erhalt den Befehl zur
WARTEN Erhéhung des Drehmoments auf den Wert fiir Bremse 6ffnen, damit die Last

gehalten werden kann (44.01 Status Bremssteuerung b1 =1 und b2 = 1). Der
Status von 44.11 Br.geschl.halten Quelle wird gepriift; wenn er nicht innerhalb
der erforderlichen Zeit 0 ist, schaltet der Frequenzumrichter mit Stérmeldung
71A5 Bremse 6ffnen nicht zuldssig ab ),
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Statusname Beschreibung
BREMSE OFFN. Die Bedingungen fiir das Offnen der Bremse sind erfiillt und das Offnen-Signal
VERZOGERUNG wird aktiviert (44.01 Status Bremssteuerung b0 ist gesetzt). Die Anforderung fiir

Bremse 6ffnen wird geldscht (44.01 Status Bremssteuerung b1 — 0). Die Last
wird von der Drehzahlregelung des Frequenzumrichters gehalten bis 44.08
Br.éffnen Verzég.zeit ablauft.

An diesem Punkt geht, wenn 44.07 Br.Riickmeldung Quelle auf Keine
Riickmeldung gesetzt ist, die Bremssteuerung auf den Status BREMSE
GEOFFNET. Wenn eine Quelle fiir das Quittiersignal ausgewahlt worden ist,
wird dessen Status geprift; wenn dieser nicht ,Bremse gedffnet” ist, wird der
Frequenzumrichter mit der Stérmeldung 77A3 Offnen mech. Bremse gestért
abgeschaltet ),

BREMSE GEOFFNET Die Bremse ist gedffnet (44.01 Status Bremssteuerung BO = 1). Die Halte-

Anforderung wird geldscht (44.01 Status Bremssteuerung B2 = 0) und der
Antrieb kann wieder dem Sollwert folgen.

BREMSE SCHLIESST
BREMSE SCHLIESST ,Bremse schlieRen“ wurde angefordert. Die Antriebsregelung erhalt die
WARTEN Anforderung, die Drehzahl mit Rampe bis zum Stopp zu verringern

(44.01 Status Bremssteuerung B3 = 1). Das Offnen-Signal bleibt noch aktiv
(44.01 Status Bremssteuerung BO = 1). Die Bremsensteuerung bleibt in diesem
Zustand bis die Drehzahl unter 44.14 Br.schlieBen Schwellwert fir die Zeit
gemaR Einstellung von 44.15 Br.Schliel3.Schwellw.Verz.zeit bleibt.

BREMSE SCHLIESST Die Bedingungen fiir Bremse schlieRen sind erfiillt. Das Offnen-Signal wird
VERZOGERUNG deaktiviert (44.01 Status Bremssteuerung BO — 0). Die Anforderung Verzégern

mit Rampe bleibt aktiviert (44.01 Status Bremssteuerung B3 = 1). Die Brems-
steuerung bleibt in diesem Zustand bis die mit 44.13 Br.schlieBen Verzég.zeit
eingestellte Zeit abgelaufen ist.

An diesem Punkt geht, wenn 44.07 Br.Riickmeldung Quelle auf Keine Riick-
meldung gesetzt ist, die Bremssteuerung auf den Status BREMSE
GESCHLOSSEN. Wenn eine Quelle fiir das Quittiersignal ausgewahlt wurde,
wird dessen Status geprift; wenn dieser nicht ,Bremse geschlossen* ist, gibt
der Frequenzumrichter eine A7A1 Stér.Schlie8.mech. Br. Warnmeldung aus.
Wenn 44.17 Br.Stérungsfunktion = Stérung, schaltet der Frequenzumrichter mit
einer Stérmeldung 77A2 SchlieBen mech. Bremse gestért nach der Verzdge-
rungszeit 44.18 Br.Stérungs-Verzégerung ab.

BREMSE GESCHLOSSEN |Die Bremse ist geschlossen (44.01 Status Bremssteuerung B0 = 0). Der

Frequenzumrichter moduliert nicht notwendigerweise.

Hinweis fiir Anwendungen ohne Geber-Riickfiihrung (geberlos): Wenn die
Bremse durch eine Anforderung fir Bremse schliefen (entweder von Parame-
ter 44.12) entgegen einem modulierenden Frequenzumrichter fur langer als
funf Sekunden geschlossen gehalten wird, wird die Bremse in den Zustand
,geschlossen” gezwungen und der Frequenzumrichter schaltet mit der Stérung
71A5 Bremse 6ffnen nicht zuldssig ab.

*) Alternativ kann eine Warnmeldung mit 44.17 Br.Stérungsfunktion ausgewahlt werden; dann moduliert der
Frequenzumrichter weiter und bleibt in diesem Zustand.

Bedingungen fiir Statusdnderungen ( @ )

A ODN =

)]

Bremssteuerung deaktiviert (Parameter 44.06 Freig. Bremsensteuerung — 0).
06.11 Hauptstatuswort, Bit 2 = 0.
Anforderung Bremse 6ffnen und 44.16 Br.Wiederéffnen Verz6g.zeit ist abgelaufen.

Bedingungen fiir Bremse 6ffnen (wie z.B. 44.10 Br.6ffnen Drehmoment) sind erfillt und
44.11 Br.geschl.halten Quelle = 0.

44.08 Br.6ffnen Verzdg.zeit ist abgelaufen und Quittierung fiir Bremse offen (falls mit
44.07 Br.Riickmeldung Quelle gewahlt) wurde empfangen.

,Bremse schlieRen” wurde angefordert.

Motordrehzahl blieb unter der Drehzahl fur Bremse schlieBen 44.14 Br.schlieBen Schwellwert fur die
mit 44.15 Br.Schlie3.Schwellw. Verz.zeit eingestellte Zeit.

44.13 Br.schlieBen Verzdg.zeit ist abgelaufen und Quittierung fiir Bremse geschlossen (falls mit
44.07 Br.Riickmeldung Quelle gewahlt) wurde empfangen.

,Bremse 6ffnen“ wurde angefordert.
Bremssteuerung freigegeben (Parameter 44.06 Freig. Bremsensteuerung — 1).
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Zeitablaufdiagramm

Das vereinfachte Zeitablaufdiagramm veranschaulicht den Betrieb der Bremssteuer-
funktion. Siehe Statusdiagramm der Bremse auf Seite 83.

Startbefehl (06.76 b5) | T T

Moduliert (06.16 b6)

Bereit fur Sollw. | | T
(06.11 b2) ﬂ |

Drehmoment- | | |
Sollwert ly.

Drehzahl-Sollwert | | | |

Bremssteuersignal
(44.01b0) )——|— |

Br.6ffn.Drehm.Anford. |
(44.01 b1)

|
Anford. Halten bei | | I
gestoppt (44.01 b2) I — | | |
Rampenstopp-
| ! | I
I

Anforderung | | |
I -

(44.01b3), | |
BREMSE BOW BOD = BCW BCD BREMSE
I BREMSE GEOFFNET ESCHLOS

Status -
GESCHLOST ™ pREMSE OFFNET BREMSE SCHLIESST SEN
1 2 3 4 5 6 7 8 9

Ts Startmoment bei Bremse 6ffnen (Parameter 44.03 Br.6ffnen Drehm.-Sollw.)

Tmem Gespeicherter Drehmomentwert bei Bremse schlieBen (44.02 Drehmomentspeicher)

tnd Motormagnetisierungsverzdgerung

tod Verzégerung beim Offnen der Bremse (Parameter 44.08 Br.6ffnen Verzég.zeit)

Nes Drehzahl, bei der die Bremse schliet (Parameter 44.14 Br.schlieBen Schwellwert)

toed Verzdgerung des Befehls fiir SchlieBen der Bremse (Parameter 44.15 Br.Schlie3. Schwellw. Verz.zeit)
tey Verzdgerung beim SchlieBen der Bremse (Parameter 44.13 Br.schlieBen Verzdg.zeit)

tetd Verzdgerungszeit flr Storung Bremse schlieRen (Parameter 44.18 Br.Stdrungs-Verzégerung)
trod Verzégerung fiir Offnen der Bremse (Parameter 44.16 Br.Wiederdffnen Verzég.zeit)

BOW BREMSE OFFNET WARTEN

BOD BREMSE OFFN. VERZOGERUNG

BCW BREMSE SCHLIESST WARTEN

BCD BREMSE SCHLIESST VERZOGERUNG
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Verdrahtungsbeispiel

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

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

mit Bremssteuerungsfunktion integriert ist, den Unfallverhitungsvorschriften
entspricht. Es ist zu beachten, dass der Frequenzumrichter (ein komplettes Antriebs-
modul oder ein Basis-Antriebsmodul nach IEC 61800-2) nicht als Sicherheitseinrich-
tung nach EU-Maschinenrichtlinie und den zugehdrigen harmonisierten Normen
definiert wird. Danach darf die Sicherheitseinrichtung fir Personen der kompletten
Antriebseinrichtungen und die Betriebssicherheit nicht auf einem spezifischen Fre-
quenzumrichter-Merkmal (wie der Bremssteuerfunktion) basieren, sondern muss ent-
sprechend den Bestimmungen in den anwendungsspezifischen Vorschriften
sichergestellt werden.

Die Bremse wird von Bit 0 des Parameters 44.01 Status Bremssteuerung gesteuert.
Die Quelle fur die Bremsquittierung (Statustiberwachung) wird mit Parameter 44.07
Br.Riickmeldung Quelle gewahlt. In diesem Beispiel werden

+ Parameter 10.24 RO1 Quelle auf Befehl zum Offnen der Bremse (d.h. Bit 0 von
44.01 Status Bremssteuerung) und

» Parameter 44.07 Br.Riickmeldung Quelle auf DIO1 gesetzt.

[ Bremssteuerung | | Regelungseinheit
Hardware | XRO1
| mssovac s
- - — 2 |[COM 7
i ¢~ - '
, Notfall-Bremse ,
|
- — -
@DTD4
Motor I
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Parameter und Diagnose

Parameter: 06.11 Hauptstatuswort, 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Gruppe 44 Steue-
rung mech. Bremse

Diagnose: A7A1 Stér.Schlie3.mech. Br., 71A2 SchlieBen mech. Bremse gestért,
71A3 Offnen mech. Bremse gestért, 71A5 Bremse 6ffnen nicht zuléssig
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Regelung der DC-Spannung

Uberspannungsregelung

Die Uberspannungsregelung des DC-Zwischenkreises wird typischerweise benétigt,
wenn der Motor im generatorischen Betrieb 1auft. Der Motor kann Energie erzeugen,
wenn er verzdgert oder wenn die Last die Motorwelle aktiv dreht, und dabei versucht,
den Motor Uber die eingestellte Drehzahl bzw. Frequenz zu beschleunigen. Damit die
DC-Spannung nicht den Uberspannungsgrenzwert iibersteigt, senkt der Uberspan-
nungsregler automatisch das generatorische Moment, wenn der DC-Spannungs-
grenzwert erreicht ist. Die Uberspannungsregelung erhéht dabei auch die
programmierten Verzdgerungszeiten; fir kiirzere Verzégerungszeiten werden ein
Brems-Chopper und Bremswiderstande benétigt.

Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Bei einem Ausfall der Einspeisespannung setzt der Frequenzumrichter den Betrieb fort,
indem er die kinetische Energie des drehenden Motors nutzt. Der Frequenzumrichter
arbeitet solange, wie der Motor dreht und Energie in den Frequenzumrichter speist. Der
Frequenzumrichter kann nach einem Ausfall bei Wiederkehr der Spannungsversorgung
den Betrieb fortsetzen, wenn das Netzschitz (falls vorhanden) geschlossen bleibt.

Hinweis: Einheiten, die mit einem Netzschiitz ausgestattet sind, miissen mit einem
Haltekreis (z.B. USV) ausgerustet werden, der den Schiitz-Steuerkreis wahrend
eines kurzen Ausfalls der Spannungsversorgung geschlossen halt.

WA TAVAVAVAYATAAYARAAVAAY) ...,

U‘
M aus DC
(Nm) (Hz) (Vdc)

Upg
160 80 520
120 60 390
f
80 40 260 ‘// aus
7 N
e N T Tm
40 20 130 - 7
e
t(s)
1,6 5.8 8 1,2 15,4

Upc = Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichters,

fout = Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters,

Ty = Motormoment.

Spannungsausfall bei Nennlast (f,,s= 40 Hz). Die DC-Zwischenkreisspannung fallt auf den
unteren Grenzwert. Die Regelung halt die Spannung solange konstant, wie die Spannungs-
versorgung ausgefallen ist. Der Frequenzumrichter regelt den Motor im generatorischen

Betrieb. Die Motordrehzahl fallt zwar ab, aber der Frequenzumrichter bleibt solange
betriebsfahig, wie der Motor ausreichend kinetische Energie abgeben kann.
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Einstellungen der Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung)

Stellen Sie die Funktion Unterspannungsregelung wie folgt ein:

» Prifen Sie, ob die Unterspannungsregelung mit Parameter 30.31 Unterspann.-
Regelung aktiviert wurde.

» Parameter 21.01 Startmodus Vektor muss auf Automatik (bei Vektorregelung)
oder Parameter 21.19 Startmodus Skalar muss auf Automatik (bei Skalarrege-
lung) eingestellt werden, um einen fliegenden Start (Start auf einen drehenden
Motor) zu erméglichen.

Wenn die Installation mit einem Netzschiitz ausgestattet ist, verhindern Sie das
Ansprechen bei Netzausfall. Verwenden Sie beispielsweise ein Zeitverzégerungsre-
lais (Halten) im Schitz-Steuerschaltkreis.

WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass durch den fliegenden Start des Motors
keine Gefahrdungen entstehen. Wenn Zweifel bestehen, nutzen Sie die Funk-
tion der Unterspannungsregelung nicht.

Automatischer Neustart

Es ist moglich, den Antrieb automatisch nach einer kurzen (max. 5 Sekunden) Unter-
brechung der Spannungsversorgung mit der Funktion Automatischer Neustart wieder
zu starten, vorausgesetzt, es ist zuldssig, den Antrieb 5 Sekunden ohne Lufterbetrieb
laufen zu lassen.

Wenn die Funktion freigegeben wird, ermdglicht die folgende Funktionenabfolge bei
einem kurzen Spannungsabfall einen erfolgreichen Wiederanlauf/Neustart:

+ Die Unterspannungs-Stérmeldung wird unterdriickt (es wird jedoch eine Warn-
meldung generiert)

* Modulation und Lifterbetrieb werden gestoppt, um Restenergie zu sparen
+ Das Vorladen des DC-Zwischenkreises wird freigegeben.

Wird die ausreichende DC-Spannung wieder erreicht, bevor die mit Parameter 271.18
Auto-Neustart-Zeit eingestellte Zeit abgelaufen ist, und das Startsignal ist noch akti-
viert, wird der normale Betrieb fortgesetzt. Ist zu diesem Zeitpunkt die DC-Spannung
jedoch noch zu niedrig, schaltet der Frequenzumrichter mit der Stérmeldung 3220
DC-Unterspannung ab.

WARNUNG! Stellen Sie vor dem Aktivieren dieser Funktion sicher, dass keine
gefahrlichen Situationen eintreten kénnen. Die Funktion startet den Frequenzum-
richter automatisch neu und setzt den Betrieb nach einem Spannungsausfall fort.

Spannungsregelung und Abschaltgrenzwerte

Die Regelungs- und Abschalt-Grenzwerte der DC-Zwischenkreis-Spannungsrege-
lung sind von der Einspeisespannung und dem Umrichtertyp abhéngig. Die DC-
Spannung (Upc) betragt etwa das 1,35-fache der AulRenleiter-Einspeisespannung
und wird mit Parameter 01.117 DC-Spannung angezeigt.
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In der folgenden Tabelle sind die Werte der ausgewahlten DC-Spannungspegel in
Volt aufgelistet. Beachten Sie, dass die absoluten Spannungen entsprechend Fre-
quenzumrichtertyp und AC-Einspeisespannungsbreich variieren.

DC-Spannungspegel [V]

. . . Versorgungsspannungs- Versorgungsspannungs-
Siehe 95.01 Einspeisespannung. bereich [V] 380...415 bereich [V] 440...480
Uberspannungs-Stérgrenze 840 840
Uberspannungs-Regelungsgrenze 780 780
Startgrenze des internen Brems- 780 780
Choppers
Stoppgrenze des internen Brems- 760 760
Choppers
Uberspannungs-Warngrenze 745 745

Unterspannungs-Warngrenze

0,85x%1,41xPar. 95.03 Wert )
0,85x1,41x380 = 455 2)

0,85x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,85x1,41x440 = 527 2)

Unterspannungs-Regelungsgrenze

0,75x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,75%1,41x380 = 402 2

0,75%1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,75x1,41x440 = 465 2)

Laderelais-SchlieRgrenze

0,75x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,75%1,41x380 = 402 2

0,75%1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,75x1,41x440 = 465 2

Laderelais-Offnungsgrenze

0,65x1,41xPar. 95.03 Wert )
0,65%1,41x380 = 348 2)

0,65x1,41 xPar. 95.03 Wert ")
0,65x1,41x440 = 403 2

DC Spannung an der oberen Grenze des

(UDCmax)

Einspeisespannungsbereichs (Upcmax) 560 648
DC Spannung an der unteren Grenze
des Einspeisespannungsbereichs 513 594

Ladeaktivierung/Standby-Grenze

0,65x1;41xPar. 95.03 Wert )
0,65%1,41x380 = 348 2)

0,65%1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,65x1,41x440 = 403 2

Unterspannungs-Storgrenze

0,45x%1,41xPar. 95.03 Wert )
0,45x1,41x380 = 241 2

0,45x1,41xPar. 95.03 Wert 1)
0,45x1,41x440 = 279 2

Einspeisespann verwendet;

benutzt.

) Wenn Parameter 95.01 Einspeisespannung auf Automatik / nicht ausgewéhlt und 95.02 Adapt.
Spannungsgrenzen auf Freigeben eingestellt ist, wird der Wert von Parameter 95.03 Berechn.AC-

2) sonst wird der untere Grenzwert des mit Parameter 95.01 Einspeisespannung ausgewahlten Bereichs

Parameter und Diagnose

Parameter: 01.11 DC-Spannung, 30.30 Uberspann.-Regelung, 30.31 Unterspann.-
Regelung, 95.01 Einspeisespannung und 95.02 Adapt. Spannungsgrenzen.

Brems-Chopper

Ein Brems-Chopper kann benutzt werden, um die Energie, die von einem bremsenden
Motor erzeugt wird, abzuleiten. Wenn die DC-Spannung beim Abbremsen einer Last
mit Massentragheitsmoment zu hoch ansteigt, schaltet der Chopper den DC-Zwischen-
kreis auf externe Bremswiderstédnde. Die Warmeabfuhr im Widerstand verbraucht die
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zusatzliche Energie des DC-Zwischenkreises und die DC-Spannung sinkt auf den nor-
malen Pegel. Der Chopper arbeitet mit dem Prinzip der Pulsweitenmodulation.

Die internen Brems-Chopper der Frequenzumrichter (in den Baugréen RO...R3) star-
ten die Energieableitung, wenn die DC-Zwischenkreisspannung etwa 1,15 x Upcmax
erreicht. Die maximale 100% Pulsweite wird bei etwa 1,2 x Upcmax efreicht. (Upcmax
ist die DC-Spannung entsprechend dem Maximum des AC-Einspeisespannungsbe-
reichs.) Weitere Informationen zu externen Brems-Choppern enthalt ihre jeweilige
Dokumentation.

Hinweis: Fiir die Benutzung des Brems-Choppers muss die Uberspannungsrege-
lung deaktiviert werden.

Parameter

Parameter: 01.11 DC-Spannung, 30.30 Uberspann.-Regelung, Gruppe 43 Brems-
Chopper.
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Endlage-zu-Endlage-Regelung

Die Endlage-zu-Endlage-Regelungsfunktion begrenzt die Vorwarts- und Rickwarts-
bewegung einer Last auf einen Bereich innerhalb von zwei Extremstellungen. Die
Funktion unterstiitzt die Uberwachung von jeweils zwei Sensoren an beiden Enden
des Bewegungsbereiches: einer fur die Vorabschaltungsstellung und der andere flr
die Endstellung. Der Anlagenbauer muss die Sensoren (z.B. Grenzschalter) installie-
ren und an den Frequenzumrichter anschlief3en.

In Vorwartsrichtung ermdglicht die Funktion den Normalbetrieb des Antriebs, bis die
Bewegung die Begrenzungsstellungen in Vorwartsrichtung erreicht:

- Wenn der Frequenzumrichter das Vorabschaltungssignal fir die Vorwartsrich-
tung erhalt, senkt er die Drehzahl auf Vorabschaltungsdrehzahl ab. Die Vorab-
schaltungsdrehzahl erméglicht den sanften Ubergang bis zum Stopp zu einem
spateren Zeitpunkt. Im Vektormodus wird die Drehzahl-Sollwertrampe verwendet
(23.11... 23.15), im Skalarmodus die Frequenz-Sollwertrampe (28.71... 28.75).

- Wenn der Frequenzumrichter das Stoppsignal fiir die Vorwartsrichtung erhalt,
stoppt er den Motor. Hierzu wird die Stoppmodusauswahl des Frequenzumrichters
verwendet (271.03). Die Funktion ermdglicht den Start nur in Riickwartsrichtung.

In Rickwartsrichtung Uberwacht die Funktion die Vorabschaltungs- und Stoppsi-
gnale. Die Funktion entspricht derjenigen in Vorwartsrichtung.

