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Frequenzumrichter der Serie ST600 und ST600SP Einleitung

Einleitung

Vielen Dank, dass Sie sich firr einen Frequenzumrichter der Serie ST600 entschieden haben.

Wenn in diesem Handbuch nicht anders angegeben, bezeichnet ,VFD* (Variable Frequency Drive) einen
Hochleistungs-Multifunktions-Frequenzumrichter der Serie ST600, der sowohl Synchronmotoren (SM) als
auch Asynchronmotoren (AM) antreiben kann und verschiedene Steuermodi unterstiitzt. Der VFD ist mit fort-
schrittlicher Vektorregelungstechnologie und dem neuesten Digitalprozessor fiir die Motorsteuerung ausge-

stattet, was die Zuverlassigkeit des Produkts und seine Anpassungsfahigkeit an die Umgebung erhoht.

Um Ihnen gréRere Flexibilitat zu ermdglichen, wurden fiir die ST600-Serie eine Reihe Modelle entwickelt, die
im Leistungsbereich von 4kW bis 110kW einen erhohten Schutz (IP55) bieten. Diese Modelle sind jeweils
mit ST600SP bezeichnet, wobei SP flr splash proof (d.h. Spritzwasser-erprobt) steht.

Um den vielfaltigen Kundenanforderungen gerecht zu werden, sind fiir den VFD eine Vielzahl von Erweite-
rungskarten erhaltlich, darunter eine programmierbare Erweiterungskarte, PG-Karten, verschiedene Kommu-
nikationskarten und eine E/A-Erweiterungskarte, mit denen sich je nach Bedarf verschiedene Funktionen
realisieren lassen. Jeder VFD kann mit maximal zwei (bis 5,5kW) bzw. drei (ab 7,5kW) Erweiterungskarten
ausgestattet werden.

Die programmierbare Erweiterungskarte nutzt eine etablierte Micro-SPS-Entwicklungsumgebung, die es den
Kunden ermdglicht, problemlos eigene Entwicklungen durchfiihren und damit den vielféltigen kundenspezifi-
schen Anforderungen entsprechen und die Kosten fiir den Kunden reduzieren zu kénnen. Die PG-Karte un-
terstiitzt eine Vielzahl von Gebern wie Inkrementalgeber und Resolver. Dariiber hinaus unterstitzt sie auch
eine Impuls-Sollwerteingabe und einen Frequenzteiler-Ausgang. Sie nutzt digitale Filtertechnologie, um den
EMV-Stérabstand zu verbessern und eine stabile Ubertragung des Encodersignals (iber eine groRe Entfer-
nung zu ermdglichen. Sie ist mit einer Encoder-Offline-Erkennungsfunktion ausgestattet, um die Auswirkun-
gen von Systemfehlern einzudammen.

Der VFD unterstitzt mehrere gangige Kommunikationsarten, um komplizierte Systemldsungen zu realisieren.
Er kann mithilfe einer optionalen Karte fiir die Kommunikation mit dem Internet verbunden werden, wodurch
der Status des VFD Uberall und jederzeit ber eine mobile App liberwacht werden kann.

Der VFD ist mit einer hohen Leistungsdichte ausgelegt. Einige Modelle sind zur Einsparung von Bauraum mit
einer eingebauten Gleichstromdrossel und/oder einer Bremseinheit ausgestattet. Dank der EMV-gerechten
Ausflihrung des gesamten Gerates kdnnen die Anforderungen hinsichtlich Gerduscharmut und geringer elekt-
romagnetischer Stérungen erflllt werden, sodass auch ohne optimale Netz-, Temperatur-, Feuchtigkeits- und
Staubbedingunge eine erheblich verbesserte Zuverlassigkeit des Produkts gewahrleistet ist.

Diese Betriebsanleitung enthalt Blockschaltbilder, Anschlussklemmen- und Verdrahtungspléane sowie die Be-
schreibung der Einstellung der Parameter, der Fehlerdiagnose und -behebung sowie der MaRnahmen im
Zusammenhang mit der taglichen Wartung. Bitte lesen Sie dieses Handbuch vor dem Aufbau sorgfaltig durch,
um sicherzustellen, dass der Frequenzumrichter ordnungsgemag installiert und betrieben wird, damit er seine
hervorragende Leistung und seine leistungsstarken Funktionen lber lange Zeit voll entfalten kann.

Wir behalten uns das Recht auf Verbesserungen des Produktes und inhaltliche Aktualisierungen des Hand-
buchs ohne vorherige Ankiindigung sowie auf die endgtiltige Auslegung des Inhalts vor.
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1 Sicherheitshinweise

1.1 Inhalt dieses Kapitels

Lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch und beachten Sie alle Sicherheitshinweise, bevor Sie den VFD
bewegen, aufbauen, bedienen und warten. Wenn diese Sicherheitshinweise nicht beachtet werden, kann es

zu Verletzungen oder zum Tod kommen oder das Gerét kann beschéadigt werden.

Sollte es aufgrund der Nichtbeachtung der Sicherheitshinweise in diesem Handbuch zu Verletzungen, Todes-
fallen oder Schaden am Gerat kommen, haftet unser Unternehmen nicht fiir etwaige Schaden und wir sind in

keiner Weise rechtlich gebunden.

1.2 Definition sicherheitsrelevanter Begriffe

Gefahr: Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann schwere Verlet-zungen oder sogar den Tod zur Folge ha-
ben.

Warnung: Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann Personen- oder Gerateschaden zur Folge haben.
Hinweis: MalRnahmen zur Gewahrleistung des einwandfreien Betriebs.

Ausgebildetes und qualifiziertes Fachpersonal: Das Personal, das mit dem VFD arbeitet, muss eine pro-
fessionelle Elektro- und Sicherheitsschulung absolviert und die entsprechenden Zertifikate erhalten haben.
Es muss mit allen Schritten und Vorschriften fiir die Installation, Inbetriebnahme, den Betrieb und die Wartung

des VFD vertraut sein und in der Lage sein, Notfalle zu vermeiden.

1.3 Warnsymbole

Warnhinweise machen Sie auf Bedingungen aufmerksam, die zu schweren oder tddlichen Verletzungen
und/oder Schaden am Gerat flhren kdnnen, und geben Hinweise, wie Sie die Gefahr vermeiden kdnnen. In

dieser Anleitung werden die folgenden Warnsymbole verwendet.

Warnsymbole Bezeichnung Beschreibung

Gefah Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann schwere Verletzungen oder
!C : efahr

sogar den Tod zur Folge haben.

Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann schwere Verletzungen oder
sogar den Tod zur Folge haben.

Da in der Zwischenkreis-Pufferkondensatorbank nach dem Aus-
A Stromschlag schalten noch Hochspannung vorhanden ist, warten Sie nach dem
Ausschalten mindestens 5 Minuten bzw. 15 Minuten bzw. 25 Minuten

(je nach Warnsymbolen auf der Maschine), um einen Stromschlag zu

vermeiden.
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A

Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann Personen- oder Gerate-
Warnung
schaden zur Folge haben.

i

Elektrostatische Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann Gerateschaden oder Scha-

Entladung den an internen Komponenten zur Folge haben.
ﬁ Heiles Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann Verbrennungen zur Folge
Gehause haben.

Hinweis

Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann leichte Verletzungen oder
Hinweis Gerateschaden zur Folge haben. MaRnahmen zur Gewahrleistung

des einwandfreien Betriebs.

Lesen Sie die Betriebsanleitung, bevor Sie das Gerat in Betrieb neh-
Handbuch lesen
men

1.4 Sicherheitsvorschriften

Nur ausgebildete und qualifizierte Elektriker diirfen die entsprechenden Arbeiten durchfiihren.

Fihren Sie keine Verdrahtung, Inspektion oder den Austausch von Komponenten durch, wenn die
Stromversorgung eingeschaltet ist. Vergewissern Sie sich, dass die gesamte Stromzufuhr vor der
Verdrahtung und Uberpriifung unterbrochen ist, und warten Sie mindestens solange, wie am VFD
angegeben ist oder bis die Zwischenkreisspannung weniger als 36 V betragt. Die Mindestwarte-
zeit ist in der nachstehenden Tabelle aufgefiihrt.

VFD-Modell Mindestwartezeit
1R5G3-110G3 5 min
132G3-315G3 15 min

355G3 und hoher 25 min

Nur autorisierte Personen sind berechtigt, Arbeiten am VFD durchzufiihren; andernfalls kann es
zu Brénden, Stromschlagen oder anderen Verletzungen kommen.

Der Boden des Kihlers kann wahrend des Betriebs hei werden. Nicht berlihren, um Verletzun-

gen zu vermeiden.

s

Die elektrischen Teile und Komponenten im Inneren des VFD sind elektrostatisch. Treffen Sie
MaRnahmen, um elektrostatische Entladungen wahrend des Betriebs zu verhindern.
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1.4.1 Lieferung und Aufbau

A Warme umgewandelte Energie abgefiihrt werden kann und dieser ebenfalls auf feuerhemmendem

Installieren Sie den VFD auf feuerhemmendem Material und halten Sie ihn von brennbaren Mate-

rialien fern.

Schlielen Sie die optionalen Bremszubehdrteile (Bremswiderstédnde, Bremseinheiten oder Riick-

speiseeinheiten) gemal dem Schaltplan an. Stellen Sie sicher, dass die vom Bremswiderstand in

Material montiert wird.
Der Betrieb eines beschadigten oder unvollstandigen VFD ist untersagt.

Beriihren Sie den VFD nicht mit nassen Gegensténden oder Kérperteilen; andernfalls kann es zu

einem Stromschlag kommen.

Hinweise:

Wahlen Sie geeignete Werkzeuge fir die Lieferung und Installation, um einen sicheren und ordnungs-
gemaRen Betrieb des Frequenzumrichters zu gewahrleisten und Verletzungen bzw. tédliche Verlet-
zungen zu vermeiden. Um die korperliche Sicherheit zu gewahrleisten, sollte das Montagepersonal
mechanische Schutzmalnahmen wie das Tragen von Sicherheitsschuhen und Arbeitskleidung ergrei-
fen

Schiitzen Sie den VFD vor Sto6Ren und Vibrationen wahrend der Lieferung und Installation.
Halten Sie den VFD nicht nur an der vorderen Abdeckung, da diese abfallen kénnte.
Der Installationsort muss sich fern von Kindern und &ffentlich zugénglichen Orten befinden.

Wenn sich der Installationsort in einer Hohe von mehr als 1000 m befindet, muss eine Leistungsredu-
zierung um 1 % je 100 H6henmeter erfolgen; wenn die Hohe des Installationsortes 3000 m Ubersteigt,
wenden Sie sich an Sourcetronic. Es wird nicht empfohlen, den VFD in einer Hohe von mehr als 5000
m einzusetzen.

Verwenden Sie den VFD in einer sauberen Umgebung. (Fir weitere Informationen siehe 4.2.1
LInstallationsumgebung®.)

Verhindern Sie, dass Schrauben, Kabel und andere leitende Teile in den Frequenzumrichter fallen.

Da der Ableitstrom des Frequenzumrichters wahrend des Betriebs 3,5 mA (iberschreiten kann, ist eine
ordnungsgemafe Erdung vorzunehmen und sicherzustellen, dass der Erdungswiderstand, in TN-S-
Netzen ersatzweise der Schleifenwiderstand, weniger als 10Q betragt. Die Leitfahigkeit des PE-
Schutzleiters hat der des Phasenleiters (bei gleicher Querschnittsflache) zu entsprechen. In IT-
Systemen darf der C3-Filter nicht verwendet werden.

R, S und T sind die Stromeingangsklemmen und U, V und W sind die Motorausgangsklemmen. Schlie-
Ren Sie die Stromversorgungskabel und die Motorkabel ordnungsgemaR an; andernfalls kann es zu
Schaden am VFD kommen.
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1.4.2 Inbetriebnahme und Betrieb

Trennen Sie alle Stromquellen, die an den VFD angeschlossen sind, und warten Sie min-
destens solange wie am VFD angegeben, nachdem Sie die Stromquellen getrennt haben,

bevor Sie die weiteren Klemmen verdrahten.

Wahrend des Betriebs liegt im Inneren des VFD eine hohe Spannung an. Fiihren Sie wah-
rend des Betriebs des VFD keinerlei Vorgadnge am Geréat aus, mit Ausnahme der Einstellung
Uber das Bedienfeld. Bei Produkten der Spannungsniveaus 5 oder 6 bilden die Steuerklem-
men Kleinstspannungskreise. Daher miissen Sie verhindern, dass die Steuerklemmen mit

zuganglichen Klemmen anderer Gerate verbunden werden.

Der VFD kann sich selbst einschalten, wenn P01.21=1 konfiguriert ist. Kommen Sie nicht in
die Nahe des VFD und des Motors. Informieren Sie andere Personen z.B. mit Warnschildern
Uber den mdglichen Selbstanlauf und sichern Sie die sich bewegenden Anlagenteile gegen
unbefugte Berlihrung.

Der VFD kann nicht flr einen ,Sicheren Stopp* (SS1) verwendet werden, er ist nur fir die
,Sichere Abschaltung des Moments* (STO) zertifiziert.

Der VFD kann nicht als Notbremse fiir den Motor fungieren; es ist erforderlich, eine mecha-

nische Bremsvorrichtung zu installieren.

Beim Betrieb eines permanenterregten Synchronmotors miissen vor der Installation und

Wartung neben den oben genannten Punkten folgende Arbeiten durchgefiihrt werden:

Trennen Sie alle Eingangs-Stromquellen einschliellich Haupt- und Steuerstromversor-
gung.

Vergewissern Sie sich, dass der Permanentmagnet-SM abgeschaltet wurde und die
Spannung am Ausgang des VFD niedriger als 36 V ist.

Warten Sie nach dem Abschalten des Permanentmagnet-SM mindestens solange wie
am VFD angegeben und stellen Sie sicher, dass die Zwischenkreisspannung zwischen
den Klemmen + und - unter 36 V liegt.

Wahrend der Wartung bzw. Installation sowie wahrend Betriebspausen muss sicherge-
stellt werden, dass der Permanentmagnet-Synchronmotor nicht durch den Einfluss einer
externen Last wieder anlaufen kann und im Generatorbetrieb, ermdglicht durch seine
Schwarzstartfahigkeit im Gegensatz zu einem Asynchronmotor, Spannung in den Um-
richter einspeist. Es wird empfohlen, eine wirksame externe Bremsvorrichtung einzu-
bauen oder die direkte elektrische Verbindung zwischen dem Permanentmagnet-SM und
dem VFD zu unterbrechen.

Hinweise:

. Schalten Sie die Eingangs-Stromversorgung des VFD nicht in kurzen Abstanden ein bzw. aus, denn

dies flihrt zu vorzeitiger Abnutzung der Kondensatoren und Eingangsgleichrichter und kann zu einer

Uberlastung des Ladestrombegrenzungswiderstands fiihren.
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Wenn der VFD langere Zeit gelagert wurde, ohne dass er benutzt wurde, stellen Sie die Formierung
der Kondensatoren sicher (siehe 8.4 ,Kondensator”) und fiihren Sie vor der Benutzung des VFD eine

Uberpriifung und einen Probelauf des Gerétes durch.

Schliel3en Sie die vordere Abdeckung, bevor Sie das Gerat in Betrieb nehmen; andernfalls kann es zu

einem Stromschlag kommen.

1.4.3 Wartung und Auswechseln von Komponenten

A solange wie am VFD angegeben, nachdem Sie die Stromquellen getrennt haben, bevor Sie die

Nur geschultes und qualifiziertes Fachpersonal darf die Wartung, die Uberpriifung und den Aus-
tausch von Komponenten am VFD durchfiihren.

Trennen Sie alle Stromquellen, die an den VFD angeschlossen sind, und warten Sie mindestens

weiteren Klemmen verdrahten.

Treffen Sie MaRnahmen, um zu verhindern, dass Schrauben, Kabel und andere leitende Gegen-
stande bei der Wartung und dem Auswechseln von Komponenten in den Frequenzumrichter fallen.

Hinweise:

Ziehen Sie die Schrauben mit dem richtigen Drehmoment an.

Halten Sie den VFD und seine Teile und Komponenten wahrend der Wartung und der Auswechslung
von Komponenten von brennbaren Materialien fern.

Flhren Sie keine Dauerpriifung der Isolationsspannung am VFD durch und messen Sie die Steuer-
kreise des VFD nicht mit einem Megaohmmeter, das eine signifikante, nicht vernachlassigbare Offen-
spannung aufweist.

Ergreifen Sie bei der Wartung und der Auswechslung von Komponenten geeignete MalRnahmen zur
Verhinderung statischer Aufladung des Frequenzumrichters und seiner Innenteile.

1.4.4 Entsorgung

A Die Schwermetalle im VFD sind wie Industrieabfélle zu behandeln.

ﬁ Am Ende des Lebenszyklus ist das Produkt dem Recycling zuzufiihren. Entsorgen Sie es getrennt
L}

bei einer geeigneten Elektrogerate-Sammelstelle, nicht iber den Hausmdill.
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2 Kurzanleitung

2.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die grundlegenden Vorschriften, die fiir die schnelle Installation und Inbetriebnahme zu

beachten sind.

2.2 Kontrolle beim Auspacken

Uberpriifen Sie nach Erhalt des Produkts Folgendes:

1. Ist der Verpackungskarton beschadigt oder feucht?

2. Stimmt die Modellbezeichnung auf der AuRenflache der Verpackung mit dem gekauften Modell iber-
ein?

3. Weist die Innenflache des Verpackungskartons Auffalligkeiten auf? Ist sie z. B. feucht, oder ist das
Gehause des VFD beschéadigt oder weist es Risse auf?

4. Stimmt das Typenschild des Frequenzumrichters mit der Modellbezeichnung an der AuRenseite des
Verpackungskartons tberein?

5. Istdas Zubehor (einschlieRlich der Bedienungsanleitung und des Bedienfelds) in der Verpackung voll-

standig?

Bitte wenden Sie sich bei festgestellten Auffalligkeiten an den 6rtlichen Handler oder an Sourcetronic.

2.3 Kontrolle vor Gebrauch
Uberpriifen Sie vor Gebrauch des VFD Folgendes:

1. Priufen Sie die Lastart, um sicherzustellen, dass der VFD wéahrend der Arbeit nicht Uberlastet wird,
und prifen Sie, ob die Leistungsklasse des VFD erhoht werden muss.

2. Prifen Sie, ob der tatséchliche Betriebsstrom des Motors geringer ist als der Nennstrom des Frequen-
zumrichters.

3. Prifen Sie, ob die fiir die Last erforderliche Regelgenauigkeit mit der des VFD Ubereinstimmt.

4. Prifen Sie, ob die Netzspannung mit der Nennspannung des VFD Ubereinstimmt.

5. Prifen Sie, ob fur die ausgewahlten Funktionen eine Erweiterungskarte erforderlich ist.

2.4 Umgebung
Uberpriifen Sie vor der tatséachlichen Installation und Benutzung Folgendes:

Hinweis: Bei einem im Schrank eingebauten VFD ist die Umgebungstemperatur die Lufttemperatur im
Schrank.
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Prifen Sie, ob die Umgebungstemperatur des VFD 40°C (bersteigt. Wenn sie 40°C Ubersteigt, muss
eine Leistungsreduzierung um 1 % pro 1°C Temperaturanstieg erfolgen. Vom Betrieb des VFD bei
einer Umgebungstemperatur tiber 50°C wird abgeraten.

2. Prifen Sie, ob die Umgebungstemperatur des VFD im konkreten Einsatz unter -10°C liegt. Wenn ja,
verwenden Sie eine Heizung.

3. Beieiner Héhenlage von mehr als 1000 m muss eine Leistungsreduzierung um 1 % je 100 zusatzliche
Hohenmeter erfolgen. Wenn die Hohe des Installationsortes 3000 m Ubersteigt, wenden Sie sich an
Sourcetronic. Es wird nicht empfohlen, den VFD in einer Héhe von mehr als 5000 m einzusetzen.

4. Prifen Sie, ob die Luftfeuchtigkeit am jeweiligen Einsatzort 90 % libersteigt und Kondensation auftritt.
Wenn ja, ergreifen Sie zusatzliche Schutzmafnahmen.

5. Prifen Sie, ob der jeweilige Einsatzort direkter Sonneneinstrahlung ausgesetzt ist oder ob die Gefahr
des Eindringens von Lebewesen oder anderen Fremdkérpern besteht. Wenn ja, ergreifen Sie zusatz-
liche SchutzmaRnahmen.

6. Prifen Sie, ob es am Einsatzort Staub, explosive Gase oder brennbare Gase gibt. Wenn ja, ergreifen

Sie zusatzliche SchutzmaBnahmen.

2.5 Uberpriifung der Installation

Uberpriifen Sie nach der Installation des VFD Folgendes:

1.

Prifen Sie, ob die Lastbereiche des Netzkabels und des Motorkabels den jeweiligen Lastanforderun-
gen entsprechen.

Prufen Sie, ob das richtige Zubehor fiir den Frequenzumrichter ausgewahlt wurde, ob das Zubehor
korrekt und ordnungsgeman installiert ist und ob die Installationskabel den Anforderungen aller Kom-
ponenten (u. a. Drossel, Eingangsfilter, Ausgangsdrossel, Ausgangsfilter, Gleichstromdrossel, Brem-
seinheit und Bremswiderstand) entsprechen.

Stellen Sie sicher, dass der VFD auf nicht brennbaren Materialien installiert ist und sich warmeab-
strahlende Zubehorteile (wie z. B. eine Drossel oder ein Bremswiderstand) in sicherem Abstand zu
brennbaren Materialien befinden.

Prufen Sie, ob alle Steuer- und Stromkabel getrennt verlegt sind und ob die Verlegung EMV-gerecht
erfolgt ist.

Prifen Sie, ob alle Erdungssysteme entsprechend den Anforderungen des Frequenzumrichters norm-
gerecht geerdet sind.

Prifen Sie, ob alle Installationsabstande des Frequenzumrichters den in der Betriebsanleitung ange-
gebenen Mindestabstanden entsprechen.

Prifen Sie, ob die Installation den Vorgaben der Bedienungsanleitung entspricht. Es wird empfohlen,
den VFD aufrecht stehend zu installieren.
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8. Priifen Sie, ob die externen Anschlussklemmen des Frequenzumrichters mit dem passenden Dreh-
moment fest angezogen sind.

9. Stellen Sie sicher, dass keine Schrauben, Kabel oder andere leitende Teile im VFD zuriickgeblieben
sind. Wenn doch, entfernen Sie sie.

2.6 Grundlegende Schritte zur Inbetriebnahme

Flhren Sie die folgenden grundlegenden Schritte zur Inbetriebnahme durch, bevor Sie den Frequenzumrich-

ter tatsachlich in Betrieb setzen:

1. Wahlen Sie entsprechend des Motortypenschilds den Motortyp, stellen Sie die davon abgelesenen
Motorparameter ein und wahlen Sie den VFD-Steuerungsmodus.

2. Autotuning. Wenn mdglich, entkoppeln Sie den VFD von der Motorlast, um das dynamische Au-
totuning zu starten. Wenn der VFD nicht von der Last entkoppelt werden kann, fiihren Sie ein stati-
sches Autotuning durch.

3. Stellen Sie die Beschleunigungs-/Bremszeit (ACC/DEC) entsprechend der tatsachlichen Arbeitslast
ein.

4. Nehmen Sie das Gerat probeweise mit der JOG-Funktion in Betrieb und priifen Sie, ob der Motor die
richtige Drehrichtung hat. Wenn nicht, andern Sie die Drehrichtung, indem Sie zwei beliebige Phasen-
kabel des Motors vertauschen.

5. Stellen Sie alle Regelparameter ein, tiberpriifen Sie die korrekte Funktion der Regelung und nehmen
Sie dann den normalen Betrieb auf.

2.7 Sicherheitsbezogene Angaben

IEC/EN 61508 (Typ-A-System) ISO 13849+

SIiL PFH HFT | SFF Adu Add | PTI* |PL|CCF| MTTFd | DC | Kategorie
343,76

2 | 873x10™ 1 |71,23% | 1,79x10° | 0 | 1Jahr | d | 57 o 60 % 3
anre

* PTI: Proof-Test-Intervall

** Hangt von der in EN ISO 13849-1 definierten Klassifizierung ab.
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3 Produktiibersicht

3.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel beschreibt im Wesentlichen die Funktionsprinzipien, Produktmerkmale, Layouts, Typenschil-

der und Regeln fiir die Modellbezeichnung.

3.2 Grundlegendes Funktionsprinzip

Der VFD wird zur Steuerung von asynchronen Wechselstrom-Induktionsmotoren und synchronen Perma-
nentmagnetmotoren verwendet. Die folgende Abbildung zeigt das Prinzipschaltbild des VFD. Der Gleichrich-
ter wandelt die Dreiphasen-Wechselspannung in Gleichspannung um, und die Kondensatorbank des Zwi-
schenkreises stabilisiert die Gleichspannung. Der VFD wandelt die Gleichspannung in die vom Wechsel-
strommotor verwendete Wechselspannung um. Wenn die Spannung im Stromkreis den maximalen
Grenzwert ibersteigt, wird ein externer Bremswiderstand an den Gleichstrom-Zwischenkreis angeschlossen,

um die zuriickgespeiste Energie zu verbrauchen.

|
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Abbildung 3-1 Prinzipschaltbild fir Standard- und SP-Modelle 015G3 und darunter

| e
RETE=y GGG

Abbildung 3-2 Prinzipschaltbild fir Standardmodelle 018G3-037G3
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)|
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Abbildung 3-3 Prinzipschaltbild fiir Standardmodelle 045G3-110G3
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Abbildung 3-4 Prinzipschaltbild fir Standardmodelle 132G3 und dartber
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Abbildung 3-5 Prinzipschaltbild fir SP-Modelle 018G3-110G3
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Hinweise:

. Die Standardmodelle 132G3 und hdher kénnen an externe Gleichstromdrosseln angeschlossen wer-
den. Entfernen Sie vor dem Anschluss die Kupferschiene zwischen P1 und (+). Die Standardmodelle
045G3 und hoher kénnen an externe Bremseinheiten angeschlossen werden. Gleichstromdrosseln

und Bremseinheiten sind optionale Zubehorteile.
. Die Standardmodelle 018G3-110G3 sind mit eingebauten Gleichstromdrosseln ausgestattet.

. Die Standardmodelle 037G3 und darunter, sowie alle SP-Modelle sind mit eingebauten Bremsinheiten
ausgestattet. Die Modelle mit eingebauter Bremseinheit kdnnen zudem an externe Bremswiderstéande

angeschlossen werden. Die Bremswiderstande sind optionale Zubehdrteile.

3.3 Produktspezifikationen

Funktionsbeschreibung Technische Daten

Eingangsspannung (V) Modell -4: 3PH 380V (-15 %)-440V (+10 %)

Leistungsaufnahme Eingangsstrom (A) Siehe 3.6 ,Nennleistungen®

Eingangsfrequenz (Hz) 50Hz bzw. 60Hz, zuléssiger Bereich: 47-63 Hz

Ausgangsspannung (V) 0-Eingangsspannung

Ausgangsstrom (A) Siehe 3.6 ,Nennleistungen*

Leistungsabgabe
Ausgangsleistung (kW) Siehe 3.6 ,Nennleistungen*

Ausgangsfrequenz (Hz) 0-400Hz

Raumzeigermodulation, sensorlose Vektorregelung (SVC)
Regelungsmodus
und Vektorregelung mit Sensorriickfiihrung (FVC)

Motortyp Asynchronmotor, Permanentmagnet-Synchronmotor

Asynchronmotor 1: 200 (SVC); Synchronmotor 1: 20
(SVC), 1:1000 (FVC)

Drehzahlverstellbereich

Drehzahl-Verstellgenauigkeit | £0,2 % (SVC), £0,02 % (FVC)

Drehzahlabweichung +0,3 % (SVC)

Regelungstechnik
Drehmomentverhalten <20 ms SVC), <10 ms (FMC)

Drehmoment-Regelungs-
10 % (SVC), 5 % (FVC)
genauigkeit

Asynchronmotor: 0,25 Hz/150 % (SVC)
Anlaufmoment Synchronmotor: 2,5 Hz/150 % (SVC)
0 Hz/200 % (FVC)

. L 150 % des Nennstroms: 1 min;
Uberlastfahigkeit

180 % des Nennstroms: 10 s;

-11-
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200 % des Nennstroms: 1 s;

Leistungsfahigkeit der

Betriebsregelung

Frequenzeinstellung

Digital, analog, Pulsfrequenz, mehrstufige Drehzahlrege-
lung, einfache SPS, PID, Modbus-Kommunikation,
PROFIBUS-Kommunikation, usw.;

Umschaltung zwischen der eingestellten Kombination und
dem eingestellten Kanal.

Automatische Spannungsre-

Konstanthalten der Ausgangsspannung bei veranderlicher

gelung Netzspannung
Stoérungsschutz
. Mehr als 30 verschiedene Fehlerschutzfunktionen: Uber-
Stérungsschutz

strom-, Uberspannungs-, Unterspannungs-, Uberhitzungs-,
Phasenausfall- und Uberlastschutz usw.

Neustart nach
Drehzahlliberpriifung

StoRfreier Anlauf des sich drehenden Motors

Zugspannungsausgleich
bei transientem

Spannungsabfall

Aufrechterhalten des Betriebs mit regenerativer Energie
bei vorlibergehendem Netzausfall.

Motorumschaltung

Unterstitzt zwei Gruppen von Motorparametern zur Steu-
erung der Motorumschaltung.