Sie kénnen die Funktion mithilfe eines Parameters aktivieren und die Signalquellen
fur die Vorabschaltung und den Stopp in Vorwartsrichtung sowie fir die Vorabschal-
tung und den Stopp in Riickwartsrichtung definieren. AuBerdem kénnen Sie mit
einem Parameter die Vorabschaltungsdrehzahl festlegen.

Die Endlage-zu-Endlage-Funktion erkennt den Signalstatus nur dann, wenn die
Funktion aktiviert ist und die Last von Antrieb und Motor bewegt wird. Trotz tats&chli-
cher Statusanderungen aktualisiert die Funktion den Signalstatus in der Zustandsma-
schine nicht:

1. wenn der Benutzer die Funktion deaktiviert oder abgeschaltet hat
2. wenn die Funktion den Motor gestoppt hat, die Last allerdings von einer anderen
Kraft als Antrieb und Motor bewegt wird (zum Beispiel durch Schwerkraft).

Weitere Informationen siehe Abschnitte Kranstoppgrenzen-Funktion auf Seite 560,
Kranverzégerungsfunktion auf Seite 562 und Stoppfunktion Schnellhalt auf Seite 564.
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Endlage-zu-Endlage-Regelungsfunktion

o] 9 o
5 o 2
' ! ; ~
5 3 5 o
= = =
o D LIMIT-TO-LIMIT QP
> > PHASE 1 o o
B oH g g
—
FWD
R —
MAX /,
+SLOW
ZERO
-SLOW |— —
MIN
REV
STATES
2|2 x g2
=S| = < 9 ]
alo = | N
=| =2 a) ol o
i = 2|2
' [T w [T
2/3 3 5|2
N| @ s S| =
> | > > > >
L w L w L
o o o x| @

Einschrankungen

Die externen Stopp- oder Vorabschaltungssignale (in jeder Richtung) dirfen nicht
anliegen, wenn die Endlage-zu-Endlage-Funktion zum ersten Mal aktiviert wird.
Falls das nicht moglich ist, &ndern Sie den Status manuell, um den tatsachlichen
Status im Endlage-zu-Endlage-Statusparameter (76.07) anzupassen.

Wenn der Frequenzumrichter gestoppt ist, darf die Last nicht mit externer Kraft
bewegt werden (der Frequenzumrichter kann die Drehrichtung nicht iberwachen).
Wenn dies geschieht, kann der Endlage-zu-Endlage-Status manuell in den korrek-
ten Status im Endlage-zu-Endlage-Statusparameter (76.07) geandert werden.

Das Austrudeln bis zum Stillstand ohne mechanische Bremse kann bewirken,
dass sich die Last ohne Endlage-zu-Endlage-Regelung bewegt (Frequenzumrich-
ter regelt nicht die Lastbewegung). Wenn dies geschieht, kann der Endlage-zu-
Endlage-Status manuell in den korrekten Status im Endlage-zu-Endlage-Statu-
sparameter (76.01) geandert werden.

Wenn die Endlage-zu-Endlage-Regelung im Impulsmodus arbeitet, wird der Sta-
tus beim Aus- und Wiedereinschalten gespeichert. Die Last darf nicht bewegt
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werden, wenn der Frequenzumrichter ausgeschaltet ist. Wenn dies geschieht,
kann der Endlage-zu-Endlage-Status manuell in den korrekten Status im End-
lage-zu-Endlage-Statusparameter (76.07) geéndert werden.

Tipps

» Sie kdnnen die Vorabschaltungs- und Stoppsignale von derselben Signalquelle
beziehen, indem Sie den Stoppgrenzwert und die Vorabschaltungsparameter auf
denselben Digitaleingang einstellen (76.071 Vorwarts Stoppgrenze = DI2 und 76.05
Vorwarts Verzég.-Grenze = DI2).

» Sie kénnen zu Wartungszwecken die Endlage-zu-Endlage-Zustandsmaschine mit
dem Endlage-zu-Endlage-Parameter (76.07) andern.

Einstellungen

Parameter: 21 Start/Stopp-Art, 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen, 28 Frequenz-Sollwert-
kette, 76.01 Grenzen-Uberw.-Status, 76.02 Grenzen-Uberw.-Status akt., 76.03 Gren-
zen-Uberw.-Modus, 76.04 Vorwérts Stoppgrenze, 76.05 Vorwérts Verzég.-Grenze,
76.06 Riickwérts Stoppgrenze, 76.07 Riickwérts Verzdg.-Grenze, 76.08 Verzdg.-
Drehzahl, 76.09 Verz6g.-Frequenz.
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Sicherheits- und Schutzfunktionen

Feste/Standard-Schutzfunktionen

Uberstrom

Wenn der Ausgangsstrom den internen Uberstrom-Grenzwert iibersteigt, werden die
IGBTSs sofort abgeschaltet, um den Frequenzumrichter zu schiitzen.

DC-Uberspannung
Siehe Abschnitt Uberspannungsregelung auf Seite 88.

DC-Unterspannung
Siehe Abschnitt Unterspannungsregelung (Netzausfallregelung) auf Seite 88.

Frequenzumrichter-Temperatur

Wenn die Temperatur hoch genug ansteigt, beginnt der Frequenzumrichter zum
Schutz zuerst die Schaltfrequenz zu reduzieren und dann den Strom zu begrenzen.
Wenn danach die Temperatur immer noch weiter ansteigt, zum Beispiel wegen eines
Lifterausfalls, wird eine Ubertemperatur-Stérung generiert.

Kurzschluss

Im Falle eines Kurzschlusses werden die IGBTs sofort abgeschaltet, um den Fre-
quenzumrichter zu schitzen.

Notstopp

Das Notstoppsignal wird an den Eingang angeschlossen, der mit Parameter 27.05
Notstopp-Quelle ausgewahlt wird. Ein Notstopp kann auch tber Feldbus ausgel6st
werden (Parameter 06.01 Hauptsteuerwort, Bits 0...2).

Der Modus des Notstopps wird mit Parameter 21.04 Notstopp-Methode ausgewahilt.
Die folgenden Stopparten sind verfiigbar:

+ Aus1: Stopp mit der Standard-Verzégerungsrampe des jeweiligen benutzten Soll-
werttyps

* Aus 2: Stopp mit Austrudeln

* Aus 3: Stopp mit der mit Parameter 23.23 Notstopp-Zeit eingestellten Notstopp-
Rampe.

+ Stopp-Moment
Bei den Stopparten Aus1 und Aus3 kann die rampengefiihrte Motordrehzahl mit den

Parametern 31.32 Uberwach. Notstopprampe und 31.33 Uberwach. Ver-
z69.Nstp.rampe Uberwacht werden.
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Hinweise:

» Der Errichter der Anlage ist verantwortlich fir die Installation der Notstopp-Ein-
richtung und aller fir den Notstopp zusatzlich erforderlichen Gerate zur Einhal-
tung der Anforderungen der Notstopp-Kategorien.

» Nachdem ein Notstopp-Signal erkannt wird, kann die Notstopp-Funktion nicht
unterbrochen werden, auch nicht, wenn das Signal deaktiviert worden ist.

* Wenn der minimale (oder maximale) Drehmoment-Grenzwert auf 0% eingestellt
ist, ist die Notstopp-Funktion eventuell nicht in der Lage, den Antrieb zu stoppen.

Parameter

Parameter: 21.04 Notstopp-Methode, 21.05 Notstopp-Quelle, 23.23 Notstopp-Zeit,
31.32 Uberwach. Notstopprampe und 31.33 Uberwach.Verzég.Nstp.rampe.

Thermischer Motorschutz

Das Regelungsprogramm bietet zwei separate Motortemperatur-Uberwachungsfunk-
tionen. Die Temperaturdatenquellen und Warn-/Abschaltgrenzwerte kdnnen fur jede
Funktion gesondert eingestellt werden.

Die Motortemperatur kann berwacht werden mit

» dem thermischen Motorschutzmodell (intern im Frequenzumrichter berechnete
Temperatur) oder

» in den Motorwicklungen installierten Sensoren. Dies fuhrt zu einer hoheren
Genauigkeit des Motormodells.

Thermisches Motorschutzmodell

Der Frequenzumrichter berechnet die Temperatur des Motors auf Basis der folgen-
den Annahmen:

1. Wenn die Spannungsversorgung des Frequenzumrichters zum ersten Mal einge-
schaltet wird, wird angenommen, dass der Motor Umgebungstemperatur hat (Ein-
stellung von Parameter 35.50 Motor-Umgebungstemp.). Danach wird beim
Einschalten der Spannungsversorgung des Frequenzumrichters von der berech-
neten Motortemperatur ausgegangen.

2. Die Motortemperatur wird aus der vom Benutzer einstellbaren thermischen Motor-
zeit- und der Motorlastkurve berechnet. Die Motorlastkurve sollte angepasst wer-
den, wenn die Umgebungstemperatur 30 °C Ubersteigt.

Hinweis: Das thermische Motormodell kann nur benutzt werden, wenn nur ein Motor
an den Wechselrichter angeschlossen ist.
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Messung der Motortemperatur iiber die Standard-E/A

In diesem Abschnitt wird die Messung der Temperatur eines Motors bei Verwendung
der E/A-Anschlisse des Frequenzumrichters als Anschluss-Schnittstelle beschrieben.

Die Motortemperatur kann mit PT100- oder PTC-Messfuhlern erfolgen, die an Ana-
logeingange und -ausgange angeschlossen werden.

Ein Sensor Drei Sensoren

— o] "o ] an
! AN | N L GND

Motor ! ! T [

]l’ - GND Motor o ‘.

L J L
.:_ : — AO : : : — AO
= —{GND 7 TIGND

33nF :LE ! 33nF _L

tursensors eine doppelte oder verstarkte Isolierung zwischen den span-

nungfiihrenden Teilen des Motors und dem Sensor erforderlich. Eine

verstarkte Isolation beinhaltet eine Kriech- und Luftstrecke von 8 mm
(0,3 in) (400/500 V AC-Ausristung).

f Warnung! Gemal IEC 60664 ist fir den Anschluss des Motortempera-

Wenn der Aufbau die Anforderungen nicht erfillt, missen die Klemmen der E/A-Kar-
ten vor Beruhrung geschitzt und durfen nicht an andere Gerate angeschlossen wer-
den oder der Temperatursensor muss von den E/A-Klemmen galvanisch getrennt
werden.

Temperatur-Uberwachung mit Pt100-Sensoren

1...3 Pt100 Sensoren kénnen in Reihe geschaltet an einen Analogeingang und einen
Analogausgang angeschlossen werden.

Der Analogausgang speist den Sensor mit einem konstanten Erregungsstrom von

9,1 mA. Der Widerstand des Sensors steigt mit der Motortemperatur in dem Male,
wie die am Sensor liegende Spannung an. Die Temperatur-Messfunktion misst die
Spannung mit dem Analogeingang und wandelt sie in Grad Celsius um.

Es ist méglich, die Motortemperatur-Uberwachungsgrenzen einzustellen, und auszu-
wabhlen, wie der Antrieb reagiert, wenn eine Ubertemperatur erkannt wird.

Verdrahtung des Sensors siehe Kapitel Elektrische Installation, Al1 and Al2 as Pt100,
Pt1000, Ni1000, KTY83 and KTY84 sensor inputs (X1) im Hardware manual des Fre-
quenzumrichters.
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Parameter

Parameter: 35 Thermischer Motorschutz.

Programmierbare Schutzfunktionen

Externe Ereignisse (Parameter 31.01...31.10)

Finf unterschiedliche Ereignissignale des Prozesses kénnen an ausgewahlte Ein-
gange angeschlossen werden, um damit Warnmeldungen und Stérungsabschaltun-
gen des Antriebs zu generieren. Wenn das Signal abfallt, wird das externe Ereignis
(Stérung, Warnung oder ein Protokolleintrag) erzeugt.

Erkennung des Ausfalls einer Motorphase (Parameter 31.719)

Mit diesem Parameter wird die Reaktion des Frequenzumrichters beim Erkennen des
Ausfalls einer Motorphase eingestellt.

Erdschluss-Erkennung (Parameter 31.20)

Beachten Sie, dass

« ein Erdschlussfehler im Einspeisekabel nicht den Schutz aktiviert

* in einem geerdeten Einspeisenetz der Schutz innerhalb von 2 Millisekunden
anspricht

* in einem ungeerdeten Einspeisenetz, die Einspeisenetzkapazitat 1 Mikrofarad
oder mehr betragen muss

» die kapazitiven Strdme durch geschirmte Motorkabel bis 300 Meter den Schutz
nicht aktivieren

» der Schutz deaktiviert ist, wenn der Antrieb gestoppt wurde.

Erkennung des Ausfalls einer Einspeisephase (Parameter 31.27)

Mit dem Parameter wird die Reaktion des Frequenzumrichters beim Erkennen des
Ausfalls einer Einspeisephase eingestellt.

Erkennung des sicher abgeschalteten Drehmoments (Parameter 37.22)

Der Frequenzumrichter iberwacht den Status des Eingangs des sicher abgeschalte-
ten Drehmoments (STO). Mit diesem Parameter wird ausgewahlt, welche Anzeigen
ausgegeben werden, wenn die Signale abfallen. (Der Parameter selbst hat keine
Auswirkung auf die Funktion des sicher abgeschalteten Drehmoments). Weitere
Informationen Gber die Funktion des sicher abgeschalteten Drehmoments enthalt das
Hardware-Handbuch des Frequenzumrichters.

Vertauschte Einspeise- und Motorkabel (Parameter 31.23)

Der Frequenzumrichter erkennt, wenn Einspeise- und Motorkabel versehentlich ver-
tauscht wurden (wenn z.B. das Einspeisekabel an die Motorklemmen angeschlossen
wurde). Mit dem Parameter wird gewahlt, ob eine Stérmeldung erzeugt wird oder
nicht.
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Blockierschutz (Parameter 31.24...31.28)

Der Frequenzumrichter schiitzt den Motor im Falle einer Blockierung. Die Uberwa-
chungsgrenzwerte (Strom, Frequenz und Zeit) kénnen eingestellt werden und die
Reaktion des Frequenzumrichters bei Erkennen einer Blockierbedingung kann
gewahlt werden.

Uberdrehzahlschutz (Parameter 31.30)

Der Benutzer kann Uberdrehzahl- (und Uberfrequenz-) Grenzen einstellen, die eine
gewisse Spanne Uber/unter den aktuell eingestellten Maximal- und Minimal- (oder
Frequenz-) Grenzen liegen.

Erkennung des Ausfalls der Lokalsteuerung (Parameter 49.05)

Der Benutzer kann mit einem Parameter die Reaktion des Antriebs bei Ausfall der
Kommunikation mit dem Bedienpanel oder dem PC-Tool einstellen.

Al-Uberwachung (Parameter 12.03...12.04)

Die Parameter wahlen die Reaktion des Frequenzumrichters fiir die Falle aus, wenn
ein Analogeingangssignal die fir den Eingang eingestellten Minimum- und/oder
Maximumgrenzen Uberschreitet.

Automatische Quittierung von Stérungen

Der Frequenzumrichter kann selbst automatisch Uberspannungs-, Unterspannungs-
und externe Stérungen quittieren. Der Benutzer kann auch eine Stérung spezifizie-
ren, die automatisch quittiert wird.

Standardmagig ist die automatische Quittierung abgeschaltet und muss vom Benut-
zer aktiviert werden.

Parameter und Diagnose

Parameter: 31.12...31.16.
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Diagnose

Signal-Uberwachung

Sechs Signale kénnen fiir die Uberwachung mit dieser Funktion ausgewahlt werden.
Wenn ein Uberwachtes Signal Gber/unter einen voreingestellten Grenzwert steigt/fallt,
wird ein Bitin 32.01 Uberwachungsstatus aktiviert und eine Warn- oder Stérmeldung
ausgelost.

Die Uberwachten Signale sind Tiefpass gefiltert.

Parameter und Diagnose

Parameter: Gruppe 32 Uberwachung.

Energiesparrechner

Dieses Merkmal enthalt die folgenden Funktionen:

« Einen Energieoptimierer, der den Motorfluss so einstellt, dass der Gesamtwir-
kungsgrad des Antriebs maximiert wird

« Einen Zahler, der die verbrauchte und eingesparte Energie des Motors in kWh
ermittelt und in der eingestellten Wahrung oder in der entsprechenden Menge der
CO, Emission anzeigt und

» Einen Lastanalysator, der das Lastprofil des Antriebs darstellt (siehe Abschnitt
Last-Analysator auf Seite 100).

Es gibt zuséatzliche Zahler, die den Energieverbrauch in kWh der aktuellen und der
letzten Stunde sowie des aktuellen und des letzten Tages anzeigen.

Hinweis: Die Genauigkeit der Energieeinspar-Berechnung hangt direkt von der
Genauigkeit der Referenz-Motorleistung gemaR Parameter 45.19 Bezugswert Lei-
stung ab.

Parameter und Diagnose

Parameter: Gruppe 45 Energiesparfunktionen, 01.50 Laufende Stunde kWh, 01.51
Letzte Stunde kWh, 01.52 Laufender Tag kWh und 01.53 Letzter Tag kWh.

Last-Analysator

Spitzenwert-Speicher

Der Benutzer kann ein Signal auswahlen, das von einem Spitzenwert-Speicher auf-
gezeichnet werden soll. Im Speicher werden die Spitzenwerte des Signals mit dem
Ereigniszeitpunkt, dem dazugehdrenden Motorstrom, der DC-Spannung und der Mot-
ordrehzahl zum Zeitpunkt der Spitze aufgezeichnet. Der Spitzenwert wird in Interval-
len von 2 ms aktualisiert.
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Amplituden-Speicher
Das Regelungsprogramm hat zwei Amplituden-Speicher.

Fur Amplituden-Speicher 2 kann der Benutzer ein Signal auswahlen, das im Intervall
von 200 ms abgefragt wird und einen Wert spezifizieren, der 100% darstellt. Die
gespeicherten Abfragewerte werden in 10 ,read-only“-Parameter entsprechend ihrer
Amplitude sortiert und geschrieben.

« Parameter 1 zeigt den Anteil von Abtastungen, die wahrend der Zeit, in denen
die Speicherung aktiv war, in den Bereich 0 bis 10% des Referenzwerts gefal-
len sind.

« Parameter 2 zeigt den Anteil von Abtastungen, die wahrend der Zeit, in denen
die Speicherung aktiv war, in den Bereich 10 bis 20% des Referenzwerts
gefallen sind

* usw.

Das kann grafisch mit dem Komfort-Bedienpanel oder mit dem PC-Tool Drive compo-
ser angezeigt werden.

Anteil von Abtastungen

X N X X EN X EN X EN X
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Amplitudenbereiche
(Parameter 36.40...36.49)

Der Amplituden-Speicher 1 ist fest auf die Uberwachung des Motorstroms eingestellt
und kann nicht zurlickgesetzt werden. Beim Amplituden-Speicher 1 entsprechen
100% dem maximalen Ausgangsstrom des Frequenzumrichters (/,5). Die Maximal-
werte des Ausgangsstroms sind in Abschnitt Nenndaten in the Hardware manual des
Frequenzumrichters aufgelistet. Der gemessene Strom wird kontinuierlich gespei-
chert. Die Verteilung der Messpunkte wird mit Parameter 36.20...36.29 angezeigt.

Parameter und Diagnose

Parameter: Gruppe 36 Lastanalysator.
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Weitere Angaben

Backup und Restore

Im Komfort-Bedienpanel kdnnen manuell Backups der Einstellungen gespeichert
werden. Das Panel speichert ein automatisches Backup. Mit dem Restore eines Bac-
kups kénnen die Parameter und Einstellungen in einen anderen Frequenzumrichter
oder in einen neuen Frequenzumrichter , der als Ersatz fir ein gestortes Gerat einge-
setzt werden soll, Ubertragen werden. Backups und Restore kénnen mit dem Kom-
fort-Bedienpanel oder dem PC-Tool Drive composer ausgefiihrt werden.

Weitere Informationen zu Backups und Restore kénnen dem entsprechenden Kom-
fort-Bedienpanel entnommen werden.

Backup

Manuelles Backup

Erstellen Sie ein Backup bei Bedarf, zum Beispiel nach der Inbetriebnahme des Fre-
quenzumrichters oder wenn die Einstellungen in einen anderen Frequenzumrichter
Ubertragen werden sollen.

Parameteranderungen von Feldbus-Schnittstellen werden ignoriert, es sei denn, Sie
haben das Speichern der Parameter durchgefuhrt.

Automatisches Backup

Das Komfort-Bedienpanel hat Speicherplatz fir ein automatisches Backup. Ein auto-
matisches Backup wird zwei Stunden nach der letzten Parameterdnderung erstellt.
Nach Abschluss des Backups priift das Bedienpanel nach 24 Stunden erneut, ob wei-
tere Parameteranderungen vorgenommen wurden. Wenn das der Fall ist, wird ein
neues Backup erstellt und das alte liberschrieben, wenn seit der letzten Anderung
zwei Stunden vergangen sind.

Die Wartezeit kann nicht gedndert werden und die automatische Backup-Funktion
kann nicht deaktiviert werden.

Parameteranderungen von Feldbus-Schnittstellen werden ignoriert, es sei denn, Sie
haben das Speichern der Parameter durchgefiihrt.

Restore

Die Backups werden auf dem Bedienpanel angezeigt. Automatische und manuelle
Backups werden separat gekennzeichnet.