Peripherie-Schnitt-

stelle

Auflésung Analogeingang

Max. 20 mV

Auflésung Digitaleingang

Max. 2 mV

Analogeingang

2 Eingange, Al1: 0V bis 10V bzw. 0mA bis 20mA; Al2: -
10V bis 10V

Analogausgang

1 Ausgang, AO1: 0-10V /0-20mA

Digitaleingang

Vier regulare Eingénge; Frequenz max.: 1kHz; interne Im-
pedanz: 3,3kQ

Zwei Hochgeschwindigkeits-Eingange; Frequenz max.:
50kHz; unterstiitzt Drehgeber-Eingang; mit Drehzahl-

messfunktion

Digitalausgang

Ein Hochgeschwindigkeits-Impulsausgang; Frequenz
max.: 50 kHz

Ein Open-Collector-Ausgang mit Y-Klemme

Relaisausgang

Zwei programmierbare Relaisausgange

RO1ANO, RO1B NC, gemeinsame Klemme RO1C
RO2A NO, RO2B NC, gemeinsame Klemme RO2C

Kontaktbelastbarkeit: 3A/AC250V, 1A/DC30V

Erweiterungsschnittstelle

Drei Erweiterungsschnittstellen: SLOT1, SLOT2, SLOT3

-12-
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Erweiterbare PG-Karte, programmierbare Erwei-terungs-
karte, Kommunikationskarte, E/A-Karte, usw.
Einbauart Halterung fir Wand- und Flanschbefestigung
Umgebungstemperatur
9 9 P -10°C bis 50°C
im Betrieb
Schutzart 1P20; IP55
Kihlbetrieb Forcierte Luftkiihlung
Eingebaute Bremseinheiten sind in allen SP-Modellen, so-
Bremseinheit wie in der Standardkonfiguration der Standardmodelle bis
einschlieBlich 37 kW enthalten.
Die leitungsgebundenen Emissionen aller 380-V-Modelle
Sonstige erfillen die Anforderungen von C3 nach Norm IEC/EN
61800-3.
Ein externer Filter ist optional: Die leitungsgebundenen
Emissionen erflillen die Anforderungen von C2 nach Norm
EMV-Filter
IEC/EN 61800-3.
Hinweis: Die im Anhang des Handbuchs geforderte EMV-
Konformitét ist einzuhalten. Der Motor und die Motorkabel
sind anhand der technischen Anforderungen im Anhang
des Handbuchs auszuwahlen.
STO-Zertifizierung Stufe SIL2 wird erflllt.
3.4 Typenschild
S®URCETRONIC c € PS¢
Model: ST600-5R5G P20
Power(Output): 5.5kw
Input: AC 3PH 380V(-15%)-440V(+10%) 19A 47Hz-63Hz
Output: AC 3PH OV-Uinput  14A OHz-400Hz
UM OO
S/N: Made in China
Sourcetronic GmbH
Abbildung 3-6 Typenschild
Hinweis:

. Dies ist ein Beispiel fiir ein Typenschild eines Sourcetronic VFD-Produkts. Die CE/TUV/IP20/IP55-
Kennzeichnung oben rechts wird gemaf den aktuellen Zertifizierungsbedingungen angebracht.

. Scannen Sie den QR-Code unten rechts, um die mobile App und die Betriebsanleitung herunterzula-
den.

13-
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3.5 Modellbezeichnung

Eine Modellbezeichnung enthalt Produktinformationen. Die Typenbezeichnung ist auf dem Typenschild des

VFD und dem vereinfachten Typenschild zu finden.

ST600SP-5R5G 3

O @ ¢

Abbildung 3-7 Modellbezeichnung

Feld Nr. Bezeichnung Inhalt
Abkurzung der Pro- o) Abkurzung der Pro- | ST600: Hochleistungs-Multifunktions-VFD
duktserie duktserie der Serie ST600
Keine: Schutzart IP20 (kein Schutz gegen Staub und
Wasser)
SP: Schutzart IP55 (Es ist nicht méglich, das Eindrin-
IP-Einstufung @ Schutzart gen von Staub vollstandig zu verhindern, aber die
Menge an Staub, die eindringt, fiihrt nicht zu Scha-
den an den Geraten. Das Gerat wird nicht bescha-
digt, wenn es bei normaler Installation aus allen
Richtungen in Wasser getaucht wird).
. Leistungsbereich + | 5R5: 5.5kW
Nennleistung ®
Lasttyp G: Constant torque load
Spannungs-klasse @ Spannungsklasse | 3: AC 3PH 380V (-15%)—440V (+10%)
Hinweis: Bei den Standardmodellen 037G3 und darunter, sowie bei allen SP-Modellen sind standardmaRig
Bremseinheiten eingebaut.
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3.6 Nennleistungen

Tabelle 3-1 Nennleistungen der Standardmodelle

Rahmen- VED-Modell l'\usgangs- Eingangsstrom | Ausgangsstrom Tragerfre-
code leistung (kW) (A) (A) quenz (kHz)
ST600-1R5G3 1,5 5,0 37
1 ST600-2R2G3 2,2 58 5
2 ST600-004G3 4 13,5 9,5
ST600-5R5G3 5,5 19,5 14 8
: ST600-7R5G3 75 25 18,5
ST600-011G3 1 32 25
¢ ST600-015G3 15 40 32
ST600-018G3 18,5 45 38
° ST600-022G3 22 51 45
ST600-030G3 30 64 60 4
® ST600-037G3 37 80 75
ST600-045G3 45 98 92
7 ST600-055G3 55 128 115
ST600-075G3 75 139 150
ST600-090G3 90 168 180
® ST600-110G3 110 201 215
ST600-132G3 132 265 260
ST600-160G3 160 310 305
° ST600-185G3 185 345 340
ST600-200G3 200 385 380
ST600-220G3 220 430 425 2
ST600-250G3 250 460 480
0 ST600-280G3 280 500 530
ST600-315G3 315 580 600
ST600-355G3 355 625 650
ST600-400G3 400 715 720
B ST600-450G3 450 840 820
ST600-500G3 500 890 860
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Tabelle 3-2 Nennleistungen der SP-Modelle

(ReliLTe- VFD-Modell Ausgangs- i A aange" fferﬁﬂiﬁ'z
code leistung (kW) (A) (A) (kHz)
ST600SP-004G3 4 13,5 9,5
1 ST600SP-5R5G3 55 19,5 14
ST600SP-7R5G3 75 25 18,5 ’
2 ST600SP-011G3 1 32 25
ST600SP-015G3 15 40 32
ST600SP-018G3 18,5 45 38
’ ST600SP-022G3 22 51 45
ST600SP-030G3 30 64 60 4
¢ ST600SP-037G3 37 80 75
ST600SP-045G3 45 100 92
° ST600SP-055G3 55 128 115
ST600SP-075G3 75 139 150
6 ST600SP-090G3 90 168 180 2
ST600SP-110G3 110 201 215
Hinweise:
. Der Eingangsstrom des VFD wird unter der Bedingung gemessen, dass die Eingangsspannung 380

V ohne Spannungsabfall durch eine zusatzliche Drossel betragt.
. Der Nennausgangsstrom ist der Ausgangsstrom, der sich bei 380 V Ausgangsspannung einstellt.

. Innerhalb des zuléssigen Eingangsspannungsbereichs dirfen der Ausgangsstrom und die Ausgangs-
leistung den Nennausgangsstrom und die Nennleistung nicht dauerhaft Uiberschreiten.
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3.7 Ubersichtszeichnung

Die folgende Abbildung zeigt den Aufbau des Standardmodell-VFD (am Beispiel des Modells 030G3):

\

LY
LN

1010000000
Ragitel
i/ s0000e

13 12

Abbildung 3-8 Ubersichtszeichnung Standardmodelle

Nr. Gegenstand Bezeichnung

1 Obere Abdeckung Zum Schutz innenliegender Bauteile

2 Bedienfeld Fir Details siehe 5.4 ,Bedienung des VFD Uber das Bedienfeld*

3 Untere Abdeckung Zum Schutz innenliegender Bauteile

4 Erweiterungskarte Optional. Fur Details siehe Anhang A ,Erweiterungskarten®.

. Zum Schutz der Steuerplatine und zum Einbau von Erweiterungs-

5 Abdeckplatte Steuerplatine
karten

6 Kuhlgeblase Fir Details siehe 8 ,Wartung*

7 Bedienfeld-Schnittstelle Zum AnschlieRen des Bedienfeldes

8 Typenschild Siehe 3.4 ,Typenschild“

9 Steuerklemmen Siehe 4 ,Installationsanleitung*
Optional. Durch die Abdeckung der Belliftungsoffnung kann die

Abdeckung der
10 Schutzart verbessert werden, dadurch wird aber auch die Innentem-

Beluftungsoffnung

peratur erhoht, so dass eine Leistungsreduzierung erforderlich wird.
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1" Hauptstromkreis-Klemmen Fir Details siehe 4 ,Installationsanleitung”
12 Anzeige Anzeige der Stromversorgung
13 Etikett Produktreihe ST600 Siehe 3.5 ,Modellbezeichnung*

Die folgende Abbildung zeigt den Aufbau des SP-Modell-VFD (am Beispiel des Modells 015G3):

Abbildung 3-9 Ubersichtszeichnung SP-Modelle

Nr. Gegenstand Bezeichnung

1 Obere Abdeckung Zum Schutz innenliegender Bauteile

2 Bedienfeld Fir Details siehe 5.4 ,Bedienung des VFD Uber das Bedienfeld*
3 Untere Abdeckung Zum Schutz innenliegender Bauteile

4 Erweiterungskarte Optional. Fir Details siehe Anhang A ,Erweiterungskarten*

5 Blende der Steuerplatine Zum Schutz der Steuerplatine und zum Einbau der Erweiterungs-

karten

6 Kuhlgeblase Fir Details siehe 8.3 ,Kiihigeblaseeinheit".

7 Bedienfeld-Schnittstelle Anschlieen des Bedienfelds

8 Typenschild Siehe 3 ,Produktiibersicht”.
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9 Hauptstromkreisklemme Siehe 4 ,Installationsanleitung®.

10 Steuerklemmen Siehe 4 ,Installationsanleitung”.

1 Wasserdichter Steckverbinder Zum Befestigen und Sichern der Anschlusskabel

12 Anzeige Betriebsanzeige

13 Etikett Produktreihe STE00SP Einzelheiten hierzu siehe Abschnitt ,Modellbezeichnung” in diesem
Kapitel.

14 Lifterblende Zum Schutz des Lifters

15 Schaltergriff Zum Regeln der Leistung des Hauptstromkreises
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4 Installationsanleitung

4.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die mechanische und elektrische Installation des VFD beschrieben.

. Nur geschultes und qualifiziertes Fachpersonal ist befugt, die in diesem Kapitel genannten
Arbeiten durchzufiihren. Bitte fiihren Sie die Arbeiten gemaR den Sicherheitsvorschriften
durch. Bei Nichtbeachtung dieser Sicherheitsvorschriften kann es zu Verletzungen bis hin

zu todlichen Verletzungen oder Gerateschaden kommen.

. Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung des VFD vor der Installation unterbrochen
ist. Wenn der VFD eingeschaltet war, schalten Sie ihn ab und warten Sie mindestens so-

A lange wie am Gerat angegeben und stellen Sie sicher, dass die Anzeige nicht leuchtet. Es
wird empfohlen, mit einem Multimeter zu prifen, ob die Spannung des VFD-

Zwischenkreises unter 36 V liegt.

. Die Installation muss gemafR den geltenden ortlichen Gesetzen und Vorschriften geplant
und durchgefiihrt werden. Sourcetronic ibernimmt keinerlei Haftung fiir Installationen, die
gegen Ortliche Gesetze und Vorschriften verstoBen. Wenn die Empfehlungen von
Sourcetronic nicht befolgt werden, kédnnen am VFD Probleme auftreten, die von der Ga-

rantie nicht abgedeckt werden.

4.2 Mechanische Installation

4.2.1 Installationsumgebung

Die Installationsumgebung ist entscheidend dafir, dass der Frequenzumrichter auf Dauer optimal funktioniert.
Die Installationsumgebung des VFD sollte die folgenden Anforderungen erfiillen.

Umgebung Bedingungen

Aufstellungsort Innenbereich

-10°C bis 50°C;

Wenn die Umgebungstemperatur 40°C Ubersteigt, muss eine Leistungsreduzie-

rung von 1 % je weiteres 1°C erfolgen;
Umgebungs-
Es wird nicht empfohlen, den VFD zu verwenden, wenn die Umgebungstemperatur

Uber 50°C liegt;

temperatur

Um die Zuverlassigkeit zu verbessern, sollten Sie den VFD nicht verwenden, wenn

es zu haufigen Temperaturdnderungen kommt;
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Wenn der VFD in einem umschlossenen Raum, z. B. einem Schaltschrank, einge-
setzt wird, verwenden Sie einen Lifter oder ein Klimagerat, um zu verhindern, dass

die Innentemperatur die vorgeschriebene Temperatur Uibersteigt;

Wenn die Temperatur zu niedrig ist, muss beim Wiedereinschalten eines VFDs, der
lange Zeit aulRer Betrieb war, eine externe Heizvorrichtung installiert werden, um
eim Einfrieren im Inneren des VFD zu verhindern; andernfalls kann der VFD be-

schadigt werden.

Die relative Luftfeuchtigkeit (RH) betragt weniger als 90 %;

Kondenswasserbildung ist zu vermeiden;

Luftfeuchtigkeit
In einer Umgebung mit korrosiven Gasen darf die maximale Luftfeuchtigkeit 60 %
nicht Uiberschreiten.
Lagertemperatur -30°C bis 60°C

Der Aufstellungsort muss die folgenden Anforderungen erfiillen:

. Abseits von elektromagnetischen Strahlungsquellen;

. Fern von Olnebel, dtzenden Gasen und brennbaren Gasen;

. Stellen Sie sicher, dass keine Fremdkérper wie Metallpulver, Staub, Ol und Wasser
in den VFD gelangen (installieren Sie den VFD nicht auf brennbaren Gegenstan-

Arbeit
rbeitsumgebung den wie Holz);

. Entfernt von radioaktiven Stoffen und brennbaren Gegenstanden;

. Von schéadlichen Gasen und Fliissigkeiten fernhalten;

. Salzarme Umgebung;

. Keine direkte Sonneneinstrahlung

. Unterhalb von 1000 m uneingeschrankter Betrieb.

. Bei einer Hohenlage von mehr als 1000 m muss eine Leistungsreduzierung um
1 % je 100 zusatzliche Hohenmeter erfolgen.

Héhenlage

. Wenn die Hohe des Installationsortes 3000 m Ubersteigt, wenden Sie sich an
Sourcetronic.

. Es wird empfohlen, die Hohe unter 5000 m zu halten.

Vibration Die Amplitude der Vibration sollte 5,8 m/s? (0,6 g) nicht Gberschreiten

Einbaurichtung

Installieren Sie den VFD vertikal, um eine gute Warmeableitung zu gewahrleisten
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Hinweise:

. Der VFD muss in einer der Schutzart entsprechenden sauberen und gut beliifteten Umgebung instal-
liert werden.

. Die Kuhlluft muss ausreichend sauber und frei von korrosiven Gasen und leitfahigem Staub sein.

4.2.2 Einbaurichtung
Der VFD kann an der Wand oder in einem Schrank installiert werden.

Der VFD muss vertikal installiert werden. Uberpriifen Sie die Einbaulage gemaf den folgenden Anforderun-
gen. Siehe Anhang C ,Maf3zeichnungen®.

OK

=/

Vertical installation B. Horizontal installation C. Transverse installation

Abbildung 4-1 Einbaurichtung (Standardmodelle)

OK NG NG

a. Vertical installation b.Horizontal installation c.Transverse installation
Abbildung 4-2 Einbaurichtung (SP-Modelle)
4.2.3 Einbauart
Je nach Abmessungen des VFD sind fir die Standardmodelle drei verschiedene Einbauarten mdglich:
. Wandmontage: geeignet fiir 315G3 und Modelle darunter
. Flanschmontage: geeignet fir 200G3 und Modelle darunter
. Bodenmontage: geeignet fiir die Modelle 220G3-500G3

Die SP-Modelle sind fiir alle drei Einbauarten geeignet.
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E
%.

1

Wall-mounting Flange-mounting

Abbildung 4-3 Einbauart (Standardmodelle)

Wall-mounting Flange-mounting
Abbildung 4-4 Einbauart (SP-Modelle)

1) Markieren Sie die Position der Montageé6ffnung. Siehe Anhang C fir die Position der Montage6ffnung;
2) Montieren Sie die Schrauben bzw. Bolzen an der vorgesehenen Stelle;

3) Befestigen Sie den VFD an der Wand;

4) Ziehen Sie die Befestigungsschrauben an der Wand fest.

Hinweise:

Die Flanschplatte ist fir flanschmontierte Standardmodelle 1R5G3-075G3 sowie alle SP-Modelle
004G3-110G3 unerlasslich; die Standardmodelle 090G3-200G3 dagegen bendtigen keine Flansch-
platte.

Fir die Standardmodelle 220G3-315G3 ist die Montageplatte optional. Die Montagplatte kann eine
AC-Eingangsdrossel (bzw. Gleichstromdrossel) und eine AC-Ausgangsdrossel aufnehmen.
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4.2.4 Einzelmontage

A  Hot airC

I

|

Abbildung 4-6 Einzelmontage (SP-Modelle)

Hinweis: Das MindestmaR von B und C betragt 100 mm.
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4.2.5 Mehrfachmontage

A

1
[ 4]

Lo airc

Abbildung 4-8 Parallele Montage (SP-Modelle)

Hinweise:

. Wenn Sie Frequenzumrichter in verschiedenen Grof3en installieren, richten Sie die Oberseite aller Ein-
heiten vor der Installation aneinander aus, um die Wartung in der Zukunft zu erleichtern.

. Die Mindestabmessungen von B, D und C betragen 100 m
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4.2.6 Vertikale Montage

Windshield

Windshield

Abbildung 4-9 Vertikale Montage (Standardmodelle)
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v==——-/\indshield

@0

——Windshield

@0

e

Abbildung 4-10 Vertikale Montage (SP-Modelle)

Hinweis: Bei der vertikalen Installation mehrerer Gerate muss ein Luftleitblech zwischen den Geréaten vorge-

sehen werden, da es sonst zu einer gegenseitigen Beeinflussung der Frequenzumrichter kommt und die
Warmeableitung insbesondere der oberen Geréate beeintrachtigt wird.
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4.2.7 Gel

Abbildung 4-11 Geneigte Montage (Standardmodelle)
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Abbildung 4-12 Geneigte Montage (SP-Modelle)

Hinweis: Bei einer geneigten Montage ist unbedingt darauf zu achten, dass Lufteintritts- und -austrittskanal
der aufeinanderfolgenden Gerate voneinander getrennt sind, um gegenseitige Beeintrachtigungen zu vermei-
den.

-20-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Installationsanleitung

4.3 Standardverdrahtung des Hauptstromkreises

4.3.1 Hauptstromkreis-Schaltplan

Braking resistor

+) PB ()

U Output

— 0 Input O R reactor

3PH power reactor 037G3 and lower Output
380V(-15%)-440V(+10%) — {1 0 S

50/60Hz Input models w filter
— 3o fiter 00 T
Fuse PE 1

Braking unit

Output

reactor
— 10 Input

3PH power reactor

380V(-15%)-440V(+10%) — >}

50/60Hz Input

—o o fiter

Fuse

R 045G3 - 110G3 A
s models w

Output
filter

Braking unit

— 3 Input .
3PH power reactor 132G3 and higher
380V(-15%)-440V(+10%) — >3 o) models
50/60Hz Input
— >} filter

Fuse

Abbildung 4-13 Hauptstromkreis-Schaltplan fiir Standardmodelle

Hinweis:

. Sicherung, Gleichstromdrossel, Bremseinheit, Bremswiderstand, Eingangsdrossel, Eingangsfilter,
Ausgangsdrossel und Ausgangsfilter sind optionale Zubehérteile. Siehe Anhang D ,Optionale Periphe-
riegerate”.

. P1 und (+) sind bei den Modellen 132G3 und dariiber standardmaRig kurzgeschlossen. Wenn Sie eine
externe Gleichstromdrossel anschlieRen méchten, entfernen Sie die Kurzschlussbriicke zwischen P1
und (+).

. Entfernen Sie beim AnschlieBen des Bremswiderstands das gelbe Warnschild mit der Aufschrift PB,
(+) und (-) aus der Klemmenleiste, bevor Sie die Anschlussleitung des Bremswiderstands anschlieRen,
da sonst méglicherweise kein einwandfreier Kontakt hergestellt werden kann.

. Bremseinheiten sind optionale Zubehorteile fir die Standardmodelle 045G3 und dariiber und kénnen

extern an die Modelle angeschlossen werden.
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Bremswiderstand

+) |PB
U
N ) R drossel
3PH Eingang Alle Modelle v M
380V(-15%)-440V(+10%) —" ) S feoenes] |
50/60Hz Eingange w l
— % 4 filter T
Sicherung PE — =
Abbildung 4-14 Hauptstromkreis-Schaltplan fiir SP-Modelle
Hinweis:
. Sicherung, Bremswiderstand, Eingangsdrossel, Eingangsfilter, Ausgangsdrossel und Ausgangsfilter

sind optionale Zubehdorteile. Siehe Anhang D ,Optionale Peripheriegerate®.

. Entfernen Sie beim AnschlieBen des Bremswiderstands das gelbe Warnschild mit der Aufschrift PB,
(+) und (-) an der Klemmenleiste, bevor Sie den Draht des Bremswiderstands anschlieBen, da sonst
moglicherweise kein einwandfreier Kontakt hergestellt werden kann.

4.3.2 Klemmenplan des Hauptstromkreises

(HPBIFI R S T U V W

7\

Abbildung 4-15 Klemmenplan des Hauptstromkreises fir Standardmodelle 022G3 darunter

(=& PBR S T U V W)

BlEEEEEEE

] L L] L f i ] L L

Abbildung 4-16 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir Standardmodelle 030G3-037G3

(I

AN 2 A ~\
RS
e ()| Pe| LW

Abbildung 4-17 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir Standardmodelle 045G3-110G3
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Abbildung 4-18 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir Standardmodelle 132G3-200G3
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Abbildung 4-19 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir Standardmodelle 220G3-315G3
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Abbildung 4-20 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir Standardmodelle 355G3-500G3

Tabelle 4-1 Erlauterungen zum Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir Standardmodelle

Klemme
Kenn- 037G3 und Funktionsbeschreibung
ichen i
zeic 045G3-110G3 132G3 und dariiber
darunter
Dreiphasenwechselstrom-Ein-
R,S, T Eingang Hauptstromkreis gangsklemme, angeschlossen
ans Stromnetz.
Dreiphasenwechselstrom- Aus-
u,v,w VFD-Ausgang gangsklemme, an den Motor
angeschlossen.
. . Gleichstromdrossel- .
P1 Nicht verfiigbar P1 und (+) werden an die Klem-
Klemme 1
men der externen Gleichstrom-
Gleichstromdrossel-
) Bremswider- Bremseinheits- Klemme 2/ drossel angeschlossen.
standsklemme 1 klemme 1 . . (+) und (-) werden an die Klem-
Bremseinheitsklemme 1 | men der externen Bremseinheit
(-) / Bremseinheitsklemme 2 angeschlossen.
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. PB und (+) werden an die Klem-
Bremswider- ) . .
PB Nicht verfiigbar men des externen Bremswider-

standsklemme 2
stands angeschlossen.

Erdungsklemme fur sicheren

Erdungswiderstand kleiner als 10Q Schutz; jede Maschine muss
PE Leitungsquerschnitt mindestens so groR wie derjenige der einzelnen | mit zwei PE-Klemmen ausge-
Phasenleitungen stattet und ordnungsgeman ge-

erdet sein.

Glelelp @
@%@

gelels—
RS T V] w

Abbildung 4-21 Klemmenplan des Hauptstromkreises fir SP-Modelle 004G3-5R5G3

+H PB ()

RS T ultviw
Abbildung 4-22 Klemmenplan des Hauptstromkreises fur SP-Modelle 7TR5G3-015G3

+)PB )

RST U V W
Abbildung 4-23 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir SP-Modelle 018G3-022G3
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Abbildung 4-24 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir SP-Modelle 030G3-037G3

Emm
MOTOR

s

It R i s i T o
POWER

Abbildung 4-26 Klemmenplan des Hauptstromkreises fiir SP-Modelle 075G3-110G3

Kennzeichen Klemmenbezeichnung Funktionsbeschreibung
Dreiphasenwechselstrom-Eingangsklemme,  Anschluss
R,S, T Eingang Hauptstromkreis
ans Stromnetz
Dreiphasenwechselstrom-Ausgangsklemme, Anschluss
u,v,w VFD-Ausgang
an den Motor
) Bremseinheits-Klemme 1/ (+) und (-) sind mit den Klemmen der Bremseinheit ver-
+
Bremswiderstands-Klemme 1 bunden.
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(-) Bremseinheits-Klemme 2 PB und (+) sind mit den Klemmen des Brems-widerstands

verbunden.
PB Bremswiderstands-Klemme 2

Jedes Gerat muss mit zwei PE-Klemmen ausge-stattet

PE Erdungsklemme fiir sicheren Schutz . .
und ordnungsgemal geerdet sein.

Hinweis:

4.3.3

C)

D)

Verwenden Sie keine asymmetrischen Motorkabel. Wenn das Motorkabel auler der Abschirmung tiber
einen symmetrischen Erdungsleiter verfligt, erden Sie den Erdungsleiter auf der FU-Seite und auf der
Motorseite.

Bremswiderstand, Bremseinheit (bei Standardmodellen ab 45kW; bis 37kW sowie bei allen SP-
Modellen ist eine Bremseinheit fest integriert) und Gleichstromdrossel sind optionale Zubehérteile.

Verlegen Sie die Motorkabel, Eingangsstromkabel und Steuerkabel getrennt voneinander.

"Nicht verfugbar" bedeutet, dass dieser Anschluss nicht fiir den Anschluss externer Einheiten geeignet
ist.

Klemme PB ist bei den Standardmodellen 037G3 und darunter, sowie bei allen SP-Modellen belegt.

Bei gemeinsam genutztem Zwischenkreis miissen die Frequenzumrichter die gleiche Leistung haben
und gleichzeitig ein- oder ausgeschaltet werden.

Bei Betrieb mit gemeinsam genutztem Zwischenkreis muss bei der Verdrahtung der Stromausgleich
auf der Frequenzumrichter-Eingangsseite beriicksichtigt werden und es wird empfohlen, Ausgleichs-

drosseln zu konfigurieren.
Verdrahtung der Hauptstromkreisklemmen

SchlielRen Sie die Erdungsleitung des Eingangskabels an die PE-Klemme des VFD an, schliefen Sie
die Eingangsleitungen fiir den Dreiphasenwechselstrom an die Klemmen R, S und T an und ziehen
Sie diese fest.

SchlielRen Sie die Erdungsleitung des Motorkabels an die PE-Klemme des VFD an, schlieBen Sie die
drei Phasen des Wechselstrommotors an die Klemmen U, V und W an und ziehen Sie diese fest.

SchlielRen Sie optionale Teile, wie z. B. den mit Kabeln versehenen Bremswiderstand, an den dafir

vorgesehenen Klemmen an.

Befestigen Sie alle Kabel auBerhalb des Frequenzumrichters mit mechanischen Hilfsmitteln, sofern
zulassig. Die Anschlussklemmen dirfen nicht auf Zug belastet werden.

N P
The screw is The screw is
not fastened. fastened.

Abbildung 4-27 Schraubenmontage, schematische Darstellung
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4.4 Standardverdrahtung Steuerkreis

4.41 Grundlegendes Schaltschema des Steuerkreises

VFD

Vorwartslauf (™ S1 %%4 Pl
Vorwarts l%l AO1 - Analogausgang
ioggen —~ S2 @ 0-10V/0-20mA
Fehler-Reset _ S3 @ vt
L v
_ S4 E—
B cue| Fnurs
N HDIA @4@

HDO
+24V Optionale Auswahl zwischen
Hochgeschwindigkeitsimpuls-
PW COM | ausgang und Open-Collector-
[{ Ausgang
COoM
= SW3 485+ ; 7
-~ = 0 { | RS485-
i Leistung zur Lol \485- | | | K Kati
1 +10V  Frequenzeinstellung ON  OFF ommunikation
! Al1 PE
Analoger =
= Al2  Multifunktions-
eingang
GND
'l
PE RO1A
-10V (extern) = RO1B Relaisausgang 1
Sicherheits- RO1C
schalter

s2 Sicherheits- RO2A
,,,,,,,,,, eingang A

H1
QS,L,, RO2B Relaisausgang 2
; H2 RO2C

Open-Circui
Sicherheits-
regler

RUcklIoI)plung +24V
zum Sicherheitszustand

Abbildung 4-28 Prinzipschaltbild Steuerstromkreis

Hinweis: Wenn der Platz fiir den Kabeldurchlass auf der Platine nicht ausreicht, wenn alle Klemmen auf der
Steuerplatine verdrahtet sind, schneiden Sie das Ausbrechloch auf der unteren Abdeckung fiir den Kabel-
durchlass aus. Wenn eine gefahrliche Situation eintritt, wenn das Ausbrechloch fir einen anderen Zweck als

den Drahtauslass geschnitten wird, Gbernehmen wir keine Verantwortung.

Klemmen-
) Beschreibung
bezeichnung

+10V Interne +10,5-V-Stromversorgung, z.B. zur Versorgung eines Potis an Al2
Al1 Eingangsspannungs/-strombereich:
Al1: Spannung/Strom wahlbar 0-10 V / 0-20 mA;
Al2 Al2:-10V - +10V;
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Eingangsimpedanz: 20kQ bei Spannungseingang; 250Q bei Stromeingang;
Uber die Funktion P05.50 wird eingestellt, ob der Eingang im Spannungs- oder Strom-Modus

betrieben wird;

Auflésung: Wenn bei 10 V die Frequenz 50 Hz betragt, betragt die Mindestauflésung 5 mV;

Abweichung: £0,5 % bei 25°C, wenn der Eingangswert mehr als 5V/10mA betragt.