Hinweis: Zum Restore eines Backups muss der Frequenzumrichter auf Lokalsteue-
rung eingestellt sein.

Parameter und Diagnose

Parameter 96.07 Parameter sichern.



Programm-Merkmale 103

Benutzer-Parametersitze

Der Frequenzumrichter unterstitzt vier Benutzer-Parametersatze, die im Permanent-
speicher gespeichert und mit Antriebsparametern aktiviert werden kénnen. Es ist
auch moglich, tber die Digitaleingdnge zwischen den verschiedenen Benutzer-Para-
metersatzen umzuschalten. Zum Wechsel auf einen anderen Parametersatz muss
der Frequenzumrichter gestoppt werden.

Ein Benutzer-Parametersatz enthalt alle editierbaren Werte in den Parametergrup-
pen 10...99 ohne die

» Einstellungen der E/A-Erweiterungsmodule (15 I/O Erweiterungsmodul)

» Datenspeicher-Parameter (47 Datenspeicher)

+ Einstellungen der Feldbus-Kommunikation (50 Feldbusadapter (FBA)...53 FBA A
data out und 58 Integrierter Feldbus (EFB)).

Da die Motoreinstellungen zu den Benutzer-Parametersatzen gehéren, muss sicher-
gestellt sein, dass die Einstellungen zu dem vorher in der Applikation benutzten
Motor passen, bevor der Benutzer-Parametersatz aktiviert wird. In Applikationen, in
denen verschiedene Motoren von einem Frequenzumrichter geregelt werden, muss
der Motor-ID-Lauf firr jeden Motor ausgefiihrt und in verschiedenen Benutzer-Para-
metersatzen gespeichert werden. Der richtige Satz kann aktiviert werden, wenn der
Motor an den Frequenzumrichter zugeschaltet worden ist.

Parameter und Diagnose

Parameter: 96.70...96.13.

Datenspeicher-Parameter

Zwolf (acht 32-Bit, vier 16-Bit) Parameter sind fiir die Datenspeicherung reserviert.
Die Parameter sind in der Werkseinstellung nicht miteinander verkniipft; sie kénnen
fur Verkniipfungs-, Prif- und Inbetriebnahmezwecke verwendet werden. Diese Para-
meter kdnnen entsprechend der Quellen- oder Zieladressen-Auswahl anderer Para-
meter mit ausgewahlten Daten beschrieben und wieder ausgelesen werden.

Parameter und Diagnose

Parameter: Gruppe 47 Datenspeicher.

Motorpotentiometer

Der Motorpotentiometer ist ein Zahler, dessen Wert mit zwei Digitalsignalen, die mit
Parameter ausgewahlt werden, erhéht und verringert werden kann.

Bei Freigabe der Funktion Gbernimmt der Motorpotentiometer einen eingestellten
Wert. Abhangig vom ausgewahlten Modus wird der Motorpotentiometerwert entwe-
der beibehalten oder Uber Aus- und Einschalten zurtickgesetzt.

Die Anderungsrate wird als die Zeit eingestellt, in der sich der Wert vom Minimum
zum Maximum oder umgekehrt &ndert. Wenn die Auf- und Ab-Signale gleichzeitig
aktiviert werden, wird der Motorpotentiometerwert nicht gedndert.
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Der Ausgang der Funktion wird angezeigt, und er kann direkt als Sollwertquelle in
den Hauptauswahl-Parametern eingestellt, oder als Eingang fir einen anderen Quel-
lenauswahl-Parameter benutzt werden kann.

Das folgende Beispiel zeigt das Verhalten des Motorpotentiometerwerts.

22.73 4
0 — |
1
22.74 *
0

22.77

22.80
0

22.76

22.75

Anwendungsbeispiel siehe Abschnitt Kran-Motorpotentiometer auf Seite 571.

Parameter

Parameter: 22.71...22.80.

Benutzerschloss

Fir eine bessere Cyber-Sicherheit kdnne Sie ein Hauptpasswort festlegen, um zum
Beispiel zu verhindern, dass Parameterwerte verandert und/oder Firmware oder
andere Dateien geladen werden.

WARNUNG! ABB haftet nicht fiir Schaden oder Datenverlust aufgrund fehlen-
der Aktivierung des Benutzerschlosses mit einem neuen Passwort. Siehe Haf-
tungssausschluss fiir Cyber-Sicherheit (Seite 15).

Um das Benutzerschloss erstmalig zu aktivieren, geben Sie das Standardpasswort
10000000 in 96.02 Passwort ein. Dadurch werden die Parameter 96.700...96.102
sichtbar. Geben Sie anschlielend ein neues Passwort in 96.7100 Benutzerpasswort
&ndern ein, und bestatigen Sie das Passwort in 96.101 Benutzerpassw. bestétigen.
Definieren Sie in 96.102 Benutzersperre Fkt die Malnahmen, die Sie verhindern wollen.

Um das Benutzerschloss zu schlieRen, geben Sie ein unglltiges Passwort in 96.02
Passwort ein, aktivieren Sie 96.08 Regelungseinheit booten oder schalten Sie die
Spannungsversorgung aus und wieder ein. Bei geschlossenem Schloss sind die
Parameter 96.7100...96.102 nicht sichtbar.
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Um das Schloss wieder zu 6ffnen, geben Sie Ihr Passwort in 96.02 Passwort ein.
Dadurch werden die Parameter 96.700...96.102 wieder sichtbar.

Einstellungen

Parameter: 96.02 und 96.700...96.102.
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Parameter

Inhalt

» Begriffe und Abklirzungen

* Feldbus-Adressen

+ Ubersicht der Parametergruppen

» Parameter-Liste

Unterschiede der Standardwerte zwischen 50 Hz- und 60 Hz-Einspeisefrequenz-
Einstellungen
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Begriffe und Abkiirzungen

Begriff

Definition

Istwertsignal

Ein gemessenes oder vom Frequenzumrichter berechnetes Signal. Kann
normalerweise nur Uberwacht, aber nicht eingestellt werden; einige Zah-
ler-Signale kénnen jedoch durch Eingabe des Werts 0 zurlickgesetzt
werden.

Analog-Quelle

Analog-Quelle: Der Parameter kann auf den Wert eines anderen Para-
meters verzeigert werden, indem ,Andere” eingestellt und der Quellen-
parameter aus einer Liste ausgewahlt wird.

Zusatzlich zur Auswahl ,Andere” kann der Parameter vorausgewahlte
Einstellungen anbieten. Nicht in dieser Version.

Binar-Quelle

Binar-Quelle: Der Wert des Parameters kann von einem spezifischen Bit
in einen anderen Parameterwert (,Andere“) ibernommen werden. Der
Wert kann in einigen Fallen fest auf O (falsch) oder 1 (wahr) gesetzt wer-
den. Zusatzlich kann der Parameter andere vorausgewahlte Einstellun-
gen anbieten. Nicht in dieser Version.

Standard

Der Standardwert wird in der gleichen Zeile wie der Parametername
angezeigt.

Der Standardwert eines Parameters fiir das Makro Werkseinstellung.
Weitere Informationen zu makrospezifischen Parameterwerten enthalt
Kapitel Regelungsmakros.

FbEQ16/32

Die Feldbus-Entsprechung fiir 16-Bit und 32-Bit. Sie werden in der glei-
chen Zeile wie der Parameterbereich oder die jeweilige Einstellung ange-
zeigt.

16-Bit Feldbus-Entsprechung: Die Skalierung zwischen dem auf dem
Bedienpanel angezeigten Wert und dem in der Feldbus-Kommunikation
verwendeten Integerwert, wenn ein 16-Bit-Wert in Parametergruppe 52
FBA A data in oder 53 FBA A data out ausgewahlt wird.

Ein Strich (-) weist darauf hin, dass im 16-Bit-Format nicht auf den Para-
meter zugegriffen werden kann.

32-Bit Feldbus-Entsprechung: Die Skalierung zwischen dem auf dem
Bedienpanel angezeigten Wert und dem in der Feldbus-Kommunikation
verwendeten Integerwert, wenn ein 32-Bit-Wert fiir die Ubertragung an
ein externes System ausgewahlt wird.

Liste

Auswabhlliste.

Nr.

Parameternummer.

PB

Packed Boolean / gepackt boolesch (Bitliste).

Real

Realer Zahlenwert.

Typ

Typ (analoge Quelle, bindre Quelle, Liste, PPB, real).

Andere

Der Wert eines anderen Parameters wird benutzt.
Bei Auswahl von ,Other” wird eine Parameterliste angezeigt, in der der
Benutzer den Quellen-Parameter angeben kann.

Andere [Bit]

Der Wert eines spezifischen Bits in einem anderen Parameter. Der
Benutzer wahlt die Quelle aus einer Parameterliste aus.

Parameter Entweder eine vom Benutzer einstellbare Betriebsanweisung fiir den
Antrieb oder ein Istwertsignal.

p.u. Per unit (pro Einheit)

(Parameternummer) Wert des Parameters

Feldbus-Adressen

Siehe Benutzerhandbuch des Feldbusadapters.
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Ubersicht der Parametergruppen

Gruppe Inhalt Seite

01 Istwerte Basissignale zur Uberwachung des Frequenzumrichters/Antriebs. 111

03 Eingangssollwerte Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen empfangen 115
werden.

04 Warnungen und Stérungen | Information Gber Warnungen und Stérungen, die zuletzt 115
aufgetreten sind.

05 Diagnosen Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur 116
Antriebswartung.

06 Steuer- und Statusworte Steuer- und Statusworte des Antriebs. 119

07 System-Info Informationen zu Frequenzumrichter-Hardware und Firmware. 124

09 Kran-Applikationssignale Signale fir Kran-Applikationen. 126

10 Standard DI, RO Konfiguration der Digitaleingdnge und Relaisausgange. 127

11 Standard DIO, FI, FO Konfiguration der Digitaleingdnge/-ausgange. 131

12 Standard Al Konfiguration der Standard-Analogeingange. 137

13 Standard AO Konfiguration der Standard-Analogausgéange. 142

15 I/0 Erweiterungsmodul Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls. 146

19 Betriebsart Auswahl der Steuerquellen fur Loakalsteuerung und externe 150
Steuerung und der Betriebsarten.

20 Start/Stopp/Drehrichtung | Auswahl der Signalquellen fiir Start/Stopp/Drehrichtung; 153
Regler/Start/Tippen-Freigabe; Auswahl der Signalquellen fiir
positive/negative Sollwertfreigabe.

21 Start/Stopp-Art Start- und Stopp-Arten; Notstopp und Auswahl der Signalquelle; 168
DC-Magnetisierungseinstellungen.

22 Drehzahl-Sollwert- Drehzahl-Sollwert-Auswahl; Motorpotentiometer-Einstellungen. 177

Auswahl

23 Drehzahl-Sollwert- Einstellung der Drehzahlsollwertrampen (Programmierung der 190

Rampen Beschleunigungs- und Verzégerungsraten des Antriebs).

24 Drehzahl-Sollwert- Berechnung der Drehzahl-Regelabweichung; Konfiguration der 195

Anpassung Fensterregelung der Drehzahl-Regelabweichung; Drehzahlabwei-
chungsschritte.

25 Drehzahl-Regelung Einstellungen fir die Drehzahlregelung . 196

26 Drehmoment-Sollwertkette | Einstellungen fir die Drehmoment-Sollwertkette. 201

28 Frequenz-Sollwertkette Einstellungen firr die Frequenz-Sollwertkette. 205

30 Grenzen Betriebsgrenzwerte des Antriebs. 218

31 Stérungsfunktionen Konfiguration externer Ereignisse; Auswahl des Verhaltens des 225
Antriebs bei Stérungen.

32 Uberwachung Konfiguration der Signalliberwachungsfunktionen 1...3. 235

34 Zeitgesteuerte Funktionen | Konfiguration von zeitgesteuerten Funktionen. 242

35 Thermischer Motorschutz | Einstellungen des thermischen Motorschutzes wie Konfiguration 249
der Temperaturmessung und der Lifterregelung sowie Festlegung
der Lastkurve.

36 Lastanalysator Einstellungen fir Spitzenwert- und Amplituden-Speicher. 254

37 Benutzerdef. Lastkurve Einstellungen fir die Benutzer-Lastkurve ULC (User Load Curve). | 258

40 Prozessregler Satz 1 Parameterwerte fiir die Prozessregelung (PID). 261

41 Prozessregler Satz 2 Ein zweiter Satz von Parameterwerten fiir die Prozessregelung. 276
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Gruppe Inhalt Seite
43 Brems-Chopper Einstellungen fiir den internen Brems-Chopper. 278
44 Steuerung mech. Bremse | Konfiguration der Steuerung der mechanischen Bremse. 281
45 Energiesparfunktionen Einstellungen firr die Berechnungen von Energieeinsparungen. 289
46 Einstellung Einstellungen der Drehzahliiberwachung; Istwertsignal-Filterung 294
Uberwach/Skalier und allgemeine Skalierungseinstellungen.
47 Datenspeicher Datenspeicher-Parameter, in die andere Parameter entsprechend 297
ihrer Quellen- und Ziel-Einstellungen ausgewahlte Daten
schreiben und wieder auslesen kdnnen.
49 Bedienpanel- Kommunikationseinstellungen fiir den Bedienpanelanschluss des 298
Kommunikation Frequenzumrichters
50 Feldbusadapter (FBA) Konfiguration der Feldbus-Kommunikation. 300
51 FBA A Einstellungen Konfiguration von Feldbusadapter A. 305
52 FBA A data in Auswahl der Daten, die vom Frequenzumrichter zum Feldbus- 306
Controller Gber den Feldbus-Adapter A Uibertragen werden.
53 FBA A data out Auswahl der Daten, die vom Feldbus-Controller (iber den 307
Feldbusadapter A zum Frequenzumrichter tbertragen werden.
58 Integrierter Feldbus (EFB) | Konfigurationsparameter fiir die integrierte Feldbusschnittstelle 307
(EFB).
71 Externer PID1 Konfiguration der externen Prozessregelung (PID). 328
76 Applikationsmerkmale Applikationsparameter, zum Beispiel furr die Konfiguration der 330
Endlage-zu-Endlage-Regelung.
90 Auswahl Riickmeldung Konfiguration der Motor- und Last-Rickfiihrung. 335
91 Drehgeber Adapt.-Einst. Konfiguration von Drehgeber-Schnittstellenmodulen. 336
92 Drehgeber 1 Konfiguration | Einstellungen fir Drehgeber 1. 336
95 Hardware-Konfiguration Verschiedene Hardware-spezifische Einstellungen. 337
96 System Sprachenauswahl; Zugriffsebenen; Makro-Auswahl; Parameter 339
sichern und wiederherstellen; Neustart der Regelungseinheit;
Benutzer-Parametersatze; Auswahl von Einheiten;
Parameterschloss.
97 Motorregelung Schaltfrequenz; Schlupf-Verstarkung; Spannungsreserve; 348
Flussbremsung; Signaleinkopplung; IR-Kompensation.
98 Motor-Parameter Die vom Benutzer eingegebenen Motordaten werden im 351
(Anwender) Motormodell verwendet.
99 Motordaten Motor-Konfigurationseinstellungen. 353




Parameter 111

Parameter-Liste
Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
01 Istwerte Basissignale zur Uberwachung des Frequenzumrich-
ters/Antriebs.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen wer-
den (read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.
Hinweis: Werte dieser Istwertsignale werden mit der in
Gruppe 46 Einstellung Uberwach/Skalier eingestellten Fil-
terzeit gefiltert. Die Auswahllisten fir Parameter in ande-
ren Gruppen enthalten stattdessen den Raw-Wert des
Istwertsignals. Zum Beispiel zeigt die Auswahl ,Aus-
gangsfrequenz” nicht auf den Wert von 01.06 Ausgangs-
frequenz, sondern auf den Raw-Wert.
01.01  Motordrehzahl benutzt | Gemessene oder berechnete Motordrehzahl, abhéngig -
vom Typ der Ruckfiihrung (siehe Parameter 96.07 Ausw.
Motor-Riickmeldung). Eine Filterzeitkonstante fur dieses
Signal kann mit Parameter 46.11 Filterzeit Motordrehzahl
eingestellt werden.
-30000,00... Gemessene oder berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
01.02  Motordrehzahl Berechnete Motordrehzahl in U/min. Eine Filterzeitkon- -
berechnet stante fir dieses Signal kann mit Parameter 46.11 Filter-
zeit Motordrehzahl eingestellt werden.
-30000,00... Berechnete Motordrehzahl. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
01.03  Motordrehzahl % Drehzahl-Istwert in Prozent der Motorsynchrondrehzahl. | -
Die Filterzeitkonstante kann mit Parameter 46. 11 Filterzeit
Motordrehzahl eingestellt werden.
-1000,00...1000,00% | Motordrehzahl/ Siehe Par.
46.01
01.04  Geber 1 Drehz. Gemessene Motordrehzahl von Drehgeber 1. Die Filter- | -
gefiltert zeitkonstante kann mit Parameter 46.11 Filterzeit Motor-
drehzahl eingestellt werden.
-30000...30000 1=1
01.06  Ausgangsfrequenz Berechnete Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz in Hz. | -
Eine Filterzeitkonstante fir dieses Signal kann mit Para-
meter 46.12 Filterzeit Ausg.frequenz eingestellt werden.
-500,00...500,00 Hz Berechnete Ausgangsfrequenz. Siehe Par.
46.02
01.07  Motorstrom Gemessener (absoluter) Motorstrom in A. -
0,00...30000,00 Motorstrom. Siehe Par.
46.05
01.08  Mot.strom % v. Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Pro- | -
Mot.Nstrom zent des Motornennstroms.
0,0...1000,0% Motorstrom. 1=1%
01.09  Mot.strom % v. FU- Motorstrom (Frequenzumrichter-Ausgangsstrom) in Pro- | -
Nstrom zent des Frequenzumrichter-Nennstroms.
0,0...1000,0% Motorstrom. 1=1%
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
01.10  Motordrehmoment Motordrehmoment in Prozent des Motornenndrehmo- -
ments. Siehe auch Parameter 071.30 Nenndrehmoment
Skalier.
Eine Filterzeitkonstante fir dieses Signal kann mit Para-
meter 46.13 Filterzeit Motordrehmoment eingestellt wer-
den.
-1600,0...1600,0% Motordrehmoment. Siehe Par.
46.03
01.11  DC-Spannung Gemessene DC-Zwischenkreis-Spannung -
0,00...2000,00 V DC-Zwischenkreisspannung 10=1V
01.13  Ausgangsspannung Berechnete Motorspannung in V AC -
0...2000 V Motorspannung. 1=1V
01.14  Ausgangsleistung Gemessene Ausgangsleistung in kW oder hp, je nach -
Einstellung von Parameter ,Leistungsteil“. Die Filterzeit-
konstante kann mit Parameter 46.174 Filterzeit Ausgangs-
leistung eingestellt werden.
-32768,00... Ausgangsleistung. 1 =1 Einheit
32767,00 kW oder hp
01.15  Ausg.leist. % d. Gemessene Ausgangsleistung in % der Motornennlei- -
Mot.Nleist. stung.
-300,00...300,00% Ausgangsleistung. 1=1%
01.16  Ausg.leist. % d. FU- Gemessene Ausgangsleistung in % der Frequenzumrich- | -
Nleist. ter-Nennleistung. Die Filterzeitkonstante kann mit Para-
meter 46.14 Filterzeit Ausgangsleistung eingestellt
werden.
-300,00...300,00% Ausgangsleistung. 1=1%
01.17  Motorwellenleistung Berechnete mechanische Leistung an der Motorwelle in -
kW oder hp. Die Einheit wird mit Parameter 96.76 Aus-
wahl Einheit ausgewahlt. Die Filterzeitkonstante kann mit
Parameter 46.14 Filterzeit Ausgangsleistung eingestellt
werden.
-32768,00... Motorwellenleistung. 1 =1 Einheit
32767,00 kW oder hp
01.18  Wechselrichter GWh- | Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Zahler gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Gigawatt-
stunden. Der Mindestwert ist Null (0).
0...65535 GWh Energie in GWh. 1=1GWh
01.19  Wechselricht. MWh- Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Zéhler gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Megawatt-
stunden. Wenn der Zahler tberspringt, wird 07.18 Wech-
selrichter GWh-Z&hler um 1 erhoht. Der Mindestwert ist
Null (0).
0...1000 MWh Energie in MWh. 1=1MWh
01.20  Wechselrichter kWh- | Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Zéhler gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowatt-
stunden. Wenn der Zahler tUberspringt, wird 07.79 Wech-
selricht. MWh-Z&hler um 1 erhéht. Der Mindestwert ist
Null (0).
0...1000 kWh Energie in kWh. 10 =1 kWh
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01.24  Fluss-Istwert % Benutzter Fluss-Sollwert in Prozent des Nennflusses des | -
Motors.
0...200% Fluss-Sollwert. 1=1%
01.30  Nenndrehmoment Nenndrehmoment in Nm, das dem Wert 100% entspricht. | 0
Skalier Hinweis: Dieser Parameterwert wird von Parameter 99.12
Motor-Nenndrehmoment kopiert, falls eingestellt. Andern-
falls wird der Wert aus anderen Motordaten berechnet.
0,000... Nenndrehmoment. 1 =100 Ein-
4000000 Nm oder Ib-ft heit
01.50 Laufende Stunde kWh | Aktueller Energieverbrauch pro Stunde. Dieses ist der -/-
Energieverbrauch der letzten 60 Minuten Betriebszeit des
Frequenzumrichters (nicht notwendigerweise standig) und
nicht der Energieverbrauch in einer Uhrzeit-Stunde. Die-
ser Wert wird beim Abschalten gespeichert und weiter
aufaddiert, wenn der Frequenzumrichter wieder einge-
schaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.51  Letzte Stunde kWh Energieverbrauch der vorhergehenden Stunde. Der Wert | -
Current hour kWh wird hier gespeichert, der innerhalb der
letzten 60 Minuten aufaddiert wurde. Dieser Wert wird
beim Abschalten gespeichert und weiter aufaddiert, wenn
der Frequenzumrichter wieder eingeschaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.52  Laufender Tag kWh Energieverbrauch des aktuellen Tages. Dieses ist der -
Energieverbrauch der letzten 24 Stunden Betriebszeit des
Frequenzumrichters (nicht notwendigerweise standig) und
nicht der Energieverbrauch eines Kalendertages. Dieser
Wert wird beim Abschalten gespeichert und weiter aufad-
diert, wenn der Frequenzumrichter wieder eingeschaltet
wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.53  Letzter Tag kWh Energieverbrauch des vorhergehenden Tages. Dieser Wert | -
wird beim Abschalten gespeichert und weiter aufaddiert,
wenn der Frequenzumrichter wieder eingeschaltet wird.
0,00... Energie. 1=1kWh
1000000,00 kWh
01.54  Kumulative Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Wechselrichterenergie | gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowatt-
stunden. Der Mindestwert ist Null (0).
-200000000,0... Energie in kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.55  Wechselrichter GWh- | Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Zahler gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Gigawatt-
stunden. Der Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann zurlickgesetzt werden, in dem er auf null
gesetzt wird. Durch das Zuriicksetzen der Parameter
01.55...01.58 werden alle zuriickgesetzt.
0...65535 GWh Energie in GWh. 1=1GWh
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01.56  Wechselrichter MWh- | Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Zéhler (riicksetzbar) gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Megawatt-
stunden. Wenn der Zahler tber springt, wird 01.55
Wechselrichter GWh-Z&hler um 1 erhoht. Der Mindestwert
ist Null (0).
Der Wert kann zurlickgesetzt werden, in dem er auf null
gesetzt wird. Durch das Zuriicksetzen der Parameter
01.55...01.58 werden alle zuriickgesetzt.
0...1000 MWh Energie in MWh. 1=1MWh
01.57  Wechselrichter kWh- | Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Zabhler (riicksetzbar) gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowatt-
stunden. Wenn der Zahler tber springt, wird 01.56
Wechselrichter MWh-Z&hler (riicksetzbar) um 1 erhéht.
Der Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann zuriickgesetzt werden, in dem er auf null
gesetzt wird. Durch das Zuriicksetzen der Parameter
01.55...01.58 werden alle zuriickgesetzt.
0...1000 kWh Energie in kWh. 10 =1 kWh
01.58  Kumulative Betrag der Energie, die durch den Frequenzumrichter -
Wechselrichterenergie | gegangen ist (in beiden Richtungen), in vollen Kilowatt-
(riicksetzbar) stunden. Der Mindestwert ist Null (0).
Der Wert kann zurlickgesetzt werden, in dem er auf null
gesetzt wird. Durch das Zuriicksetzen der Parameter
01.55...01.58 werden alle zuriickgesetzt.
-200000000,0... Energie in kWh. 10 =1 kWh
200000000,0 kWh
01.61  Abs. Motordrehzahl Absoluter Wert der verwendeten Motordrehzahl -
benutzt 01.01 Motordrehzahl benutzt.
0,00...30000,00 U/min 1=1U/min
01.62  Abs. Motordrehzahl % | Absoluter Wert der Motordrehzahl % -
01.03 Motordrehzahl %
0,00...1000,00% 10=1%
01.63  Absolute Absoluter Wert der Ausgangsfrequenz 01.06 Ausgangs- | -
Ausgangsfrequenz frequenz
0,00...500,00 Hz 1=1Hz
01.64  Abs. Absoluter Wert des Motormoments 071.70 Motordrehmo- | -
Motordrehmoment ment.
0,0...1600,0% 1=1%
01.65  Absolute Absoluter Wert der Ausgangsleistung 01.74 Ausgangslei- | -
Ausgangsleistung stung.
0,00...32767,00 kW 1=1kW
01.66  Abs.Ausg.leist % Absoluter Wert der Ausgangsleistung % der Motornennlei- | -
Mot.Nleist stung 01.15 Ausg.leist. % d. Mot.Nleist..
0,00...300,00% 1=1%
01.67  Abs. Ausg.leist % FU- | Absoluter Wert der Ausgangsleistung % der Frequenzum- | -
Nleist richter-Nennleistung 07.16 Ausg.leist. % d. FU-Nleist..
0,00...300,00% 1=1%
01.68  Abs. Absoluter Wert der verwendeten Motorwellenleistung -
Motorwellenleistung 01.17 Motorwellenleistung.
0,00...30000,00 kW 1=1kW
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03 Eingangssollwerte Werte von Sollwerten, die von verschiedenen Quellen
empfangen werden.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen wer-
den (read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.

03.01  Bedienpanel-Sollwert | Sollwerteingabe im lokalen Modus uber das Bedienpanel. | 0
-100000,00... Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool. 1=10 Ein-
100000,00 U/min, Hz heit
oder %

03.02  Panel-Sollw. b. Sollwerteingabe im externen Modus Uber das Bedienpanel. | -
Fernsteuer.

-100000,00... Sollwert vom Bedienpanel oder PC-Tool. 1 =10 Ein-
100000,00 U/min, Hz heit
oder %
03.05  Feldbus A Sollwert 1 Skalierter Feldbus A Sollwert 1. Siehe Parameter 50.74 0
FBA A Sollwert 1.
-100000,00... Sollwert von Feldbusadapter A. 1=10
100000,00
03.06  Feldbus A Sollwert 2 Skalierter Feldbus A Sollwert 2. Siehe Parameter 50.15 0
FBA A Sollwert 2.
-100000,00... Sollwert 2 von Feldbusadapter A. 1=10
100000,00
03.09  Integr.Feldbus Sollw.1 | Skalierter Sollwert 1, empfangen uber die integrierte Feld- | -
bus-Schnittstelle. Die Skalierung wird mit 58.26 einge-
stellt. EFB Sollwert 1 Typ
-30000,00...30000,00 | Skalierter Sollwert 1, empfangen lber die integrierte Feld- | 1 = 10
bus-Schnittstelle.

03.10  Integr.Feldbus Sollw.2 | Skalierter Sollwert 2 des integrierten Feldbus. -

-30000,00...30000,00 | Skalierter Sollwert 2, empfangen lber die integrierte Feld- | 1 = 10
bus-Schnittstelle. Die Skalierung wird mit 58.27 einge-
stellt. EFB Sollwert 2 Typ
03.17  Integrated Panel ref Sollwerteingabe im lokalen Modus Uber das integrierte 0
Bedienpanel. Einheit (U/min, Hz oder %) wird mit Parame-
ter eingestellt.
-100000,00... Sollwerteingabe Uber das integrierte Bedienpanel. 1=10
100000,00 U/min, Hz
oder %

03.18 Integrated Panel ref Sollwerteingabe im externen Modus (iber das integrierte | 0

remote Bedienpanel.
-100000,00... Sollwerteingabe Uber das integrierte Bedienpanel. 1=10
100000,00 U/min, Hz
oder %
04 Warnungen und Information tiber Warnungen und Stérungen, die zuletzt
Stérungen aufgetreten sind.
Die Beschreibung der einzelnen Warn- und Stércodes
enthalt Kapitel Warn- und Stérmeldungen.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen wer-
den (read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.
04.01  Abschalt-Stérung Code der 1. aktiven Stérung (im Abschaltungsregister -
abgelegte Stérung, die die Abschaltung verursacht hat).
0000h...FFFFh Stércode 1=1
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04.02  Aktive Stérung 2 2. aktive Stérung im Abschaltungsregister. -
0000h...FFFFh Stércode 1=1
04.03  Aktive Storung 3 3. aktive Stérung im Abschaltungsregister. -
0000h...FFFFh Storcode 1=1
04.06  Aktive Warnung 1 1. aktive Warnung im Warnungsregister. -
0000h...FFFFh Warnungscode. 1=1
04.07  Aktive Warnung 2 2. aktive Warnung im Warnungsregister. -
0000h...FFFFh Warnungscode. 1=1
04.08  Aktive Warnung 3 3. aktive Warnung im Warnungsregister. -
0000h...FFFFh Warnungscode. 1=1
04.11  Letzte Stérung Jingste Stérung im Abschaltungsspeicher. Im Abschal- -
tungsspeicher sind die aktiven Stérungen in der Reihen-
folge ihres Auftretens abgelegt.
0000h...FFFFh Stércode 1=1
04.12  2.letzte Stérung 2. Stérung im Abschaltungsspeicher. -
0000h...FFFFh Storcode 1=1
04.13  3.letzte Stérung 3. Stérung im Abschaltungsspeicher. -
0000h...FFFFh Stércode 1=1
04.16  Letzte Warnung Jingste Warnung im Warnungsspeicher. Im Warnungs- -
speicher sind die aktiven Warnungen in der Reihenfolge
ihres Auftretens abgelegt.
0000h...FFFFh Warnungscode. 1=1
04.17  2.letzte Warnung 2. Warnung im Abschaltungsspeicher. -
0000h...FFFFh Warnungscode. 1=1
04.18  3.letzte Warnung 3. Warnung im Abschaltungsspeicher. -
0000h...FFFFh Warnungscode. 1=1
05 Diagnosen Verschiedene Betriebszeitzahler und Messwerte zur
Antriebswartung.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen wer-
den (read-only), wenn nichts anderes angegeben ist.
05.01  Einschaltzeitzédhler Frequenzumrichter-Laufzeitzahler Der Zahler lauft, wenn | -
der Frequenzumrichter eingeschaltet ist.
0...65535d Laufzeitzahler (Anzahl von Tagen). 1=1d
05.02  Betriebszeitzahler Motor-Betriebszeitzahler. Der Zahler lauft, wenn der Fre- | -
quenzumrichter moduliert.
0...65535d Motor-Betriebszeitzahler. 1=1d
05.03  Betriebsstunden Entsprechender Parameter zu 05.02 Betriebszeitzdhler in | -
Stunden, d. h. 24 * 05.02 Wert + Bruchteil eines Tages.
0,0... Stunden 10 =1 Std.

429496729,5 h

05.04  Lifter-Laufzeitz&hler

Laufzeit des Frequenzumrichter-Lifters. Kann mit dem
Bedienpanel zuriickgesetzt werden, indem die Reset-
Taste langer als drei Sekunden gedriickt wird.

0...65535d

Lufter-Laufzeit.
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05.10  Temperatur Gemessene Temperatur der Regelungseinheit. -
Regelungseinh
-100...300 °C oder °F | Temperatur in Grad Celsius oder Fahrenheit. 1 = Einheit
05.11 Wechselrichter- Berechnete Wechselrichter-Temperatur in Prozent des -
Temperatur Storgrenzwerts. Der Storgrenzwert ist, abhangig vom Typ
des Frequenzumrichters, unterschiedlich.
0,0% =0 °C (32 °F)
100,0% = Stérgrenze
-40,0...160,0% Temperatur in Prozent. 1=1%
05.22  Diagnose Wort 3 Diagnosewort 3. Siehe Kapitel Warn- und Stérmeldungen. | -
Bit Name [Wert
0 Hauptstromkreis EIN
1 Ext. Spannungs- [Reserviert xxxxx 1 = Die Regelungseinheit wird von einer externen
versorg. Quelle mit Spannung versorgt, zum Beispiel einer 24V-Spannungs-
versorgung des Benutzers.
2 Programmier- xxxxx 1 = Die Regelungseinheit wird vom Tool der Programmierum-
umgebung gebung eingeschaltet.
3 Panelkommunik.  |xxxxx 1 = Panel-Kommunikation ist ausgefallen.
verlust
4 Reserviert
5 Feldbus xxxxx 1 = Stérungsabschaltung (angefordert) von einem Feldbus.
erzw.Abschalt.
6 Start gesperrt xxxxx 1 = Start gesperrt, z.b. wegen einer Startsperre.
7 Sicher abg. xxxxx 1 = Das sicher abgeschaltete Drehmoment (STO) ist aktiviert.
Drehmom.
8 STO gestort xxxxx 1 = Der STO-Schaltkreis ist unterbrochen. Verdrahtung tiber-
prufen.
9 kWh Impulse 1 = kWh Impulse ist aktiv.
10 Reserviert
1 Lufterbefehl 1 = Frequenzumrichter-Lifter dreht oberhalb der Leerlauf-Drehzahl.
12...15 [Reserviert
0000h...FFFFh Diagnose-Wort 3. 1=1
0...86400 s
05.80  Motordrehzahl bei Anzeige der Motordrehzahl (01.07),bei der die Stérung -
Stérung aufgetreten ist.
-30000,00... Motordrehzahl bei Auftreten der Stérung. Siehe Par.
30000,00 U/min 46.01
05.81  Ausgangsfrequenz bei | Anzeige der Ausgangsfrequenz (01.06),bei der die St6- -
Stérung rung aufgetreten ist.
-500,00...500,00 Hz Ausgangsfrequenz bei Auftreten der Stérung. Siehe Par.
46.02
05.82  DC-Spannung bei Anzeige der DC- Zwischenkreisspannung (07.77), bei der | -
Stérung die Stérung aufgetreten ist.
0,00...2000,00 V DC-Spannung bei Auftreten der Stérung. 10=1V
05.83  Motorstrom bei Anzeige des Motorstroms (01.07), bei dem die Stérung -
Stérung aufgetreten ist.
0,00...30000,00 A Motorstrom bei Auftreten der Stérung. Siehe Par.
46.05




118 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
05.84  Motordrehmoment bei | Anzeige des Motormoments (07.70), bei dem die Stérung | -
Stérung aufgetreten ist.
-1600,0...1600,0% Motormoment bei Auftreten der Stérung. Siehe Par.
46.03
05.85  Hauptstatuswort bei Anzeige des Hauptstatusworts (06.77), bei dem die Sto- | 0000h
Stérung rung aufgetreten ist. Bitliste siehe Parameter 06.171Haupt-
statuswort.
0000h...FFFFh Hauptstatuswort bei Auftreten der Stérung. 1=
05.86  DI-Status nach Anzeige des verzdgerten DI-Status (70.02), bei dem die 0000h
Verzégerung bei Storung aufgetreten ist. Bitliste siehe Parameter 10.02D/
Stérung Status nach Verzdger..
0000h...FFFFh Verzbgerter DI-Status bei Auftreten der Stoérung. 1=1
05.87  Umrichtertemperatur | Anzeige der Wechselrichtertemperatur (05.77), bei der die | -
bei Stérung Storung aufgetreten ist.
-40...160 °C Wechselrichtertemperatur bei Auftreten der Stérung. 1=1°C
05.88  Verwendeter Sollwert | Anzeige des verwendeten Sollwerts (28.01/26.73/23.01) | -
bei Stérung bei dem die Stérung aufgetreten ist. Der Sollwerttyp hangt
von der gewahlten Betriebsart ab (79.07).
-500,00...500,00 Hz/ Bei Stérung verwendeter Sollwert. Siehe Par.
46.02/
-1600,0...1600,0% Siehe Par.
46.03/
30000,00... Siehe Par.

30000,00 U/min

46.01
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06 Steuer- und Antriebssteuerung und Statusworte.
Statusworte
06.01  Hauptsteuerwort Das Hauptsteuerwort des Antriebs. Dieser Parameter 0000h
zeigt die Steuersignale, die von den ausgewahlten Quel-
len (wie Digitaleingange, Feldbus-Schnittstellen und
Regelungsprogramm) empfangen werden.
Die Bedeutung der einzelnen Bits des Hauptstatusworts
entspricht der Beschreibung auf Seite 507. Das entspre-
chende Statuswort und Statusdiagramm (Grundsteuer-
werk) werden auf den Seiten 502 und 503
erlautert/dargestellt.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name
0 AUST
1 AUS2
2 AUS3
3 Betrieb freig.
4 Rampenausgang Null
5 Rampe anhalten
6 Rampeneingang Null
7 Quittieren
8 Tippen 1
9 Tippen 2
10 Fernsteuerung
1 Externer Steuerplatz
12 Anwender-Bit 0
13 Anwender-Bit 1
14 Anwender-Bit 2
15 Anwender-Bit 3
0000h...FFFFh Hauptsteuerwort 1=1
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06.11  Hauptstatuswort ABB Drives-Profil-Hauptstatuswort Zeigt den Status des | 0000h
Frequenzumrichters unabhangig von der Steuerquelle wie
z. B. Feldbussystem, Bedienpanel (Taste), PC-Tool, Stan-
dard-E/A, Regelungsprogramm, Sequenzprogrammie-
rung sowie vom Istwert-Steuerprofil, das zur Steuerung
des Frequenzumrichters verwendet wird, an.
Die Bit-Zuordnungen werden auf Seite 507 beschrieben
(Inhalt des Feldbus-Steuerworts). Das Statusdiagramm
(gultig fur ABB Drives Profil) befindet sich auf Seite 503.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name
0 Einschaltbereit
1 Betriebsbereit
2 Bereit fiir Sollwert
3 Stérung
4 AUS 2 nicht aktiv
5 AUS 3 nicht aktiv
6 Einschaltsperre
7 Warnung
8 Auf Sollwert
9 Fernsteuerung
10 Uber Grenzwert
11 Anwender-Bit 0
12 Anwender-Bit 1
13 Anwender-Bit 2
14 Anwender-Bit 3
15 Reserviert
0000h...FFFFh Hauptstatuswort. 1=1
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06.16  Umricht.-Statuswort 1 | Umricht.-Statuswort 1 -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 Freigegeben 1 = Freigabe- (siehe Par. 20.72) und Startfreigabesignal (20.19) sind
beide aktiv. Hinweis: Dieses Bit ist nicht von einer aktiven Stérung
betroffen.
1 Gesperrt 1 = Start ist gesperrt. Zum Start des Antriebs muss das Sperrsignal
(siehe Par. 06.18) zurlickgesetzt und das Startsignal aktualisiert werden.
2 DC geladen 1 = Der DC-Zwischenkreis ist aufgeladen
3 Startbereit 1 = Frequenzumrichter ist bereit, den Startbefehl zu empfangen
4 Folgt dem Sollwert|1 = Antrieb ist bereit, dem Sollwert zu folgen
5 Gestartet 1 = Der Antrieb ist gestartet
6 Moduliert 1 = Der Wechselrichter moduliert (Ausgangsstufe wird gesteuert)
7 Begrenzt 1 = Ein Betriebsgrenzwert (Drehzahl, Drehmoment usw.) ist aktiv
8 Lokalsteuerung 1 = Antrieb in Lokalsteuerung
9 Netzwerk- 1 = Der Frequenzumrichter ist in Netzwerk-Steuerung
Steuerung (siehe Seite 714).
10 Ext1 aktiv 1 = Steuerplatz EXT1 ist aktiv
1 Ext2 aktiv 1 = Steuerplatz EXT2 ist aktiv
12 Reserviert
13 Startanforderung |1 = Start angefordert. 0 = wenn das Freigabesignal fur Drehen
(siehe Par. 20.22) 0 ist das Drehen des Motors gesperrt).
14...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Umricht.-Statuswort 1 1=1
06.17  Umricht.-Statuswort 2 | Umricht.-Statuswort 2 -

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Identifikationslauf fertig|1 = Motor-ldentifikationslauf (ID) ist ausgefiihrt worden

1 Magnetisiert 1 = Der Motor ist magnetisiert worden

2 Drehmomentregelung |1 = Drehmomentregelung ist aktiv

3 Drehzahlregelung 1 = Drehzahlregelung ist aktiv

4 Reserviert

5 Sicherer Sollwert aktiv [1 = Ein ,sicherer” Sollwert wird verwendet von Funktionen wie
Parameter 49.05 und 50.02

6 Letzte Drehzahl aktiv |1 = Ein Sollwert ,letzte Drehzahl* wird verwendet von Funktionen
wie Parameter 49.05 und 50.02

7 Sollwert verloren 1 = Sollwertsignal ist ausgefallen

8 Notstopp 1 = Notstopp fehlgeschlagen (siehe Parameter 37.32 und 31.33)

fehlgeschlagen

9 Tippen aktiv 1 = Freigabesignal fir Tippen ist aktiv.

10...12 [Reserviert

13 Start Verzdg. aktiv |1 = Start-Verzdgerung (Par. 21.22) aktiv.

14...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

I Umricht.-Statuswort 2
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06.18

Startsperre Statuswort

Startsperre-Statuswort. Dieses Statuswort spezifiziert die | -
Quelle des Sperrsignals, das den Start des Antriebs
sperrt.

Die mit einem Stern (*) gekennzeichneten Bedingungen
erfordern, dass der Startbefehl aktualisiert wird. In allen
anderen Fallen muss die Sperrbedingung zuerst zuriick-
gesetzt werden.

Siehe auch Parameter 06.16 Umricht.-Statuswort 1, Bit 1.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Nicht betriebsbereit 1 = DC-Spannung fehlt oder Antrieb wurde nicht korrekt
parametriert. Parameter in den Gruppen 95 und 99 priifen.