GND Nullpotential der +10,5V-Quelle, Referenzpotential fur Al1, Al2 und AO1
. Ausgangsbereich: 0-10V oder 0-20mA
AO1 . Die Betriebsart Spannung oder Strom wird (iber den Schalter SW2 eingestellt
. Abweichung: £0,5 % bei 25°C, wenn der Ausgangswert mehr als 5V/10mA betragt.
RO1A .
. Ausgang Relais RO1; RO1A ist der SchlieRer-, RO1B der Offnerkontakt, und RO1C ist
RO1B der gemeinsame Kontakt
. Kontaktbelastbarkeit: 3A/AC250V, 1A/DC30V
RO1C
RO2A
. Ausgang Relais RO2; RO2A ist Normally Open (Schlief3er), RO2B ist Normally Closed
RO2B (Offner), RO2C ist der gemeinsame Kontakt
. Kontaktbelastbarkeit: 3SA@AC250V, 1A@DC30V
RO2C
. Belastbarkeit des Schalttransistors: 50mA/30V
HDO . Ausgangsfrequenz: 0-50kHz
. Tastverhaltnis (relative Einschaltdauer): 50 %
CME Bezugspotential des Open-Collector-Ausgangs; standardmaRig kurzgeschlossen mit COM
Vi Belastbarkeit des Schalttransistors: 50mA/30V
Ausgangsfrequenz: 0-1kHz
485+ Differentieller RS485-Kommunikationsport. Fiir den RS485-Standard-Kommunikations-bus sollte
ein geschirmtes Twisted-Pair-Kabel verwendet werden. Der jeweils am Ende des RS485-Bus
485 vorgesehene 120-Ohm-Abschlusswiderstand kann bei Bedarf tiber den Schalter SW3 zugeschal-
tet werden.
PE Erdungsklemme
PW Dies ist der Gegenpol zum Potential an einer aktiven Eingangsklemme.
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In Werkseinstellung verbunden mit +24V, so dass eine Klemme aktiv ist, wenn sie mit COM ver-
bunden wird.
Spannungsbereich: 12-30V
24V Interne 24V-Quelle des VFD, maximaler Ausgangsstrom 200 mA.
COM Bezugspotential der +24V-Quelle
S1 Digitaleingang 1 | e Interne Impedanz: 3,3 kQ
. Zulassige Eingangsspannung: 12 V bis 30 V
S2 Digitaleingang 2
. Bidirektionale Eingangsklemme, unterstiitzt NPN/PNP-An-schluss
S3 Digitaleingang 3 | o Max. Eingangsfrequenz: 1 kHz
. Alle Klemmen sind programmierbare digitale Eingangsklemmen,
S4 Digitaleingang 4 deren Funktionen Uber Funktionscodes eingestellt wer-den kdnnen
HDIA Aufer den Funktionen von S1 bis S4 kénnen diese Klemmen auch die Funktion von Ein-
gangskanalen fiir Hochfrequenzimpulse erfiillen
Max. Eingangsfrequenz: 50 kHz;
HDIB Tastverhaltnis (relative Einschaltdauer): 30 % bis 70 %;
Unterstlitzt 24V-Drehgeber-Eingang; ausgestattet mit Drehzahlmessfunktion
<> Redundante Eingange fiir Sicherheitsfunktion STO (sofortige Unter-
+24V—H1 STO, Eingang 1 brechﬂung der Energiezufuhr zum Antrieb), angeschlossen an exter-
nen Offner. Wenn sich mindestens einer der Kontakte &ffnet, wird
STO aktiviert und der Ausgang des VFD wird sofort abgeschaltet;
<> Fir die Signalkabel am Sicherheitseingang geschirmte Kabel mit ei-
ner Lange von maximal 25 m verwenden;
+24V-H2 STO, Eingang2 | < Die Klemmen H1 und H2 sind standardmaRig mit +24 V kurzge-
schlossen. Entfernen Sie die Kurzschlussbriicken von den Klemmen,
um die STO-Funktion zu verwenden.

4.4.2 Schaltplan fiir Eingangs-/Ausgangssignale

Sie kdnnen den NPN/PNP-Modus und die interne/externe Stromversorgung mittels einer U-formigen Kurz-

schlussbriicke wahlen. Der interne NPN-Modus ist standardméaRig eingestellt.
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{11 ) U-shaped jumper
T | . between H1 and
+24V

U-shaped jumper
between H2 and
+24V

U-shaped jumper
between PW and
COM

U-shaped jumper
between COM and
CME

Abbildung 4-29 Positionen der U-férmigen Kurzschlussbriicken (Standardmodelle)

U-shaped jumper
between H1 and
+24V

U-shaped jumper
between H2 and
+24V

U-shaped jumper
between PW and
com

U-shaped jumper
between COM and
CME

Abbildung 4-30 Positionen der U-férmigen Kurzschlussbriicken (SP-Modelle)

Hinweis: Uber den USB-Anschluss kann die Software aktualisiert werden, tiber den Bedienfeldanschluss

kann ein externes Bedienfeld angeschlossen werden. Das externe Bedienfeld kann nicht verwendet werden,

wenn das interne Bedienfeld des VFD verwendet wird.

Wenn das Eingangssignal von einem Kollektor eines NPN-Transistors stammt, der den Eingang im aktiven

Zustand gegen COM zieht, setzen Sie die U-formige Kurzschlussbriicke zwischen +24V und PW wie in der

folgenden Abbildung gezeigt ein; dies ist auch die Werkskonfiguration. Bei externer Versorgung der Eingange

entfernen Sie die Kurzschlussbriicke und verbinden PW mit den 12-30V der externen Quelle:

Ccom
T+ 2av

PW
+ 24V

Internal power (NPN mode)

[B-]
B

+ 24V

m

External power (NPN mode)

Abbildung 4-31 NPN-Betrieb
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Wenn das Eingangssignal von dem Kollektor eines PNP-Transistors stammt, der den Eingang im aktiven
Zustand gegen 12-30V zieht, richten Sie die U-férmige Kurzschlussbriicke entsprechend der verwendeten
Leistung wie in der folgenden Abbildung gezeigt ein. Bei externer Versorgung der Eingénge entfernen Sie die
Kurzschlussbriicke und verbinden PW mit COM der externen Quelle:

| B
Nl

—

' coMm F“‘lCOM
PW

o= 3 24V
o2V

Internal power (PNP mode) External power (PNP mode)

Abbildung 4-32 PNP-Modus

4.5 Leitungsabsicherung
4.5.1 Schutz des VFD und des Eingangsstromkabels bei Kurzschluss

Der VFD und das Eingangsstromkabel kénnen gegen Kurzschluss geschiitzt werden, um eine thermische
Uberlastung zu vermeiden.

Fihren Sie SchutzmaBnahmen wie nachfolgend beschrieben durch.

R —

Input cable ‘ ‘
— [ M3~

\

Fuse

Abbildung 4-33 Sicherungsschema (Standardmodelle)

Abbildung 4-34 Sicherungsschema (SP-Modelle)
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Hinweis: Wahlen Sie die Sicherung wie in der Bedienungsanleitung beschrieben aus. Bei einem Kurzschluss
schitzt die Sicherung die Eingangsstromkabel, um Schaden am VFD zu vermeiden; bei einem internen Kurz-
schluss im VFD kann sie benachbarte Gerate vor Schaden bewahren.

4.5.2 Schutz von Motor und Motorkabel bei Kurzschluss

Wenn das Motorkabel entsprechend dem VFD-Nennstrom ausgewahlt wird, kann der Kurzschlussschutz fir
den Motor und das Motorkabel Uber den VFD erfolgen, ohne dass andere Schutzvorrichtungen verwendet

werden mussen.

Wenn der VFD an mehrere Motoren angeschlossen ist, muss ein zusétzlicher thermischer Uber-
ﬁ lastschalter oder -unterbrecher verwendet werden, um den jeweiligen einzelnen Motor und dessen
Motorkabel zu schiitzen. Ein solches Geréat kann eine Sicherung verwenden, um den Kurzschluss-

strom zu unterbrechen.

4.5.3 Schutz des Motors vor thermischer Uberlastung

Entsprechend den Anforderungen muss der Motor gegen thermische Uberlastung geschiitzt werden. Sobald
eine Uberlastung festgestellt wird, miissen Sie den Strom abschalten. Der VFD ist mit einer Thermoliberlast-
Motorschutzfunktion ausgestattet, die den Ausgang sperrt und den Strom unterbricht (falls erforderlich), um
den Motor zu schitzen.

4.5.4 Bypassschaltung

In kritischen Fallen fiir Motoren, die unter allen Umsténden laufen miissen, ist eine Schaltung zur Uberbrii-
ckung der leistungsvariablen Frequenzumwandlung erforderlich, um den ordnungsgemafRen Betrieb des Sys-
tems zu gewahrleisten, wenn eine Stérung am VFD auftritt. In einigen Sonderféllen, z. B. wenn nur ein Sanft-
anlauf erforderlich ist, kann generell direkt nach dem Sanftanlauf auf Netzfrequenzbetrieb umgeschaltet wer-
den, wofir ebenfalls eine entsprechende Bypassschaltung erforderlich ist.

ﬁ SchlieBen Sie die Stromversorgung niemals an die Ausgangsklemmen U, V und W des VFD an.

Extern an das Motorkabel angelegte Spannung kann den VFD dauerhaft beschadigen.

Wenn haufiges Umschalten erforderlich ist, kbnnen Sie einen Schalter oder ein Schiitz verwenden, der/das
mit einer mechanischen Sperre versehen ist, um sicherzustellen, dass der Motor nicht gleichzeitig an Netz-
strom und die VFD-Motorausgangsklemmen angeschlossen werden.
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5 Grundlegende Bedienungshinweise

5.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie den VFD (liber das Bedienfeld bedienen.

5.2 Beschreibung des Bedienfeldes

Der VFD ist standardméRig mit einem LCD-Bedienfeld ausgestattet. Uber das Bedienfeld kénnen Sie den

Start- und Stoppvorgang steuern, Statusdaten ablesen und Parameter des VFD einstellen.

Abbildung 5-2 Bedienfeld (SP-Modelle)
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Hinweis:

. Das LCD-Bedienfeld ist mit einer Echtzeituhr ausgestattet, die nach dem Einsetzen einer optionalen
Batterie auch bei einer Unterbrechung der Stromzufuhr einwandfrei Iauft. Die Batterie flr die Uhr (Typ:
CR2032) muss bei Bedarf vom Benutzer beschafft werden.

. Das LCD-Bedienfeld verfugt Uber die Funktion zum Kopieren von Parametern.

. Wenn Sie das Bedienfeld nicht am VFD, sondern an einer anderen Stelle montieren missen, verwen-
den Sie zum Befestigen M3-Schrauben oder eine Montagehalterung sowie ein Bedienfeld-Verlange-

rungskabel mit RJ45 -Steckern.

Element Beschreibung
VFD-Betriebsstatus-Anzeige.
LED aus: Der VFD ist gestoppt.
1 RUN| . . X
LED blinkt: Der VFD fiihrt ein Parameter-
Autotuning durch.
LED an: Der VFD ist in Betrieb.
Stérungsanzeige.
LED leuchtet: Fehlerzustand
Statusanzeige 2
LED aus: Normalzustand
LED blinkt: Voralarm
Schnellwahltasten-Anzeige, die bei ver-
schiedenen Funktionen unter-schiedliche
3 QUICK/JOG] Zustdnde anzeigt, Einzelheiten hierzu
siehe unter ,Definition der |QUICK/JOG|
Taste" unten.
4 &
Die Funktion der Funktionstaste ist je nach
Menii unterschiedlich;
5 — Funktionstaste
Die Funktion der Funktionstaste wird in
der FuRRzeile angezeigt.
Tastenfeld 6 N
N Funktion einstellbar. Dieser Taste ist stan-
7 QJ”O‘?;Kf Schneliwahltaste dardmaRig die JOG-Funktion zugewiesen,
| d.h. der Umrichter lauft, solange die Taste
gedriickt gehalten wird. Die Funktion der
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Schnellwahltaste kann mit der Funktion

P07.02 eingestellt werden, wie nachfol-

gend beschrieben.

0: Keine Funktion

1: Jog (Logik LED 3: NO);
2: Reserviert

3: FWD/REV-Umschaltung (Logik LED 3:
NC)

4: Léschen der [UP/DOWN-Einstellung (Lo-
gik LED 3: NC)

5: Auslaufen bis zum Stillstand (Logik LED
3: NC);

6: Betriebsbefehlsquelle in Reihenfolge

P7.03 umschalten (Logik LED 3: NC)
7: Reserviert
Hinweis: Nach dem Zuriicksetzen auf die

Standardeinstellung ist 1 (Jog) die Stan-

dardfunktion der Schnellwahltaste 7.

8 \ Enter

Bestatigungs-
taste

Die Funktion der Bestatigungstaste variiert
je nach Menu, z. B. Bestatigung der Para-
meter-einstellung, Bestatigung der Para-
meterauswahl und Aufrufen des ndchsten

Menis.

RUN

Einschalttaste

Wenn der VFD (ber das Bedienfeld ge-
steuert wird, dient diese Taste zum Starten
des VFD oder zum Starten eines Au-

totuning-Vorgangs.

10

Stopp-/

Reset-Taste

Im Zustand ,Betrieb” kann durch Driicken
dieser Taste der Betrieb bzw. das Au-
totuning gestoppt werden; die Funktion die-
ser Taste ist begrenzt auf P07.04. Wenn
eine Stérungsmeldung aktiv ist, kann diese
in allen Steuerungsarten mit dieser Taste

zurlickgesetzt werden.
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Richtungstaste

Auf: A
Ab: A4
Links: (
Rechts: )

Auf: Die Funktion variiert je nach Ansicht
(Beispiel: Verschieben des angezeig-
ten/ausgewahlten Elements nach oben und

Andern der Ziffern)

Ab: Die Funktion variiert je nach Ansicht
(Beispiel: Verschieben des angezeig-
ten/ausgewahlten Elements nach unten

und Andern der Ziffern)

Links: Die Funktion variiert je nach Ansicht
(Beispiel: Umschalten der Uberwachungs-
ansicht, Verschieben des Cursors nach

links und Riickkehr zum vorherigen Menti)

Rechts: Die Funktion variiert je nach An-
sicht (Beispiel: Umschalten der Uberwa-
chungsansicht, Verschieben des Cursors
nach rechts und Aufrufen des nachsten

Menis)

Anzeigebereich 12

LCD

Display

240*160 Dot-Matrix-LCD, das drei Uberwa-
chungsparameter oder sechs Unterme-

nupunkte gleichzeitig anzeigen kann.

13

RJ45-Schnittstelle

RJ45-
Schnittstelle

Die RJ45-Schnittstelle ist fur die Verbin-
dung mit dem VFD bestimmt.

14
Sonstige

Batterieabdeckung

Batterieabde-
ckung der Uhr

Wenn Sie die Batterie der Uhr austauschen
oder einsetzen mdchten, nehmen Sie diese
Abdeckung ab und schlielen Sie die Abde-
ckung wieder, nachdem die Batterie einge-

setzt wurde.

15

USB-Anschluss

Mini-USB-
Anschluss

Der Mini-USB-Anschluss wird fiir die Ver-
bindung mit dem USB-Flash-Laufwerk Gber

einen Adapter verwendet.

Das LCD verfligt Uiber verschiedene Anzeigebereiche, die in verschiedenen Ansichten unterschiedliche In-

halte anzeigen. Die folgende Abbildung zeigt die Hauptansicht im gestoppten Zustand.
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A B c

v v« i

16:02:35 Forward Local Ready 01: ST600

Set frequency

P17.00 Hz 50.00

DC busvoltage

®Iafpirar v 540.0 £

Digital input terminal state

P17 12 0x0000

Monitoring About Menu
) X )

F

Abbildung 5-3 Hauptansicht des LCD

Bereich Bezeichnung Angezeigte Inhalte

. Anzeige der Echtzeit; die Batterie fur die Uhr ist nicht enthalten; die Zeit
Uberschrift A | Echtzeit- Anzeigebereich
muss beim Einschalten des VFD neu eingestellt werden.

Anzeigebereich fur Zustand ,Betrieb” des VFD:

1) Anzeige der Motordrehrichtung: ,Vorwarts“ — Vorwartslauf wah-
rend des Betriebs; Riickwarts — Ruickwartslauf wéhrend des Be-

triebs; ,Verbieten* — Rickwartslauf ist verboten;

Anzeigebereich fiir den 2) Anzeige des VFD-Betriebsbefehlskanals: ,Lokal‘ — Bedienfeld;
Kopfzeile B Zustand ,Betrieb* des ,Terminal“ — Terminal; ,Fern* — Kommunikation
VFD 3) Anzeige des aktuellen Betriebszustands des VFD: ,Bereit‘ — Der
VFD befindet sich im gestoppten Zustand (keine Stérung); ,Be-
trieb” — Der VFD ist in Betrieb; ,Tippen* — Der VFD befindet sich
im Jogging-Betrieb; ,Voralarm“ — Der VFD befindet sich wahrend
des Betriebs im Voralarmzustand; ,Stérung” — Es ist ein VFD-

Fehler aufgetreten.

1) Anzeige der VFD-Stationsnummer: 01-99, fir Anwendungen mit

Stationsnummer und mehreren Antrieben (reservierte Funktion);
Kopfzeile C .
Modellanzeige des VFD | 5y Anzeige des VFD-Modells: ,ST600* — der aktuelle VFD ist ein

VFD der Serie ST600

. Anzeige der Bezeichnung des vom VFD Uberwachten Parameters und
Vom VFD uberwachter . . - .
) .| des dazugehdrigen Funktionscodes; drei Uberwachungs-parameter kon-
Anzeige D Parameter und Funkti- . » . o .
g nen gleichzeitig angezeigt werden. Die Liste der Uberwachten Parame-
onscode
terwerte kann bearbeitet werden.
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Anzeige E Vom VFD Uberwachter | Anzeige des vom VFD (iberwachten Parameterwerts, der berwachte
nzeige
9 Parameterwert Wert wird in Echtzeit aktualisiert

Entsprechende Menls | Entsprechende Menls der Funktionstasten 4, 5 und 6. Die entsprechen-
FuRzeile F | der Funktionstasten 4, 5 | den Menls der Funktionstasten 4, 5 und 6 variieren je nach Ansicht, und

und 6 auch die in diesem Bereich angezeigten Inhalte sind unterschiedlich.

5.3 Bedienfeld-Anzeige

Im VFD-Bedienfeld kénnen die Parameter im gestoppten Zustand, im laufenden Zustand, der Bearbeitungs-
status der Funktionsparameter und der Fehleralarmstatus angezeigt werden.

5.3.1 Anzeige der Parameter im gestoppten Zustand

Wenn sich der Frequenzumrichter im gestoppten Zustand befindet, werden im Bedienfeld die Parameter fiir
den gestoppten Zustand angezeigt, und diese Ansicht ist beim Einschalten standardmaRig die Hauptansicht.

Im gestoppten Zustand kénnen die Parameter verschiedener Zustande angezeigt werden. Driicken Sie A

oder v , um in der Liste der angezeigten Parameter nach oben oder unten zu scrollen.

16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600 16:02:35 Forward Local Ready 01: ST600
o e 50.00 Y o v 540.0
E;J?b:: vol\t/age 5 4 0 ) 0 ‘_> [;if;jlzinput terminal state OX 0 0 0 0
ll2i1g;t.::I2inpul terminal state OX 0 0 0 0 - A Ei?;jlsoutpul terminal state OX 0 0 0 0
Monitoring About Menu Monitoring About Menu

Abbildung 5-4 Parameter im gestoppten Zustand

Driicken Sie ( oder ) um zwischen verschiedenen Anzeigestilen wie Listenanzeige und Fortschritts-

balkenanzeige zu wechseln.

16:0235 Fowerd Local Ready 01: ST600 160235 Fowerd Local Ready 01: ST600
Set frequency Y Set frequency
P17.00 Hz 5000 5000
----------------------------- — Hz
DC bus voltage
it v 540.0 i
”””””””””””””””” e 0.00 630.00
Digital input terminal state : :
oy 0x0000 A

Monitoring About Menu Return Homepage

Abbildung 5-5 Anzeige eines Parameters im gestoppten Zustand
Die Anzeige der Parameter im gestoppten Zustand ist benutzerdefiniert und jeder Funktionscode fiir Zu-
standsvariable kann nach Bedarf zur Liste der angezeigten Parameter im gestoppten Zustand hinzugefiigt
werden. Die Zustandsvariable, die zur Liste der angezeigten Parameter im gestoppten Zustand hinzugefligt
wurde, kann auch geléscht oder verschoben werden.
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5.3.2 Anzeige der Parameter im Zustand ,,Betrieb*
Nach dem Empfang eines giiltigen Betriebsbefehls startet der VFD den Motor und im Bedienfeld wird der
Parameter des Zustands ,Betrieb* durch Leuchten der RUN|-Anzeige angezeigt. Wahrend des Zustands ,Be-

trieb“ kdnnen mehrere Arten von Zustandsparametern angezeigt werden. Driicken Sie A oder v, um

nach oben oder unten zu scrollen.

16:02:35 Forward Local Run 01: ST600 16:02:35 Forward Local Run  01: ST600
oo 8000 M weTw e
BT 5000 e
SR 00 A e

Monitoring About Menu Monitoring About Menu

Abbildung 5-6 Parameter im Zustand ,Betrieb"

Driicken Sie < oder ) um zwischen verschiedenen Anzeigestilen wie Listenanzeige und Fortschritts-

balkenanzeige zu wechseln.

16:02:35 Forward  Local Ready 01: ST600 16:0235 Forward Local ~Ready 01: ST600

i 540.00 Y "™ 540.00

Digital input terminal state
e 0x0000 a0

[yt —
I;g;ﬁlsomput terminal state OX 0 0 O O A W 2000

Monitoring About Menu Retum Homepage

Abbildung 5-7 Anzeige eines Parameters im Zustand ,Betrieb*

Wahrend des Zustands ,Betrieb” kdnnen mehrere Arten von Zustandsparametern angezeigt werden. Die An-
zeige der Parameter im Zustand ,Betrieb” ist benutzerdefiniert und jeder Funktionscode flir Zustandsvariable
kann nach Bedarf zur Liste der angezeigten Parameter im Zustand ,Betrieb“ hinzugefiigt werden. Die Zu-
standsvariable, die der Liste der angezeigten Parameter im Zustand ,Betrieb” hinzugefligt wurde, kann auch

geldscht oder verschoben werden.
5.3.3 Anzeige von Fehlerhinweisen

Sobald ein Fehlersignal erkannt wird, wechselt der VFD in den Fehleralarm-Anzeigestatus, und im Bedienfeld
erscheint der Fehlercode und die dazugehérige Information, wahrend die Anzeige im Bedienfeld auf-
leuchtet. Der Fehler kann (ber die Taste STOP/RST], die Steuerklemme oder einen Kommunikationsbefehl

zurlickgesetzt werden. Der Fehlercode wird so lange angezeigt, bis der Fehler behoben ist.

16:02:35 Forward Local Fault 01:ST600

Type of present fault:

Fault code: 1 9

19: Current detection fault (ItE)

Return Homepage Confirm
Abbildung 5-8 Fehleranzeige
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5.4 Bedienung des VFD uiber das Bedienfeld

Uber das Bedienfeld kénnen Sie verschiedene Vorgéange am VFD durchfilhren, z. B. das Aufrufen und Ver-
lassen von Mends, die Auswahl von Parametern, die Anderung von Listen und das Hinzufiigen von Parame-
tern.

5.4.1 Menii aufrufen/verlassen

Das Bedienfeld zeigt standardmafig drei Hauptmenis auf der Startseite an: Parameter, Info und Meni. Die
folgende Abbildung zeigt, wie Sie das Hauptmeni Parameter aufrufen und wie Sie in diesem Hauptmeni
arbeiten.

16:02:35  Forward Local Ready O01:STG00 16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600 16:02:35  Forward Local  Ready 01: ST600
Set frequency 50.00 < ~ Stop state display parameter

P17.00  Hz 0 Running state display parameter

DC bus voltage

Pt v 540.0

Digital input terminal state

o 0x0000 | = g R ¢

Monitoring About Menu Return Homepage Select Return Homepage Select

Abbildung 5-9 Menli starten / verlassen: Befehlsschema 1
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Die folgende Abbildung zeigt die Beziehung zwischen Eingabe und Beenden beim Systemmend.

16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600
Set frequency.
DC bus voltage
P17.11 vV

Digital input terminal state

P72 0x0000

Monitoring About Menu

-

~

16:02:35  Forward Local Ready 01: ST600

paramete

Parameter setup

State monitoring/fault record

Motor parameter autotuning

Parameter backup/restore to default value

< System setting

Return Homepage Select

At v

16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600
Common parameter setup

amet

up
State monitoring/fault record

Motor parameter autotuning

Parameter backup/restore to default value
System setting

Return Homepage Select

At v

16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600

Common parameter setup

Parameter setup

Motor parameter autotuning

Parameter backuplrestore to default value
System setting

Return Homepage Select

At | v

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

Common parameter setup

Parameter setup

State monitoring/fault record

Parameter backup/restore to default value

System setting

Return Homepage Select

At v

16:02:35  Forward Local Ready O1:ST600
Common parameter setup

Parameter setup

State monitoring/fault record

Motor parameter autotuning

Parameter backup/restore to default value

System setting

Homepage Select

At v

[16:0295  Forward Local Ready o1:sTe00

==

Common parameter setup
Parameter setup
State monitoring

Fault record

Parameter backup/restore to default value

Return Homepage Select

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

P00.10: pad setting frequenc

P00.00: Speed control mode
P00.11: Acceleration time 1
P00.12: Deceleration time 1
P00.01: Running command channel
P00.13: Running direction selection

Return Edit Select

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

Basic parameter group setup
Motor parameter group setup
Control parameter group setup
Terminal function group setup

Optional card function group setup

Return Homepage Select

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

Fault record
Fault state
Clear fault history

Modified parameters

Return Homepage Select

16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600

Ensure the motor nameplate parameters are set
correctly!

Return Add Select

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

Operate the storage area 1

Operate the storage area 2: BACKUP02
Operate the storage area 3: BACKUP03

Restore function parameter to default value

Return Edit Select

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

Time/date
Backlight brightness adjustment
Backlight time adjustment
Power-on guiding enable

Power-on guiding settings.

Return Homepage Select

Abbildung 5-10 Men starten / verlassen: Befehlsschema 2
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Die Einrichtung des Bedienfeldmenis wird im Folgenden dargestellt.

Stufe 1 Stufe 2 Stufe 3 Stufe 4
P00: Grundlegende Funktion P00.xx
PO1: Start/Stopp-Steuerung PO1.xx
P03: Vektorregelung Motor 1 P03.xx
P04: U/f-Regelung P04.xx
PO7: HMI PO7.xx
P08: Erweiterte Funktion P08.xx
Grundlegende P09: PID-Regelung P09.xx
Parameter
P10: SPS u. Mehrstufige Dreh-
P10.xx
zahlregelung
P11: Schutzparameter P11.xx
P13: Regelparameter SM P13.xx
P14: Serielle Kommunikation P14.xx
P21: Lageregelung P21.xx
P ter-
arameter P22: Spindelpositionierung P22.xx
Gruppen
P23: Vektorregelung Motor 2 P23.xx
P02: Parameter Motor 1 P02.xx
Motor- und P12: Parameter Motor 2 P12.xx
Geberparameter P20: Geber Motor 1 P20.xx
P24: Geber Motor 2 P24 .xx
Werksparameter P99: Werkseinst. P99.xx
PO5: Eingangsklemmen P05.xx
Funktionsparameter
P06: Ausgangsklemmen P06.xx
Klemmen
P98: AIAO-Kalibrierung P98.xx
P15: Kommunikations-Erweite-
P15.xx
rungskarte 1
Optionale P16: Kommunikations-Erweite-
P16.xx
Kartenparameter rungskarte 2
P25: Eingangsfunktion E/A-Er-
. P25.xx
weiterungskarte
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P26: Ausgangsfunktion E/A-Er-

P26.xx
weiterungskarte
P27: SPS-Funkt. P27 .xx
P28: Master/Slave-Strg. P28.xx
P90: Drehzahlregelung zur Zug-
9 9 & P90.xx

spannungsregelung

Werkseitig angepasste
P91: Drehmomentregelung zur
kundenspezifische P91.xx
Zugspannungsregelung

Parameter
P92: Optimierung der Zugspan-
P 9 gsp P92.xx
nungsregelung
Benutzer-
. Pxx.xx
definierte - -
Parameter
PO7: HMI P07.xx
P17: Statusanzeige P17.xx
P18: Statusanzeige Cl-lp-
. P18.xx
Zustandsiiberwachung | Regelung
s-Parameter P19: Statusanzeige Erweite-
P19.xx
rungskarte
P93: Statusanzeige Zugspan-
9 9sp P93.xx
nungsregelung
P07.27: Art des letzten Fehlers
P07.28: Art des vorletzten Feh-
lers
tatusu h
Statusiiberwachung P07.29: Art des vorvorletzten
Fehlers
Fehlerarten - P07.30: Art des drittletzten Feh-
lers

P07.31: Art des viertletzten Feh-

lers

P07.32: Art des flinftletzten Feh-
lers

P07.33: Betriebsfrequenz beim
Parameter- letzten Fehler

Fehleraufzeichnung

PO7.xx: Status xx Fehler xx
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Sind Sie sicher, dass Sie die Feh-

Fehlerprotokolle
- leraufzeichnungen I6schen

I6schen ..
méchten?

Pxx.xx: Geanderter Parameter 1

Pxx.xx: Geanderter Parameter 2

Geanderte Parameter | —
Pxx.xx: Geanderter Parameter

XX

Anpassen der Home- | Parameter gestoppter Zustand -

Parameter Parameter laufender Zustand -

Vollstéandiges rotierendes Para-

meter-Autotuning

Vollstandiges statisches Para-

meter-Autotuning

Stellen Sie sicher, dass die Para- X .
Motoparameter- Partielles statisches Parameter-
- meter auf dem Typenschild des
Autotunin Auto-tunin
9 Motors korrekt eingestellt sind. &

Volistéandiges rotierendes Para-

meter-Autotuning 2 (fiir AM)

Partielles statisches Parameter-

Auto-tuning 2 (fir AM)

Lokale Funktionsparameter auf

Bedien-feld hochladen

Speicherbereich 1: BACKUPo1 | Alle Funktionsparameter - vom

Parameter Bedien-feld herunterladen

kopieren

Nicht motorbezogene Funktions-
para-meter vom Bedienfeld her-
unterladen

Motorfunktionsparameter ~ vom

Bedien-feld herunter-laden

Lokale Funktionspara-meter auf
Speicherbereich 2: BACKUP02
Be-dienfeld hochladen
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Alle Funktionsparameter vom

Bedien-feld herunter-laden

Funktionsparameter ohne Motor-
para-meter vom Bedienfeld her-
unterladen

Motorfunktionsparameter ~ vom

Bedien-feld herunterladen

Speicherbereich 3: BACKUP03

Lokale Funktionsparameter auf
Bedien-feld hochladen

Alle Funktionsparameter vom

Bedien-feld herunter-laden

Funktionsparameter ohne Motor-
para-meter vom Bedienfeld her-

unterladen

Motorfunktionsparameter ~ vom

Bedien-feld herunterladen

Standard-
einstellung /

wiederherstellen

Standardeinstellung  wiederher-

stellen (ohne Motorparameter)

Sind Sie sicher, dass Sie die
Standardeinstellungen  wieder-
herstellen méchten (ohne Motor-

para-meter)?