1 Steuerplatz geéndert |* 1 = Steuerplatz wurde geandert

2 SSW-Sperre 1 = Regelungsprogramm halt sich selbst im Sperrstatus

3 Stoérungsquittierung * 1 = Eine Stoérung wurde quittiert

4 Startfreigabe fehlt 1 = Startfreigabe-Signal fehlt

5 Reglerfreigabe fehlt 1 = Reglerfreigabe-Signal fehlt

6 Reserviert

7 STO 1 = Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment” (STO) ist
aktiviert.

8 Stromkalibr. beendet |* 1 = Stromkalibrierungsroutine ist beendet

9 ID-Lauf beendet * 1 = Motor-Identifikationslauf ist beendet

10 Reserviert -

1 Stopp Aus1 1 = Nothaltsignal (Modus Aus1)

12 Stopp Aus2 1 = Nothaltsignal (Modus Aus2)

13 Stopp Aus3 1 = Nothaltsignal (Modus Aus3)

14 Autom.Quitt.sperrt 1 = Die Funktion der automatischen Quittierung sperrt den

Betr. Betrieb
15 Tippen aktiv 1 = Das Signal Freigabe Tippen sperrt den Normalbetrieb

0000h...FFFFh

Startsperre-Statuswort.
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06.19  Statuswort Statuswort Drehzahlregel. -
Drehzahiregel. Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
1 = Frequenzumrichter I&uft unter dem Nulldrehzahl-Grenzwert

0 Nulldrehzahl (Par. 21.06) fur eine mit Parameter definierte Zeit 21.07 Null-

drehz.-Verzégerung

1 Vorwérts 1 = Der Antrieb lauft oberhalb der Nulldrehzahlgrenze vorwarts

(Par. 21.06)
2 Riickwarts 1 = Der Antrieb lauft oberhalb der Nulldrehzahlgrenze riick-
warts (Par. 21.06)

3 AuRerhalb Fenster Drehzahl auRerhalb des Drehzahlfensters

4 Interner Drehz.-Istwert  |Flr Motorregelung verwendeter berechneter Wert

5 Geber 1-Rickfihrung Fir Motorregelung verwendeter Ruckfiihrwert von Drehgeber 1.

6 Geber 2-Rickfihrung  |Fir Motorregelung verwendeter Riickfiihrwert von Drehgeber 2.

7 Konst Drehz.-Anforder. 1 = Eine Konstantdrehzahl/-frequenz wurde ausgewahlt; siehe

Par. 06.20 unten.

8 Foll.Drehz korr U- Der Minimalgrenzwert der Drehzahlkorrektur wurde von der
Grenze drehzahlgeregelten Follower-Anwendung erreicht.
Foll.Drehz.korr O- Der Maximalgrenzwert der Drehzahlkorrektur wurde von der

9 Grenze drehzahlgeregelten Follower-Anwendung erreicht.

10...15 |Reserviert

0000h...FFFFh Statuswort Drehzahlregel. 1=1

06.20  Konst.Drehz.- Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort Anzeige, welche | -

Statuswort Konstantdrehzahl oder -frequenz aktiv ist (falls ausge-

wahlt). Siehe auch Parameter 06.19 Statuswort Drehzahl-
regel., Bit 7, und Abschnitt ,Konstantdrehzahlen/-
frequenzen®.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

Bit Name Beschreibung

0 Konstantdrehzahl 1 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 1 ausgewahit

1 Konstantdrehzahl 2 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 2 ausgewahit

2 Konstantdrehzahl 3 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 3 ausgewahit

3 Konstantdrehzahl 4 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 4 ausgewahit

4 Konstantdrehzahl 5 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 5 ausgewahit

5 Konstantdrehzahl 6 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 6 ausgewahit

6 Konstantdrehzahl 7 1 = Konstantdrehzahl oder -frequenz 7 ausgewahit

7...15 |Reserviert

0000h...FFFFh

Konstantdrehzahl/-frequenz Statuswort 1=1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
06.21  Umricht.-Statuswort 3 | Umricht.-Statuswort 3 -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Bit Name Beschreibung
0 DC halten aktiv 1 = DC halten ist aktiv
1 Nachmagnetisie- |1 = Nachmagnetisierung ist aktiv
rung aktiv
2 Motor vorheizen |1 = Motor-Stillstandsheizung ist aktiv
aktiv
3...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Umricht.-Statuswort 1 1=1
06.30  Auswahl Anwender- Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 11 Externer
Bit 11 (Anwender- Bit 0) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet Steuerplatz
wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1. 1
Externer Steuerplatz Bit 11 von 06.01 Hauptsteuerwort. 2
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
06.31  Auswahl Anwender- Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 12 (Anwen- | Ext Regler-
Bit 12 der- Bit 1) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird. freigabe
Falsch 0. 0
Wahr 1. 1
Ext Reglerfreigabe Status des externen Reglerfreigabesignals (siehe Para- 2
meter 20.12 Reglerfreig.1 Quel).
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abktirzungen). -
06.32  Auswahl Anwender- Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 13 (Anwen- | Falsch
Bit 13 der- Bit 2) von 06.11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
06.33  Auswahl Anwender- Auswahl einer Binarquelle, deren Status als Bit 14 (Anwen- | Falsch
Bit 14 der- Bit 3) von 06. 11 Hauptstatuswort gesendet wird.
Falsch 0. 0
Wahr 1.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
07 System-Info Frequenzumrichter-Hardware und Firmware-Informationen.
Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen wer-
den (read-only).
07.03  Frequenzumrichter Typ der Antriebs-/Wechselrichtereinheit. -
Typ/ID
0... 65535
07.04  Firmware-Name Firmware-ldentifikation. -
07.05  Firmware-Version Versionsnummer der Firmware. -
07.06  Softwarepaket Name | Name der Fimware-Programmversion -
07.07  Softwarepaket Version | Nummer der Fimware-Programmversion -
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
07.11  CPU-Auslastung Auslastung des Mikroprozessors in Prozent. -
0...100% Auslastung des Mikroprozessors. 1=1-

07.25  Softwarepaket Name | Die ersten finf ASCII-Zeichen des Namens, der dem -
angepassten Paket gegeben wurde. Der volle Name wird
unter System-Info auf dem Bedienpanel oder im PC-Tool
Drive composer angezeigt.
_N/A_ = Nicht ausgewahlt.

07.26  Kundenspezifische Versionsnummer des Software-Pakets. Wird auch unter -
Version System-Info auf dem Bedienpanel oder im PC-Tool Drive
composer angezeigt.

07.30  Adaptives Programm | Zeigt den Status des adaptiven Programms an. -

Status Siehe Abschnitt Adaptive Programmierung auf Seite 59.

Bit Name Beschreibung

0 Initialisiert Adaptives Programm ist initialisiert.

1 Editieren Adaptives Programm im Bearbeitungsstatus.

2 Editieren fertig  |Bearbeitung des adaptiven Programms abgeschlossen.

3 Lauft Das adaptive Programm lauft

4-13 Reserviert

14 Statusanderung |Statusénderung der adaptiven Programmierung lauft.

15 Storung Adaptives Programm gestort.

0000h...FFFFh Adaptives Programm Status. 1=1
07.31 AP Sequenzstatus Zeigt die Nummer des der aktiven Status des Sequenz-

programmteils des adaptiven Programms (AP). Wenn die
adaptive Programmierung nicht lauft oder kein Sequenz-
programm enthalt, ist der Parameter null.

0...20 1=1

07.35  Umrichterkonfiguration | Plug and Play-Konfiguration. Durchfiihren der HW- Initiali- | Nicht initiali-
sierung und Anzeigen der erkannten Modulkonfiguration | siert

des Frequenzumrichters. Wahrend der HW-Initialisie-
rung, wenn der Frequenzumrichter kein Modul erkennen
kann, wird der Wert auf 1, Basiseinheit, gesetzt.

Weitere Informationen siehe Abschnitt Automatische Kon-
figuration des Frequenzumrichters fiir die Feldbussteue-
rung auf Seite 504.

Nicht initialisiert Der Frequenzumrichter ist nicht konfiguriert. Beim nach- |0
sten Einschalten erfolgt die Hardware-Konfiguration als
Plug and Play.

Basiseinheit Der Frequenzumrichter ist auf die Basiseinheit konfigu- 1
riert.

BMIO-01 Der Frequenzumrichter ist fur die Verwendung des 2
Moduls BMIO-01 konfiguriert.

FENA-21 Der Frequenzumrichter ist firr die Verwendung des 3
Moduls FENA-21-M konfiguriert.

FECA-01 Der Frequenzumrichter ist fir die Verwendung des 4
Moduls FECA-01-M konfiguriert.

FPBA-01 Der Frequenzumrichter ist fur die Verwendung des 5

Moduls FPBA-01-M konfiguriert.




126 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
FCAN-01 Der Frequenzumrichter ist fir die Verwendung des 6
Moduls FCAN-01-M konfiguriert.
BCAN-11 Der Frequenzumrichter ist fiir die Verwendung des 7
Moduls BCAN-11 konfiguriert.
0.7 1=1
09 Kran-Applikationssi- Signale fur Kran-Applikationen.
gnale Alle Parameter in dieser Gruppe kénnen nur gelesen wer-
den (read-only).
09.01  Kran SW1 Anzeige des Kran-Statusworts 1 0000h

Bit Name Beschreibung

0 Bremsenschlupf bei 1 = Die Motordrehzahl-Abgleichsfunktion hat Bremsschlupf
Stillstand festgestellt, als der Motor nicht lief.

1 Abbremsen aktiviert 1 = Vorabschaltbefehl ist entweder in Vorwarts- oder in

Rickwartsrichtung aktiv.

2 Vorwérts 1 = Vorabschaltbefehl ist in Vorwartsrichtung inaktiv.
Verzbgerungsgrenze

3 Riickwarts 1 = Vorabschaltbefehl ist in Riickwartsrichtung inaktiv.
Verzbgerungsgrenze

4 Reserviert

5 Reserviert

6 Reserviert

7 Vorwarts Stoppgrenze |1 = Befehl Vorwartsgrenzwert inaktiv.

8 Rickwarts 1 = Befehl Ruckwartsgrenzwert inaktiv.

Stoppgrenze

9 Reserviert

10 Joystick-Sollwert 1 = Der Sollwert ist groRer als +/- 10% des minimalen oder
prifen. maximalen skalierten Wertes des verwendeten Joystick-Soll-

werts, und der Eingang der Joystick-Nullposition ist aktiv.

1" Joystick Nullstellung 1 = Der Antrieb nimmt aufgrund des falschen Status des Ein-

gangs der Joystick-Nullposition keinen Startbefehl an.

12 Bremssteuerung 1 = Steuerung der mechanische Bremse ist ausgewahit.
Auswahl

13 Drehmomentprifung |1 = Drehmomentpriifung wurde erfolgreich durchgefihrt
OK oder ist deaktiviert worden.

14 Schnellstopp 1 = Schnellhalt-Befehl ist aktiv.

15 Einschalt- 1 = Einschalt-Ruckmeldesignalkreis ist offen, Netzschitz ist
Riickmeldesignal offen, Warnung D20B Einschalt- Riickmeldesignal wird
Warnung generiert.

0 = Schaltkreis der Einschalt-Bestatigung ist geschlossen,
Netzschutz ist geschlossen.

Siehe Parameter 20.212 Einschalt-Riickmeldesignal
(Seite 166) und Abschnitt Einschaltbestétigung (Seite 565).

0000h...FFFFh

| Kran-Statuswort 1.

|1=1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16

09.03  Kran FW1 Zeigt das Kranstorungs-Statuswort 1 mit Stérungsbits an. | 0000h

Bit Name [Beschreibung

0 Reserviert

1 Drehzahlabgleich |1 = D105 Drehzahlabgleich (Seite 424)

2 Reserviert

3 Reserviert

4 Endgrenzen E/A—Fehler|1 = D108 Endgrenzen E/A-Fehler (Seite 424)

5 Reserviert

6 Drehmomentpriifung |1 = D100 Drehmomentpriifung (Seite 423)

7 Bremsschlupf 1= D101 Bremsschlupf (Seite 423)

8 Sicheres SchlieRen der (1 = D102 Sicheres SchlieBen der Bremse (Seite 423)

Bremse

9...15 |Reserviert

0000h...FFFFh Kranstérung-Statuswort 1 mit Stérungsbits. 1=1
09.06  Kran-Drehzahlsollwert | Zeigt den von der Signalquelle empfangenen endgultigen | 0,00 U/min

Drehzahl-Sollwert an.

-30000,00... Endgliltiger Kran-Drehzahlsollwert 1=1U/min

30000,00 U/min
09.16  Kran-Frequenzsollwert | Zeigt die von der Signalquelle empfangenen endgliltige 0,00 Hz

Frequenz an.

-500,00...500,00 Endgiiltiger Frequenzsollwert 10=1Hz
10 Standard DI, RO Konfiguration der Digitaleingédnge und Relaisausgéange.
10.02 DI Status nach Anzeigen des Status der Digitaleingange. Dieses Wort 0000h

Verzéger. wird nur nach Ein-/Aus-Verzdgerungen aktualisiert.

Bit Wert

0 DI1 = Status von Digitaleingang 1 nach Verzégerung.

1 DI2 = Status von Digitaleingang 2 nach Verzégerung.

2 DI3 = Status von Digitaleingang 3 nach Verzégerung.

3 DI4 = Status von Digitaleingang 4 nach Verzégerung.

4...15 |Reserviert.

0000h...FFFFh Verzdgerungsstatus der Digitaleingange. 1=1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
10.03  Auswahl Forcen DI Auswahl der Digitaleingange, Zustande, die mit Parame- | 0000h

ter 10.04 DI geforcte Werte berwacht werden. Ein Bit in
Parameter 10.04 DI geforcte Werte steht jeweils fiir einen
Digitaleingang, dessen Wert benutzt wird, wenn das ent-
sprechende Bit in diesem Parameter = 1 ist.

Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten
wird die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 10.03
und 70.04) zuriickgesetzt.

Bit Wert
0 1 = Forcieren von DI1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 10.04 DI geforcte Werte.
1 1 = Forcieren von DI2 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 10.04 DI geforcte Werte.
2 1 = Forcieren von DI3 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 10.04 DI geforcte Werte.
3 1 = Forcieren von DI4 auf den Wert von Bit 3 von Parameter 70.04 DI geforcte Werte.
4...15 |Reserviert.
0000h...FFFFh Auswahl der Digitaleingange, die mit forcierten Werten 1=1
Uiberschrieben werden.
10.04 DI geforcte Werte Festlegung der forcierten Werte fiir die mit Parameter 0000h
10.03 Auswahl Forcen DI ausgewahlten Digitaleingange.
Es kann nur ein Eingang gesetzt werden, der in Parame-
ter 10.03 Auswahl Forcen DI ausgewahlt wurde.
Bit 0 ist der gesetzte Wert fiir DI1.
0000h...FFFFh Gesetzte Werte der Digitaleingénge. 1=1
Bit 0 DI1 Status von DI1 einstellen.
Bit 1 DI2 Status von DI2 einstellen.
Bit 2 DI3 Status von DI3 einstellen.
Bit 3 D14 Status von DI4 einstellen.
Bit4...15 Reserviert
10.21 RO Status Status der Relaisausgdnge RO1. Beispiel: -
00000001b = RO1 ist aktiviert.
0000h...FFFFh Status der Relaisausgéange. 1=1
Bit 0 RO1 Status von Relaisausgang 1.
B1...5 Reserviert
10.22  Ausw.RO fiir forcierte | Auswahl der Relaiseingénge, die mit Parameter 70.23 0000h
Werte gesteuert werden. Die Signale, die an die Relaisausgange
angeschlossen sind, kdnnen Uberschrieben werden,
z.B. fiir Priifzwecke. Ein Bit in Parameter 10.23 RO
geforcte Werte steht jeweils fur einen Relaisausgang,
dessen Wert benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in
diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten
wird die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 10.22
und 70.23) zuriickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Forciert RO1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 710.23 RO geforcte Werte.

1..15

Reserviert
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
0000h...FFFFh Auswahl der Relaisausgénge, die mit forcierten Werten 1=1
Uberschrieben werden.
10.23 RO geforcte Werte Legt fir jeden Relaisausgang fest, ob er mit forcierten
Werten Uberschrieben wird; 0=aus oder 1=ein.
Dies ist nur wirksam, wenn der entsprechende Relaisaus-
gang mit Parameter 70.22 ausgewahlt wird. Dadurch
ergibt sich die Mdglichkeit, die Funktion des Frequenzum-
richters ohne Anlagenverdrahtung zu testen. Ein- und
Aus-Verzdégerungen werden umgangen.
0000h...FFFFh Forcierte RO-Werte. 1=1
10.24  RO1 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Betriebsbe-
Relaisausgang RO1. reit
Nicht angesteuert Ausgang ist nicht angesteuert.
Angesteuert Ausgang ist angesteuert. 1
Betriebsbereit Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort. 2
Freigegeben Bit 0 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 4
Gestartet Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 5
Magnetisiert Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. 6
Lauft Bit 6 von 06.76 Umricht.-Statuswort 1. 7
Bereit fiir Sollwert Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort. 8
Auf Sollwert Bit 8 von 06.11 Hauptstatuswort. 9
Rickwarts Bit 2 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel.. 10
Nulldrehzahl Bit 0 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel.. 1
Uber Grenze Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. 12
Warnung Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort. 13
Storung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort. 14
Stérung (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort. 15
Stérung/Warnung Eine Warnung oder Stérmeldung ist aktiv. 16
Uberstrom Ein Frequenzumrichter hat aufgrund von Uberstrom abge- | 17
schaltet.
Uberspannung Ein Frequenzumrichter hat aufgrund von Uberspannung 18
abgeschaltet.
Frequenzumrichter- Ein Frequenzumrichter hat aufgrund von zu hoher Tempe- | 19
Temperatur ratur abgeschaltet.
Unterspannung Ein Frequenzumrichter hat aufgrund von Unterspannung | 20
abgeschaltet.
Motortemperatur Ein Frequenzumrichter hat aufgrund von zu hoher Motor- | 21
temperatur abgeschaltet.
Befehl Bremse Bit 0 von 44.01 Status Bremssteuerung. 22
Ext2 aktiv Bit 11 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 23
Fernsteuerung Bit 9 von 06.11 Hauptstatuswort. 24
MCB Der Frequenzumrichter ist von einer externen Quelle gela- | 25
den worden.
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 27
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 28

Funktion 2
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 29
Funktion 3
Reserviert Bit 3 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 30
Reserviert Bit 4 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 31
Reserviert Bit 5 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 32
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus. 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus. 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus. 35
Startverzégerung Bit 13 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. 39
RO/DIO Steuerwort Bit 0 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 40
Bit0
RO/DIO Steuerwort Bit 1 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 41
Bit1
RO/DIO Steuerwort Bit 2 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 42
Bit2
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
10.25 ROT1 EIN-Verzégerung | Definiert die Aktivierungsverzégerung fiir Relaisausgang | 0,0 -
RO1.
' 1
Status der ' ! !
ausgewahlten Quelle ' : :
- [— L 0
— Lo 1
RO-Status : :

I ! 0
< J PN PN LR Zeit
tein taus tein taus

tgin = 10.25 RO1 EIN-Verzégerung
taus = 10.26 RO1 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdgerung fir RO1. 10=1-
10.26 RO1AUS- Definiert die Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisaus- 0,0 -
Verzégerung gang RO1. Siehe Parameter 10.25 RO1 EIN-Ver-
zdgerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fiir RO1. 10=1-
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16

10.99  RO/DIO Steuerwort Speicher-Parameter fiir die Ansteuerung der Relaisaus- 0000h
géange, z.B. Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle. Zur
Ansteuerung der Relaisausgénge (RO) des Frequenzum-
richters wird das Steuerwort mit den Bit-Zuordnungen
gesendet, die unten als Modbus I/O-Daten gezeigt wer-
den. Setzen Sie den Zielauswahl-Parameter fir diese
speziellen Daten (58.101...58.114) auf RO/DIO Steuer-
wort. Im Quellenauswahl-Parameter des gewiinschten
Ausgangs dann das entsprechende Bit dieses Worts aus-

wahlen.

Bit Name Beschreibung

0 RO1 Quellbits fiir die Relaisausgange RO1...RO3 (siehe Parameter 10.24).

1 RO2

2 RO3

3 RO4

4 RO5

5.7 RO6-8

8...15 |DIO1-8

0000h...FFFFh RO Steuerwort. 1=1
10.101 RO1 Schaltanzahl- Zeigt an, wie oft der Status von Relaisausgang RO1 geén- | -

Zéhler dert wurde.

0...4294967000 Statusénderungs-Zahler. 1=1

11 Standard DIO, FI, FO Konfiguration der Digitaleingange/-ausgange (DIO) zur
Verwendung als Digitaleingange,

11.02  DIO verzégerter Anzeige des verzdgerten Status der Digitaleingange/-aus- | -

Status gange DIO2 und DIO1. Dieses Wort wird erst nach Ein-
/Aus-Verzdgerungen (falls sie spezifiziert sind) aktualisiert.
Beispiel: 0010 = DIO2 ist aktiviert, DIO1 ist deaktiviert.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

0000b...0011b Status der Digitaleingdnge/-ausgéange. 1=1

11.03  DIO Ausw. forcierte Auswahl der Digitaleingange, Zustande, die mit Parame- | 0000h
Werte ter 11.04 Gberwacht werden. Ein Bit in Parameter 71.04

steht jeweils fur einen Digitaleingang, dessen Wert

benutzt wird, wenn das entsprechende Bit in diesem Para-

meter = 1 ist.
Bit Wert
0 1 = Forciert DI1 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 11.04 DIO forcierte Daten.
1 1 = Forciert DI2 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 11.04 DIO forcierte Daten.
2...15 |Reserviert
0000h...FFFFh Gesetzte Auswahl der Digitaleingdnge/-ausgange. 1=1
11.04  DIO forcierte Daten Festlegung der forcierten Werte flr die mit Parameter 0000h

11.03 DIO Ausw. forcierte Werte ausgewahlten Digitalein-
gange. Es kann nur ein Eingang gesetzt werden, der in
Parameter 10.03 Auswahl Forcen DI ausgewahlt wurde.