Standardeinstellung  wiederher-

stellen (Testmodus)

Sicher, dass Sie die Standard-
einstellungen  wiederherstellen

méchten? (Testmodus)

Standardeinstellung  wiederher-

stellen (einschl. Motorparameter)

Sicher, dass Sie die Standard-
einstellungen (einschl. Motorpa-
rameter) wiederherstellen moch-

ten?

System-

einstellungen

Sprache

Uhrzeit/Datum

Helligkeit der Hintergrundbeleuch-{
tung

Dauer der Hintergrundbeleuch-

tung

Aktivierung des Einschaltassis-

tenten
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Einschaltassistent

Bedienfeld-Programmierung

Einstellung Fehlerzeit

Steuerplatinen-Programmierung

Empfindlichkeit Auf-/Ab-Tasten

5.4.2 Liste bearbeiten

Die in der Parameterliste fiir den gestoppten Zustand angezeigten Uberwachungselemente kénnen nach
Bedarf von den Benutzern hinzugefligt werden (liber das Meni des Funktionscodes in der Gruppe Status-
kontrolle), und die Liste kann auch von den Benutzern bearbeitet werden, z. B. "nach oben verschieben",
"nach unten verschieben" und "aus der Liste I6schen". Die Bearbeitungsansicht ist in der folgenden Abbildung
dargestellt.

16:02:35  Forward Local ~Ready 01:ST600 16:02:35 Forward Local Ready 01: ST600 16:02:35 Forward Local ~Ready 01:ST600

Shift up

-~ P17.00: Set frequency

Parameter displayed in running state P17.11: DC bus voltage Shift down

— —
P17.12: Digital input terminal state Delete from the list
P17.13: Digital output terminal state
— —
P17.23: PID reference value
(. ( P17.24: PID feedback value o <

Return Homepage Select Return Edit Confirm Return Homepage Select

Abbildung 5-11 Listenbearbeitung 1

Driicken Sie die Taste , um die Bearbeitungsansicht aufzurufen, wahlen Sie den gewiinschten Vor-

gang aus und driicken Sie die Tasten % , ) oder = , um den Bearbeitungsvorgang zu bestétigen
und zum vorherigen Menl (Parameterliste) zuriickzukehren; die dabei angezeigte Liste ist die bearbeitete

Liste. Wenn die Taste 2 oder in der Bearbeitungsansicht gedriickt wird, ohne dass eine Bearbei-
tungsfunktion ausgewahlt ist, kehrt das System zum vorherigen Menu zuriick (die Parameterliste bleibt un-
verandert).

Hinweis: Fir die Parameterobjekte in der Kopfzeile der Liste ist die Verschiebung nach oben nicht mdglich,
dasselbe gilt fiir die Parameterobjekte in der FuRzeile der Liste; nach dem Léschen eines bestimmten Para-

meters rutschen die darunter aufgefiihrten Parameterobjekte automatisch nach oben.

Die in der Parameterliste fiir den Zustand ,Betrieb“ angezeigten Uberwachungselemente kénnen von den
Benutzern nach Bedarf hinzugefiigt werden (liber das Menu des Funktionscodes in der Gruppe Statuskon-
trolle), und auch die Liste kann von den Benutzern bearbeitet werden, z. B. "nach oben verschieben", "nach
unten verschieben" und "aus der Liste I6schen". Die Bearbeitungsansicht ist in der folgenden Abbildung dar-

gestellt.
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16:02:35  Forward Local Ready 01: ST600 16:0235  Forward Local Ready 01: ST600 16:02:35  Forward Local Ready 01: ST600
Parameter displayed in stop state -~ ) iy

P17.00: Set frequency Shift down

P17.11: DC bus voltage ) Delete from the list

P17.03; Output voltage

P17.04: Output current

P17.05: Motor speed L2 <

Return Homepage Select Return Edit Confirm | Return Homepage Select ‘

Abbildung 5-12 Listenbearbeitung 2

Die Parameterliste fiir die Einstellung der allgemeinen Parameter kann je nach Bedarf von den Benutzern
hinzugeflgt, geléscht oder angepasst werden, einschliellich Loschen, Auf- und Ab-Scrollen; die Hinzufligung
kann in einem bestimmten Funktionscode einer Funktionsgruppe eingestellt werden. Die Bearbeitungsfunk-

tion ist in der nachstehenden Abbildung dargestellt.

16:02:35 Forward  Local Ready 01:ST600 16:02:35 Forward  Local Ready 01:ST600 16:02:35 Forward Local  Ready O1:ST600
Common parameler S
Comn > S Keypad setting frequency s Shift up
Parameter setup P00.00: Speed control mode Shift down
y — —_—

Stalelmonionngiauy P00.11: Acceleration time 1 Delete from the list
Motor parameter P00.12: Deceleration time 1
autotuning ——— —
Parameter backup/restore P00.0T: Running command channel
to default value
System setting - P00.13: Running direction selection - <

Return Homepage Select Return Edit Select | Return Homepage Select

Abbildung 5-13 Listenbearbeitung 3
5.4.3 Hinzufiigen von Parametern zu der im gestoppten Zustand / im Zustand ,,Betrieb* angezeigten
Parameterliste

Wabhlen Sie Menu > Zustandsuberwachung, wahlen Sie ein Untermend, geben Sie eine bestimmte Funkti-
onsgruppe und dann einen bestimmten Funktionscode ein, um den Parameter zur Liste der im gestoppten
Zustand angezeigten Parameter oder der im laufenden Zustand angezeigten Parameter hinzuzufiigen.

16:02:35 Forward  Local Ready 01:ST600 16:02:35  Forward  Local Ready 01: ST60D 16:02:35 Forward  Local Ready 01: ST600
= ~ >
P17.01: Output frequency Add 1o the parameter list displayed in running state
— — Sure to add to the parameter list
P17.02: Ramps reference frequency displayed in stop state?
P17.03: Output voltage
P17.04: Output current
P17.05: Motor spasd - L
Return Add Select Return Homepage Confirm Return Homepage Confirm
16:0235 Foward Local Ready Of: sTe00 160235 Foward Local Ready Ot sTo00 160235 Foward Local Ready 01:sTo00
Setting frequency Add to the parameter list displayed in stop state & )

Output frequency Add to the parameter list displayed in run
P17.02: Ramps reference frequency
P17.03: Output voltage:
P17.04: Output current
P17.05: Motor speed
Retum Add Select

—— Sure to add to the parameter list

displayed in running state?

Retum Homepage Confirm Retum Homepage Confim

Abbildung 5-14 Parameter hinzufiigen 1
Driicken Sie die Taste =, um die Ansicht fiir das Hinzufiigen von Parametern aufzurufen, wahlen Sie

den gewinschten Vorgang aus und driicken Sie die Tasten 2 , ) oder = , um den Vorgang zu
bestatigen. Wenn dieser Parameter nicht in der Liste ,im gestoppten Zustand angezeigte Parameter” bzw.
»im Status ,Betrieb‘ angezeigte Parameter” enthalten ist, befindet sich der hinzugefiigte Parameter am Ende

der Liste; wenn sich der Parameter bereits in der Liste ,im gestoppten Zustand angezeigte Parameter” bzw.

"im Status ,Betrieb“ angezeigte Parameter befindet, ist die Hinzufligung ungliltig. Wenn die Taste
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bzw. ( gedriickt wird, ohne dass ,Hinzufligen® in der Ansicht ,Hinzufligen" gewahlt wurde, kehrt das Sys-
tem zum Menii Uberwachungsparameterliste zuriick.

Ein Teil der Uberwachungsparameter in der Gruppe P07 HMI kann zur Liste ,im gestoppten Zustand ange-
zeigte Parameter” oder ,im Zustand ,Betrieb’ angezeigte Parameter” hinzugefiigt werden; alle Parameter in
den Gruppen P17, P18 und P19 kdnnen zur Liste ,im gestoppten Zustand angezeigte Parameter bzw. ,im
Zustand ,Betrieb® angezeigte Parameter” hinzugefligt werden.

Bis zu 16 Uberwachungsparameter kénnen zur Liste "im gestoppten Zustand angezeigte Parameter" hinzu-
gefiigt werden und bis zu 32 Uberwachungsparameter kdnnen zur Liste "im Zustand ‘Betrieb” angezeigte

Parameter" hinzugefligt werden.
5.4.4 Parameter zur Liste ,,Einstellung allgemeine Parameter* hinzufiigen

Wabhlen Sie Menu > Parametergruppen, wahlen Sie ein Untermeni und geben Sie eine bestimmte Funkti-
onsgruppe und dann einen bestimmten Funktionscode ein, um den Parameter zur benutzerdefinierten Para-
meterliste hinzuzufuigen.

16:02.35 Forward Local Ready 01: ST600 16:02:35 Forward Local Ready 01: ST600
: Running mode of start -

P01.01: Starting frequency of direct start l

P01.02: Hold-up time of starting frequency SS:{uept? CENDCE R TN

P01.03: Brake current before start

P01.04: Brake time before start
P01.05: Acceleration/deceleration mode selection v (

Retum Add Select ‘ Retun Homepage Confirm
Abbildung 5-15 Parameter hinzufiigen 2
Driicken Sie ", um die Ansicht zum Hinzufiigen aufzurufen, und driicken Sie die Tasten 2 s )

oder = , um den Vorgang zu bestatigen. Wenn dieser Parameter nicht in der urspriinglichen Liste ,Ein-
stellung allgemeine Parameter" enthalten ist, steht der neu hinzugefiigte Parameter am Ende der Liste; wenn
dieser Parameter bereits in der Liste ,Einstellung allgemeine Parameter” enthalten ist, ist der Vorgang unguil-

tig. Wenn die Taste < oder ( gedriickt wird, ohne dass ,Hinzufligen* gewahlt ist, kehrt das System
zum Menu Parametereinstellung zuriick.

Alle Funktionscode-Gruppen im Untermeni "Parametereinstellung” kdnnen zur Liste ,Einstellung allgemeine
Parameter" hinzugefligt werden. Bis zu 64 Funktionscodes kénnen zur Liste ,Einstellung allgemeine Para-
meter" hinzugefligt werden.

5.4.5 Ansicht fiir die Bearbeitung ausgewahlter Parameter

Driicken Sie in der vierten Menlebene des Menls "Parametereinstellungen” die Taste 2 s ) oder

= , um zur Ansicht fiir die Bearbeitung ausgewahlter Parameter zu gelangen. Nach dem Offnen der Bear-

beitungsansicht wird der aktuelle Wert hervorgehoben. Driicken Sie A und v , um den aktuellen Para-

meterwert zu bearbeiten. Der entsprechende Parameterwert wird automatisch hervorgehoben. Nachdem Sie
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den Parameter ausgewahlt haben, driicken Sie die Taste oder = , um den ausgewahlten Parame-

ter zu speichern und zum vorherigen Meni zuriickzukehren. Driicken Sie in der Ansicht fiir die Bearbeitung

ausgewahlter Parameter die Taste , um den Parameterwert beizubehalten und zum vorherigen Ment

Current value: [0l Default value: 2 Authority: v

zurlickzukehren.

16:02:35 Forward

Local Ready 01: ST600

Curven(va\ue- Defaultvalue: 2 Authority:

P00.01: Running command channel 1 SVC 1
e —
P00.02 Communication command channel 2 VIF mode
P00.03: Max. output frequency 3 VCmode
— -
P00.04: Upper limit of running frequency
Return Add Select Return Homepage Confirm Return Homepage Confirm

Abbildung 5-16 Ansicht fuir die Bearbeitung ausgewahlter Parameter

In der Ansicht fiir die Bearbeitung ausgewahlter Parameter zeigt die Anzeige ,Authority” (Autorisierung) oben
rechts an, ob dieser Parameter bearbeitet werden kann oder nicht.

"\" zeigt an, dass der eingestellte Wert dieses Parameters im aktuellen Zustand geandert werden kann.

"x" zeigt an, dass der eingestellte Wert dieses Parameters im aktuellen Zustand nicht gedndert werden kann.

,Current value” gibt den Wert der aktuellen Funktion an.
,Default value“ gibt die Standardeinstellung dieses Parameters an.

5.4.6 Ansicht fiir die Bearbeitung ausgewahlter Parameter

Enter

s |

) oder

, um zur Ansicht firr die Bearbeitung der Parametereinstellungen zu gelangen. Stellen Sie nach dem Aufrufen

Driicken Sie in der vierten Menlebene im Menu "Parametereinstellungen” die Taste 2 ,

der Bearbeitungsansicht den Parameter von Low Bit auf High Bit, und das zu einzustellende Bit wird hervor-

gehoben. Driicken Sie die Taste A bzw. v , um den Parameterwert zu erhéhen bzw. zu verringern (die-

ser Vorgang ist so lange zulssig, bis der Parameterwert den Maximalwert bzw. den Minimalwert Gber- bzw.
unterschreitet). Driicken Sie ( bzw. ) , um das Bearbeitungsbit zu verschieben. Nachdem Sie die Pa-

rameter eingestellt haben, driicken Sie die Taste bzw. die Taste = , um die eingestellten Parameter

zu speichern und zum vorherigen Parameter zurlickzukehren. Driicken Sie in der Bearbeitungsansicht fir

Parametereinstellungen , um den urspriinglichen Parameterwert beizubehalten und zum vorherigen

Menii zurlickzukehren.

16:02:35

Forward Local ~Ready 01:ST600 Current value: 50.00 Authority: ¥ Current value: 50.00 Authority: ¥
P00.00: Speed control mode ~ ) Max. output frequency Hz v Max. output frequency Hz
P00.01: Running command channel 0500@ 0500
P00.02: Communication command channel ) Max. value: 630.00 ) Max. value: 630.00
ax. output frequency Min. value: 50.00 Min. value: 50.00
P00.04: Upper limit of running frequency ¢ Default value: 50.00 Default value: 50.00
P00.05: Lower limit of running frequency. P

Return

Add Select Return Homepage Confirm Return Homepage Confirm

Abbildung 5-17 Ansicht fiir die Bearbeitung eingestellter Parameter

In der Ansicht fiir die Bearbeitung eingestellter Parameter zeigt die Anzeige ,Authority”" (Autorisierung) oben
rechts an, ob dieser Parameter gedndert werden kann oder nicht.

"\" zeigt an, dass der eingestellte Wert dieses Parameters im aktuellen Zustand geandert werden kann.
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"x" zeigt an, dass der eingestellte Wert dieses Parameters im aktuellen Zustand nicht gedndert werden kann.
,Current value” gibt den zuletzt gespeicherten Wert an.
,Default value“ gibt die Standardeinstellung dieses Parameters an.

5.4.7 Ansicht Zustandsiiberwachung

Driicken Sie in der vierten Menliebene des Menis ,Zustandstiberwachung/Fehlerprotokoll” die Taste 2 ,

) bzw. < , um zur Ansicht Zustandsiberwachung zu gelangen. Nach dem Aufrufen der Ansicht Zu-
standsliberwachung wird der aktuelle Parameterwert in Echtzeit angezeigt; dieser Wert ist der tatsachlich
erfasste Wert, der nicht geandert werden kann.

Driicken Sie in der Ansicht Zustandsliberwachung die Taste -~ bzw, , um zum vorherigen Menu

zuriickzukehren.
16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600 16:02:35 Forward  Local Ready 01: ST600
P17.00: Set frequency ~ ) Setting frequency Hz
P17.01: Output frequency 50_00
P17.02: Ramps reference frequency ) Max. value: 630.00
P17.03: Output voltage Min. value: 0.0
P17.04: Output current Default value: 0.0
P17.05: Motor speed s “
Return Add Select Return Homepage Confirm

Abbildung 5-18 Ansicht Statustiberwachung
5.4.8 Motorparameter-Autotuning
Driicken Sie im MenU ,Motorparameter-Autotuning" die Taste 2 s ) bzw. - , um zur Ansicht Mo-
torparameter-Autotuning zu gelangen. Bevor jedoch der Benutzer die Ansicht Motorparameter-Autotuning

aufrufen kann, muss er die Parameter gemaR dem Motortypenschild korrekt einstellen. Wahlen Sie nach dem
Aufrufen der Ansicht den gewlinschten Modus fiir das Motorparameter-Autotuning. Driicken Sie in der Ansicht

Motorparameter-Autotuning die Taste -~ bzw. ( , um zum vorherigen MenU zurtickzukehren.

160235 Foward Local Ready 16:02:35 Forward  Local Ready 01:ST600 16:02:35 Forward  Local Ready 01:ST600

Common parameter setup LS ) LS ) Complete parameter rotary autotuning
Parameter setup Complete parameter static autotuning
== Ensure motor nameplate paramaters are set _—

correctly!

< 2 <

Return Homepage Select Return Add Confirm Return Homepage Confirm

State monitoring/fault record Partial parameter static autotuning

Motor parameter autotuning

Abbildung 5-19 Funktionsablauf Parameter-Autotuning
Nach der Auswahl des Autotuning-Modus rufen Sie die Ansicht Motorparameter-Autotuning auf und driicken
Sie die -Taste, um das Motorparameter-Autotuning zu starten. Nach Abschluss des Autotuning-Vorgangs
erscheint eine Anzeige, dass das Autotuning erfolgreich war, dann kehrt das System zur Hauptansicht der
Funktion STOP zuriick. Wahrend des Autotunings kann der Benutzer die Taste driicken, um das
Autotuning zu beenden; wenn wahrend des Autotunings ein Fehler auftritt, wird im Bedienfeld ein Fehlerhin-

weis angezeigt.
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16:02:35 Forward  Local Run  01: ST600 16:02:35  Foward  Local Run  01: ST600

Autotuning step: 1 Autotuning step: 3

In parameter autotuning

In parameter autotuning

I

Retum Homepage Stop

Homepage Stop Retum

Abbildung 5-20 Parameter-Autotuning beendet

5.4.9 Parameter-Sicherung

; ) bzw.

cherung von Funktionsparametern und zur Ansicht zum Zuriicksetzen von Funktionsparametern zu gelangen,

Driicken Sie im Meni "Parametersicherung” die Tasten = , um zur Ansicht fir die Si-

Uber die VFD-Parameter hoch- und heruntergeladen bzw. auf die Standardeinstellungen zurlickgesetzt wer-
den konnen. Das Bedienfeld verfugt Uber drei verschiedene Speicherbereiche fiir die Sicherung von Para-
metern und jeder Speicherbereich kann die Parameter je eines VFD speichern, d.h. es kénnen die Parameter

von insgesamt drei VFD gespeichert werden.

16:02:35 Forward Local Ready 01:ST600 16:02:35 Forward  Local

Ready 01: ST600

16:02:35  Forward Local Ready 01:ST600

Operate the st

Common parameter setup 2 1: BACKUPO1 ~

S >

_—

Operate the storage area 2: BACKUP02 Download complete keypad function parameters

P e e e gt e

group

Parameler setup
State monitoring/fault record Operate the storage area 3: BACKUP03

Restore function parameter to default value - Download keypad function parameters in motor group

» <

Motor parameter autotuning

Parameter backupirestore to defaull value

System setting

o <

Abbildung 5-21 Funktionsablauf Parameter-Sicherung

Return

i FEmOEE ot Return Edit Select Homepage Select

5.4.10 Systemeinstellung

,) bzw.‘(‘—’

Driicken Sie im Menl "Systemeinstellung" die Tasten : , um zur Ansicht Systemein-

stellungen zu gelangen und die Bediensprache, Uhrzeit/Datum, Helligkeit der Hintergrundbeleuchtung, Be-
leuchtungsdauer und Wiederherstellungsparameter einzustellen.

Hinweis: Die Batterie fir die Uhr ist nicht im Lieferumfang enthalten, und Bedienfeld-Uhrzeit und -Datum
missen nach dem Ausschalten neu eingestellt werden. Wenn die Uhrzeit nach dem Ausschalten weiterhin
angezeigt werden soll, miissen Batterien fiir die Uhr verwendet werden, die separat beschafft werden mis-

sen.
16:02:35 Forward Local Ready 01: ST600 16:02.35 Forward Local Ready 01: ST600
Comnar s %
Parameter setup Time/date
State monitoring Backlight brightness adjustment
Fault record Backlight time adjustment
Parameter backup/restore to default value Power-on guiding enable

System setting

Retum Homepage Select

s < Power-on guiding settings

Retum Homepage Select

Abbildung 5-22 Funktionsablauf Systemeinstellung
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5.4.11 Einstellungen der Benutzerfiihrung fiir den Einschaltvorgang

Die Tastatur unterstltzt die Benutzerfiihrung fir den Einschaltvorgang, insbesondere beim ersten Einschal-
ten, indem sie den Benutzer zum Einstellungsmeni und schrittweise durch Grundfunktionen wie die Einstel-
lung grundlegender Parameter, die Richtungswahl, Moduseinstellung und Autotuning fihrt. Die Benutzerfiih-
rung fir den Einschaltvorgang leitet den Benutzer an, zum Booten jedes mal die Einschaltung zu aktivieren.
Das Benutzerfiihrungsmen fir den Einschaltvorgang fiihrt den Benutzer Schritt fir Schritt zu den Einstellun-
gen der entsprechenden Funktionen.

Beim ersten Einschalten 6ffnet sich auf dem Bedienfeld automatisch die Oberflache des Einrichtungsassis-
tenten auf. Siehe die folgenden Abbildungen.

[Present 0 Default: 0 Auth: V|
0: {3

Pycckuii siaik (Reserve)
Portugués (Reserve)

Espariol (Reserve)

o o

Haliano (Reserve)
Back Home Sele

Present 0 Default: 0 Auth: v

1: Only once

Aways: Enable for each poweron
Only once: Disable for next poweron

Back Home Sele

16:02:35 Fwd Local Ready ST600

Sure to start the setup wizard?

No Home Yes

16:02:35 Fwd Local Ready ST600

Back Home Sele
Present 00 Default: 00 Auth: v
1: Setvia Al1
2: Setvia Al2
3: Setvia AI3
4: Setvia high speed pulse HDIA
5: Setvia simple PLC program

Back Home oK

Set parameters as.
prompted

16:02.35 Fwd Local Ready ST600

Setup completed

Back Home OK
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5.5 Grundlegende Funktionen

5.5.1 Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Funktionsmodule im VFD beschrieben.

f . Vergewissern Sie sich, dass alle Klemmen befestigt und fest angezogen sind.

. Stellen Sie sicher, dass die Motorleistung mit der Leistung des VFD ubereinstimmt.

5.5.2 Allgemeine Inbetriecbnahme

Der Ubliche Funktionsablauf ist im Folgenden dargestellt (am Beispiel von Motor 1).

Power up after confirming the
wiring is correct
Restore to default values

et the molor parameters of
P02.15 - P02.19 as per the
motor nameplate

Set the motor parameters of
P02.01 - P02.05 as per the
motor nameplate

Press QUICKIJOG to jog

e motor rotates in wiong
direction, power off and exchange
the motor wires of any two
phases, and power on again

Set autotuning mode

Partial parameter rotary
autotuning

Complete parameter rotary
autotuning

Complete parameter static
autotuning

Set running command channel
(P00.01, P00.02)

Set running frequency

Set speed running control
mode (P00.00)

v v

‘ SVC 1 (P00.00=0) ‘ ‘ SVC 2 (P00.00=1)

(P00.00=2) (P00.00=3)

‘ ‘ SVPWM control mode ‘ ‘ Closed-loop control mode

Set vector control parameters | | Set vector control parameters.
in P03 group in P03 group

Set start/stop control
parameters in P01 group

Run after a running command
is given

Set control parameters in P03
and P20 groups

Set VIF parameters in P04
group

Stop after a stop command is.
given
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Hinweis: Wenn ein Fehler aufgetreten ist, schlieRen Sie die Fehlerursache anhand der "Fehlersuche" aus.

Der Kanal fir den Betriebsbefehl kann zum einen tber die Funktionen P00.01 und P00.02, aber auch tber

die Klemmenbefehle eingestellt werden.

Aktueller Befehls- Multifunktionsklemme Multifunktionsklemme Multifunktionsklemme
kanal (36): Befehiskanal schaltet | (37): Befehiskanal schaltet | (38): Befehiskanal schaltet
P00.01 um auf Bedienfeld um auf Klemme um auf Kommunikation
Bedienfeld - Terminal Kommunikation
Terminal Bedienfeld - Kommunikation
Kommunikation Bedienfeld Terminal -

Hinweis: ,— bedeutet, dass diese Multifunktionsklemme unter dem aktuellen Referenzkanal zulassig ist.

Parameterliste:

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung

code einstellung
0: SVC 0
1:SVC 1
2: SVPWM

P00.00 Drehzahlregelung 3:FVC 2
Hinweis: Wenn 0, 1 oder 3 gewahlt wird, muss zu-
erst ein Autotuning der Motorparameter durchge-
fuhrt werden.
0: Bedienfeld

P00.01 Kanal fiir Betriebsbefehl 1: Klemme 0
2: Kommunikation
0: Modbus/Modbus TCP
1: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
2: Ethernet

Kanal fir Kommunikati-
P00.02 3: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP 0
ons-Betriebsbefehl
4: SPS-Karte
5: Bluetooth-Karte
6: Reserviert
0: Keine Funktion
Motorparameter-Au- 1: Rotierendes Autotuning 1; Durchfiihrung eines
P00.15 ) umfassenden Motorparameter-Autotunings; rotie- 0
totuning

rendes Autotuning wird in Fallen verwendet, in de-
nen eine hohe Regelgenauigkeit erforderlich ist;
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2: Statisches Autotuning 1 (vollstdndiges Au-
totuning); statisches Autotuning 1 wird in Fallen
verwendet, in denen der Motor nicht von der Last

getrennt werden kann.

3: Statisches Autotuning 2 (partielles Autotuning);
wenn Motor 1 der aktuelle Motor ist, erfolgt ein Au-
totuning nur fir P02.06, P02.07 und P02.08; wenn
Motor 2 der aktuelle Motor ist, erfolgt ein Au-
totuning nur fir P12.06, P12.07 und P12.08.

4: Rotierendes Autotuning 2, wie rotierendes Au-
totuning 1, aber nur fiir Asynchronmotoren zulas-
sig

5: Rotierendes Autotuning 3 (partielles Au-

totuning), nur zuldssig fiir Asynchronmotoren.

0: Keine Funktion

1: Standardeinstellung wiederherstellen
2: Fehlerprotokolle I6schen

3: Reserviert

4: Reserviert

5: Standardeinstellungen wiederherstellen (fiir Be-

triebsart Werkstest)
PO0.18 Zurlicksetzen der Funkti- | g. standardeinstellungen wiederherstellen (ein- 0
onsparameter schlieRlich Motorparameter)

Hinweis: Nach Beendigung der ausgewahlten
Funktionsschritte wird dieser Funktionscode auto-
matisch auf 0 zurlickgesetzt. Durch die Wieder-
herstellung der Standardeinstellung wird das Be-
nutzerkennwort geldscht. Hinweis: Die Option 5

kann nur fur Werkstests verwendet werden.

0: Asynchronmotor
P02.00 Typ Motor 1 0
1: Synchronmotor

Nennleistung Asynchron- Abhéngig
P02.01 0,1 kW bis 3000,0 kW
motor 1 vom Modell
Nennfrequenz Asyn-
P02.02 0,01 Hz bis P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz

chronmotor 1
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Nenndrehzahl Abhangig
P02.03 1 min" bis 60000 min'
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennspannun Abhangi
P02.04 P 9 0V bis 1200 V 99
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennstrom Abhangig
P02.05 0,8 A bis 6000,0 A
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennleistung Abhéngig
P02.15 0,1 kW bis 3000,0 kW
Synchronmotor 1 vom Modell
Nennfrequenz
P02.16 0,01 Hz bis P00.03 50,00 Hz

Synchronmotor 1

Anzahl Polpaare
P02.17 1 bis 50 2
Synchronmotor 1

Nennspannung Abhangig
P02.18 0V bis 1200 V
Synchronmotor 1 vom Modell
Nennstrom Abhéngig
P02.19 0,8 A bis 6000,0 A
Synchronmotor 1 vom Modell
Funktion der digitalen 36: Befehlskanal schaltet auf Bedienfeld um
P05.01- Multifunktions-
37: Befehlskanal schaltet auf Klemme um -
P05.06 Eingangsklemme (S1 bis
S4, HDIA, HDIB) 38: Befehlskanal schaltet auf Kommunikation um
P07.01 Reserviert - -

Einstellbereich: 0x00 bis 0x27

Einerstelle: Wahl der Funktion der |QUICK/JOG}-

Taste

0: Keine Funktion
1: Tippen

2: Reserviert

Funktion der
P07.02 3: Umschalten zwischen Vorwérts-/Rickwaértslauf 0x01

QUICK/JOG}-Taste
4: Zuriicksetzen der Einstellung [UP/DOWN]

5: Austrudeln bis Stopp

6: Betriebsbefehl-Referenzmodus der Reihe nach

schalten

7: Reserviert

Zehnerstelle: Reserviert
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5.5.3 Vektorregelung

Asynchronmotoren zeichnen sich durch hohe Qualitat, Nichtlinearitat, starke Kopplung und Multivariabilitat
aus, wodurch sie sich wahrend der konkreten Anwendung schwerer regeln lassen. Die Vektorregelungstech-
nik 16st diese Situation wie folgt: Sie misst und regelt den Vektor des Statorstroms des AM und zerlegt dann
den Statorstromvektor in Erregerstrom (Stromkomponente, die das interne Magnetfeld erzeugt) und Drehmo-
mentstrom (Stromkomponente, die das Drehmoment erzeugt) nach dem Prinzip der Feldorientierung. Somit
werden die Amplitudenwerte und Phasenlagen der beiden Komponenten (d. h. der Statorstromvektor des
AM) geregelt, um eine entkoppelte Regelung des Erregerstroms und des Drehmomentstroms zu gewahrleis-
ten und so eine leistungsstarke Drehzahlregelung des AM zu erreichen.