Bit 0 ist der forcierte Wert fiir DIO1.

0000h...FFFFh Gesetzte Werte der Digitaleingdnge/-ausgéange. 1=1




132 Parameter

Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
Bit 0 DIO1 Status von DIO1 einstellen.
Bit 1 DIO2 Status von DIO2 einstellen.
2..15 Reserviert
11.05  DIO1 Konfiguration Auswahl, ob DIO1 als Digitalausgang, Digitaleingang oder | Eingang
Frequenzausgang benutzt wird.
Hinweis: Digitaleingange/-ausgange kénnen nicht als
Frequenzeingange verwendet werden.
Digitalausgang DIO1 wird als Digitalausgang benutzt. 0
Eingang Digitaleingang. 1
Frequenzausgang DIO1 wird als Frequenzausgang benutzt. 2
11.06  DIO1 Ausgangsquelle | Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Digi- | Betriebsbe-
taleingang/-ausgang DIO1, wenn auf Digitalausgang kon- | reit
figuriert durch Parameter 71.05.
Nicht angesteuert Der Ausgang ist Aus/nicht angesteuert. 0
Angesteuert Der Ausgang ist Ein/angesteuert. 1
Betriebsbereit Bereit. Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort. 2
Freigegeben Freigegeben. Bit 0 von 06.76 Umricht.-Statuswort 1. 4
Gestartet Frequenzumrichter ist gestartet. Bit 5 von 06.16 Umricht.- | 5
Statuswort 1.
Motor magnetisiert Motorfluss ist bereit. Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. | 6
Lauft Lauft. Bit 6 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1.
Bereit fiir Sollwert Frequenzumrichter arbeitet mit Sollwert. Bit 2 von 8
06.11 Hauptstatuswort.
Auf Sollwert Frequenzumrichter arbeitet am Sollwert. Bit 8 von 9
06.11 Hauptstatuswort.
Ruckwarts Frequenzumrichter arbeitet in Riickwartsrichtung. Bit 2 10
von 06.19 Statuswort Drehzahlregel..
Nulldrehzahl Frequenzumrichter arbeitet mit Nulldrehzahl. Bit 0 von 11
06.19 Statuswort Drehzahlregel..
Uber Grenzwert Frequenzumrichter arbeitet Gber Grenzwert. Bit 10 von 12
06.17 Umricht.-Statuswort 2.
Warnung Warnung ist aktiv. Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort. 13
Stérung Stérung ist aktiv. Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort. 14
Storung (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort. 15
Stérung/Warnung Warnung oder Stérmeldung ist aktiv. 16
Uberstrom Uberstromstérung des Frequenzumrichters. 17
Uberspannung Uberspannungsstérung des Frequenzumrichters. 18
Frequenzumrichter- Temperaturstérung des Frequenzumrichters. 19
Temperatur
Unterspannung Unterspannungsstoérung. 20
Motortemperatur Motortemperaturstérung. 21
Befehl Bremse Bremsbefehl ist aktiv. 22
EXT2 aktiv Steuerplatz EXT2 ist aktiv. 23
Fernsteuerung Externe Steuerung ist gewahit. 24
MCB Der Frequenzumrichter ist von einer externen Quelle gela- | 25

den worden.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt 27
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 28
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 29
Funktion 3
Reserviert Bit 3 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 30
Reserviert Bit 4 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 31
Reserviert Bit 5 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 32
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus. 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus. 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus. 35
Startverzégerung Bit 13 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. 39
RO/DIO Steuerwort Bit 0 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 40
Bit0
RO/DIO Steuerwort Bit 1 von 10.99 RO/DIO Steuerwort. 41
Bit1
RO/DIO Steuerwort Bit 2 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 42
Bit2
11.07  DIO1 EIN Definiert die Aktivierungsverzogerung fiir Digitaleingang/- | 0,00 s
Verzégerung ausgang DIO1 (bei Benutzung als Digitalausgang oder
Digitaleingang).
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdégerung fiir DIO1. 10=1s
11.08 DIO1AUS Definiert die Deaktivierungsverzégerung fir Digitalein- 0,00 s
Verzégerung gang/-ausgang DIO1 (bei Benutzung als Digitalausgang
oder Digitaleingang). Siehe Parameter 11.07 DIO1 EIN
Verzdgerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fir DIO1. 10=1s
11.09  DIO2 Funktion Auswahl, ob DIO2 als Digitalausgang, Digitaleingang oder | Digitalaus-
Frequenzausgang benutzt wird. Hinweis: Digitalein- gang
gange/-ausgange kénnen nicht als Frequenzeingange
verwendet werden.
Digitalausgang DIO2 wird als Digitalausgang benutzt. 0
Eingang DIO2 wird als Digitaleingang benutzt. 1
Frequenzausgang DIO2 wird als Frequenzausgang benutzt. 2
11.10  DIO2 Ausgangsquelle | Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Digi- | Betriebsbe-
taleingang/-ausgang DIO2, wenn Parameter 11.09 DIO2 | reit
Funktion auf Digitalausgang eingestellt ist.
Verfugbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 11.06
DIO1 Ausgangsquelle.
11.11  DIO2 EIN Definiert die Aktivierungsverzdgerung fur Digitaleingang/- | 0,00 s
Verzégerung ausgang DIO2 (bei Benutzung als Digitalausgang oder
Digitaleingang).
0,0...300,0 s Aktivierungsverzdgerung fir DIO2 10=1s
11.12  DIO2 AUS Definiert die Deaktivierungsverzégerung fir Digitalein- 0,00 s
Verzégerung gang/-ausgang DIO2 (bei Benutzung als Digitalausgang
oder Digitaleingang). Siehe Parameter 11.11 DIO1 EIN
Verzdgerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fir DIO2. 10=1s
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11.13  DI3 Konfiguration Auswahl des Typs von Digitaleingang DI3: normaler Digi- | Digitalein-
taleingang oder Frequenzeingang. gang
Digitaleingang Digitaleingang. Weitere Informationen siehe 0
Parameter 17.42.
Frequenzeingang Frequenzeingang. 1
11.17  DI4 Konfiguration Auswahl des Typs von Digitaleingang DI4: normaler Digi-
taleingang oder Frequenzeingang.
Digitaleingang Digitaleingang. 0
Frequenzeingang Frequenzeingang.
11.38  Freq.Eing 1 Istwert Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 vor der Ska- | -
lierung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0...16000 Hz Nicht skalierter Wert von Frequenzeingang 1. 1=1Hz
11.39  Freq.Eing 1 skaliert Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 nach der Ska- | -
lierung. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Frequenzeingang 1. 1=1
32767,000
11.42  Freq.Eing 1 min Festlegung der Minimalfrequenz, die tatsachlich an Fre- |0 Hz
quenzeingang 1 anliegt.
Das eingehende Frequenzsignal (711.38 Freq.Eing 1 Ist-
wert) wird in ein internes Signal (71.39 Freq.Eing 1 ska-
liert) mit den Parametern 11.42...11.45 folgendermallen
skaliert:
11.39
A
11.45
I
I
I
I
I
I
I
11.44 | I
| |
| I
I I
: : » £, (11.38
11.42 1143 > In(11:38)
0...16000 Hz Minimal-Frequenz. 1=1Hz
11.43  Freq.Eing 1 max Festlegung des Minimalwerts des Frequenzsignals, dass | 16000 Hz
tatsachlich an Frequenzeingang 1 anliegt. Siehe Parame-
ter 11.42 Freq.Eing 1 min.
0...16000 Hz Maximale tatsachliche Frequenz. 1=1Hz
11.44  Freq.Eing 1 skal.min Einstellung des Werts, der der tatsachlichen minimalen 0,000
Eingangsfrequenz gemaR Parameter 11.42 Freq.Eing 1
min entspricht.
-32768,000... Minimalwert 1=1

32767,000
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11.45  Freq.Eing 1 skal.max | Einstellung des Werts, der der tatsdchlichen maximalen 1500,000
Eingangsfrequenz gemaR Parameter 11.43 Freq.Eing 1
max entspricht. Siehe Parameter 11.42 Freq.Eing 1 min.
-32768,000... Maximalwert 1=1
32767,000
11.46  Freq.Eing 2 Istwert Anzeige des Werts von Frequenzeingang 2 vor der Ska- | -
lierung. Siehe Parameter 11.50 Freq.Eing 2 min Dieser
Parameter ist schreibgeschitzt.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.47  Freq.Eing 2 skaliert Anzeige des Werts von Frequenzeingang 1 nach der Ska- | -
lierung. Siehe Parameter 11.50 Freq.Eing 2 min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... 1=1
32767,000
11.50  Freq.Eing 2 min Definiert den Mindestwert fiir Frequenzeingang 2. 0 Hz
0...16000 Hz 1=1Hz
11.51  Freq.Eing 2 max Definiert den Maximalwert fir Frequenzeingang 2. 16000 Hz
0...16000 Hz 1=1Hz
11.52  Freq.Eing 2 skal.min Einstellung des realen Werts, der dem Minimalwert von 0
Frequenzeingang 2 gemal Parameter ,Freq.Eing 2 min®
entspricht.
-32768...32767 1=
11.53  Freq.Eing 2 skal.max | Einstellung des realen Werts, der dem Maximalwert von 1500
Frequenzeingang 2 gemaR Parameter ,Freq.Eing 2 max®
entspricht.
-32768...32767 1=1
11.54  Freq.Ausg 1 Istwert Anzeige des Werts von Frequenzausgang 1 nach der -
Skalierung. Siehe Parameter 11.58 Freq.Ausg 1 Quelle
min.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.55  Freq.Ausg 1 Quelle Auswahl eines Signals, das an Frequenzausgang 1 ver- | Motordreh-

bunden wird.

zahl benutzt

Nicht ausgewahlt

Nicht ausgewanhlt

Motordrehzahl benutzt | 01.01 Motordrehzahl benutzt 1
Ausgangsfrequenz 01.06 Ausgangsfrequenz 3
Motorstrom 01.07 Motorstrom 4
Motordrehmoment 01.10 Motordrehmoment 6
DC-Spannung 01.11 DC-Spannung 7
Ausgangsleistung 01.13 Ausgangsleistung 8
!Z)rehz.SoIIw.Rampene 23.02 Drehz.Sollw.Rampeneing. 10
ing.

Drehz.Sollw.Rampena | 23.01 Drehz.Sollw.Rampenausg. 11
usg.

Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt 12
benutzt

Drehmom.Sollw.benutzt | 26.02 Drehm.-Sollw. benutzt 13
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Frequenz-Sollw. 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. 14
benutzt
Prozessregler 40.04 Proz.reg. Regelabw. 16
Ausgang
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
11.58  Freq.Ausg 1 Quelle Einstellung des realen Werts des Signals (ausgewahlt mit | 0
min Parameter 11.55 Freq.Ausg 1 Quelle und angezeigt von
Parameter 11.54 Freq.Ausg 1 Istwert) das dem minimalen
Wert von Frequenzausgang 1 (gemaR Einstellung von
Parameter 11.60 Freq.Ausg 1 bei Quelle min) entspricht.
-32768...32767 1=
11.59  Freq.Ausg 1 Quelle Einstellung des Minimalwerts fiir Frequenzausgang 1. 1500
max
-32768...32767 1=
11.60  Freq.Ausg 1 bei Einstellung des realen Werts, der dem Minimalwert von 0 Hz
Quelle min Frequenzausgang 1 gemaR Parameter ,Freq.Ausg 1 min“
entspricht.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.61  Freq.Ausg 1 bei Einstellung des realen Werts, der dem Maximalwert von | 16000 Hz
Quelle max Frequenzausgang 1 gemaR Parameter ,Freq.Ausg 1
max” entspricht.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.62  Freq.Ausg 2 Istwert Nicht skalierter und nicht verzdgerter Wert von Frequenz- | -
ausgang 2.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.63  Freq.Ausg 2 Quelle Auswahl eines Antriebssignals zur Ubermittlung tiber den | Nicht ausge-
Frequenzausgang 2. wéhlt
Verfluigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 11.55
Freq.Ausg 1 Quelle.
11.66  Freq.Ausg 2 Quelle Einstellung des Minimalwerts fiir Frequenzausgang 2. 0
min
-32768...32767 1=
11.67  Freq.Ausg 2 Quelle Einstellung des Minimalwerts fiir Frequenzausgang 2. 1500
max
-32768...32767 1=
11.68  Freq.Ausg 2 bei Einstellung des realen Werts, der dem Minimalwert von 0 Hz
Quelle min Frequenzausgang 2 gemaR Parameter ,Freq.Ausg 2 min“
entspricht.
0...16000 Hz 1=1Hz
11.69  Freq.Ausg 2 bei Einstellung des realen Werts, der dem Maximalwert von | 16000 Hz
Quelle max Frequenzausgang 2 gemaR Parameter ,Freq.Ausg 2
max" entspricht.
0...16000 Hz 1=1Hz
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12 Standard Al Konfiguration der Standard-Analogeingénge.

12.02  Ausw.Al fiir Forcen Die echten Daten der Analogeingange kénnen lber- 0000h

schrieben werden, z.B. flr Priifzwecke. Ein Parameter mit
zu setzendem Wert wird fir jeden Analogeingang bereit-
gestellt, der angewendet wird, wenn das entsprechende
Bit in diesem Parameter = 1 ist.

Hinweis: Al-Filterzeiten (Parameter 12.16 Al1 Filterzeit
und 12.26 Al1 Filterzeit) haben keine Wirkung auf for-
cierte Al-Werte (Parameter 12.13 Al1 geforcter Wert und
12.23 Al2 geforcter Wert).

Hinweis: Mit neu booten und Aus-/Wiedereinschalten
wird die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 72.02)

zurlickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Al1 auf den Wert von Parameter 12.13 Al1 geforcter Wert setzen.
1 1 = Al2 auf den Wert von Parameter 12.23 Al2 geforcter Wert setzen.
2..15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl gesetzter Werte fiir Analogeingange Al1 und 1=1
Al2.
12.03 Al Uberwachungsfunk- | Einstellung der Reaktion des Frequenzumrichters, wenn | Keine Aktion
tion ein Analogeingangssignal die fiir den Eingang eingestell-

ten Minimum- und/oder Maximumgrenzen Uberschreitet.
Die Eingénge und Grenzen, die (iberwacht werden sollen
werden mit Parameter 12.04 Auswahl Al Uberwachung

ausgewahlt.

Keine Aktion Keine Reaktion. 0

Storung Der Frequenzumrichter schaltet mit Stérmeldung 80A0 Al | 1
Uberwachung ab.

Warnung Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung 2
AB8AO0 Al Uberwachung.

Letzte Drehzahl Der Frequenzumrichter gibt eine Warnung (A8A0 Al Uber- | 3

wachung) aus und fixiert die Drehzahl (oder Frequenz) bei

dem Wert, mit dem der Frequenzumrichter zuletzt gear-

beitet hat. Die Drehzahl/Frequenz wird auf Basis der Ist-

drehzahl mit 850 ms Tiefpass-Filterung ermittelt.
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb
bei Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdun-
gen fortgesetzt werden kann.

Sicherer Drehz.Sollw | Der Frequenzumrichter generiert eine Warnmeldung 4
AB8AO0 Al Uberwachung und setzt die Drehzahl auf den
Wert von Parameter 22.41 Sicherer Drehz.Sollw. (oder
28.41 Sicherer Freq.Sollw., wenn ein Frequenz-Sollwert
benutzt wird).
WARNUNG! Stellen Sie sicher, dass der Betrieb
bei Ausfall der Kommunikation ohne Gefahrdun-
gen fortgesetzt werden kann.
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12.04  Auswahl Al Einstellung der zu Uberwachenden Analogeingangsgren- | 0000h

Uberwachung zen. Siehe Parameter 12.03 Al Uberwachungsfunktion.

Bit Name Beschreibung

0 Al1 <MIN 1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al1 ist aktiv.

1 Al1 > MAX 1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al1 ist aktiv.

2 Al2 < MIN 1 = Uberwachung der Minimumgrenze von Al2 ist aktiv.

3 Al2 > MAX 1 = Uberwachung der Maximumgrenze von Al2 ist aktiv.

4...15 |Reserviert

0000h...FFFFh Aktivierung der Analogeingangstiberwachung. 1=1
12.11  Al1 Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al1 in mA oderV | -

(abhangig davon, ob der Eingang mit einer Hardware-Ein-
stellung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt

wird).

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...20,000 mA Wert von Analogeingang Al1. 1000 = 1 Ein-
oder 0,000...10,000 V heit

12.12  Al1 skalierter Istwert | Anzeige des Werts von Analogeingang Al1 nach der Ska-
lierung. Siehe Parameter 12.19 Al1 skaliert Al1 min und
12.20 Al1 skaliert Al1 max.

Dieser Parameter kann nur gelesen werden.

-32768...32767 Skalierter Wert von Analogeingang Al1. 1=1

12.13  Al1 geforcter Wert Festlegung des gesetzten Werts, der anstelle des richti- -
gen Einlesewerts des Eingangs verwendet werden kann.
Siehe Parameter 12.02 Ausw.Al fiir Forcen.

- 1000 =1 -
12.15  Al1 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fiir das Lesen und Einstellen von v
Analogeingang Al1. Siehe die Standard-Steueranschliisse
des benutzten Makros in Kapitel Regelungsmakros
(Seite 37).
\% Volt. 0

mA Milliampere.
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12.16  Al1 Filterzeit Definiert die Filterzeitkonstante fiir Analogeingang Al1. 0,100 s

0,
% Ungefiltertes Signal
I

100
63 g D Gefiltertes Signal
— t
T
O=1x(1-etT

| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang

t = Zeit

T = Filterzeitkonstante

Hinweis: Das Signal wird auch durch die Signal-Schnitt-
stellenhardware gefiltert (etwa 0,25 ms Zeitkonstante).
Diese Einstellung kann nicht Gber Parametereinstellungen
geandert werden.

0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
12.17  Al1 min Definiert den Mindestwert der Anlage fir Analogeingang | 4,000 mA
Al1. oder 0,000 V

Einstellung des Werts, der tatsachlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der
Anlage auf seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.

0,000...20,000 mA Minimaler Wert von Al1. 1000 =1 mA
oder 0,000...10,00 V oder V
12.18  Al1 max Definiert den Maximalwert der Anlage fiir Analogeingang | 20,000 mA
Al1, oder 10,00 V

Einstellung des Werts, der tatsachlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der
Anlage auf seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.