Der VFD verwendet den sensorlosen Vektorregelungsalgorithmus, der sowohl fiir den Antrieb von Asynchron-
motoren als auch von synchronen Permanentmagnet-Motoren verwendet werden kann. Da der Kernalgorith-
mus der Vektorregelung auf genauen Motorparametermodellen basiert, wirkt sich die Genauigkeit der Motor-
parameter auf das Verhalten der Vektorregelung aus. Es wird empfohlen, vor der Durchfiihrung der Vektorre-
gelung die genauen Motorparameter einzugeben und danach ein Motorparameter-Autotuning durchzufiihren,
um die restlichen Parameter automatisch zu bestimmen.

Da der Algorithmus der Vektorregelung kompliziert ist, sollten Sie beim Veréandern der Parameter fir die Vek-
torregelungsfunktion vorsichtig vorgehen.

Rectifier
bridge
® + ACR
——(Calculate in O—  exciting
-A current Park
conversion IGBT
bridge
+ lculate i * ACR
- *(‘)‘ - Calculate ir ? ®iorque current]
[ —| it o
® ™| Position -
W, _|observation U Voltage
w, | Speed « U:v detec(igon
ation
Flux linkage|
i cnr'?\/a';fs\o Clark Current
I | "R ] conversion detection
[ —
L
Funktions- i : Standard-
Bezeichnung Beschreibung i
code einstellung
0:SVC O
1: 8VC 1
P00.00 Drehzahlregelung 2
2: SVPWM
3:FVC

-67-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Grundlegende Bedienungshinweise

Hinweis: Wenn 0, 1 oder 3 gewahlt wird, muss
zuerst ein Autotuning der Motorparameter

durchgefihrt werden.

0: Keine Funktion

1: Rotierendes Autotuning 1; Durchfiihrung ei-
nes umfassenden Motorparameter-Autotunings;
rotierendes Autotuning wird in Fallen verwendet,
in denen eine hohe Regelgenauigkeit erforder-
lich ist;

2: Statisches Autotuning 1 (vollstdndiges Au-
totuning); statisches Autotuning 1 wird in Féllen
verwendet, in denen der Motor nicht von der

Last getrennt werden kann.

P00.15 Motorparameter-Autotuning | 3. Statisches Autotuning 2 (partielles Au- 0
totuning); wenn Motor 1 der aktuelle Motor ist,
erfolgt ein Autotuning nur fir P02.06, P02.07
und P02.08; wenn Motor 2 der aktuelle Motor

ist, erfolgt ein Autotuning nur fiur P12.06,
P12.07 und P12.08.

4: Rotierendes Autotuning 2, wie rotierendes
Autotuning 1, aber nur fiir Asynchronmotoren

zulassig

5: Rotierendes Autotuning 3 (partielles Au-

totuning), nur zulassig fir Asynchron-motoren.

0: Asynchronmotor
P02.00 Typ Motor 1 0
1: Synchronmotor

Proportionalverstarkung des
P03.00 0,0 bis 200,0 20,0
Drehzahlregelkreises 1

Nachstellzeit des
P03.01 0,000 s bis 10,000 s 0,200 s
Drehzahlregelkreises 1

P03.02 Untere Schaltfrequenz 0,00 Hz bis P03.05 5,00 Hz

Proportionalverstarkung des
P03.03 0,0 bis 200,0 20,0
Drehzahlregelkreises 2
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Nachstellzeit des
P03.04 0,000 s bis 10,000 s 0,200 s
Drehzahlregelkreises 2
P03.05 Obere Schaltfrequenz P03.02 bis P00.03 10,00 Hz
Ausgangsfilter des
P03.06 0 bis 8 (entspricht 0 bis 2%/10 ms) 0
Drehzahlregelkreises
Elektromotor-
P03.07 Schlupfkompensation der 50 % bis 200 % 100 %
Vektorregelung
Bremsschlupfkompensation
P03.08 50 % bis 200 % 100 %
der Vektorregelung
Proportionalfaktor P des
P03.09 0 bis 65535 1000
Strom-Regelkreises
Integralfaktor / des Strom-
P03.10 0 bis 65535 1000
Regelkreises
Aktivierung 0: Deaktivierung
P03.32 0
Drehmomentregelung 1: Aktivierung
1: Bedienfeld (P03.12)
2: A1
3: AI2
4: AI3
5: Impulsfrequenz HDIA
6: Mehrstufiges Drehmoment
7: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
P03 Wahl des 8 PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommu- 1
Drehmomenteinstell-Modus nikation
9: Ethernet-Kommunikation
10: Impulsfrequenz HDIB
11: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommu-
nikation
12: SPS
Hinweis: Bei diesen Einstellungen entspre-
chen 100 % dem Motornennstrom.
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Drehmomenteinstellung
P03.12 -300,0 % bis 300,0 % (des Motornennstroms) 50,0 %
Uber Bedienfeld
Filterzeit Drehmoment-
P03.13 0,000 s bis 10,000s 0,010s
Sollwert
0: Bedienfeld (P03.16)
1: A1
2:AI2
3:AI3
4: Impulsfrequenz HDIA
5: Mehrstufig
Quelle fiir die Einstellung 6: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
des oberen 7: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommuni-
P03.14 Frequenzgrenzwertes fiir Kkation 0
Vorwartslauf bei der
8: Ethernet-Kommunikation
Drehmomentregelung
9: Impulsfrequenz HDIB
10: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommu-
nikation
11: SPS
12: Reserviert
Hinweis: Bei diesen Einstellungen entspre-
chen 100 % der maximalen Frequenz.
Quelle fiir die Einstellung
des oberen 0: Bedienfeld (P03.17)
P03.15 Frequenzgrenzwertes fir 0
Riickwértslauf bei der 1-11: wie bei P03.14
Drehmomentregelung
Bedienfeld-Grenzwert des
oberen Frequenz-
P03.16 50,00 Hz
Grenzwerts fir Vorwartslauf
bei Drehmomentregelung | Einstellbereich: 0,00 Hz bis P00.03
Bedienfeld-Grenzwert des
P03.17 oberen Frequenz- 50,00 Hz
Grenzwerts des
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Rickwartslaufs bei
Drehmomentregelung
0: Bedienfeld (P03.20)
1: A1
2: AI2
3:AlI3
4: Impulsfrequenz HDIA
5: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
Quelle fiir die Einstellung 6: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommu-
des oberen Grenzwerts des nikation
P03.18 . 0
Bremsmoments im 7: Ethernet-Kommunikation
Motorbetrieb
8: Impulsfrequenz HDIB
9: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommu-
nikation
10: SPS
11: Reserviert
Hinweis: Bei diesen Einstellungen entspre-
chen 100 % dem Motornennstrom.
Quelle fiir die Einstellung 0: Bedienfeld (P03.21)
P03.19 des oberen Grenzwerts des 0
1 bis 10: wie bei P03.18
Bremsmoments
Einstellung des oberen
Grenzwerts des
P03.20 180,0 %
Drehmoments tber
Bedienfeld bei Motorbetrieb
0,0 % bis 300,0 % (des Motornennstroms)
Einstellung des oberen
Grenzwerts des
P03.21 180,0 %
Bremsmoments Uber das
Bedienfeld
Feldschwachungskoeffizient
P03.22 im Bereich konstanter 0,1 bis 2,0 0,3
Leistung
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Unterer Wert der
P03.23 Feldschwachung im Bereich | 10 % bis 100 % 20 %
konstanter Leistung
Oberer Spannungs-
P03.24 0,0 % bis 120,0 % 100,0 %
Grenzwert
P03.25 Vorerregungszeit 0,000 s bis 10,000s 0,300 s
Aktivierung 0: Deaktivierung
P03.32 0
Drehmomentregelung 1: Aktivierung
Magnetflussschwachende
P03.33 0 bis 8000 1200
integrale Verstéarkung
0-0x1111
Einerstelle: Auswahl des Drehmomentbefehls
0: Drehmoment-Sollwert
1: Drehmomentstrom-Sollwert
Zehnerstelle: Reserviert
Einstellen der
P03.35 Regelungsoptimierung Hunderterstelle: Gibt an, ob die Trennung des 0x0000
integralen Anteils der ASR-Regelung aktiviert
werden soll
0: Deaktivierung
1: Aktivierung
Tausenderstelle: Reserviert
ASR-
P03.36 0,00 s bis 10,00 s 0,00s
Differenzialverstérkung
P0337 Proportionalfaktor des In der Betriebsart Vektorregelung (P00.00=3) 1000
Hochfrequenz-ACR sind die ACR-PI-Parameter P03.09 und
Integralfaktor P03.10, wenn die Frequenz unter dem ACR-
P03.38 1000
Hochfrequenz-ACR Hochfrequenz-Schaltschwellwert (P03.39)
liegt, und P03.37 und P03.38, wenn die Fre-
quenz  Uber dem  ACR-Hochfrequenz-
Hochfrequenz- Schaltschwellwert (P03.39) liegt.
P03.39 100,0 %

Schaltschwelle ACR

Einstellbereich von P03.37: 0 bis 65535

Einstellbereich von P03.38: 0 bis 65535
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Einstellbereich von P03.39: 0,0 % bis

100,0 % (der maximalen Frequenz)

P17.32 Flussverkettung 0,0 % bis 200,0% 0,0 %

5.5.4 Raumzeigermodulation

Der VFD bietet auch die Funktion der Raumzeigermodulation. Die Raumzeigermodulation in Fallen ange-
wendet werden, in denen eine mittlere Regelgenauigkeit ausreicht und in denen der Frequenzumrichter meh-

rere Motoren antreiben muss.

Der VFD bietet mehrere Betriebsarten mit verschiedenen U/f-Kennlinien, um unterschiedliche Anforderungen
zu erflillen. Sie kdnnen U/f-Kennlinien nach Bedarf auswahlen bzw. einstellen.

Vorschlage:

. Fir eine Last mit konstantem Moment, wie z.B. ein Férderband, das geradlinig verlauft, da der gesamte
Betriebsablauf ein konstantes Moment erfordert, wird empfohlen, die geradlinige U/f-Kennlinie zu ver-
wenden.

. Fur Lasten mit abnehmendem Moment, wie z. B. Lifter und Wasserpumpen, bei denen zwischen dem
tatsachlichen Drehmoment und der Drehzahl ein Leistungsverhaltnis (zweite oder dritte Potenz) be-
steht, wird empfohlen, die U/f-Kennlinie entsprechend der Potenz von 1,3, 1,7 oder 2,0 zu verwenden.

A

Output voltage
Vb

Torque -down V/F curve (power of 1.3)
Straight-type Torque -down V/F curve (power of 1.7)
Torque -down V/F curve (power of 2.0)

Square-type

| -
-
f Output frequency
b

Der VFD bietet auch Mehrpunkt-U/f-Kennlinien. Sie kdnnen die vom VFD ausgegebenen U/f-Kennlinien &an-
dern, indem Sie die Spannung und Frequenz der drei Punkte in der Mitte einstellen. Eine ganze Kurve besteht
aus fUnf Punkten, die bei (0 Hz, 0 V) beginnen und bei (Motorgrundfrequenz, Motornennspannung) enden.

Beachten Sie beim Einstellen die folgende Regel:
. 0 < f1 < f> < f3 < Motorgrundfrequenz

. 0 < V4 £ V2 £ V3 < Motornennspannung.
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AOutput voltage
100%V,[ "~~~ "~ """ T 772
|
V3 fm—m—m————————— :
| |
| |
| |
V2 |m— - | !
| | |
| | !
| | !
| | !
V1 - = | | |
I I . ! >
f1 2 3 Output frequency
f b Hz

Der VFD bietet spezielle Funktionscodes fur die Raumzeigermodulation. Sie kénnen die Effektivitat der

Raumzeigermodulation durch die Einstellung verbessern.

Der VFD bietet spezielle Funktionscodes fur die Raumzeigermodulation. Sie kénnen die Effektivitat der

Raumzeigermodulation durch die Einstellung verbessern.
1) Drehmomentverstarkung

Die Drehmomentverstarkungsfunktion kann das Drehmomentverhalten bei niedrigen Drehzahlen bei
der Raumzeigermodulation wirksam kompensieren. StandardmaRig ist eine automatische Drehmo-
mentverstarkung eingestellt, die es dem VFD ermdglicht, den Wert der Drehmomentverstarkung auf

der Grundlage der tatséchlichen Lastbedingungen anzupassen.

Hinweis:
. Die Drehmomentverstarkung wird nur bei der Grenzfrequenz fur die Drehmomentverstarkung wirksam.
. Wenn die Drehmomentverstarkung zu groR ist, kénnen niederfrequente Schwingungen oder ein Uber-

strom im Motorbetrieb auftreten. Verringern Sie in einem solchen Fall den Wert der Drehmomentver-

starkung.
A Output voltage V
V, fommmmmm e ,
I
I
I
I
I
I
I
- . !
boost I \
I
N> | ! >
T eutoft . output frequency
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2) Energiespar-Betrieb
Wahrend des Betriebs kann der VFD nach dem Wert des héchsten Wirkungsgrades suchen, um wei-
terhin den wirtschaftlichsten Betrieb zu gewahrleisten und Energie zu sparen.

Hinweis:

. Diese Funktion wird im Allgemeinen bei geringer Last oder im Leerlauf verwendet.

. Diese Funktion eignet sich nicht furr Falle, in denen haufig plétzliche Lastanderungen auftreten.

3) Verstiarkung der U/f-Schlupfkompensation

Die Raumzeigermodulation gehért zum Steuerungsmodus. Plétzliche Anderungen der Motorlast ver-
ursachen schwankende Motordrehzahlen. In Fallen, in denen strenge Drehzahlvorgaben erfilllt werden
missen, kdnnen Sie die Verstarkung der Schlupfkompensation zum Ausgleich der durch die Last-
schwankungen verursachte Drehzahldnderung durch die interne Ausgangsanpassung des VFD kom-

pensieren.

Der Einstellbereich fiir die Verstéarkung der Schlupfkompensation betragt 0 % bis 200 %, wobei 100%
der Nennschlupffrequenz entsprechen.

Hinweis: Nennschlupffrequenz = (synchrone Motor-Nenndrehzahl - Nenndrehzahl des Motors) x (Anzahl der

Motorpolpaare)/60

4)

Schwingungsvermeidung

Motorschwingungen treten haufig bei der Raumzeigermodulation in Anwendungen mit Hochleistungs-
antrieben auf. Um dieses Problem zu I6sen, bietet der VFD zwei Funktionscodes fir den Schwingungs-
faktor. Sie kdnnen die Funktionscodes in Abhangigkeit von der Haufigkeit des Auftretens von Schwin-

gungen einstellen.

Hinweis: Ein hdherer Wert bedeutet eine bessere Regelwirkung. Ist der Wert jedoch zu groR, kann der Aus-

gangsstrom des VFD zu hoch sein.

5)

ZF-Regelung von Asynchronmotoren

Generell gilt die ZF-Regelung fir Asynchronmotoren. Fir Synchronmotoren kann sie nur dann ver-
wendet werden, wenn die Frequenz extrem niedrig ist. Daher bezieht sich die in diesem Handbuch
beschriebene ZF-Regelung nur auf Asynchronmotoren. Die ZF-Regelung wird durch die Regelung des
gesamten Ausgangsstroms des VFD realisiert. Die Ausgangsspannung passt sich an den Stromsoll-
wert an, und die Steuerung der Spannung und des Stroms erfolgt getrennt.
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Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie (U/f-Trennung):
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Bei Auswahl der benutzerdefinierten U/f-Kennlinie kdnnen Sie jeweils die Einstellkanale und die Beschleuni-
gungs-/Bremszeit von Spannung bzw. Frequenz angeben, die in Kombination eine Echtzeit-U/f-Kennlinie bil-
den.

Hinweis: Diese Art der separaten Betrachtung der U/f-Kennlinie kann bei verschiedenen Frequenzumrichtern
angewendet werden. Seien Sie jedoch vorsichtig bei der Einstellung der Parameter, da falsche Einstellungen
zu Geréateschéaden flihren kdnnen.

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung
0:SVC o0
1:8VC 1
2: SVPWM
P00.00 Drehzahlregelung 3:FVC 2

Hinweis: Wenn 0, 1 oder 3 gewahlt wird, muss zu-
erst ein Autotuning der Motorparameter durchge-

flihrt werden.

P00.03 Max. Ausgangsfrequenz P00.04 bis 400,00 Hz 50,00 Hz
Oberer Grenzwert der
P00.04 P00.05 bis P00.03 50,00 Hz
Betriebsfrequenz

Unterer Grenzwert der

P00.05 0.00 Hz bis P00.04 0,00 Hz
Betriebsfrequenz
Abhangig
P00.11 Beschleunigungszeit 1 0,0 s bis 3600,0 s
vom Modell
Abhéngig
P00.12 Verzdgerungszeit 1 0,0 s bis 3600,0 s
vom Modell

0: Asynchronmotor
P02.00 Typ Motor 1 0
1: Synchronmotor

Nennleistung
P02.02 0,01 Hz-P00.03 50,00 Hz
Asynchronmotor 1

Nennspannung Abhangig
P02.04 0V bis 1200 V
Asynchronmotor 1 vom Modell

0: Geradlinige U/f-Kennlinie
1: Mehrpunkt-U/f-Kennlinie
Einstellung der U/f- 2: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Potenz 1,3)
Poi.00 Kennlinie Motor 1 3: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Potenz 1,7) 0
4: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Potenz 2,0)

5: Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie (U/f-Trennung)
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Drehmomentverstarkung
P04.01 0,0 %: (automatisch) bzw. 0,1 % bis 10,0 % 0,0 %
Motor 1
Grenzfrequenz der
P04.02 Drehmomentverstarkung 0,0 % bis 50,0 % (der Nennfrequenz von Motor 1) 20,0 %
Motor 1
Frequenzpunkt 1 der U/f-
P04.03 0,00 Hz bis P04.05 0,00 Hz
Kennlinie fir Motor 1
Spannungspunkt 1 der
P04.04 0,0 % bis 110,0 % 0,0 %
U/f-Kennlinie Motor 1
Frequenzpunkt 2 der U/f-
P04.05 P04.03 bis P04.07 0,00 Hz
Kennlinie Motor 1
Spannungspunkt 2 der
P04.06 0,0 % bis 110,0 % 0,0 %
U/f-Kennlinie Motor 1
Frequenzpunkt 3 der U/f-
P04.07 P04.05 bis P02.02 bzw. P04.05 bis P02.16 0,00 Hz
Kennlinie Motor 1
U/f-Spannung Punkt 3
P04.08 0,0 % bis 110,0 % 0,0 %
Motor 1
Verstarkung U/f-
P04.09 Schlupfkompensation 0,0 % bis 200,0% 100,0 %
Motor 1
Déampfungsfaktor fir
niederfrequente
P04.10 0 bis 100 10
Schwingungen an
Motor 1
Dampfungsfaktor fir
hochfrequente
P04.11 0 bis 100 10
Schwingungen an
Motor 1
Schwellenwert fiir die
P04.12 Schwingungsregulierung | 0,00 Hz bis P00.03 30,00 Hz
an Motor 1
0: Geradlinige U/f-Kennlinie;
Einstellung der Uff- 1: Mehrpunkt-U/f-Kennlinie
2: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Potenz 1,3)
P04.13 Kennlinie . 0
) 3: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Potenz 1,7)
fr Motor 2 4: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Potenz 2,0)
5: Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie (U/f-Trennung)
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Drehmomentverstarkung
P04.14 0,0 %: (automatisch) bzw. 0,1 % bis 10,0 % 0,0 %
Motor 2
Grenzfrequenz der
P04.15 Drehmomentverstarkung 0,0 % bis 50,0 % (der Nennfrequenz von Motor 1) 20,0 %
Motor 2
Frequenzpunkt 1 der U/f-
P04.16 0,00 Hz bis P04.18 0,00 Hz
Kennlinie fir Motor 2
Spannungspunkt 1 der )
P04.17 0,0 % bis 110.0% 0,0 %
U/f-Kennlinie fir Motor 2
Frequenzpunkt 2 der U/f- )
P04.18 P04.16 bis P04.20 0,00 Hz
Kennlinie fiir Motor 2
Spannungspunkt 2 der
P04.19 0,0 % bis 110,0 % 0,0 %
U/f-Kennlinie fur Motor 2
Frequenzpunkt 3 der U/f-
P04.20 P04.18 bis P02.02 bzw. P04.18 bis P02.16 0,00 Hz
Kennlinie fir Motor 2
Spannungspunkt 3 der
P04.21 0,0 % bis 110,0 % 0,0 %
U/f-Kennlinie fir Motor 2
Verstarkung der U/f-
P04.22 Schlupfkompensation 0,0 % bis 200,0% 100,0 %
von Motor 2
Déampfungsfaktor fir
niederfrequente
P04.23 0 bis 100 10
Schwingungen an
Motor 2
Dampfungsfaktor fir
hochfrequente
P04.24 0 bis 100 10
Schwingungen an
Motor 2
Schwellenwert der
P04.25 Schwingungsregulierung 0,00 Hz bis P00.03 30,00 Hz
an Motor 2
0: Deaktivieren
P04.26 Energiespar-Betrieb ) . . 0
1: Automatischer Energiespar-Betrieb
. 0: Bedienfeld; Ausgangsspannung wird bestimmt
Kanal fiir
P04.27 durch P04.28 0
Spannungseinstellung 1Al
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2:AI2

3:AI3

4: HDIA

5: Mehrstufig

6: PID

7: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
8: PROFIBUS/CANopen-Kommunikation
9: Ethernet-Kommunikation

10: HDIB

11: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-
Kommunikation

12: SPS-Karte

13: Reserviert

Einstellen der Spannung

P04.28 Uber 0,0 % bis 100,0 % (der Motornenn-spannung) 100,0 %
das Bedienfeld
Spannungs-
P04.29 0,0 s bis 3600,0 s 50s
beschleunigungszeit
Spannungs- .
P04.30 0,0 s bis 3600,0 s 50s
verzdgerungszeit
P04.31 Max. Ausgangsspannung | P04.32 bis 100,0 % (der Motornenn-spannung) 100,0 %
P04.32 Min. Ausgangsspannung 0,0 % bis P04.31 (der Motornenn-spannung) 0,0 %
Feldschwachungs-
P04.33 koeffizient im Bereich 1,00 bis 1,30 1,00
konstanter Leistung
Wenn die U/f-Steuerung fiir den Synchronmotor
aktiviert ist, wird dieser Parameter verwendet, um
Injektionsstrom 1 bei der | den Blindstrom des Motors einzustellen, wenn die
P04.34 U/f-Steuerung von Ausgangsfrequenz niedriger ist als die in P04.36 20,0 %
Synchronmotoren eingestellte Frequenz.
Einstellbereich: -100,0 % bis 100,0 % (des Motor-
nennstroms)
Wenn die U/f-Steuerung fiir den Synchronmotor
Injektionsstrom 2 bei der aktiviert ist, wird dieser Parameter verwendet, um
P04.35 U/f-Steuerung von den Blindstrom des Motors einzustellen, wenn die 10,0 %

Synchronmotoren

Ausgangsfrequenz hoher ist als die in P04.36 ein-

gestellte Frequenz.

-80-




Frequenzumrichter der Serie ST600

Grundlegende Bedienungshinweise

Einstellbereich: -100,0 % bis 100,0 % (des Motor-

nennstroms)

Schaltschwellen-

Frequenz des

Wenn die U/f-Steuerung des Synchronmotors akti-
viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den

Frequenzschwellenwert fiir das Schalten zwischen

N . o
F04:36 Injektionsstroms bei der Anzugsstrom 1 und Anzugsstrom 2 einzustellen. 20,0%
U/f-Steuerung von
Einstellbereich: 0,0 % bis 200,0 % (der Motor-
Synchronmotoren
nennfrequenz)
X Wenn die U/f-Steuerung fiir den Synchronmotor
Proportionalfaktor
aktiviert ist, wird dieser Parameter verwendet, um
Blindstromregelung bei
P04.37 den Propor-tionalfaktor der Blindstrom-Steuerung 50
U/f-Steuerung des
im geschlossenen Regelkreis einzustellen.
Synchronmotors
Einstellbereich: 0 bis 3000
Wenn die U/f-Steuerung fiir den Synchronmotor
Nachstellzeit aktiviert ist, wird dieser Parameter verwendet, um
P04.38 Blindstromregelung bei den Integralfaktor der Blindstrom-Steuerung im ge- 30
U/f-Steuerung des L
schlossenen Regelkreis einzu-stellen.
Synchronmotors
Einstellbereich: 0 bis 3000
Wenn die U/f-Steuerung des Synchronmotors akti-
viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den
Ausgangsgrenzwert der Blindstrom-Regelung im
Ausgangsgrenzwert der geschlossenen Regelkreis einzustellen. Ein héhe-
Blindstromregelung bei rer Wert bedeutet eine héhere Kompensations-
P04.39 I . . 8000
U/f-Steuerung des spannung der Blindstromregelung und eine héhere
Synchronmotors Ausgangsleistung des Motors. Im Allgemeinen
braucht dieser Parameter nicht geandert zu wer-
den.
Einstellbereich: 0 bis 16000
Aktivieren/Deaktivieren
0: Deaktiviert
P04.40 des ZF-Modus fir . 0
1: Aktiviert
Asynchronmotor 1
Stromeinstellung im ZF-
PO4.41 Modus fiir Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 1 ge- 120,0 %

Asynchronmotor 1

wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
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des Ausgangsstroms verwendet. Der Wert ist ein

Prozentualwert des Motornennstroms.

Einstellbereich: 0,0 % bis 200,0 %

Proportionalfaktor im ZF-

Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchron-motor 1 ge-

wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen

P04.42 Modus fiir des Proportionalfaktors der Ausgangsstrom-Rege- 650
Asynchronmotor 1 lung im geschlossenen Regelkreis verwendet.
Einstellbereich: 0 bis 5000
Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchron-motor 1 ge-
Integralfaktor im ZF- wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
P04.43 Modus fir des Integralfaktors der Ausgangsstrom-Regelung 350
Asynchronmotor 1 im geschlossenen Regelkreis verwendet.
Einstellbereich: 0 bis 5000
Frequenz-Startpunkt fiir
das Abschalten des ZF- .
P04.44 0,00 Hz bis P04.50 10,00 Hz
Betriebs von
Asynchronmotor 1
Aktivieren/Deaktivieren
0: Deaktivierung
P04.45 des ZF-Modus fiir 0
1: Aktivierung
Asynchronmotor 2
Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 2 ge-
Stromeinstellung im ZF- wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
P04.46 Modus fiir des Ausgangsstroms verwendet. Der Wert ist ein 120,0 %
Asynchronmotor 2 Prozentualwert des Motornennstroms.
Einstellbereich: 0,0 % bis 200,0 %
Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchron-motor 2 ge-
Proportionalfaktor im ZF- wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
P04.47 Modus fiir des Proportionalfaktors der Ausgangsstrom-Rege- 650
Asynchronmotor 2 lung im geschlossenen Regelkreis verwendet.
Einstellbereich: 0 bis 5000
Integralfaktor im ZF-
P04.48 Modus fiir Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchron-motor 2 ge- 350

Asynchronmotor 2

wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
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des Integralfaktors der Ausgangsstrom-Regelung

im geschlossenen Regelkreis verwendet.

Einstellbereich: 0-5000

Frequenz-Startpunkt fir
das Abschalten des ZF-
P04.49 0,00-P04.51 10,00 Hz
Betriebs von

Asynchronmotor 2

Frequenz-Endpunkt fir
das Abschalten des ZF-
P04.50 P04.44-P00.03 25,00Hz
Betriebs von

Asynchronmotor 1

Frequenz-Endpunkt fiir
das Abschalten des ZF-
P04.51 P04.49-P00.03 25,00Hz
Betriebs von

Asynchronmotor 2

5.5.5 Drehmomentregelung

Der VFD unterstitzt Drehmoment-und Drehzahlregelung. Die Drehzahlregelung zielt darauf ab, die Drehzahl
zu stabilisieren, damit die eingestellte Drehzahl mit der tatsachlichen Drehzahl Gbereinstimmt, wahrend die
maximale Belastbarkeit durch den Drehmomentgrenzwert begrenzt wird. Die Drehmomentregelung zielt da-
rauf ab, das Drehmoment so zu stabilisieren, dass das eingestellte Drehmoment mit dem tatsachlichen Aus-
gangsdrehmoment Uibereinstimmt, wahrend die Ausgangsfrequenz durch die oberen und unteren Grenzwerte

begrenzt wird.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung
0:SVC 0
1:8VC 1
2: SVPWM
P00.00 Drehzahlregelung 3:FVC 2

Hinweis: Wenn 0, 1 oder 3 gewahlt wird, muss zu-
erst ein Autotuning der Motorparameter durchge-

fuhrt werden.

Aktivierung 0: Deaktivierung
P03.32 0
Drehmomentregelung 1: Aktivierung

1: Bedienfeld (P03.12)
2: Al1

3:AI2

4: AI3

5: Impulsfrequenz HDIA
6: Mehrstufiges Drehmoment

7: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
Wahl des 8 PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommuni-
P03.11 Drehmomenteinstell- kation 0

Modus

9: Ethernet-Kommunikation

10: Impulsfrequenz HDIB

11: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kom-
munikation

12: SPS

Hinweis: Bei diesen Einstellungen ent-sprechen

100 % dem Motornennstrom.

Drehmomenteinstellung
P03.12 -300,0 %-300,0 % (des Motornennstroms) 50,0 %
Uiber Bedienfeld

Filterzeit Drehmoment-
P03.13 0,000-10,000s 0,010s
Sollwert

0: Bedienfeld (P03.16)

Quelle fiir die
1: A1
Einstellung des oberen
2: AI2
P03.14 Frequenzgrenzwertes 0
3: AI3

flr Vorwartslauf bei der
4: Impulsfrequenz HDIA

Drehmomentregelung
5: Mehrstufig
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6: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation

7 PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommu-
nikation

8: Ethernet-Kommunikation

9: Impulsfrequenz HDIB

10: EtherCAT/PROFINET/Ethernet  IP-Kom-
munikation

11: SPS

12: Reserviert

Hinweis: Bei diesen Einstellungen ent-sprechen

100 % der maximalen Frequenz.