0,000...20,000 mA Maximaler Wert von Al1. 1000 =1 mA
oder 0,000...10,00 V oder V
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12.19  Al1 skaliert Al1 min Einstellung des realen internen Werts,der dem Minimal- 0
wert von Analogeingang Al1 gemaf Parameter 12.17 Al1
min entspricht. (Eine Anderung der Polaritatseinstellung
von 712.19 und 72.20 kann den Analogeingang invertie-
ren.)
Alskalien (12.12)
A
12.20
I
I
I
Al (12.11
12.17 : in (12:17)
7 ' >
| 12.18
I
I
I
777777 12.19
-32768,000... 1=1
32767,000
12.20  Al1 skaliert Al1 max Einstellung des realen internen Werts, der dem Maximal- | 50,000
wert von Analogeingang Al1 gemaR Parameter 712.18 Al1
max entspricht. Siehe die Zeichnung zu Parameter 712.19
Al1 skaliert Al1 min.
-32768,000... Realer Wert, der dem Maximalwert von Al1 entspricht. 1=1
32767,000
12.21  Al2 Istwert Anzeige des Werts von Analogeingang Al2 in mA oder V| -
(abhangig davon, ob der Eingang mit einer Hardware-Ein-
stellung als Strom- oder Spannungseingang eingestellt
wird).
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...20,000 mA Wert von Analogeingang Al2. 1000 =1 mA
oder 0,000...10,000 V oder V
12.22 A2 skalierter Istwert | Anzeige des Werts von Analogeingang Al2 nach der Ska- | -
lierung. Siehe Parameter 12.29 Al2 skaliert min und
12.101 Al1 Prozentwert.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
-32768,000... Skalierter Wert von Analogeingang Al2. 1=1
32767,000
12.23  Al2 geforcter Wert Gesetzter Wert, der anstelle des richtigen Einlesewerts -
des Eingangs verwendet werden kann. Siehe Parameter
12.02 Ausw.Al fiir Forcenn.
0,000...20,000 mA Gesetzter Wert von Analogeingang Al2. 1000 =1 mA
oder 0,000...10,000 V oder V
12.25  Al2 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fiir das Lesen und Einstellen von mA
Analogeingang Al2. Siehe die Standard-Steueranschlisse
des benutzten Makros in Kapitel Regelungsmakros
(Seite 317).
\Y Volt. 2
mA Milliampere.
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12.26  Al2 Filterzeit Einstellung der Filterzeitkonstante fir Analogeingang Al2. | 0,100 s
Siehe Parameter 12.16 Al1 Filterzeit.
Hinweis: Das Signal wird auch durch die Signal-Schnitt-
stellenhardware gefiltert (etwa 0,25 ms Zeitkonstante).
Diese Einstellung kann nicht Gber Parametereinstellungen
geandert werden.
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
12.27  Al2 min Einstellung des Minimum-Werts der Anlage fiir Analogein- | 4,000 mA
gang Al2. oder 0,000 V
Einstellung des Werts, der tatsachlich zum Frequenzum-
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der
Anlage auf seine Minimum-Einstellung gesetzt wird.
0,000...20,000 mA Minimaler Wert von Al2. 1000 =1 mA
oder 0,000...10,000 V oder V
12.28  Al2 max Einstellung des Maximum-Werts der Anlage fiir Analog- 20,000 mA
eingang Al2. oder
Einstellung des Werts, der tatsichlich zum Frequenzum- | 10,000 V
richter gesendet wird, wenn das Analogsignal von der
Anlage auf seine Maximum-Einstellung gesetzt wird.
0,000...20,000 mA Maximaler Wert von Al2. 1000 =1 mA
oder 0,000...10,000 V oder V
12.29  Al2 skaliert min Einstellung des reellen Werts, der dem Minimalwert von 0,000
Analogeingang Al2 gemaR Parameter 12.27 Al2 min
entspricht. (Die Anderung der Polaritatseinstellung von
12.29 und 12.101 kann den Analogeingang invertieren.)
Alskaliert (72-22)
A
12101 f — — — — —
I
I
I
Al (12.21
12.27 ‘ in( )
‘ : >
| 12.28
I
I
I
777777 12.29
-32768,000... Realer Wert, der dem Minimalwert von Al2 entspricht. 1=1
32767,000
12.30  Al2 skaliert max Definiert den realen Wert, der dem maximalen analog Ein- | 50,000
gangswert Al2 entspricht, der mit Parameter 12.28 Al2
max definiert wurde. Siehe Diagramm zu Parameter
12.29. Al2 skaliert min
-32768,000... Realer Wert, der dem Maximalwert von Al2 entspricht. 1=1
32767,000
12.101 Al1 Prozentwert Wert von Analogeingang Al1 in Prozent von Al1 skaliert -
(12.18 Al1 max - 12.17 Al1 min).
0,00...100,00 Al1 Wert 100 = 1%
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12.102 Al2 Prozentwert Wert von Analogeingang Al2 in Prozent von Al1 skaliert -
(12.28 Al2 max - 12.27 Al2 min).
0,00...100,00 Al2 Wert 100 = 1%
13 Standard AO Konfiguration der Standard-Analogausgange.
13.02  Ausw.AO fiir geforcte | Auswahl der Analogeingange, die auf von Parametern 0000h
Werte definierte Werte zwangsgesetzt werden.
Die echten Quellsignale der Analogausgénge kénnen
Uberschrieben werden, z.B. flr Priifzwecke. Ein Parame-
ter mit gesetztem Wert wird fiir jeden Analogausgang
bereitgestellt, dessen Wert benutzt wird, wenn das ent-
sprechende Bit in diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten
wird die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 13.02
und 13.77) zurlickgesetzt.
Bit Wert
0 1 =A01 auf den Wert von Parameter 13.13 AO1 forcierter Wert setzen.
2..15 |Reserviert
0000h...FFFFh Auswahl forcierter Werte fiir Analogausgang AO1. 1=1
13.11  AOf1 Istwert Anzeige des Werts von AO1 in mA. -
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
0,000...22,000 mA Wert von AO1. 1=1mA
13.12  AOT Quelle Auswahl eines Signals fiir den Anschluss an Analogaus- | Ausgangs-
gang AO 1. frequenz
Zero Nicht ausgewanhlt. 0
Motordrehzahl benutzt | 01.01 Motordrehzahl benutzt 1
Ausgangsfrequenz 01.06 Ausgangsfrequenz 3
Motorstrom 01.07 Motorstrom 4
Motorstrom in % d. 01.08 Mot.strom % v. Mot.Nstrom 5
Mot.-Nennstroms
Motordrehmoment 01.10 Motordrehmoment 6
DC-Spannung 01.11 DC-Spannung
Ausgangsleistung 01.14 Ausgangsleistung 8
Drehz.Sollw.Ram- 23.01 Drehz.Sollw.Rampeneing.. 10
peneing.
Drehz.Sollw.Rampen- | 23.02 Drehz.Sollw.Rampenausg. 11
ausg.
Drehzahlsollwert 24.01 Drehz.-Sollw. benutzt 12
benutzt
Frequenz-Sollw. 28.02 Freq.-Sollw. Ramp.ausg. 14
benutzt
Prozessregler 40.01 Proz.reg.ausg. Istwert 16
Ausgang
Temp.-Sensor 1 Der Ausgang wird verwendet, um den Temperatursensor | 20

Erregung

1 mit einem Erregungsstrom zu speisen, siehe Parameter
35.11 Uberwach.Temp. 1 Quelle. Siehe auch Abschnitt
Thermischer Motorschutz.
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Temp.-Sensor 2 Der Ausgang wird verwendet, um den Temperatursensor | 21
Erregung 2 mit einem Erregungsstrom zu speisen, siehe Parameter
35.21 Uberwach.Temp. 2 Quelle. Siehe Abschnitt Thermi-
scher Motorschutz in Kapitel Programm-Merkmale.
Absolute Motordreh- 01.61 Abs. Motordrehzahl benutzt 26
zahl benutzt
Abs. Motordrehzahl % | 01.62 Abs. Motordrehzahl % 27
Absolute Ausgangsfre- | 01.63 Absolute Ausgangsfrequenz 28
quenz
Abs. Motordrehmo- 01.64 Abs. Motordrehmoment 30
ment
Absolute Ausgangslei- | 01.65 Absolute Ausgangsleistung 31
stung
Abs. Motorwellenlei- 01.68 Abs. Motorwellenleistung 32
stung
Ext PID1-Ausgang 71.01 Externer PID-Istwert 33
AO1 Datenspeicher 13.91 AO1 Datenspeicher 37
Andere Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
13.13  Al1 geforcter Wert Gesetzter Wert, der anstelle des gewahlten Ausgangssi- | 0,000 mA
gnals verwendet werden kann. Siehe Parameter 13.02
Ausw.AO fiir geforcte Werte.
- 1000 =1 -
13.15  AO1 Wahl Einheit Auswahl der Einheit fiir das Lesen und Einstellen von mA
Analogeingang Al1.
Hinweis: Diese Einstellung muss mit der entsprechenden
Hardware-Einstellung auf der Regelungseinheit des Fre-
quenzumrichters Ubereinstimmen (siehe Hardware-Hand-
buch des Frequenzumrichters). Siehe die Standard-
Steueranschlisse des benutzten Makros in Kapitel Rege-
lungsmakros. Anderungen der Hardware-Einstellungen
werden erst nach Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung der Regelungseinheit oder mit entspre-
chender Einstellung von Parameter 96.08
Regelungseinheit booten) wirksam.
Vv Volt. 0
mA Milliampere. 1
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
13.16  AOT1 Filterzeit Definiert die Filterzeitkonstante fiir Analogausgang AO1. [ 0,100 s
0,
% Ungefiltertes Signal
100
63 g e Gefiltertes Signal
- t
T
O=1x(1-¢fM
| = Filtereingang (Sprung)
O = Filterausgang
t = Zeit
T = Filterzeitkonstante
0,000...30,000 s Filterzeitkonstante. 1000=1s
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
13.17  AOT Quelle min Einstellung des realen minimalen Werts des Signals (aus- | 0,0

gewahlt mit Parameter 73.72 AO7 Quelle), das dem mini-
malen Ausgangswert von AO1 (gemaR Einstellung von
Parameter 13.19 AO7 Ausg auf AO1 Qu. min) entspricht.

lao1 (MA)
A

13.20

13.19

»

L
13.17 13.18 Signal

ausgewahlt
mit 13.12

Einstellung von 13.717 auf den Maximalwert und von
13.18 auf den Minimalwert invertiert den Ausgang.

lao1 (MA)
A
13.20 |
[
[
[
[
[
13.19 ‘
| |
>
13.18 13.17 Signal (real)
ausgewahlt
mit 13.12

AO hat eine automatische Skalierung. Jedes mal, wenn die Quelle fiir den AO geandert wird, wird
entsprechend auch der Skalierungsbereich gedndert. Vom Benutzer eingestellte Minimal- und
Maximalwerte Uberschreiben die automatischen Werte.

-32768,0...32767,0 Realer Signalwert, der dem minimalen Ausgangswertvon | 1 =1
AO1 entspricht.

13.18  AOT Quelle max Einstellung des realen maximalen Werts des Signals 50,0
(ausgewahlt mit Parameter 13.72 AO1 Quelle), das dem
maximalen Ausgangswert von AO1 (gemaR Einstellung
von Parameter 13.20 AO1 Ausg auf AO1 Qu. max) ent-
spricht. Siehe Parameter 13.17 AO1 Quelle min.

-32768,0...32767,0 Realer Signalwert, der dem maximalen Ausgangswert von | 1 =1
AO1 entspricht.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
13.19  AO17 Ausg auf AO1 Einstellung des minimalen Ausgangswerts fiir Analogaus- | 0,000 mA
Qu. min gang AO1.

Siehe auch Diagramm zu Parameter 13.77 AO1 Quelle min.
0,000...22,00 mA Minimaler Ausgangswert von AO1. 1000 =1 mA
0,000...11,000 V

13.20 AOf1 Ausg aufAO1 Einstellung des maximalen Ausgangswerts fir Ana- 20,000 mA
Qu. max logausgang AO1.

Siehe auch Diagramm zu Parameter 13.177 AO1 Quelle min.
0,000...22,000 mA Maximaler Ausgangswert von AO1. 1000 = 1 mA
0,000...11,000 V

13.91  AO1 Datenspeicher Speicher-Parameter zur Ansteuerung des Analogaus- 0,00
gangs AO1, z.B. Uber die integrierte Feldbus-Schnittstelle.

In Parameter 13.72 AO1 Quelle, wahlen Sie AO1 Daten-

speicher. Dann stellen Sie diesen Parameter als Ziel der

Eingangsdaten ein. Mit der integrierten Feldbus-Schnitt-

stelle stellen Sie den Zielauswahl-Parameter der speziel-

len Daten (58.101...58.114) auf AO1 Datenspeicher ein.
-327,68...327,67 Speicher-Parameter fiir AO1. 100 =1

15 I/0O Erweiterungsmodul | Konfiguration des E/A-Erweiterungsmoduls.

Hinweis: Der Inhalt der Parametergruppe variiert entspre-

chend dem ausgewahlten E/A-Erweiterungsmodultyp.

15.01  Erweiterungsmodul Aktiviert das (und spezifiziert den Typ des) E/A-Erweite- | Nicht ausge-
Typ rungsmodul(s). Wenn der Wert Nicht ausgewaéhlt ist, wenn | wéhlt

ein Erweiterungsmodul installiert ist und der Frequenzum-

richter ist eingeschaltet, setzt der Frequenzumrichter

automatisch den Wert auf den Typ, den er erkannt hat (=

Wert von Parameter 15.02 Erkanntes Erweiter.modul);

sonst wird die Warnmeldung A7AB Konfig.-Fehler E/A-

Erweiterung generiert und Sie miissen den Wert dieses

Parameters manuell einstellen.

Nicht ausgewanhlt Inaktiv. 0
BREL Externer Relaisoption BREL-01. 5
BAPO-01 Optionales Hilfsspannungs-Erweiterungsmodul BAPO-01. | 6
BTAC-02 Optionales Impulsgeber Schnittstellenmodul BTAC-02. 7
15.02  Erkanntes Zeigt das E/A-Erweiterungsmodul, das vom Regelungs- Nicht ausge-
Erweiter.modul programm automatisch am Frequenzumrichter erkannt wahit
wurde.
Nicht ausgewahlt Inaktiv. 0
BREL Externer Relaisoption BREL-01. 5
BAPO-01 Optionales Hilfsspannungs-Erweiterungsmodul BAPO-01. | 6
BTAC-02 Optionales Impulsgeber Schnittstellenmodul BTAC-02. 7
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
15.04 RO/DO Status Anzeige des Status der Relaisausgédnge RO2, RO3, RO4 | -
und RO5 des Erweiterungsmoduls.
Bit Wert
0 Status von RO2 (1 = Relais geschlossen, 0 = Relais offen)
1 Status von RO3 (1 = Relais geschlossen, 0 = Relais offen)
2 Status von RO4 (1 = Relais geschlossen, 0 = Relais offen)
3 Status von RO5 (1 = Relais geschlossen, 0 = Relais offen)
4...15 Reserviert
0000h...FFFFh Status der Relaisausgénge. 1=
15.05 RO/DO Force-Werte Der elektrische Status der Relaisausgange kann z. B. fir | 0000h
Prifzwecke Uberschrieben werden. Je ein Bit in Parame-
ter 15.06 RO/DO erzwungene Werte steht flr einen
Relaisausgang, dessen Wert benutzt wird, wenn das ent-
sprechende Bit in diesem Parameter = 1 ist.
Hinweis: Mit Neubooten und Aus-/Wiedereinschalten
wird die Auswahl der forcierten Werte (Parameter 15.05
und 15.06) zuriickgesetzt.
Bit Wert
0 1 = Setzt RO2 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 15.06 RO/DO erzwungene
Werte.
1 1 = Setzt RO3 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 15.06 RO/DO erzwungene
Werte.
2 1 = Setzt RO4 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 15.06 RO/DO erzwungene
Werte.
0000h...FFFFh Auswahl der Relaisausgénge, die mit forcierten Werten 1=1
Uberschrieben werden.
15.06 RO/DO erzwungene Lasst zu, dass der Datenwert eines forcierten Relais oder | 0000h
Werte Relaisausgangs von 0 auf 1 gesetzt wird. Es ist nur mog-
lich, einen Ausgang zu setzen, der vorher ausgewahlt
worden ist im Parameter 15.05 RO/DO Force-Werte
Bits 0...3 sind die gesetzten Werte fiir RO2...RO5.
Bit Wert
0 1 = Setzt RO2 auf den Wert von Bit 0 von Parameter 15.05 RO/DO Force-Werte
1 1 = Setzt RO3 auf den Wert von Bit 1 von Parameter 15.05 RO/DO Force-Werte
2 1 = Setzt RO4 auf den Wert von Bit 2 von Parameter 15.05 RO/DO Force-Werte
3 1 = Setzt RO5 auf den Wert von Bit 3 von Parameter 15.05 RO/DO Force-Werte
4...15 Reserviert
0000h...FFFFh Forcierte Werte der Relaisausgange. 1=1
156.07 RO2 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Nicht ange-
Relaisausgang RO2. steuert
Nicht angesteuert Ausgang ist nicht angesteuert. 0
Angesteuert Ausgang ist angesteuert. 1
Betriebsbereit Bit 1 von 06.11 Hauptstatuswort 2
Freigegeben Bit 0 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 4
Gestartet Bit 5 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 5
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
Magnetisiert Bit 1 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. 6
Lauft Bit 6 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 7
Bereit fiir Sollwert Bit 2 von 06.11 Hauptstatuswort. 8
Auf Sollwert Bit 8 von 06.11 Hauptstatuswort. 9
Rickwarts Bit 2 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel.. 10
Nulldrehzahl Bit 0 von 06.19 Statuswort Drehzahlregel.. 1
Uber Grenze Bit 10 von 06.17 Umricht.-Statuswort 2. 12
Warnung Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort. 13
Stérung Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort. 14
Storung (-1) Invertiertes Bit 3 von 06.11 Hauptstatuswort. 15
Stérung/Warnung Bit 3 ODER Bit 7 von 06.11 Hauptstatuswort. 16
Uberstrom Das Relais_;ieht an, wenn der Frequenzumrichter hat auf- | 17
grund von Uberstrom abgeschaltet hat.
Uberspannung Das Relais zieht an, wenn der Frequenzumrichter hat auf- [ 18
grund von Uberspannung abgeschaltet hat.
Frequenzumrichter- Das Relais zieht an, wenn der Frequenzumrichter hat auf- | 19
Temperatur grund von Ubertemperatur abgeschaltet hat.
Unterspannung Das Relais zieht an, wenn der Frequenzumrichter hat auf- | 20
grund von Unterspannung abgeschaltet hat.
Motortemperatur Das Relais zieht an, wenn der Frequenzumrichter hat auf- | 21
grund von Motor-Ubertemperatur abgeschaltet hat.
Befehl Bremse Bit 0 von 44.01 Status Bremssteuerung. 22
Ext2 aktiv Bit 11 von 06.16 Umricht.-Statuswort 1. 23
Fernsteuerung Bit 9 von 06.11 Hauptstatuswort. 24
MCB Relais zieht an, wenn der externe Ladekreis den Frequen- | 25
zumrichter geladen hat.
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 27
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 28
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 29
Funktion 3
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus. 33
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus. 34
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus. 35
Startverzégerung 39
RO/DIO Steuerwort Bit 0 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 40
Bit0
RO/DIO Steuerwort Bit 1 von 70.99 RO/DIO Steuerwort. 41
Bit1
RO/DIO Steuerwort Bit 2 von 710.99 RO/DIO Steuerwort. 42

Bit2

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen).
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
15.08  RO2 EIN-Verzégerung | Definiert die Aktivierungsverzgerung fiir Relaisausgang [ 0,0 s
RO2.
‘ ‘ 1
Status der ! ! !
ausgewahlten Quelle : : :
I I T | I T 0
| — | o :
RO-Status | | |
: | | 0
< <A == « Zeit
tein taus fein taus
tgin = 15.08 RO2 EIN-Verzégerung
tof = 15.09 RO2 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzégerung fir RO2. 1=1s
15.09 RO2AUS- Definiert die Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisaus- 0,0s
Verzégerung gang RO2. Siehe Parameter 15.08 RO2 EIN-Verzége-
rung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO2. 1=1s
16.10 RO3 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Nicht ange-
Relaisausgang RO3. steuert
AuswahIlmdglichkeiten siehe Parameter 15.07 RO2
Quelle.
15.11  RO3 EIN-Verzégerung | Definiert die Aktivierungsverzégerung fiir Relaisausgang [ 0,0 s
RO3.
‘ ‘ 1
Status der ! ! !
ausgewahlten Quelle : i :
I I T | I T 0
‘ — ‘ o 1
RO-Status | 1 1
: | | 0
5 =~ -~ zeit
tein taus fein taus
tgin = 15.11 RO3 EIN-Verzégerung
taus = 15.12 RO3 AUS-Verzdgerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzégerung fir RO5. 1=1s
156.12 RO3AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzdgerung fir Relaisaus- | 0,0 s
Verzégerung gang RO5. Siehe Parameter 15.11 RO3 EIN-Verzége-
rung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO3. 1=1s
16.13  RO4 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Nicht ange-
Relaisausgang RO4. steuert
AuswahIlmdglichkeiten siehe Parameter 15.07 RO2
Quelle.
15.14  RO4 EIN-Verzégerung | Einstellung der Aktivierungsverzégerung fir Relaisaus- 0,0s
gang RO4.
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
' 1
Status der ' ! !
ausgewahlten Quelle ' : :
- i T L 0
— Lo 1
RO-Status : :
— I 0
N [N [N N Zeit
tein taus tEin taus
tein = 15.08 RO4 EIN-Verzégerung
taus = 15.09 RO4 AUS-Verzdgerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzdgerung fiir RO4. 1=1s
15.15 RO4 AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fiir Relaisaus- | 0,0 s
Verzégerung gang RO4. Siehe Parameter 15.14 RO4 EIN-Verzégerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzdgerung fiir RO4. 1=1s
15.16  ROS5 Quelle Auswahl eines Antriebssignals fiir den Anschluss an Nicht ange-
Relaisausgang RO5. steuert
Auswahiméglichkeiten siehe Parameter 15.07 RO2 Quelle.
156.17  ROb EIN-Verzégerung | Einstellung der Aktivierungsverzdgerung fiir Relaisaus- 00s
gang RO5.
' 1
Status der ' ' '
ausgewahlten Quelle ! : :
— I T T 0
— Co 1
RO-Status : :
I ‘ 0
R R <> PEEN Zeit
tein taus tgin taus
tein = 156.17 RO3 EIN-Verzégerung
taus = 15.18 RO5 AUS-Verzégerung
0,0...3000,0 s Aktivierungsverzégerung fir RO5. 1=1s
15.18 RO5AUS- Einstellung der Deaktivierungsverzégerung fir Relaisaus- | 0,0 s
Verzégerung gang ROb. Siehe Parameter 15.17 RO3 EIN-Verzdgerung.
0,0...3000,0 s Deaktivierungsverzégerung fiir RO5. 1=1s
19 Betriebsart Einstellung der Quellen fiir die Auswahl des lokalen und
externen Steuerplatzes (Fernsteuerung) und Betriebsarten.
Siehe Abschnitt Betriebsarten und Motorregelungsmodi in
Kapitel Programm-Merkmale.
19.01  Aktuelle Betriebsart Anzeige der aktuellen Betriebsart. -
Siehe Parameter 19.11...19.14.
Dieser Parameter kann nur gelesen werden.
Null Null.
Drehzahl Drehzahlregelung (mit Vektor-Motorregelung).
Drehmoment Drehmomentregelung (mit Vektor-Motorregelung).
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
Min Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehmoment- 4
Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang (25.07) mit dem
Drehmoment-Sollwert nach der Drehmomentrampe
(26.74) und der kleinere von beiden wird benutzt (bei Vek-
torregelung).
Max Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehmoment- 5
Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang (25.07) mit dem
Drehmoment-Sollwert nach der Drehmomentrampe
(26.74) und der groRere von beiden wird benutzt (bei Vek-
torregelung).
Skalar (Hz) Frequenzregelung bei Skalar-Motorregelung (Betriebsart | 10
Skalarregelung).
Erzwung.Magn Motor wird magnetisiert. 20
19.11  Auswahl Ext1/Ext2 Einstellung der Quelle fir die Auswahl des externem EXT1
Steuerplatzes EXT1/ EXT2.
0= EXT1
1=EXT2
EXT1 EXT1 (permanent ausgewahlt). 0
EXT2 EXT2 (permanent ausgewahit). 1
FBAAMCW Bit 11 Steuerwort Bit 11 empfangen Uber Feldbusadapter A. 2
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzdger., Bit 0). | 3
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzéger., Bit 1). | 4
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzéger., Bit 2). | 5
Dl4 Digitaleingang D14 (10.02 DI Status nach Verzdger., Bit 3). | 6
DIO1 Digitaleingang/-ausgang DIO1 (711.02 DIO verzégerter 11
Status, Bit 0).
DIO2 Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.02 DIO verzégerter 12
Status, Bit 1).
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 19
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 20
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 21
Funktion 3
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.07 Uberwachungsstatus. 25
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus. 26
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus. 27
Uberwachung 4 Bit 3 von 32.07 Uberwachungsstatus. 28
Uberwachung 5 Bit 4 von 32.01 Uberwachungsstatus. 29
Uberwachung 6 Bit 5 von 32.01 Uberwachungsstatus. 30
EFB HStrW Bit 11 Steuerwort Bit 11 empfangen Uber die integrierte Feldbus- | 32
Schnittstelle.
FBAA Von der Feldbus-Schnittstelle A erfasster Kommunikati- 33
Verbindungsverlust onsausfall andert Steuerungsmodus zu EXT2.
EFB Von eingebetteter Feldbus-Schnittstelle A erfasster Kom- | 35

Verbindungsverlust

munikationsausfall andert Steuerungsmodus zu EXT2.