Quelle fiir die
Einstellung des oberen
Frequenzgrenzwertes 0: Bedienfeld (P03.17)
fur Rickwartslauf bei 1-11: wie bei P03.14

der Drehmoment-

regelung

Bedienfeld-Grenzwert

des oberen Frequenz-

P03.16 Grenzwerts fir 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz
Vorwartslauf bei

Drehmomentregelung

Bedienfeld-Grenzwert
des oberen Frequenz-

P03.17 Grenzwerts des 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz

Rickwartslaufs bei

Drehmomentregelung

0: Bedienfeld (P03.20)
1: Al

S A2

S AI3

Quelle fiir die :23
4: Impulsfrequenz HDIA
5
6

Einstellung des oberen
P03.18 Grenzwerts des

: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunika-

tion

Bremsmoments im
Motorbetrieb

7: Ethernet-Kommunikation

8: Impulsfrequenz HDIB
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9: EtherCAT/PROFINET/Ethernet  IP-Kommuni-
kation

10: SPS

11: Reserviert

Hinweis: Bei diesen Einstellungen entsprechen

100 % dem Motornennstrom.

Quelle fiir die
Einstellung des oberen 0: Bedienfeld (P03.21)
P03.19 0
Grenzwerts des 1-10: wie bei P03.18
Bremsmoments

Einstellung des oberen
Grenzwerts des
P03.20 Drehmoments Uber 0,0-300,0 % (Motornennstrom) 180,0 %
Bedienfeld bei
Motorbetrieb

Einstellung des oberen

Grenzwerts des
P03.21 0,0-300,0 % (Motornennstrom) 180,0 %
Bremsmoments lber

das Bedienfeld

Motor-
P17.09 -250,0-250,0 % 0,0 %
Ausgangsdrehmoment
P17.15 Drehmoment-Sollwert -300,0-300,0 % (Motornennstrom) 0,0 %
5.5.6 Motorparameter
. Uberpriifen Sie vor dem Autotuning die Sicherheitsbedingungen in der Motor- und Lastma-

schinenumgebung, da ein wahrend des Autotunings plétzlich anlaufender Motor Kérperver-

letzungen verursachen kann.

A . Auch wenn der Motor wahrend des statischen Autotunings nicht lauft, wird er weiterhin mit
Strom versorgt. Beriihren Sie den Motor wahrend des Autotunings nicht; andernfalls kann es
zu einem Stromschlag kommen. Beriihren Sie den Motor nicht, bevor das Autotuning abge-

schlossen ist.

. Wenn der Motor an eine Last angeschlossen ist, darf kein Autotuning durchgefiihrt werden.

Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen des VFD oder Schdden am VFD kommen. Wenn das
A Autotuning an einem Motor durchgefiihrt wird, der an eine Last angeschlossen ist, kann es
zu falschen Motorparametereinstellungen und UnregelméaBigkeiten im Motorverhalten kom-

men. Nehmen Sie fiir das Autotuning ggf. eine Lasstrennung vor.
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Der VFD kann als Antrieb sowohl von Asynchronmotoren als auch von Synchronmotoren eingesetzt werden
und unterstitzt zwei Motorparameter-Satze, die Uiber digitale Multifunktions-Eingangsklemmen bzw. Kommu-

nikationsmodi umgeschaltet werden kénnen.

elect running
‘command channel
(P00.01)

Terminal _ Communication
‘ (P00.01=1) ‘ Keypad (P00.01=0) (P00.01=2)
POBST setlED The switch-over
onesto channel for motor 1 and
motor 2 (P08.31) P08.31 sete P08.31 sets P08.31 sets
onesto2 ones to 3 ones to 4
Terminal function 35 PROFIBUS/
Motor 1 switches to MODBUS | |1\ openiDeviceNet Etheret EtherCAT/Profinet
e P08 31 set LED” | communication | [ANPONBOMSNE! | communication | | communication

onesto 1

[Communication setti
2009H

9 va\uﬂ

BITO - 1=00 10 - 1=01

Die Regelungsleistung des VFD variiert je nach dem jeweiligen Motormodell. Daher miissen Sie vor dem

Invalid

Motor 1

erstmaligen Starten eines Motors (z. B. Motor 1) ein Autotuning der Motorparameter durchfiihren.

P00.01=0 (controlled by
keypad)

Motor type
(P02.00)

Synchronous Asynchronous
moto motar

P02.00=1 P02.00=0

Input motor nameplate Input motor nameplate
(P02.12 - P02.19) (P02.01 - P02.05)

Set autotuning mode

Complete parameter Complete parameter Partial parameter rotary
rotary autotuning static autotuning autotuning

Press "RUN" key to start
autotuning
Autotuning

Autotuning finished
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Hinweis:

Die Motorparameter miissen gemaf dem Typenschild des Motors korrekt eingestellt werden.

Wenn zum Motor-Autotuning das rotierende Autotuning gewahlt wird, muss der Motor von der Last
getrennt werden, um den Motor in einen statischen Zustand ohne Last zu versetzen. Andernfalls kon-
nen die Ergebnisse des Motorparameter-Autotuning falsch sein. Darlber hinaus muss fiir Asynchron-
motoren das Autotuning der Parametergruppen P02.06-P02.10 und fiir Synchronmotoren das Au-
totuning der Parametergruppen P02.20-P02.23 durchgefiihrt werden.

Wenn zum Motor-Autotuning das statische Autotuning gewahlt wird, muss der Motor nicht von der Last
getrennt werden, aber die Regelungsleistung kann beeintrachtigt werden, da ein Autotuning nur fur
einen Teil der Motorparameter erfolgt ist. Darliber hinaus muss flir Asynchronmotoren das Autotuning
der Parametergruppen P02.06—P02.10 und fiir Synchronmotoren das Autotuning der Parametergrup-
pen P02.20-P02.22 durchgefiihrt werden. Die Werte fiir P02.23 kénnen rechnerisch ermittelt werden.

Das Autotuning des Motors kann nur fiir den aktuellen Motor durchgefiihrt werden. Wenn Sie das
Autotuning firr einen anderen Motor durchfiihren missen, schalten Sie auf den anderen Motor um,
indem Sie den Umschaltkanal von Motor 1 und Motor 2 durch Einstellen der Einerstelle der Parame-

tergruppe P08.31 wahlen.

Parameterliste:

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung
0: Bedienfeld
Kanal fiir Betriebs-
P00.01 1: Klemme 0
befehle

2: Kommunikation

0: Keine Funktion

1: Rotierendes Autotuning 1; Durchfiihrung eines

umfassenden Motorparameter-Autotunings; rotie-

rendes Autotuning wird in Fallen verwendet, in de-

nen eine hohe Regelgenauigkeit erforderlich ist;

2: Statisches Autotuning 1 (vollstdndiges Au-

Motorparameter- totuning); statisches Autotuning 1 wird in Féllen ver-
Autotuning wendet, in denen der Motor nicht von der Last ge-

trennt werden kann.

3: Statisches Autotuning 2 (partielles Autotuning);

wenn Motor 1 der aktuelle Motor ist, erfolgt ein Au-

totuning nur fiir P02.06, P02.07 und P02.08; wenn

Motor 2 der aktuelle Motor ist, erfolgt ein Autotuning
nur fiir P12.06, P12.07 und P12.08.
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4: Rotierendes Autotuning 2, wie rotierendes Au-
totuning 1, aber nur fir Asynchronmotoren zulassig
5: Rotierendes Autotuning 3 (partielles Autotuning),

nur zuldssig flir Asynchronmotoren.

0: Asynchronmotor
P02.00 Typ Motor 1 0
1: Synchronmotor

Nennleistung Abhangig
P02.01 0,1-3000,0 kW
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennfrequenz
P02.02 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz
Asynchronmotor 1
Nenndrehzahl Abhangig
P02.03 1-60000 min"!
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennspannun Abhangi
P02.04 P 9 0-1200 V 99
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennstrom Abhangig
P02.05 0,8-6000,0 A
Asynchronmotor 1 vom Modell
Statorwiderstand Abhangig
P02.06 0,001-65,535 Q
Asynchronmotor 1 vom Modell
Rotorwiderstand Abhangig
P02.07 0,001-65,535 Q
Asynchronmotor 1 vom Modell
Streuinduktivitat Abhéngig
P02.08 0,1-6553,5 mH
Asynchronmotor 1 vom Modell
Gegeninduktivitat Abhéngig
P02.09 0,1-6553,5 mH
Asynchronmotor 1 vom Modell
Leerlaufstrom Abhangig
P02.10 0,1-6553,5 A
Asynchronmotor 1 vom Modell
Nennleistung Abhangig
P02.15 0,1-3000,0 kW
Synchronmotor 1 vom Modell
Nennfrequenz
P02.16 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz

Synchronmotor 1

Anzahl Polpaare

Synchronmotor 1

Nennspannung Abhangig
P02.18 0-1200 V
Synchronmotor 1 vom Modell
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Nennstrom Abhangig
P02.19 0,8-6000,0 A
Synchronmotor 1 vom Modell
Statorwiderstand Abhéngig
P02.20 0,001-65,535 Q
Synchronmotor 1 vom Modell
Langsinduktivitat Abhangig
P02.21 0,01-655,35mH
Synchronmotor 1 vom Modell
Querinduktivitat Abhangig
P02.22 0,01-655,35mH
Synchronmotor 1 vom Modell
Gegen-EMK
P02.23 0-10000 300

Synchronmotor 1

Funktion der digitalen

P05.01- Multifunktions-
35: Motor 1 schaltet auf Motor 2 um /
P05.06 Eingangsklemme (S1-
S4, HDIA, HDIB)
0x00-0x14

Einerstelle: Umschaltkanal

0: Umschaltung tber Terminal

1: Umschaltung tiber Modbus/Modbus TCP-
Kommunikation

Umschalten zwischen 2: Umschaltung tiber Profibus/CANopen/DeviceNet

P08.31 3: Umschaltung tiber Ethernet-Kommunikation 00
Motor 1 und Motor 2

4: Umschaltung uber Ether-
CAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation
Zehnerstelle: Motorumschaltung wéhrend des Be-
triebs

0: Umschaltung wahrend des Betriebs deaktivieren

1: Umschaltung wahrend des Betriebs aktivieren

0: Asynchronmotor
P12.00 Typ Motor 2 0
1: Synchronmotor

Nennleistung Abhangig
P12.01 0,1-3000,0 kW
Asynchronmotor 2 vom Modell
Nennfrequenz
P12.02 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz
Asynchronmotor 2
Nenndrehzahl Abhéngig
P12.03 1-36000 min"!
Asynchronmotor 2 vom Modell
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Nennspannung
P12.04 0-1200 V
Asynchronmotor 2
Nennstrom
P12.05 0,8-6000,0 A
Asynchronmotor 2
Statorwiderstand
P12.06 0,001-65,535 Q
Asynchronmotor 2
Rotorwiderstand
P12.07 0,001-65,535 Q
Asynchronmotor 2
Streuinduktivitat
P12.08 0,1-6553,5 mH
Asynchronmotor 2
Gegeninduktivitat
P12.09 0,1-6553,5 mH
Asynchronmotor 2
Leerlaufstrom
P12.10 0,1-6553,5 A
Asynchronmotor 2
Nennleistung
P12.15 0,1-3000,0 kW
Synchronmotor 2
Nennfrequenz
P12.16 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz
Synchronmotor 2
Anzahl Polpaare
P12.17 1-50 2
Synchronmotor 2
Nennspannun Abhangi
P12.18 P 9 0-1200 V 99
Synchronmotor 2 vom Modell
Nennstrom Abhangig
P12.19 0,8-6000,0 A
Synchronmotor 2 vom Modell
Statorwiderstand Abhangig
P12.20 0,001-65,535 Q
Synchronmotor 2 vom Modell
Langsinduktivitat Abhéngig
P12.21 0,01-655,35mH
Synchronmotor 2 vom Modell
Querinduktivitat Abhéngig
P12.22 0,01-655,35mH
Synchronmotor 2 vom Modell
Gegen-EMK
P12.23 0-10000 300
Synchronmotor 2

5.5.7 Start/Stopp-Steuerung

Die Start/Stopp-Steuerung des Frequenzumrichters umfasst drei Zustande: Start nach einem Betriebsbefehl

beim Einschalten; Start nach Stromausfall, wenn die entsprechende Funktion aktiviert ist; Start nach einem

-92-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Grundlegende Bedienungshinweise

automatischen Fehler-Reset. Die drei Zustande der Start/Stopp-Steuerung werden im Folgenden beschrie-
ben.

Es gibt drei Startmodi fir den VFD: Start bei Startfrequenz, Start nach Gleichstrombremsung und Start nach
Drehzahl-Anpassung. Sie kénnen den richtigen Startmodus entsprechend den tatséchlichen Bedingungen
auswahlen.

Bei Lasten mit groBem Tragheitsmoment, insbesondere in Fallen, in denen eine Richtungsumkehr mdglich
ist, kbnnen Sie wahlen, ob der Start nach Gleichstrombremsung oder nach Drehzahl-Anpassung erfolgen
soll.

Hinweis: Fiir Synchronmotoren wird der Antrieb im Direktstartmodus empfohlen.

1) Schaltlogik fiir den Start nach einem Betriebsbefehl beim Einschalten

frequency 1

caion
eceerel
O oS

Direct start
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2) Schaltlogik fiir den Start nach Restart nach dem Ausschalten

Standby
o | Keypad
Communi
v N cation

Termin

The running state’
before power cut

7"

Restart after|

(restart at power-cut)

FWDIREV
Whether running terminal
command is valid

Running command channel

(Power-on termi
selection)

inal running protection
tion)

3) Schaltlogik fiir den Start nach automatischem Fehler-Reset

VFD fault

Automatic reset times
of VFD fault<P08.28

Automatic reset
interval of VFD
fault>P08.29

v

Display fault
code, and stop

VFD fault reset,
start running

Parameterliste:
Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung
0: Bedienfeld
P00.01 Kanal fiir Betriebsbefehl 1: Klemme 0
2: Kommunikation
Abhangig
P00.11 Beschleunigungszeit 1 0,0-3600,0 s
vom Modell
Abhéngig
P00.12 Verzdgerungszeit 1 0,0-3600,0 s
vom Modell
0: Direkter Start
P01.00 Startmodus 1: Start nach Gleichstrombremsung 0
2: Start nach Drehzahluberpriifung
Startfrequenz beim
P01.01 0,00-50,00Hz 0,50 Hz
Direktstart

-94-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Grundlegende Bedienungshinweise

Haltezeit der

P01.02 0,0-50,0 s 0,0s
Startfrequenz
DC-Bremsstrom vor dem
P01.03 0,0-100,0 % 0,0 %
Start
Bremszeit
P01.04 Gleichstrombremse vor 0,00-50,00 s 0,00 s
dem Start
0: Geradlinig
1: S-Kurve
Beschleunigungs-/
P01.05 Hinweis: Wenn Modus 1 gewahlt wird, missen 0
Verzégerungsmodus
P01.07, P01.27 und P01.08 entsprechend einge-
stellt werden.
0: Verzdgern bis Stopp
P01.08 Stopp-Modus 0
1: Austrudeln bis Stopp
Startfrequenz der
P01.09 Gleichstrombremse nach 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 0,00 Hz
dem Stoppen
Wartezeit
P01.10 Gleichstrombremse nach 0,00-50,00 s 0,00s
dem Stoppen
DC-Bremsstrom beim
P01.11 0,0-100,0 % 0,0 %
Stoppen
Bremszeit
P01.12 Gleichstrombremse beim 0,00-50,00 s 0,00 s
Stoppen
Ansprechzeit Vorwarts-
P01.13 0,0-3600,0 s 00s
/Rickwartslauf
0: Umschaltung nach Nullfrequenz
Umschaltung zwischen
1: Umschaltung nach Startfrequenz
P01.14 Vorwarts- und . 1
2: Umschalten nach Uberschreiten der Stopp-
Rickwartslauf
drehzahl und Verzégerung
P01.15 Stoppdrehzahl 0,00-100,00Hz 0,50 Hz
0: Einstellwert Drehzahl (die einzige Erfassungs-
Erfassung der
P01.16 art, die bei der Raumzeigermodulation giiltig ist) 1

Stoppdrehzahl

1: Erfassungswert Drehzahl
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Wahl des

0: Der Klemmen-Betriebsbefehl ist beim Ein-

schalten ungiiltig.

P01.18 Einschaltschutzes fiir die 0
1: Der Klemmen-Betriebsbefehl ist beim Ein-
Klemme
schalten gliltig.
Einerstelle: Aktionswahl
Auswahl der Aktion, wenn
0: Betrieb an der unteren Frequenzgrenze
die Betriebsfrequenz unter
1: Stopp
dem unteren Grenzwert
P01.19 2: Standby 0
liegt (der untere
Zehnerstelle: Stopp-Modus
Grenzwert muss groRRer
0: Austrudeln bis Stopp
als 0 sein)
1: Verzdgern bis Stopp
Verzégerung beim
0,0-3600,0s (gultig, wenn die Einerstelle von
P01.20 Aufwachen aus dem 0,0s
P01.19 2 ist)
Standby
Restart nach 0: Restart ist deaktiviert
P01.21 0
Stromunterbrechung 1: Restart ist aktiviert
Wartezeit bis zum
P01.22 Neustart nach dem 0,0-3600,0 s (glltig, wenn P01.21 1 ist) 10s
Ausschalten
P01.23 Startverzégerung 0,0-60,0s 00s
Verzégerung der Stopp-
P01.24 0,0-100,0s 00s
Drehzahl
0: Kein Spannungsausgang
Auswahl 0Hz-Ausgan 1: Mit Spannungsausgan
P01.25 9ang pannungsausgang 0
des Steuerkreises 2: Ausgang entsprechend DC-Bremsstrom beim
Stoppen
Verzdgerungszeit bei
P01.26 0,0-60,0 s 20s
Not-Aus
Dauer des
P01.27 Anfangsabschnitts der S- 0,0-50,0 s 0,1s
Kurve fir die Verzégerung
Dauer des Endabschnitts
P01.28 der S-Kurve fiir die 0,0-50,0 s 0,1s
Verzdgerung
0,0-150,0 % (des Frequenzumrichter-Nennaus-
P01.29 Kurzschluss-Bremsstrom 0,0 %

gangsstroms)
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Haltezeit der

P01.30 Kurzschlussbremse bei 0,00-50,00 s 0,00 s
Start
Haltezeit der
P01.31 Kurzschlussbremse bei 0,00-50,00 s 0,00 s
Stopp
Vorerregungszeit bei
P01.32 0-10,000s 0,000 s
Jogging-Betrieb
Startfrequenz beim
P01.33 Bremsen im Jogging- 0-P00.03 0,00 Hz
Betrieb bis zum Stopp
Zeitraum bis zum
P01.34 . 0-3600,0s 00s
Ubergang in Standby
1: Vorwartslauf
2: Ruckwartslauf
4: Vorwartstippen
5: Rickwartstippen
6: Austrudeln bis Stopp
P05.01- Auswahl der Funktion des 7: Fehler-Reset /
P05.06 Digitaleingangs 8: Betrieb unterbrechen
21: Auswahl 1 Beschleunigungs-/Verzégerungs-
zeit
22: Auswahl 2 Beschleunigungs-/Verzégerungs-
zeit
30: Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren
Betriebsfrequenz im
P08.06 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 5,00 Hz
Jogging-Betrieb
Beschleunigungszeit im Abhangig
P08.07 0,0-3600,0 s
Jogging-Betrieb vom Modell
Verzoégerungszeit im Abhangig
P08.08 0,0-3600,0 s
Jogging-Betrieb vom Modell
Abhangig
P08.00 Beschleunigungszeit 2 0,0-3600,0 s
vom Modell
Abhangig
P08.01 Verzbgerungszeit 2 0,0-3600,0 s
vom Modell
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Abhangig
P08.02 Beschleunigungszeit 3 0,0-3600,0 s
vom Modell
Abhéngig
P08.03 Verzégerungszeit 3 0,0-3600,0 s
vom Modell
Abhangig
P08.04 Beschleunigungszeit 4 0,0-3600,0 s
vom Modell
Abhéngig
P08.05 Verzdgerungszeit 4 0,0-3600,0 s
vom Modell
0,00-P00.03 (max. Ausgangsfrequenz)
Schaltfrequenz 0,00Hz: Keine Umschaltung
P08.19 Beschleunigungs-/ Wenn die Betriebsfrequenz groRer ist als P08.19 0
Verzbégerungszeit ist, auf Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2
umschalten.
0: Max. Ausgangsfrequenz
Sollfrequenz 1: Eingestellte Frequenz
P08.21 Beschleunigungs- 2: 100Hz 0
/Verzdgerungszeit Hinweis: Gilt nur fir geradlinige Beschleuni-
gung/Verzégerung
Anzahl der automatischen
P08.28 0-10 0
Fehler-Resets
Zeitintervall der
P08.29 automatischen Fehler- 0,1-3600,0 s 10s
Resets

5.5.8 Frequenzeinstellung

Der VFD unterstiitzt mehrere Methoden der Frequenzeinstellung, die in zwei Typen unterteilt werden kénnen:
Hauptsollwert-Kanal und Zusatzsollwert-Kanal.

Es gibt zwei Hauptsollwert-Kanéle, namlich Frequenzsollwertkanal A und Frequenzsollwertkanal B. Diese
beiden Kanale unterstiitzen einfache gegenseitige arithmetische Operationen und kénnen durch die Einstel-
lung von Multifunktionsklemmen dynamisch umgeschaltet werden.

Fir den Zusatzsollwert-Kanal gibt es einen Eingangsmodus: den Klemmeneingang fir [UP/DOWN-
Umschaltung. Durch Einstellen von Funktionscodes kdnnen Sie den entsprechenden Sollwert-Modus und die
Auswirkungen dieses Sollwert-Modus auf den Frequenzsollwert des Frequenzumrichters aktivieren.

Der eigentliche Sollwert des VFD setzt sich aus dem Hauptsollwert-Kanal und dem Hilfssollwert-Kanal zu-

sammen.
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Der VFD unterstiitzt die Umschaltung zwischen verschiedenen Sollwertkanalen, und die Regeln fiir die Ka-

nalumschaltung sind im Folgenden dargestellit.

A Funktion Funktion Funktion
ueller
Multifunktionsklemme 13 | Multifunktionsklemme 14 | Multifunktionsklemme 15
Sollwertkanal
EOGE Kanal A auf Kanal B Kombinationseinstellung | Kombinationseinstellung
* umgeschaltet auf Kanal A umgeschaltet | auf Kanal B umgeschaltet
A B / /
B A / /
A+B / A B
A-B / A B
Max(A,B) / A B
Min(A,B) / A B

Hinweis: "/" zeigt an, dass diese Multifunktionsklemme im aktuellen Sollwertkanal unzulassig ist.

Wenn Sie die Zusatzfrequenz im VFD Uber die Multifunktionsklemmen UP (10) und DOWN (11) einstellen,
kénnen Sie die Frequenz schnell erhdhen/verringern, indem Sie P08.45 (Inkrementelle Frequenzénderungs-
rate an Klemme UP) und P08.46 (dekrementelle Frequenzminderungsrate an Klemme DOWN) einstellen.

UP terminal frequency incremental integral speed P08.45
A F DOWN terminal frequency decremental integral speed P08.46

|
I
I
I
[
| [
I R I >
! | | | | |
I [ | T
| [ | |
‘ " } L ! ! UP terminal state
UP terminal } } H
function selection=10 | Sx - T ; i : T‘
| | | |
|
| DOWN terminal state
DOWN terminal Sy » | >
function selection=11 T
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Parameterliste:

Funktions-
Bezeichnung
code

Beschreibung

Standard-

einstellung

Max. Ausgangsfrequenz

P00.04-400,00 Hz

50,00 Hz

Oberer Grenzwert der

Betriebsfrequenz

P00.05-P00.03

50,00 Hz

Unterer Grenzwert der

Betriebsfrequenz

0,00Hz-P00.04

0,00 Hz

Frequenzsollwert-
kanal A

Frequenzsollwert-

kanal B

0: Einstellung iber Bedienfeld

1: Einstellung tber Al1

2: Einstellung tber Al2

3: Einstellung Giber AI3

4: Einstellung Gber Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDIA

5: Einstellung Uiber einfache SPS

6: Einstellung iber mehrstufigen Drehzahlbetrieb
7: Einstellung iber PID-Regler

8: Einstellung tiber Modbus/Modbus TCP-
Kommunikation

9: Einstellung iber
PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation
10: Einstellung Giber Ethernet-Kommunikation

11: Einstellung Gber Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDIB

12: Einstellung Gber Impulsfolge DOWN

13: Einstellung Uber Ether-
CAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation

14: Einstellung Uiber SPS-Karte

15: Reserviert

Bezugswert fur

Frequenzsollwert B

0 Max. Ausgangsfrequenz

1: Frequenzsollwert A

Kombinationsmodus

der Einstellquelle

0:A

1:B

2: (A+B)

3: (A-B)

4: Max (A, B)
5: Min (A, B)
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Funktion der digitalen

10: Frequenzerhohung (UP)
11: Frequenzreduzierung (DOWN)
12: Loschen der eingestellten Frequenzerhdhung/-

reduzierung

P05.01- Multifunktions- 13: Umschalten zwischen Einstellung A und Ein-
P05.06 Eingangsklemme (S1- stellung B !
S4, HDIA, HDIB) 14: Umschaltung zwischen Kombinationseinstel-
lung und Einstellung A
15: Umschaltung zwischen Kombinationseinstel-
lung und Einstellung B
P08.42—
P08.43 Reserviert / /
0x000-0x221
Einerstelle: Auswahl Frequenzaktivierung
0: Einstellung der Klemme UP/DOWN giiltig
1: Einstellung der Klemme UP/DOWN ungiltig
Zehnerstelle: Auswahl der Frequenzregelung
0: Nur gliltig, wenn P00.06=0 bzw. P00.07=0
1: Gliltig fur alle Frequenzmodi
P08.44 Klemmensteuerung 2: Ungiltig fiir den Betrieb mit mehrstufiger Dreh- 0x000
UP/DOWN
zahlfunktion, wenn dieser Vorrang hat
Hunderterstelle: Aktionswahl bei Stopp
0: Giiltig
1: Gliltig wahrend des Betriebs, Léschung nach
Stopp
2: Gultig, wahrend der Frequenzumrichter lauft, L6-
schung nach Empfang des Stoppbefehls
Integral-geschwindigkeit
P08.45 Frequenzerhéhung 0,01-50,00 Hz/s 0,50 Hz/s
Klemme UP
Integral-geschwindigkeit
P08.46 Frequenzminderung 0,01-50,00 Hz/s 0,50 Hz/s
Klemme DOWN
P17.00 Frequenzeinstellung 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 0,00 Hz
P17.02 Flanken-Sollfrequenz 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 0,00 Hz
P17.14 Digitaler Einstellwert 0,00Hz-P00.03 0,00 Hz
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5.5.9 Analogeingang

Der VFD verfligt Giber zwei analoge Eingangsklemmen, Al1 fir 0—10V/0-20mA (ob der Eingang Spannung
oder Strom ist, kann mit P05.50 eingestellt werden) und Al2 fiir -10-10V sowie zwei Eingangsklemmen fiir
Hochgeschwindigkeits-Impulse. Jeder Eingang kann separat gefiltert werden, und die entsprechende Soll-

wertkurve kann durch Verstellen des Sollwertes auf den Maximal- und Minimalwert eingestellt werden.

Analog input curve setting

Analog input filter

P05.24

P05.25 »
Al1 input voltage P05.26 P05.28

P05.27

i

Al2 input voltage P05.30

P05.31
P17.20 P05.32 »|  Posa7
P05.33

P05.34

P05.35

P05.36

Al P05.29
Al2

HDIA input frequency|

o P17.21
0
f /7 ﬁ P05.39
— HDIA — | P05.40 »|  F0543
1 P05.41
b 2 P05.42

P05.00
P05.38
(HDIA input type) (HDIA high-speed pulse input function |
selection) |
HDIB input frequency i
o /L R Al/AI2/HDI
1

1 P05.46
2 P05.47
P05.48

P05.00
(HDIB input type)

POS5|
(HDIB high-speed pulse input function

selection)
Ones: 0: Set input via frequency
P05.00 | 0: HDIA s high-speed pulse input | P05.38 | 1: Reserved
1: HDIA is digital input 2: Input via encoder

Tens: 0: Set input via frequency
0: HDIB s high-speed pulse input | P05.44 | 1: Reserved
1: HDIB is digital input 2: Input via encoder

P05.00
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Parameterliste:

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung
0x00-0x11
Einerstelle: Eingangstyp HDIA
0: HDIA ist ein Hochgeschwindigkeitsimpuls-Ein-
gang
P05.00 Eingangstyp HDI 1: HDIA ist ein digitaler Eingang 0x00
Zehnerstelle: Eingangstyp HDIB
0: HDIB ist ein Hochgeschwindigkeitsimpuls-Ein-
gang
1: HDIB ist ein digitaler Eingang
P05.24 Unterer Grenzwert von Al1 | 0.00V-P05.26 0,00V
Entsprechende
P05.25 Einstellung des unteren -300.0%-300.0% 0,0 %
Grenzwerts von Al1
P05.26 Oberer Grenzwert von Al1 P05.24-10.00V 10,00 V
Entsprechende
P05.27 Einstellung des oberen -300.0%-300.0% 100,0 %
Grenzwertes von Al1
P05.28 Eingangsfilterzeit Al1 0.000s-10.000s 0,100 s
P05.29 Unterer Grenzwert von Al2 | -10.00V—-P05.31 -10,00 V
Entsprechende
P05.30 Einstellung des unteren -300.0%-300.0% -100,0 %
Grenzwerts von Al2
P05.31 Zwischenwert 1 von Al2 P05.29-P05.33 0,00V
Entsprechende
P05.32 Einstellung des -300.0%-300.0% 0,0 %
Zwischenwerts 1 von Al2
P05.33 Zwischenwert 2 von Al2 P05.31-P05.35 0,00 V
Entsprechende
P05.34 Einstellung des -300.0%-300.0% 0,0 %
Zwischenwertes 2 von Al2
P05.35 Oberer Grenzwert von Al2 P05.33-10.00V 10,00 V
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Entsprechende
P05.36 Einstellung des oberen -300,0 %-300,0 % 100,0 %

Grenzwertes von Al2

P05.37 Eingangsfilterzeit Al2 0,000 s-10,000 s 0,100 s

0: Eingang Uber Frequenz einstellen
Funktion des
1: Reserviert
P05.38 Hochgeschwindigkeits- 0
2: Eingang Uber Geber, verwendet in Kombina-

Impulseingangs HDIA
P 9ang tion mit HDIB

Unterer
P05.39 Frequenzgrenzwert von 0.000 kHz — P05.41 0,000kHz
HDIA

Entsprechende
Einstellung des unteren
P05.40 -300.0%-300.0% 0,0 %
Frequenzgrenzwertes von

HDIA

Oberer
P05.41 Frequenzgrenzwert von P05.39-50.000kHz 50,000kHz
HDIA

Entsprechende
Einstellung des oberen
P05.42 -300,0 %-300,0 % 100,0 %
Frequenzgrenzwertes von

HDIA

Filterzeit Frequenzeingang
P05.43 HDIA 0,000s-10,000s 0,030s

0: Eingang Uber Frequenz einstellen
Auswahl der Funktion des

1: Reserviert
P05.44 Hochgeschwindigkeits- 0
2: Eingang Uber Geber, verwendet in Kombina-
Impulseingangs HDIB
tion mit HDIA
Unterer
P05.45 Frequenzgrenzwert von 0,000 kHz-P05.47 0,000kHz
HDIB
Entsprechende
Einstellung des unteren
P05.46 -300,0 %-300,0 % 0,0 %
Frequenzgrenzwertes von
HDIB
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Oberer
P05.47 Frequenzgrenzwert von P05.45-50,000 kHz 50,000kHz
HDIB
Entsprechende
Einstellung des oberen
P05.48 -300,0 %-300,0 % 100,0 %
Frequenzgrenzwertes von
HDIB
Filterzeit Frequenzeingang
P05.49 0,000s-10,000s 0,030s
HDIB
0-1
Art des Eingangssignals
P05.50 Al 0: Spannung 0
1: Strom

5.5.10 Analogausgang

Der VFD verfligt Uber eine analoge Ausgangsklemme (unterstiitzt 0-10V/0-20mA) und eine Hochgeschwin-
digkeits-Impulsausgangsklemme. Analoge Ausgangssignale kénnen separat gefiltert werden, und das pro-
portionale Verhaltnis kann durch Einstellen des Maximalwerts, des Minimalwerts und des prozentualen ent-
sprechenden Ausgangs eingestellt werden. Analoge Ausgangssignale kénnen die Motordrehzahl, die Aus-
gangsfrequenz, den Ausgangsstrom, das Motordrehmoment und die Motorleistung in einem bestimmten

Verhaltnis ausgeben.

o [ Analog output selection Analog output curve setting Analog output fiter
[ P0G.17
P06.14 '—— P06.18 Po6.21 A0t
P06.19 L= ]
2
(Defauit value is 0) P06.:20
s [
P06.00
(HDO output type) -
P06.27
o [ e
—t— P06.16 L Posse P06.31 HDO
1A w [ PO830 —
1 (Defauit value is 0)
0[]

0: Open collector high-speed
P06.00 | pulse output
1 Open-collector output

Der Minimalwert und der Maximalwert des Ausgangs entsprechen 0,00 % und 100,00 % des Impuls- bzw.
des analogen Standardausgangs. Die jeweilige Ausgangsspannung bzw. Impulsfrequenz entspricht dem je-

weiligen Prozentualwert, der Gber Funktionscodes eingestellt werden kann.
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Einstellung Funktion Beschreibung
0 Betriebsfrequenz Ausgangsfrequenz 0-Max.
1 Eingestellte Frequenz Ausgangsfrequenz 0-Max.
2 Flanken-Sollfrequenz Ausgangsfrequenz 0-Max.
. 0-Synchrondrehzahl entsprechend der maximalen Ausgangsfre-
3 Betriebsdrehzahl
quenz
4 Ausgangsstrom (je nach VFD) | 0-doppelter VFD-Nennstrom
5 Ausgangsstrom (je nach Motor) | 0-doppelter Motornennstrom
6 Ausgangsspannung 0-1,5-fache Nennspannung des VFD
7 Ausgangsleistung 0-doppelte Nennleistung
8 Drehmomentwert einstellen 0-doppelter VFD-Nennstrom. Ein negativer Wert entspricht stan-
(bipolar) dardmaRig 0,0 %.
Ausgangsdrehmoment
9 0 - +/- (doppeltes Nenndrehmoment des Motors)
(absoluter Wert)
10 Eingang Al1 0-10V/0-20mA
11 Eingang Al2 0V-10V. Ein negativer Wert entspricht standardmaRig 0,0 %.
12 Eingang A3 0-10V/0-20mA
Hochgeschwindigkeitsimpuls-
13 0,00-50,00kHz
Eingang HDIA
Wert 1 eingestellt durch
14 Modbus/Modbus TCP 0-1000
Kommunikation
Wert 2 eingestellt iber
15 Modbus/Modbus TCP 0-1000
Kommunikation
Wert 1 eingestellt durch
16 PROFIBUS/CANopen/DeviceNet | 0-1000

Kommunikation
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Wert 2 eingestellt durch

17 PROFIBUS/CANopen/DeviceNet | 0-1000
Kommunikation
Wert 1 eingestellt (iber Ethernet-
18 0-1000
Kommunikation
Wert 2 eingestellt (iber Ethernet-
19 o 0-1000
Kommunikation
Hochgeschwindigkeitsimpuls-
20 . 0,00-50,00kHz
Eingang HDIA
Wert 1 eingestellt iber
21 EtherCAT/Profinet/EtherNetIP- | 0-1000. Ein negativer Wert entspricht standardmaRig 0,0 %.
Kommunikation
0 - dreifacher Motornennstrom. Ein negativer Wert entspricht
22 Drehmomentstrom (bipolar) L
standardmagig 0,0 %.
0 - dreifacher Motornennstrom. Ein negativer Wert entspricht
23 Erregerstrom L
standardmagig 0,0 %.
. . 0-Max. Ausgangsfrequenz. Ein negativer Wert entspricht stan-
24 Frequenz einstellen (bipolar) L
dardmaRig 0,0 %.
. 0-Max. Ausgangsfrequenz. Ein negativer Wert entspricht stan-
25 Rampen-Sollfrequenz (bipolar) L
dardmaRig 0,0 %.
0-Synchrondrehzahl entsprechend der maximalen Ausgangsfre-
26 Drehzahl (bipolar) i . X L
quenz. Ein negativer Wert entspricht standardméagig 0,0 %.
Wert 2 eingestellt iber
27 EtherCat/Profinet/EtherNetIP | 0-1000
Kommunikation
28 AO1 programmierbare Karte 0-1000
29 AQO2 programmierbare Karte 0-1000
30 Drehzahl 0-doppelte Nenn-Synchrondrehzahl des Motors
. 0-doppeltes Nenndrehmoment des Motors. Ein negativer Wert
31 Ausgangsdrehmoment (bipolar) . L
entspricht standardméRig 0,0 %.
Al/AO
32 AO-Wert Al/AO-Temperaturerfassung
Temperaturerfassungsausgang
33-47 Reserviert
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Parameterliste:

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung

0: Open-Collector-Hochgeschwindigkeitsimpulsaus-
P06.00 Ausgangstyp HDO gang. 0
1: Open-Collector-Ausgang

P06.14 Ausgang AO1 0: Betriebsfrequenz (0-Max. Ausgangsfrequenz) 0
P06.15 Reserviert 1: Eingestellte Frequenz (0-Max. Ausgangsfre- 0
quenz)

2: Rampen-Sollfrequenz  (0-Max. Ausgangsfre-
quenz)

3: Drehzahl (0-Drehzahl entsprechend der max.
Ausgangsfrequenz)

4: Ausgangsstrom (0-doppelter VFD-Nennstrom)

5: Ausgangsstrom (0-doppelter Motornennstrom)

6: Ausgangsspannung (0-1,5-fache Nennspannung
des VFD)

7: Ausgangsleistung (0-doppelte Motornennleis-
tung)

8: Eingestelltes Drehmoment (0 - doppelter Motor-
nennstrom)

9: Ausgangsdrehmoment (Absolutwert, 0-+/- dop-
peltes Motornennmoment)

10: Eingang Al1 (0-10V/0-20mA) 0
11: Eingang Al2 (0-10V)

12: Eingang AlI3 (0-10V/0-20mA)

13: Eingang HDIA (0,00-50,00kHz)

14: Wert 1 eingestellt iber Modbus/Modbus TCP (0-
1000)

15: Wert 2 eingestellt {iber Modbus/Modbus TCP (0-
1000)

16: Wert 1 eingestellt Gber PROFIBUS / CANo-
pen/DeviceNet (0-1000)

17: Wert 2 eingestellt tber PROFIBUS / CANo-
pen/DeviceNet (0-1000)

18: Wert 1 eingestellt Uber Ethernet 1 (0-1000)

19: Wert 2 eingestellt Gber Ethernet 2 (0-1000)

20: Eingang HDIB (0,00-50,00kHz)

Hochgeschwindigkeits-

Impulsausgang HDO
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21: Wert 1 eingestellt durch EtherCAT/Profi-
net/Ethernet IP (0—1000)

22: Drehmomentstrom (bipolar, 0-dreifacher Motor-
nennstrom)

23: Erregerstrom (bipolar, 0 bis dreifacher Motor-
nennstrom)

24: Eingestellte Frequenz (bipolar, 0-Max. Aus-
gangsfrequenz)

25: Rampen-Sollfrequenz (bipolar, 0-Max. Aus-
gangsfrequenz)

26: Drehzahl (bipolar, 0-Drehzahl entsprechend der
maximalen Ausgangsfrequenz)

27: Wert 2 eingestellt iber EtherCAT/Profinet/Ether-
net IP (0-1000)

28: AO1 programmierbare Karte (0—1000)

29: AO2 programmierbare Karte (0—1000)30: Dreh-
zahl (0-doppelte Nenn-Synchrondrehzahl des Mo-
tors)

31: Ausgangsdrehmoment (Istwert, 0-doppeltes Mo-
tornennmoment)

32: AI/AO Temperaturerfassungsausgang

33-63: Reserviert

Unterer Grenzwert

P06.17 -300.0%-P06.19 0,0 %
Ausgang AO1
Entsprechender
P06.18 Ausgangswert AO1 des 0.00vV-10.00V 0,00V

unteren Grenzwerts

Oberer Grenzwert AO1-
P06.19 P06.17-300.0% 100,0 %
Ausgang
Entsprechender
P06.20 Ausgangswert AO1 des | 0.00V-10.00V 10,00 V

oberen Grenzwerts

P06.21 Filterzeit Ausgang AO1 0.000s-10.000s 0,000 s

P06.22 Reserviert / /

Unterer Grenzwert
P06.23 0.000-20.000mA 0,0 %
HDO-Ausgang
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Entsprechender

Ausgangswert HDO des

unteren Grenzwerts

0-60000Q

0,0kHz

P06.25

Oberer Grenzwert

HDO-Ausgang

0-60000Q

100,0 %

P06.26

Entsprechender

Ausgangswert HDO des

oberen Grenzwerts

0,00-50,00kHz

50,00kHz

P06.27

Filterzeit Ausgang HDO

0,000s-10,000s

0,000s

5.5.11 Digitaleingang

Der VFD verfligt Uber vier programmierbare digitale Eingangsklemmen und zwei HDI-Eingangsklemmen. Alle

Funktionen der digitalen Eingangsklemmen kdnnen uber Funktionscodes programmiert werden. Die HDI-

Eingangsklemme kann als Hochgeschwindigkeitsimpuls-Eingangsklemme oder als gemeinsame digitale Ein-

gangsklemme eingestellt werden; wenn sie als Hochgeschwindigkeitsimpuls-Eingangsklemme eingestellt ist,

kénnen Sie auch den Hochgeschwindigkeitsimpuls-Eingang HDIA oder HDIB als Frequenzsollwert und Ge-

ber-Signaleingang einstellen.

P05.08 (input terminal polarity)

51+
521
s+

=R

P05.00
(HDI input type)

5 oA
e

P05.12

[ Tdelay

P05.14

[ Tdelay |—|

P05.16

H—w[ Tdelay }—

P05.18

H—w[ Tdelay

Ol

P05.20
[ Tdelay

P05.22

[ Tdelay }—

P05.09 (digital filter time)

Digital function selection

P05.13

P05.15

P05.17

T delay

P05.19

——»[ Tdelay }—

P05.21

P05.23

R T

.

> 0T}

(Default value is 1

(Default value is 4)

L [po505}

(Default value is 7)

| [P0}

(Default value is 0}

[ P05.05
(Default value is 0}

(Default value is 0

o

v

IRIRIRIRIRIRIRIRINNRERT

Fault

P17.11
Digital input
terminal state

P07.39
Input terminal
[state of present

Mit diesem Parameter wird die entsprechende Funktion der digitalen Multifunktions-Eingangsklemmen ein-

gestellt.

Hinweis: Fir zwei verschiedene Multifunktions-Eingangsklemmen kann nicht dieselbe Funktion eingestellt

werden.

-111-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Grundlegende Bedienungshinweise

Einstellung Funktion Beschreibung
Der Frequenzumrichter ist nicht aktiv, auch wenn ein Signal am Ein-
0 Keine Funktion gang anliegt; die nicht verwendeten Klemmen kdénnen auf "keine
Funktion" eingestellt werden, um Fehlfunktionen zu vermeiden.
1 Vorwartslauf (FWD) Steuerung des Vorwarts-/Riickwartslaufs des VFDs (iber externe
2 Riickwértslauf (REV) Klemmen.
Stellen Sie den Betriebsmodus des Frequenzumrichters Uber diese
3 Dreidrahtsteuerung
Klemme auf Dreidrahtsteuerung ein. Einzelheiten siehe P05.13.
4 Vorwartstippen . . . . ..
Frequenz im Jogging-Betrieb, Angaben zur Beschleunigungs-/Verzo-
5 Riickwartstippen gerungszeit im Jogging-Betrieb siehe P08.06, P08.07 und P08.08
Der VFD sperrt den Ausgang, und das Stoppen des Motors wird vom
VFD nicht gesteuert. Dieser Modus wird bei Lasten mit groBem Trag-
6 Austrudeln bis Stopp heitsmoment und freier Stoppzeit angewendet; er wird wie in P01.08
bestimmt und wird hauptséchlich bei der Fernsteuerung angewen-
det.
Externe Fehler-Reset-Funktion, die Funktion entspricht der der Taste
7 Fehler-Reset ISTOP/RST| auf dem Bedienfeld. Diese Funktion kann fiir die Fern-
rickstellung von Fehlern verwendet werden.
Der Frequenzumrichter bremst jedoch bis zum Stillstand ab, alle Be-
triebsparameter wie SPS-Parameter, Wobbelfrequenz und PID-
8 Betrieb unterbrechen Parameter befinden sich im Speicherzustand. Nach Erléschen die-
ses Signals kehrt der Frequenzumrichter in den Zustand vor dem
Stopp zurlick.
Wenn ein externes Fehlersignal an den VFD Ubertragen wird, 16st der
9 Externer Fehlereingang
VFD einen Fehleralarm aus und stoppt.
Dient zum Andern des Befehls zum Erhéhen/Verringern der Fre-
10 Frequenzerhdhung (UP) | duenz, wenn die Frequenz Uber externe Klemmen vorgegeben ist
K UP terminal
K2 | DOWN terminal
K3~ | UP/DOWN
1 Frequenzreduzierung Zeroing terminal

(DOWN)

COM
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Léschen der

eingestellten

Die Klemme, die zum L&schen der eingestellten Frequenzerhéhung/-

reduzierung verwendet wird, kann den Frequenzwert des Zusatzka-

12 . nals, der mit UP/DOWN eingestellt wurde, I6schen, wodurch der Fre-
Frequenzerhéhung/
. quenz-Sollwert auf die Frequenz zurlickgesetzt wird, die durch den
-reduzierung
Haupt-Befehlskanal vorgegeben wurde.
Umschalten zwischen
13 Einstellung A und Mit dieser Funktion kénnen Sie zwischen den Frequenzeinstellkana-
Einstellung B len umschalten.
Der Frequenzsollwertkanal A und der Frequenzsollwertkanal B kon-
Umschaltung zwischen
nen mit der Funktion Nr. 13 geschaltet werden; der Kombinationska-
14 Kombinationseinstellung
nal, der tber P00.09 eingestellt wird, und der Frequenzsollwertkanal
und Einstellung A
A kénnen mit der Funktion Nr. 14 geschaltet werden; der Kombinati-
Umschaltung zwischen | nskanal, der iiber P00.09 eingestellt wird, und der Frequenzsoll-
15 Kombinationseinstellung | \yertkanal B kénnen mit der Funktion Nr. 15 geschaltet werden.
und Einstellung B
16 Mehrstufige Drehzahl Durch Kombination der digitalen Zustande dieser vier Klemmen kén-
Klemme 1 nen 16 Drehzahlstufen eingestellt werden.
Mehrstufige Drehzahl Hinweis: Mehrstufige Drehzahl 1 ist das niederwertige Bit, mehrstu-
17
Klemme 2 fige Drehzahl 4 ist das héherwertige Bit.
Mehrstufige Drehzahl
18 Mehrstufige Mehrstufige Mehrstufige Mehrstufige
Klemme 3
D 4 Drehzahl 3 Drehzahl 2 Drehzahl 1
Mehrstufige Drehzahl
19 BIT3| BIT2) BIT1 BITO
Klemme 4
Unterbrechung . ) )
Unterbrechung des gewahlten mehrstufigen Drehzahlbetriebs, um
20 mehrstufige . .
den eingestellten Wert im aktuellen Zustand zu halten.
Drehzahlsteuerung
Verwenden Sie diese beiden Klemmen zum Auswahlen von vier
Gruppen von Beschleunigungs-/Verzégerungszeiten.
Wahl Beschleunigungs- prechend
Auswahl 1 Klemme 1 | Klemme 2
oder Verzégerungszeit Parameter
21 Beschleunigungs-
Beschleunigungs-/
/Verzdgerungszeit OFF OFF P00.11/P00.12
Verzégerungszeit 1
Beschleunigungs-/
ON OFF P08.00/P08.01
Verzégerungszeit 2
Beschleunigungs-/
OFF ON P08.02/P08.03
Auswahl 2 Verzégerungszeit 3
22 Beschleunigungs- Beschleunigungs-/
NVerzégerungszeit ON ON Vorsd . P08.04/P08.05
‘erzogerungszeit 4
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Stopp der einfachen

Neustart des Vorgangs der Steuerung durch einfache SPS und L6-

23
SPS zuriickgesetzt schen vorheriger SPS-Statusinformationen.
Das Programm wird wahrend der SPS-Steuerung unterbrochen und
Unterbrechung der
24 l3uft weiter mit der aktuellen Drehzahlstufe. Nach Abbruch dieser
einfachen SPS
Funktion lauft die einfache SPS weiter.
25 Unterbrechung PID- PID-Regler ist voriibergehend unwirksam und der Frequenzumrich-
Regelung ter behalt die aktuelle Ausgangsfrequenz bei.
Unterbrechung der Der Frequenzumrichter unterbricht am Stromausgang. Nachdem
26 Wobbelfrequenz (Stopp diese Funktion deaktiviert wurde, wird der Wobbelbetrieb mit der ak-
bei aktueller Frequenz) tuellen Frequenz fortgesetzt.
Zurlicksetzen der
27 Wobbelfrequenz Der Frequenzumrichter wechselt von der eingestellten Frequenz zu-
(Ruckkehr zur riick zur mittleren Frequenz.
Mittenfrequenz)
Zuriicksetzen des
28 Zahlerstand wird auf Null gesetzt.
Zahlers
Umschalten zwischen
Der VFD schaltet vom Drehmomentregelungsmodus in den Dreh-
29 Drehzahlregelung und
zahlregelungsmodus oder umgekehrt.
Drehmomentregelung
Stellt sicher, dass der Frequenzumrichter nicht von externen Signa-
Beschleunigung/Verzég
30 len beeinflusst wird (mit Ausnahme des Stopp-Befehls) und die aktu-
erung deaktivieren
elle Ausgangsfrequenz beibehalt.
31 Auslosen des Zahlers Impulszahlung des Zahlers wird aktiviert.
Wenn die Klemme geschlossen ist, kann der mit -_UP/DOWN einge-
Vorubergehendes g 9
. stellte Frequenzwert geléscht werden, um den Frequenzsollwert wie-
Léschen der
) der auf die Uber den Frequenzsollwertskanal vorgegebene Frequenz
33 eingestellten
. zurlickzusetzen; wenn die Klemme nicht angeschlossen ist, wird wie-
Frequenzerhéhung/
. der zu dem nach der Frequenzerhdhung/-reduzierung erreichten
-reduzierung
Frequenzwert zuriickgeschaltet.
Der Frequenzumrichter startet die Gleichstrombremse, unmittelbar
34 Gleichstrombremse
nachdem der Befehl giiltig wird.
35 Umschalten zwischen Wenn diese Klemme giiltig ist, ist die Umschaltung zwischen zwei

Motor 1 und Motor 2

Motoren mdglich.
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Befehlskanal schaltet

Wenn diese Klemme giiltig ist, wird der Betriebsbefehlskanal

zwangsweise auf das Bedienfeld umgeschaltet. Wenn diese Funk-

36
auf Bedienfeld um tion ungliltig wird, kehrt der Betriebsbefehlskanal in den urspriingli-
chen Zustand zuriick.
Wenn diese Klemme giiltig ist, wird der Betriebsbefehlskanal
37 Befehlskanal schaltet zwangsweise auf das Terminal umgeschaltet. Wenn diese Funktion
auf Klemme um ungliltig wird, kehrt der Betriebsbefehlskanal in den urspriinglichen
Zustand zurlick.
Wenn diese Klemme gliltig ist, wird der Betriebsbefehlskanal
38 Befehlskanal schaltet zwangsweise auf Kommunikation umgeschaltet. Wenn diese Funk-
auf Kommunikation um tion ungliltig wird, kehrt der Betriebsbefehlskanal in den urspriingli-
chen Zustand zurtick.
Wenn diese Klemme giiltig ist, wird die Vorerregung des Motors ge-
39 Vorerregungs-Befehl
startet und sie lauft weiter, bis diese Klemme ungdiltig wird.
20 Stromverbrauchsmenge | Wenn dieser Befehl gliltig wird, wird die Leistungsaufnahme des Fre-
auf Null setzen quenzumrichters auf Null gesetzt.
» Stromverbrauchsmenge | Wenn dieser Befehl giiltig ist, hat der aktuelle Betrieb des Frequen-
beibehalten zumrichters keinen Einfluss auf die Leistungsaufnahme.
Quelle des oberen
” Drehmoment- Wenn dieser Befehl gliltig ist, wird der obere Grenzwert des Drehmo-
Grenzwertes schaltet ments Uber das Bedienfeld eingestellt.
um auf Bedienfeld
Eingabe des Lage-
43 Gilt nur far S1, S2 und S3.
Sollwertes
Spindelausrichtung
44 Spindelausrichtung ist ungdiltig.
deaktivieren
Nullabgleich Spindel /
45 Die Spindelpositionierung wird ausgeldst.
lokale Position
Auswahl Spindel-
46 -
Nullposition 1
Auswahl Spindel-
47 -
Nullposition 2
Auswahl
48 -
Spindelskalenteilung 1
Auswahl
49 -

Spindelskalenteilung 2
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Auswahl
50 -
Spindelskalenteilung 3
» Umschaltklemme Klemme zum Umschalten zwischen Lageregelung und Drehzahlre-
Drehzahl-/Lageregelung | gelung.
Impulseingang
52 Der Impulseingang ist ungiiltig, wenn die Klemme giiltig ist.
deaktivieren
53 Lageabweichung Wird verwendet, um Eingangsabweichung des Lageregelkreises zu
|6schen I6schen.
Proportionalverstarkung
54 der Lageregelung Dient zum Schalten der Proportionalverstarkung der Lageregelung
schalten
Aktivierung der
Die zyklische Lageregelung kann aktiviert werden, wenn die digitale
55 zyklischen digitalen
Lageregelung giiltig ist.
Lageregelung
Wenn dieser Befehl gliltig ist, bremst der Motor entsprechend der mit
56 Not-Aus
P01.26 eingestellten Zeit bis zum Notstopp ab.
Fehlereingang
57 Beim Fehlersignal Motoriiberhitzung stoppt der Motor.
Motoriiberhitzung
59 FVC schaltet auf Wenn diese Klemme im gestoppten Zustand gliltig ist, wird auf
U/f-Steuerung um Raumzeigermodulation umgeschaltet.
60 Umschalten auf FVC- Wenn diese Klemme im Stoppzustand giiltig ist, wird auf Vektorrege-
Regelung lung umgeschaltet.
61 Umschaltung PID- Umschaltung der Ausgangspolaritat des PID-Reglers, diese Klemme
Polaritat muss in Verbindung mit P09.03 verwendet werden
66 Zahler zuriicksetzen Der Lagezéhlwert wird auf Null gesetzt.
Wenn die Klemmenfunktion giiltig ist, wird der Impulseingang entspre-
67 Impulserhéung
chend der bei P21.27 eingestellten Impulsgeschwindigkeit erhoht.
o8 Impulsiiberlagerung Wenn die Impulsiiberlagerung aktiviert ist, sind Impulssteigerung und
aktivieren Impulsreduzierung wirksam.
Wenn die Klemmenfunktion gliltig ist, wird der Impulseingang ent-
69 Impulsreduzierung sprechend der bei P21.27 angegebenen Impulsgeschwindigkeit re-
duziert.
Wenn die Klemme giiltig ist, wird der Proportionalzahler auf den bei
70 Elektronische Gangwahl | P21.30 eingestellten Z&éhler des Quotienten des zweiten Befehls um-

geschaltet.
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Im gestoppten Zustand, wenn die Funktion gliltig ist, wird die Mas-

71 Umschalten auf Master
terfunktion angewendet.
Im gestoppten Zustand, wenn die Funktion giiltig ist, wird die Slave-
72 Umschalten auf Slave
funktion angewendet.
73 Zurlicksetzen Dient zum Zurlicksetzen des Rollendurchmessers, wenn die Zug-
Rollendurchmesser spannungsregelungsfunktion aktiviert ist.
74 Umschaltung Auf-/ Dient zum Umschalten zwischen Auf- und Abwickeln, wenn die Zug-
Abwickeln spannungsregelungsfunktion aktiviert ist.
75 Voreilende Wenn die Klemme bei aktivierter Zugspannungsregelung gliltig ist,
Zugspannungsregelung erfolgt die voreilende Zugspannungsregelung.
Deaktivierung
Wenn die Klemme bei aktivierter Zugspannungsregelung gliltig ist,
76 Rollendurchmesserbere
wird die Berechnung des Rollendurchmessers deaktiviert.
chnung
Wird verwendet, um die Alarmanzeige zu I6schen, wenn die Zug-
77 Alarmanzeige |I6schen
spannungsregelungsfunktion aktiviert wird.
Manuelles Verzégern
78 q Wenn die Klemme bei aktivierter Zugspannungsregelung gliltig ist,
er
wird die manuelle Verzégerung aktiviert.
Zugspannungsregelung
Auslésen der
Ist die Klemme bei aktivierter Zugspannungsregelung giiltig, wird ein
79 Zwangsunterbrechung
Signal zur Zwangsunterbrechung der Einspeisung ausgeldst.
der Einspeisung
Wird verwendet, um bei aktivierter Zugspannungsregelung verschie-
Anfangsrollen-
80 dene Rollen-Anfangsdurchmesser durch Kombination mit dem Rol-
durchmesser 1
len-Anfangsdurchmesser 2 auszuwahlen.
Wird verwendet, um bei aktivierter Zugspannungsregelung verschie-
Anfangsrollen-
81 dene Rollen-Anfangsdurchmesser durch Kombination mit dem Rol-
durchmesser 2 .
len-Anfangsdurchmesser 1 auszuwahlen.
Im Fire-Mode wird das Steuersignal fur den Fire-Mode ausgeldst,
82 Auslosung Fire-Mode
wenn die Klemme giltig ist.
Dient zum Umschalten zwischen zwei PID-Parametergruppen, wenn
Umschalten Parameter
83 PID die Zugspannungsregelung aktiviert ist. StandardmaRig wird die
erste Gruppe verwendet. Wenn die Klemme giltig ist, wird die zweite
Zugspannungsregelung
Gruppe verwendet.
84-95 Reserviert /
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Parameterliste:

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung

0x00-0x11

Einerstelle: Eingangstyp HDIA

0: HDIA ist ein Hochgeschwindigkeitsimpuls-Ein-
gang

P05.00 Eingangstyp HDI 1: HDIA ist ein digitaler Eingang 0x00
Zehnerstelle: Eingangstyp HDIB

0: HDIB ist ein Hochgeschwindigkeitsimpuls-
Eingang

-

: HDIB ist ein digitaler Eingang

=4

P05.01 Funktion S1 Keine Funktion 1

1: Vorwartslauf
P05.02 Funktion S2 4
: Ruckwartslauf

P05.03 Funktion S3 : Dreidrahtsteuerung 7

: Vorwartstippen
P05.04 Funktion S4

2

3

4

5: Rickwartstippen
P05.05 Funktion HDIA 6: Austrudeln bis Stopp 0

7

8

9

: Fehler-Reset
: Betrieb unterbrechen
: Externer Fehlereingang
10: Frequenzerhéhung (UP)
11: Frequenzreduzierung (DOWN)
12: Loéschen der eingestellten Frequenzerho-
hung/-reduzierung
13: Umschalten zwischen Einstellung A und Ein-
stellung B
P05.06 Funktion HDIB 14: Umschaltung zwischen Kombinationsein- 0
stellung und Einstellung A
15: Umschaltung zwischen Kombinationsein-
stellung und Einstellung B
16: Mehrstufige Drehzahl Klemme 1
17: Mehrstufige Drehzahl Klemme 2
18: Mehrstufige Drehzahl Klemme 3
19: Mehrstufige Drehzahl Klemme 4