Andere [Bit]

Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen).
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Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Standard
FbEq 16

19.12

Ext1 Betriebsart

Einstellung der Betriebsart fiir den externen Steuerplatz
EXT1 bei Vektorregelung.

Drehzahl

Null

Nicht ausgewahlt.

Drehzahl

Drehzahlregelung. Der benutzte Drehmoment-Sollwert ist
25.01 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg. (Ausgang der Dreh-
zahl-Sollwertkette).

Drehmoment

Drehmomentregelung. Der benutzte Drehmoment-Soll-
wert ist 26.74 Drehm. Sollw. n.Rampe (Istw) (Ausgang der
Drehmoment-Sollwertkette).

Minimum

Kombination der Auswahlen Drehzahl und Drehmoment:
Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehmoment-
Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang

(25.01 Drehm. Sollw.Drz.regl-Ausg.) und den Drehmo-
ment-Sollwert nach Rampe (26.74 Drehm.Sollw. n.Rampe
(Istw)) und wahlt den kleineren Wert von beiden.

Wird die Drehzahldifferenz negativ, folgt der Frequenzum-
richter dem Drehzahlreglerausgang bis die Drehzahldiffe-
renz wieder positiv wird. Deshalb beschleunigt der Antrieb
nicht unkontrolliert, wenn die Last bei Drehmomentrege-
lung abfallt.

Maximum

Kombination der Auswahlen Drehzahl und Drehmoment:
Der Drehmomentselektor vergleicht den Drehmoment-
Sollwert vom Drehzahlregler-Ausgang

(25.01 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg.) mit dem Drehmo-
ment-Sollwert nach der Drehmoment-Rampe(26.74
Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw)) und wahlt den gréReren
von beiden.

Wird die Drehzahldifferenz positiv, folgt der Frequenzum-
richter dem Drehzahlreglerausgang bis die Drehzahldiffe-
renz wieder negativ wird. Deshalb beschleunigt der
Antrieb nicht unkontrolliert, wenn die Last bei Drehmo-
mentregelung abfallt.

19.14

Ext2 Betriebsart

Einstellung der Betriebsart fiir den externen Steuerplatz
EXT2 bei Vektorregelung.

Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 719.12 Ext1
Betriebsart.

Drehzahl

19.16

Betriebsart Lokal

Auswahl der Betriebsart fur die Lokalsteuerung bei Vek-
torregelung.

Mot-
Nenndreh-
zahl

Mot-Nenndrehzahl

Drehzahlregelung. Der benutzte Drehmoment-Sollwert ist
25.01 Drehm.Sollw.Drz.regl-Ausg. (Ausgang der Dreh-
zahl-Sollwertkette).

0

Drehmoment

Drehmomentregelung. Der benutzte Drehmoment-Soll-
wert ist 26.74 Drehm.Sollw. n.Rampe (Istw) (Ausgang der
Drehmoment-Sollwertkette).

-

19.17

Lokalbetrieb sperren

Aktiviert/deaktiviert die Lokalsteuerung (Start und Stoppta-
sten auf dem Bedienpanel und die Lokalsteuerung tiber
das PC-Tool).
WARNUNG! Bevor die Lokalsteuerung deaktiviert
wird, muss sichergestellt sein, dass zum Anhalten
des Antriebs das Bedienpanel nicht erforderlich ist.

Nein

Nein

Lokalsteuerung freigegeben.

Ja

Lokalsteuerung gesperrt.
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Nr. Name/Wert

Beschreibung

Standard
FbEq 16

20 Start/Stopp/Drehrich-
tung

Auswahl der Signalquellen fir Start/Stopp/Drehrichtung;
Regler/Start/Tippen-Freigabe; Auswahl der Signalquellen
fur positive/negative Sollwertfreigabe.

Weitere Informationen zu Steuerplatzen siehe Abschnitt
Lokale und externe Steuerplétze (Seite 52).

20.01  Ext1 Befehlsquellen

Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungs-
befehle fiir den externen Steuerplatz 1 (EXT1).

Siehe auch Parameter 20.02...20.05. Siehe Parameter
20.21 zur Bestimmung der aktuellen Drehrichtung.

Quel1 Start;
Quel2 Richt

Nicht ausgewahlt

Keine Quellen fiir Start- oder Stoppbefehle ausgewahlt.

Quelle1 Start

Die Quelle fiir die Start- und Stoppbefehle wird mit Para-
meter 20.03 Ext1 Eing.1 Quel eingestellt. Die Statusénde-
rungen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1
(20.03)

0->1(20.02 = Flanke)
1(20.02 = Pegel)
0 Stopp

Befehl

Start

-

Quel1 Start; Quel2
Richt

Die mit 20.03 Ext1 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das
Startsignal; die mit 20.04 Ext1 Eing.2 Quel gewahlte
Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statusédnderungen
der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 Status von
(20.03) Quelle 2 (20.04)

0 Jede Stopp
0 Start vorwarts

Befehl

0 -> 1(20.02 = Flanke)

< Start
1 (20.02 = Pegel) 1 riickwérts

Q1 Start vorw; Q2
Start riickw

Die mit 20.03 Ext1 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das
Startsignal fur Drehrichtung vorwarts, die mit 20.04 Ext1
Eing.2 Quel gewahlte Quelle ist das Startsignal fir Dreh-
richtung riickwarts. Die Statusanderungen der Quellenbits
werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 | Status von Quelle

(20.03) 2 (20.04) Befehl

0 0 Stopp
0->1(20.02=
1(20.02 = Pegel)
0->1(20.02=
0 Flanke) rﬁj(t\/?/ra'trts
1(20.02 = Pegel)

1 1 Stopp
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Nr. Name/Wert

Beschreibung

Standard
FbEq 16

In1P Start; In2 Stop

Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit
den Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel und 20.04 Ext1
Eing.2 Quel eingestellt. Die Statusanderungen der Quel-
lenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle | Status von Quelle
1(20.03) 2 (20.04)

0->1 1 Start
Jeder 0 Stopp

Befehl

Hinweise:

» Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

* Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten
auf dem Bedienpanel deaktiviert.

4

Q1P Start; Q2 Stop;
Q3 Ri

Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit
den Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel und 20.04 Ext1
Eing.2 Quel eingestellt. Die mit 20.05 Ext1 Eing.3 Quel
ausgewahlte Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statu-
sanderungen der Quellenbits werden wie folgt interpre-
tiert:

Status
von
Quelle 1
(20.03)

0->1 1 0 Start vorwarts
0->1 1 1 Start rickwarts
Jede 0 Jede Stopp

Status von | Status von
Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.04) (20.05)

Hinweise:

» Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

* Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten
auf dem Bedienpanel deaktiviert.

Q1P Strt v; Q2P Strtr;
Q3Stop

Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit
den Parametern 20.03 Ext1 Eing.1 Quel, 20.04 Ext1
Eing.2 Quel und 20.05 Ext1 Eing.3 Quel ausgewahlt. Die
mit 20.05 Ext1 Eing.3 Quel ausgewahlte Quelle bestimmt
die Drehrichtung. Die Statuséanderungen der Quellenbits
werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.03) (20.04) (20.05)
0->1 Jeder 1 Start vorwarts
Jede 0->1 1 Start riickwarts
Jede Jede 0 Stopp

Hinweis: Parameter 20.02 Ext1 Start Signalart hat bei
dieser Einstellung keine Wirkung.

Bedienpanel

Start-, Stop- und Drehrichtungsbefehle mit dem Bedienpanel,
wenn EXT1 aktiviert ist. Gilt auch flir das PC-Tool, wenn es
Uber den Bedienpanelanschluss angeschlossen ist.




Parameter 155

Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
Fieldbus A Die Start- und Stoppbefehle werden iber Feldbusadapter | 12
A empfangen.
Hinweis: Setzen Sie auch 20.02 Ext1 Start Signalart auf
Pegel.
Integrierter Feldbus Die Start- und Stoppbefehle werden lber die integrierte 14
Feldbusschnittstelle empfangen.
Hinweis: Setzen Sie auch 20.02 Ext1 Start Signalart auf
Pegel.
ATF Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle von ADF, wenn 22
EXT1 aktiviert ist.
Integriertes Panel Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle vom integrierten | 23
Panel
20.02  Ext1 Start Signalart Einstellung, ob das Startsignal fir den externen Steuer- Pegel
platz EXT1 durch Flanke oder einen Pegel ausgeldst wird.
Hinweis: Dieser Parameter ist unwirksam, wenn ein Start-
signal des Typs ,Impuls” ausgewahlt wurde. Siehe
Beschreibungen der Einstellungen von Parameter 20.01
Ext1 Befehlsquellen.
Flanke Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgeldst. 0
Pegel Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgelost. 1
20.03  Ext1 Eing.1 Quel Auswahl Quelle 1 fiir Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquel- | DI1
len.
Nicht ausgewahlt 0 (immer Aus). 0
Ausgewahlt 1 (immer Ein). 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzdger., Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (10.02 DI Status nach Verzéger., Bit 1). |3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzéger., Bit 2). | 4
Dl4 Digitaleingang DI4 (710.02 DI Status nach Verzdger., Bit 3). |5
DIO1 Digitaleingang/-ausgang DIO1 (711.02 DIO verzégerter 10
Status, Bit 0).
DIO2 Digitaleingang/-ausgang (717.02 DIO verzégerter Status, 1
Bit 1).
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 18
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 19
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 20
Funktion 3
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus. 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.07 Uberwachungsstatus. 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus. 26
Uberwachung 4 Bit 3 von 32.01 Uberwachungsstatus. 27
Uberwachung 5 Bit 4 von 32.01 Uberwachungsstatus. 28
Uberwachung 6 Bit 5 von 32.01 Uberwachungsstatus. 29
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
20.04  Ext1 Eing.2 Quel Auswahl Quelle 2 fur Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen. | DI2

Verfiigbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.




156 Parameter

Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Standard
FbEq 16

20.05

Ext1 Eing.3 Quel

Auswahl Quelle 3 fur Parameter 20.01 Ext1 Befehlsquellen.
Verfligbare Auswahimdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wahlt

20.06

Ext2 Befehlsquellen

Auswahl der Quelle der Start-, Stopp- und Drehrichtungs-
befehle fur den externen Steuerplatz 2 (EXT2).

Siehe auch Parameter 20.07...20.10. Siehe Parameter
20.21 zur Bestimmung der aktuellen Drehrichtung.

Nicht ausge-
wéhlt

Nicht ausgewahlt

Keine Quellen fiir Start- oder Stoppbefehle ausgewahlt.

Quelle1 Start

Die Quelle fiir die Start- und Stoppbefehle wird mit Para-
meter 20.08 Ext2 Eing.1 Quel eingestellt. Die Statusénde-
rungen der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1
(20.08)

0->1(20.07 = Flanke)
1(20.07 = Pegel)
0 Stopp

Befehl

Start

-

Quel1 Start; Quel2
Richt

Die mit 20.08 Ext2 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das
Startsignal; die mit 20.09 Ext2 Eing.2 Quel gewahlte
Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statusanderungen
der Quellenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 |Status von Quelle
(20.08) 2 (20.09)

0 Jede

Befehl

Stopp
Start
vorwarts

Start
ruckwarts

0 ->1(20.07 = Flanke) 0

1 (20.07 = Pegel)

Q1 Start vorw; Q2
Start riickw

Die mit 20.08 Ext2 Eing.1 Quel gewahlte Quelle ist das
Startsignal fur Drehrichtung vorwarts, die mit 20.09 Ext1
Eing.2 Quel gewahlte Quelle ist das Startsignal fiir Dreh-
richtung riickwarts. Die Statusanderungen der Quellenbits
werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle 1 | Status von Quelle 2

(20.08) (20.09) Befehl

0 0 Stopp
0->1(20.07 =
Flanke) 0 vosr\:fértrts
1(20.07 = Pegel)
0->1(20.07 =
0 Flanke) rUcSl:vE\l/grts
1(20.07 = Pegel)

1 1 Stopp
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Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16

Q1P Start; Q2 Stop Die Quellen fiir die Start- und Stoppbefehle werden mit 4
den Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel und 20.09 Ext1
Eing.2 Quel eingestellt. Die Statuséanderungen der Quel-
lenbits werden wie folgt interpretiert:

Status von Quelle |Status von Quelle
1 (20.08) 2 (20.09) Befehl
0->1 1 Start
Jeder 0 Stopp
Hinweise:

« Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

» Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten
auf dem Bedienpanel deaktiviert.

Q1P Start; Q2 Stop; Die Quellen firr die Start- und Stoppbefehle werden mit 5
Q3 Ri den Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel und 20.09 Ext1
Eing.2 Quel eingestellt. Die mit 20.70 Ext2 Eing.3 Quel
ausgewahlte Quelle bestimmt die Drehrichtung. Die Statu-
sanderungen der Quellenbits werden wie folgt interpre-

tiert:
Status von |Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 1 0 Start vorwarts
0->1 1 1 Start rlickwarts
Jede 0 Jede Stopp
Hinweise:

« Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei dieser
Einstellung keine Wirkung.

* Wenn Quelle 2 = 0 ist, sind die Start- und Stopptasten
auf dem Bedienpanel deaktiviert.

Q1P Strt v; Q2P Strt r; | Die Quellen fir die Start- und Stoppbefehle werden mit 6
Q3Stop den Parametern 20.08 Ext2 Eing.1 Quel, 20.09 Ext1
Eing.2 Quel und 20.10 Ext2 Eing.3 Quel eingestellt. Die
mit 20.10 Ext2 Eing.3 Quel ausgewahlte Quelle bestimmt
die Drehrichtung. Die Statusanderungen der Quellenbits
werden wie folgt interpretiert:

Status von | Status von | Status von
Quelle 1 Quelle 2 Quelle 3 Befehl
(20.08) (20.09) (20.10)
0->1 Jeder 1 Start vorwarts
Jede 0->1 1 Start rickwarts
Jede Jede 0 Stopp

Hinweis: Parameter 20.07 Ext2 Start Signalart hat bei
dieser Einstellung keine Wirkung.

-

Bedienpanel Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle mit dem Bedien- | 11
panel, wenn EXT1 aktiviert ist. Gilt auch fir das PC-Tool,
wenn es Uber den Bedienpanelanschluss angeschlossen

ist.




158 Parameter

Nr.

Name/Wert

Beschreibung

Standard
FbEq 16

Feldbus A

Die Start- und Stoppbefehle werden liber Feldbusadapter
A empfangen.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.07 Ext2 Start Signalart auf
Pegel.

12

Integrierter Feldbus

Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle mit dem integrier-
ten Feldbus-Protokoll, wenn EXT1 aktiviert ist.

Hinweis: Setzen Sie auch 20.07 Ext2 Start Signalart auf
Pegel.

14

Applikationsprogramm

Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle lber das Applika-
tionsprogramm, wenn EXT1 aktiviert ist.

21

ATF

Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle von ADF, wenn
EXT1 aktiviert ist.

22

Integriertes Panel

Start-, Stopp- und Drehrichtungsbefehle vom integrierten
Panel

23

20.07

Ext2 Start Signalart

Einstellung, ob das Startsignal fiir den externen Steuer-
platz EXT2 durch Flanke oder einen Pegel ausgelost wird.
Hinweis: Dieser Parameter ist unwirksam, wenn ein Start-
signal des Typs ,Impuls” ausgewahlt wurde. Siehe
Beschreibungen der Einstellungen von Parameter 20.06
Ext2 Befehlsquellen.

Pegel

Flanke

Das Startsignal wird durch eine Flanke ausgeldst.

0

Pegel

Das Startsignal wird durch einen Pegel ausgeldst.

1

20.08

Ext2 Eing.1 Quel

Auswahl Quelle 1 fur Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfugbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wahlt

20.09

Ext2 Eing.2 Quel

Auswahl Quelle 2 fur Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfligbare Auswahimdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wéhlt

20.10

Ext2 Eing.3 Quel

Auswahl Quelle 3 fiir Parameter 20.06 Ext2 Befehlsquellen.
Verfligbare Auswahlmdglichkeiten siehe Parameter 20.03
Ext1 Eing.1 Quel.

Nicht ausge-
wéhlt

20.11

Reglerfreig.
Stoppmodus

Auswahl, wie der Motor gestoppt wird, wenn das Startfrei-
gabesignal abschaltet.

Die Quelle des Freigabesignals wird mit Parameter 20.712
Reglerfreig. 1 Quel ausgewahlt.

Austrudeln

Austrudeln

Stopp durch Abschalten der Ausgangshalbleiter des Fre-
quenzumrichters. Der Motor trudelt aus.
WARNUNG! Wenn eine mechanische Bremse
benutzt wird, muss sichergestellt werden, dass
durch den Stopp des Antriebs mit Austrudeln keine
Gefahrdungen verursacht werden.

Rampe

Anhalten entsprechend der aktiven Verzégerungsrampe.
Siehe Parametergruppe 23 Drehzahl-Sollwert-Rampen.

Drehm.-Grenze

Stopp entsprechend der Drehmoment-Grenzwerte (Para-
meter 30.79 und 30.20).




Parameter 159

Nr. Name/Wert Beschreibung Standard
FbEq 16
20.12  Reglerfreig.1 Quel Auswahl der Quelle fiir das externe Startfreigabe-Signal. | Ausgewdéhit
Wenn das Startfreigabe-Signal abgeschaltet ist, startet
der Frequenzumrichter nicht. Falls er bereits lauft, stoppt
er entsprechend der Einstellung von Parameter 20.71
Reglerfreig. Stoppmodus.
1 = Startfreigabesignal aktiv.
Hinweis: Diese Parametereinstellung kann nicht gedndert
werden, wenn der Antrieb lauft.
Siehe auch Parameter 20.19 Startfreigabe-Quelle
Nicht ausgewahlt 0. 0
Ausgewahlt 1. 1
DI1 Digitaleingang DI1 (70.02 DI Status nach Verzéger., Bit 0). | 2
DI2 Digitaleingang DI2 (70.02 DI Status nach Verzdger., Bit 1). |3
DI3 Digitaleingang DI3 (70.02 DI Status nach Verzéger., Bit 2). |4
Dl4 Digitaleingang DI4 (10.02 DI Status nach Verzéger., Bit 3). |5
DIO1 Digitaleingang/-ausgang DIO1 (11.02 DIO verzégerter 10
Status, Bit 0)
DIO2 Digitaleingang/-ausgang DIO2 (11.02 DIO verzégerter 11
Status, Bit 0)
Zeitgesteuerte Bit 0 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 18
Funktion 1
Zeitgesteuerte Bit 1 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 19
Funktion 2
Zeitgesteuerte Bit 2 von 34.01 Status zeitgesteuerte Funkt. 20
Funktion 3
Uberwachung 1 Bit 0 von 32.01 Uberwachungsstatus. 24
Uberwachung 2 Bit 1 von 32.01 Uberwachungsstatus. 25
Uberwachung 3 Bit 2 von 32.01 Uberwachungsstatus. 26
Uberwachung 4 Bit 3 von 32.01 Uberwachungsstatus. 27
Uberwachung 5 Bit 4 von 32.01 Uberwachungsstatus. 28
Uberwachung 6 Bit 5 von 32.01 Uberwachungsstatus. 29
FBA A HStrW Bit 3 Steuerwort Bit 3 empfangen liber Feldbusadapter A. 30
EFB HStrW Bit 3 Steuerwort Bit 3 empfangen Uber die integrierte Feldbus- | 32
Schnittstelle.
Andere [Bit] Quellenauswahl (siehe Begriffe und Abkiirzungen). -
20.13  Reglerfreig. 2 Auswah