20: Unterbrechung mehrstufige Drehzahlsteue-

rung
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21: Auswahl 1 Beschleunigungs-/Verzégerungs-
zeit

22: Auswahl 2 Beschleunigungs-/Verzégerungs-
zeit

23: Stopp der einfachen SPS zuriickgesetzt

24: Unterbrechung der einfachen SPS

25: Unterbrechung PID-Regelung

26: Wobbelfrequenz unterbrechen

27: Wobbelfrequenz zuriicksetzen

28: Zuriicksetzen des Zahlers

29: Umschalten zwischen Drehzahlregelung und
Drehmomentregelung

30: Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren
31: Ausldsen des Zahlers

32: Reserviert

33: Vorubergehendes Léschen der eingestellten
Frequenzerhéhung/-reduzierung

34: Gleichstrombremse

35: Umschalten zwischen Motor 1 und Motor 2
36: Befehl schaltet auf Bedienfeld um

37: Befehl schaltet auf Klemme um

38: Befehl schaltet auf Kommunikation um

39: Vorerregungs-Befehl

40: Stromverbrauchsmenge auf Null setzen

41: Stromverbrauchsmenge beibehalten

42: Quelle des oberen Drehmoment-Grenzwer-
tes schaltet um auf Bedienfeld

43: Eingabe des Lage-Sollwertes (nur gliltig fur
S1, S2 und S3)

44: Spindelausrichtung deaktivieren

45: Nullabgleich Spindel/lokale Position

46: Auswahl Spindel-Nullposition 1

47: Auswahl Spindel-Nullposition 2

48: Auswahl Spindelskalenteilung 1

49: Auswahl Spindelskalenteilung 2

50: Auswahl Spindelskalenteilung 3

51: Umschaltklemme Drehzahl-/ Lageregelung

52: Impulseingang deaktivieren

53: Lageabweichung I6schen
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54: Proportionalverstarkung der Lageregelung
schalten

55: Aktivierung der zyklischen digitalen Lagere-
gelung

56: Not-Aus

57: Fehlereingang Motoruberhitzung

59: Umschalten auf U/f-Steuerung

60: Umschalten auf FVC-Regelung

6

ure

: Umschaltung PID-Polaritat

66: Riicksetzung des Geberzahlers auf Null

67: Impulserhdung

68: Impulsiiberlagerung aktivieren

69: Impulsreduzierung

70: Elektronische Gangwahl

71: Umschalten auf Master

72: Umschalten auf Slave

73: Zuriicksetzen Rollendurchmesser

74: Umschaltung Auf-/Abwickeln

75: Vorlauf

76: Deaktivierung Rollendurchmesserberech-
nung

77: Alarmanzeige l6schen

78: Manuelle Verzégerung

79: Auslésen der Zwangsunterbrechung der Ein-
speisung

80: Anfangsrollendurchmesser 1

81: Anfangsrollendurchmesser 2

82: Auslosung Fire-Mode

83: Umschalten Parameter PID-Zugspannungs-
regelung

84-95: Reserviert

P05.07 Reserviert / /
Polaritat der
P05.08 0x00-0x3F 0x00
Eingangsklemme
P05.09 Filterzeit Digitaleingange 0,000-1,000 s 0,010s
0x00-0x3F (0: deaktivieren, 1: aktivieren)
Einstellung der virtuellen
P05.10 BITO: Virtuelle Klemme S1 0x00

Klemme

BIT1: Virtuelle Klemme S2
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BIT2: Virtuelle Klemme S3
BIT3: Virtuelle Klemme S4
BIT4: Virtuelle Klemme HDIA
BIT5: Virtuelle Klemme HDIB

0: Zweidrahtsteuerung 1

1: Zweidrahtsteuerung 2
P05.11 Zwei-/Dreidrahtsteuerung 0
2: Dreidrahtsteuerung 1

3: Dreidrahtsteuerung 2

P05.12 Einschaltverzégerung S1 0,000-50,000s 0,000 s
P05.13 Abschaltverzégerung S1 0,000-50,000s 0,000 s
P05.14 Einschaltverzégerung S2 0,000-50,000s 0,000 s
P05.15 Abschaltverzdégerung S2 0,000-50,000s 0,000 s
P05.16 Einschaltverzégerung S3 0,000-50,000s 0,000 s
P05.17 Abschaltverzégerung S3 0,000-50,000s 0,000 s
P05.18 Einschaltverzégerung S4 0,000-50,000s 0,000 s
P05.19 Abschaltverzdégerung S4 0,000-50,000s 0,000 s
Einschaltverzdgerung
P05.20 0,000-50,000s 0,000 s
HDIA
Abschaltverzégerung
P05.21 0,000-50,000s 0,000 s
HDIA
Einschaltverzégerung
P05.22 0,000-50,000s 0,000 s
HDIB
Abschaltverzégerung
P05.23 HDIB 0,000-50,000s 0,000 s

Zustand der
P07.39 Eingangsklemme beim / 0

aktuellen Fehler

Zustand der digitalen

Eingangsklemme

5.5.12 Digitalausgang

Der VFD verflgt Uber zwei Relaisausgangsklemmen-Gruppen, eine Open-Collector-Y-Ausgangsklemme und
eine Hochgeschwindigkeitsimpuls-Ausgangsklemme (HDO). Alle Funktionen der digitalen Ausgangsklem-
men kénnen Uber Funktionscodes programmiert werden, wobei die Hochgeschwindigkeitsimpuls-Ausgangs-
klemme HDO Uber einen Funktionscode auch auf Hochgeschwindigkeitsimpuls-Ausgang oder Digitalaus-

gang eingestellt werden kann.
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P0B.05 output polarity

o[ Digital output selection  Digital switch-on delay oo, Digital switch-off delay 1712
Run
P06.06 0 P06.07 Digital input
[ X [Tl |
PO60T ] Taoy ] 1, fterminal state
2 [ L[]
Default value: 0) El 50740
Digital output]
3
HDO P06.08 0 P06.09 fomine st
o]
« [ P06.02 #— T delay ! [T delay i
P s [ Default value: 0) t‘ 77‘ r,,,r
HDO ! |
o !
output type [ ROI POG10 e -
P ™ P06.03 T del &5 / [l delay P06.05, P17.12, P07.40 display
y t—{ T deiay ) [T ooy f— ] ,
!
Default value: 1) Y | BIT0_[HDO[ BIT1
— ROl | BIT2 |RO2| BIT3
|
P06.04 |1 _Tdelay 1™ PO8.00 | 1: Open collector
29[ ] Default value: 5) output
30 [

In der nachstehenden Tabelle sind die Optionen fiir die vier oben genannten Funktionsparameter aufgefihrt,
und die Benutzer kdnnen dieselben Ausgangsklemmenfunktionen mehrmals auswahlen.

Einstellung Funktion Beschreibung

0 Inaktiv Ausgangsklemme hat keine Funktion

Ausgangssignal ON, wenn wahrend des Betriebs eine Frequenz
1 Wiahrend des Betriebs .

ausgegeben wird

Ausgangssignal ON, wenn wahrend des Vorwaértslaufs eine Fre-
2 Bei Vorwartslauf )

quenz ausgegeben wird

Ausgangssignal ON, wenn wahrend des Riickwartslaufs eine
3 Bei Riickwartslauf )

Frequenz ausgegeben wird

Ausgangssignal ON, wenn wahrend des Jogging-Betriebs eine
4 Bei Jogging-Betrieb )

Frequenz ausgegeben wird
5 VFD-Fehler Ausgangsignal ON, wenn ein am VFD ein Fehler aufgetreten ist

Frequenzpegelerfassung i
6 Siehe P08.32 und P08.33
FDT1
Frequenzpegelerfassung .
7 Siehe P08.34 und P08.35
FDT2

8 Frequenz erreicht Siehe P08.36

Ausgangssignal ON, wenn sowohl VFD-Ausgangsfrequenz als
9 Leerlaufbetrieb .

auch Frequenz-Sollwert Null sind.
10 Erreichen des Frequenz- Ausgangssignal ON, wenn die Betriebsfrequenz den Frequenz-

Maximalwertes Maximalwert erreicht
" Erreichen des Frequenz- Ausgangssignal ON, wenn die Betriebsfrequenz den Frequenz-
Minimalwertes Minimalwert erreicht
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Hauptstromkreis und Steuerkreis sind eingeschaltet, die Schutz-

12 Startbereit funktionen sind nicht aktiv; wenn der VFD startbereit ist, wird ein
ON-Signal ausgegeben.
13 Bei Vorerregung Ausgangsignal ON wahrend der Vorerregung des VFD
Ausgangssignal ON nach Ablauf der durch die Voralarmschwelle
14 Uberlast-Voralarm vorgegebenen Voralarmzeit; weitere Einzelheiten siehe P11.08—
P11.10.
Ausgangssignal ON nach Ablauf der durch die Voralarmschwelle
15 Unterlast-Voralarm vorgegebenen Voralarmzeit; weitere Einzelheiten siehe P11.11—
P11.12.
16 Status der einfachen SPS Signalausgabe, wenn die aktuelle Stufe der einfachen SPS abge-
abgeschlossen schlossen ist
17 Zyklus der einfachen SPS Signalausgabe, wenn ein einzelner Zyklus der einfachen SPS ab-
abgeschlossen geschlossen ist
Ausgang virtuelle Klemme Ausgabe des entsprechenden Signals je nach eingestelltem Wert
23 der Modbus/Modbus TCP- flir Modbus/Modbus TCP; Ausgangssignal ON bei Einstellung auf
Kommunikation 1, Ausgabesignal OFF bei Einstellung auf 0
Ausgang virtuelle Klemme Ausgabe des entsprechenden Signals je nach eingestelltem Wert
24 der PROFIBUS/CANopen- fiir PROFIBUS/CANopen; Ausgangssignal ON bei Einstellung auf
Kommunikation 1, Ausgangssignal OFF bei Einstellung auf 0
Ausgang virtuelle Klemme Ausgabe des entsprechenden Signals je nach eingestelltem Wert
25 der Ethernet- fiir Ethernet; Ausgangssignal ON bei Einstellung auf 1, Ausgabe-
Kommunikation signal OFF bei Einstellung auf 0.
% Zwischenkreisspannung Ausgang ist giiltig, wenn die Busspannung tiber der Unterspan-
hergestellt nungsschwelle des Wechselrichters liegt
Der Ausgang ist giiltig, wenn Impuls Z des Drehgebers erreicht
27 Z-Impuls-Ausgang ) ) -
ist, und wird nach 10 ms ungiltig.
28 Wahrend der Der Ausgang ist gliltig, wenn die Eingangsfunktion der Klemme
Impulsiiberlagerung fiir die Impulstberlagerung giiltig ist
29 STO Ausgabe, wenn STO-Fehler aufgetreten ist
Lageregelung N . .
30 Der Ausgang ist giltig, wenn die Lageregelung abgeschlossen ist
abgeschlossen
31 Spindel-Nullstellung Der Ausgang ist gliltig, wenn die Spindel-Nullstellung abge-

abgeschlossen

schlossen ist
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Skaleneinteilung der

Die Ausgabe ist giiltig, wenn die Spindelskalenteilung abge-

32
Spindel abgeschlossen schlossen ist
Drehzahlgrenze bei
33 Drehmomentregelung Die Ausgabe ist gliltig, wenn die Frequenz begrenzt ist
erreicht
Ausgang virtuelle Klemme Das entsprechende Signal wird entsprechend dem eingestellten
2 der Wert fiir die PROFINET-Kommunikation ausgegeben. Bei Ein-
EtherCAT/PROFINET/Ether stellung auf 1 wird das ON-Signal ausgegeben, bei Einstellung
net IP-Kommunikation auf 0 wird das OFF-Signal ausgegeben.
35 Reserviert
Umschaltung der Drehzahl-/ . o . X
Die Ausgabe ist gliltig, wenn die Umschaltung der Betriebsart ab-
36 Lageregelung )
geschlossen ist
abgeschlossen
Das Signal "Frequenz erreicht" wird ausgegeben, wenn die aktu-
37 Jede erreichte Frequenz elle Rampensolifrequenz groRer ist als der Erfassungswert fir die
erreichte Frequenz.
3840 Reserviert
41 Y1 Y1 programmierbare Karte
42 Y2 Y2 programmierbare Karte
43 HDO HDO programmierbare Karte
44 RO1 RO1 programmierbare Karte
45 RO2 RO2 programmierbare Karte
46 RO3 RO3 programmierbare Karte
47 RO4 RO4 programmierbare Karte
48 Erkennung Uberhitzungs- Ein Uberhitzungs-Voralarm (OH) wurde von der Erweiterungskarte
Voralarm durch EC PT100 (EC) mit PT100 erkannt.
49 Erkennung Uberhitzungs- Ein Uberhitzungsvoralarm (OH) wurde von der Erweiterungskarte
Voralarm durch EC PT1000 | (EC) mit PT1000 erkannt.
Erkennung Uberhitzungs— o .
50 Ein Uberhitzungs-Voralarm (OH) wurde von AI/AO erkannt.
Voralarm durch AI/AO
51 Gestoppt oder Betrieb mit Der Frequenzumrichter befindet sich im Stillstand oder 1auft mit
Drehzahl Null Drehzahl Null.
Erkennung einer i i .
Eine Unterbrechung wird erkannt, wenn die Unterbrechungser-
52 Unterbrechung bei der

Zugspannungsregelung

kennung in der Zugspannungsregelung aktiviert ist.
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53 Eingestellter Der eingestellte Rollendurchmesser wird wéhrend des Betriebs
Rollendurchmesser erreicht | mit Zugspannungsregelung erreicht.

54 Max. Rollendurchmesser Der maximale Rollendurchmesser wird wahrend des Betriebs mit
erreicht Zugspannungsregelung erreicht.

55 Min. Rollendurchmesser Der Mindest-Rollendurchmesser wird wahrend des Betriebs mit
erreicht Zugspannungsregelung erreicht.

56 Fire-Mode aktiviert Der Fire-Mode ist eingeschaltet.

57-63 Reserviert /

Parameterliste:

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung

0: Open-Collector-Hochgeschwindigkeitsimpulsaus-
P06.00 Ausgangstyp HDO gang. 0
1: Open-Collector-Ausgang

0: Inaktiv
: Wahrend des Betriebs

P06.01 Ausgang Y1

-

P06.02 Ausgang HDO : Bei Vorwartslauf

: Bei Ruckwartslauf

: Bei Jogging-Betrieb 1
: VFD-Fehler

P06.03 Relaisausgang RO1

2
3
4
5
6: Frequenzpegelerfassung FDT1

7: Frequenzpegelerfassung FDT2

8: Frequenz erreicht

9: Leerlaufbetrieb

10: Erreichen des Frequenz-Maximalwertes
11: Erreichen des Frequenz-Minimalwertes
12: Startbereit

13: Bei Vorerregung

P06.04 Relaisausgang RO2 14: Uberlast-Voralarm

15: Unterlast-Voralarm

16: Stufe der einfachen SPS abgeschlossen
17: Zyklus der einfachen SPS abgeschlossen
18: Erreichen des eingestellten Zahlwerts

19: Erreichen des vorgesehenen Zahlwerts
20: Externer Fehler ist giiltig

2

22: Erreichen der Laufzeit

e

: Reserviert
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23: Ausgang virtuelle Klemme der Modbus/Modbus
TCP-Kommunikation

24: Ausgang virtuelle Klemme der PROFIBUS/
CANopen-Kommunikation

25: Ausgang virtuelle Klemme der Ethernet-Kom-
munikation

26: Zwischenkreisspannung hergestellt

27: Z-lmpuls-Ausgang

28: Wahrend der Impulsiiberlagerung

29: STO

30: Lageregelung abgeschlossen

31: Spindel-Nullstellung abgeschlossen

32: Skaleneinteilung der Spindel abgeschlossen
33: Drehzahlgrenze bei Drehmomentregelung er-
reicht

34: Ausgang virtuelle Klemme der EtherCAT/
PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation

35: Reserviert

36: Umschaltung der Drehzahl-/Lageregelung ab-
geschlossen

37: Jede erreichte Frequenz

38-40: Reserviert

4

e

: Y1 programmierbare Karte

42: Y2 programmierbare Karte

43: HDO programmierbare Karte

44: RO1 programmierbare Karte

45: RO2 programmierbare Karte

46: RO3 programmierbare Karte

47: RO4 programmierbare Karte

48: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch EC
PT100

49: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch EC
PT1000

50: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch AI/AO
51: Gestoppt oder Betrieb mit Drehzahl Null

52: Erkennung einer Unterbrechung bei der Zug-
spannungsregelung

53: Eingestellter Rollendurchmesser erreicht

54: Max. Rollendurchmesser erreicht
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55: Min. Rollendurchmesser erreicht
56: Fire-Mode aktiviert
57-63: Reserviert

Auswahl der Polaritat

P06.05 0x00-0x0F 0x00
der Ausgangsklemmen
P06.06 Einschaltverzégerung Y | 0,000-50,000s 0,000 s
P06.07 Abschaltverzégerung Y 0,000-50,000s 0,000 s
Einschaltverzégerung
P06.08 0,000-50,000 s (nur giltig, wenn P06.00=1) 0,000 s
HDO
Abschaltverzégerung
P06.09 0,000-50,000 s (nur giltig, wenn P06.00=1) 0,000 s
HDO
Einschaltverzégerung
P06.10 0,000-50,000 s 0,000 s
Relais RO1
Abschaltverzégerung
P06.11 0,000-50,000 s 0,000 s
Relais RO1
Einschaltverzégerung
P06.12 0,000-50,000 s 0,000 s
Relais RO2
Abschaltverzégerung
P06.13 0,000-50,000 s 0,000 s
Relais RO2

Zustand der

P07.40 Ausgangsklemme beim | / 0

aktuellen Fehler

Zustand der digitalen

Ausgangsklemme

5.5.13 Einfache SPS

Einfache SPS ist ein mehrstufiger Drehzahlgenerator, und der VFD kann die Betriebsfrequenz und -richtung
automatisch anhand der Laufzeit &ndern, um die Prozessanforderungen zu erfiillen. Friher wurde diese
Funktion mit einer externen SPS realisiert, jetzt kann der VFD selbst diese Funktion Gbernehmen.

Der VFD kann eine 16-stufige Drehzahlregelung realisieren und bietet vier Paare von Beschleunigungs-

/Bremszeiten zur Auswahl.

Nachdem die eingestellte SPS einen Zyklus (oder ein Segment) abgeschlossen hat, kann ein ON-Signal vom
Multifunktionsrelais ausgegeben werden.
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P10.00 (simple PLC mode)

Stop after
running once

Keep runming T e|
final value after

Cyclic running

PLC mode

Digital output 16

P10.01 (simple PLC memory selection)

No memory
0| after power
| =
Power cut during Memory
running _1] after power | |
off 0
Setup of runni
parameters of
each PLC stage o
Normal running /
1
1
P10.36 Terminal function 23

(PLC restart mode) Simple PLC stop reset

@STarT running
J after the first

[Continue running af
the frequency when|
interruption
occurred

Set frequency

P17.00

LIl M e e rr g

Simple PLC state complated

Digital output 17 !_‘
Simple PLC cycle completed
Parameterliste:
Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung

23: Stop/Reset der einfachen SPS

P05.01- Funktion des
24: Unterbrechung der einfachen SPS

P05.06 Digitaleingangs
25: Unterbrechung PID-Regelung

P06.01- Funktion des 16: Stufe der einfachen SPS erreicht

P06.04 Digitalausgangs 17: Zyklus der einfachen SPS erreicht
0: Nach einmaligem Durchgang stoppen
1: Nach einmaligem Durchgang mit dem Behar-

P10.00 Einfache SPS 0
rungswert weiterlaufen
2: Zyklischer Betrieb

Speicherwahl einfache 0: Keine Speicherung nach dem Ausschalten
P10.01 0
SPS 1: Speicherung nach dem Ausschalten

P10.02 Mehrstufige Drehzahl 0 -300,0-300,0 % 0,0 %

P10.03 Laufzeit Stufe 0 0,0-6553,5 s (min) 00s

P10.04 Mehrstufige Drehzahl 1 -300,0-300,0 % 0,0 %

P10.05 Laufzeit Stufe 1 0,0-6553,5 s (min) 0,0s

P10.06 Mehrstufige Drehzahl 2 -300,0-300,0 % 0,0 %

P10.07 Laufzeit Stufe 2 0,0-6553,5 s (min) 00s
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P10.08 Mehrstufige Drehzahl 3 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.09 Laufzeit Stufe 3 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.10 Mehrstufige Drehzahl 4 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.11 Laufzeit Stufe 4 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.12 Mehrstufige Drehzahl 5 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.13 Laufzeit Stufe 5 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.14 Mehrstufige Drehzahl 6 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.15 Laufzeit Stufe 6 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.16 Mehrstufige Drehzahl 7 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.17 Laufzeit Stufe 7 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.18 Mehrstufige Drehzahl 8 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.19 Laufzeit Stufe 8 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.20 Mehrstufige Drehzahl 9 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.21 Laufzeit Stufe 9 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.22 Mehrstufige Drehzahl 10 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.23 Laufzeit Stufe 10 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.24 Mehrstufige Drehzahl 11 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.25 Laufzeit Stufe 11 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.26 Mehrstufige Drehzahl 12 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.27 Laufzeit Stufe 12 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.28 Mebhrstufige Drehzahl 13 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.29 Laufzeit Stufe 13 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.30 Mehrstufige Drehzahl 14 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.31 Laufzeit Stufe 14 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.32 Mebhrstufige Drehzahl 15 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.33 Laufzeit Stufe 15 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
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Beschleunigungs-/
Verzoégerungszeit der
P10.34 0x0000-0XFFFF 0x0000
Stufen 0-7 der einfachen

SPS-Steuerung

Beschleunigungs-/
Verzdgerungszeit der
P10.35 0x0000-0XFFFF 0x0000
Stufen 8-15 der einfachen

SPS-Steuerung

0: Restart ab dem ersten Abschnitt
P10.36 SPS-Restart 1: Betrieb mit der zum Zeitpunkt der Unterbre- 0

chung vorliegenden Frequenz fortsetzen

P17.00 Frequenzeinstellung 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 0,00 Hz

P17 27 Aktuelle Stufe einfache Zeigt die aktuelle Stufe der einfachen SPS- 0
— SPS Funktion an.

5.5.14 Betrieb mit mehrstufiger Drehzahl

Der VFD kann die Drehzahl in 16 Stufen einstellen, die (iber die Klemmen 1-4 fiir die mehrstufige Drehzahl-
steuerung entsprechend den Drehzahlstufen 0 bis 15 gewahlt werden kénnen.
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Parameterliste:

Funktions- Standard-
s Bezeichnung Beschreibung cinstellung

16: Mehrstufige Drehzahl Klemme 1

17: Mehrstufige Drehzahl Klemme 2
P05.01- Auswahl der Funktion des 18: Mehrstufige Drehzahl Klemme 3
P05.06 Digitaleingangs 19: Mehrstufige Drehzahl Klemme 4

20: Unterbrechung mehrstufige Drehzahlsteue-

rung
P10.02 Mehrstufige Drehzahl 0 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.03 Laufzeit Stufe 0 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.04 Mehrstufige Drehzahl 1 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.05 Laufzeit Stufe 1 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.06 Mehrstufige Drehzahl 2 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.07 Laufzeit Stufe 2 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.08 Mehrstufige Drehzahl 3 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.09 Laufzeit Stufe 3 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.10 Mehrstufige Drehzahl 4 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.11 Laufzeit Stufe 4 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.12 Mehrstufige Drehzahl 5 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.13 Laufzeit Stufe 5 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.14 Mehrstufige Drehzahl 6 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.15 Laufzeit Stufe 6 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.16 Mehrstufige Drehzahl 7 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.17 Laufzeit Stufe 7 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.18 Mehrstufige Drehzahl 8 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.19 Laufzeit Stufe 8 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.20 Mehrstufige Drehzahl 9 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.21 Laufzeit Stufe 9 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
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P10.22 Mehrstufige Drehzahl 10 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.23 Laufzeit Stufe 10 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.24 Mehrstufige Drehzahl 11 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.25 Laufzeit Stufe 11 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.26 Mehrstufige Drehzahl 12 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.27 Laufzeit Stufe 12 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.28 Mehrstufige Drehzahl 13 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.29 Laufzeit Stufe 13 0,0-6553,5 s (min) 00s
P10.30 Mehrstufige Drehzahl 14 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.31 Laufzeit Stufe 14 0,0-6553,5 s (min) 0,0s
P10.32 Mehrstufige Drehzahl 15 -300,0-300,0 % 0,0 %
P10.33 Laufzeit Stufe 15 0,0-6553,5 s (min) 00s
Auswahl der

Beschleunigungs-/
P10.34 Verzoégerungszeit fur 0x0000-0XFFFF 0x0000

Abschnitt 0-7 der

einfachen SPS
Auswahl der

Beschleunigungs-/
P10.35 Verzdgerungszeit fir 0x0000-0XFFFF 0x0000

Abschnitt 8-15 der

einfachen SPS
P17.97 Aktuelle Stufe einfache Zeigt die aktuelle Stufe der einfachen SPS- 0
] SPS Funktion an.

5.5.15 PID-Regelung

Die PID-Regelung, eine gangige Methode zur Prozesssteuerung, wird hauptsachlich zur Anpassung der VFD-

Ausgangsfrequenz bzw. der Ausgangsspannung verwendet, indem bei einer Regel-Differenz zwischen Rick-

fihrsignal (Istwert der RegelgroRRe) und dem Zielsignal (Sollwert) auf dieser Proportional-, Integral- und Dif-

ferentialoperationen durchgefiihrt werden, wodurch eine Regelschleife gebildet wird, die die StellgrofRe (Mo-

torfrequenz) anpasst, um die RegelgroRe der ZielgroRe nachzufiihren. Sie eignet sich beispielsweise zur

Regelung von Fluss, Druck, Temperatur usw. Die nachstehende Abbildung zeigt das Grundprinzip des sche-

matischen Ablaufs der Ausgangsfrequenzregelung.
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Pre-set PID reference of

P09.00 D
P09.01 Keypad (PID reference source) * ad‘“;:\::‘
Al PID reference
0 Terminal function 25 P09.09 Set frequency
A2 p17.23 PID control pause (upper limit value of PID
1 output) P17.00
A3 2 Valid «‘ Keep current frequency
HDIA 3 /7 ) y 0
4 h Reference- N Invalid
Muli-ste |
MODBUS €
— P09.08 (Limit of PID control P09.03
PROFIBUS\CANopen | | deviation) Y 09.10 (PID output characteristics)
P09.02 (lower limit value of PID
-—["‘D‘B Kp P09.04 (proportional gain)
EtherCat/Profinet 10 o Ti P09.05 (integral time)
L/ A2 Td P09.06 (differential time)
PLC card " 1
:
3 HDIA
4
5 MODBUS
PID feedback 6 PROFIBUS\CANopen
value 7
8 HDIB
9 EtherCat/Profinet
v

Einfiihrung in das Funktionsprinzip und die Regelungsmethoden der PID-Regelung
Proportionale Regelung (Kp)

Wenn der Ruckflihrungswert vom Sollwert abweicht, ist der Ausgabewert proportional zur Abweichung,
und wenn diese Abweichung konstant ist, ist auch die Regelgré3e konstant. Die Proportionalregelung
kann schnell auf Anderungen der RiickfiihrgréRe reagieren, kann aber die Regeldifferenz prinzipbe-
dingt nicht vollstandig beheben. Je gréRer die Proportionalverstarkung ist, desto schneller ist die Re-
gelgeschwindigkeit, aber eine zu groRe Proportionalverstarkung verursacht Schwingungen. Um dieses
Problem zu I&sen, stellen Sie zunachst die Integrationszeit auf einen hohen Wert und die Differential-
zeit auf 0 ein, und lassen Sie das System mit Proportionalregelung laufen. Andern Sie anschlieRend
den Sollwert und warten Sie, bis die Regelstrecke sich stabil auf den neuen Wert eingepegelt hat, um
die verbleibende Abweichung zwischen dem Ruickflihrsignal und dem Sollwert (statische Differenz) zu
beobachten. Wenn eine statische Differenz verbleibt (z.B., Sie erhéhen den Sollwert, und die Ruck-
fuhrgroRe ist immer kleiner als der Sollwert nach der Systemstabilisierung), erhéhen oder verringern
Sie die Proportionalverstarkung; wiederholen Sie diesen Prozess, bis die statische Differenz hinrei-
chend klein ist.

Integrationszeit (Ti)

Wenn der Ruckfihrungswert vom Sollwert abweicht, wachst die AusgangsregelgréfRe kontinuierlich
an. Bei anhaltender Abweichung erhéht sich die RegelgroRe kontinuierlich, bis die Abweichung aus-
geglichen ist. Ein Integralregler kann zur Beseitigung der statischen Differenz verwendet werden, eine
zu starke Einstellung kann jedoch zu wiederholtem UberschieRen filhren, was wiederum Instabilitat
und Schwingungen des Systems zur Folge hat. Die durch die zu starke Wirkung des Integralreglers
verursachte Schwingung ist dadurch gekennzeichnet, dass das Ruckflihrsignal in Abhangigkeit vom
Sollwert auf und ab schwankt und die Schwankungsbreite allmahlich ansteigt, bis es zu einer Schwin-

gung kommt. Der Parameter Integralzeit bezeichnet die Zeit, in der der Regler bei einer Regeldifferenz
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von 100% die StellgréRe auf ihr Maximum andern wiirde, und wird im Allgemeinen schrittweise von
groB (geringer Einfluss) zu klein eingestellt, bis die stabilisierte Systemgeschwindigkeit den Vorgaben
entspricht.

Differentialzeit (Td)

Wenn sich die Abweichung zwischen Rickfiihrung und Sollwert andert, wird die Regelgréfie ausge-
geben, die proportional zur Abweichungsanderungsrate ist, und diese RegelgroRe steht nurim Zusam-
menhang mit der Richtung und GroRe der Abweichungsanderung und nicht mit der Richtung und
GroRe der Abweichung selbst. Die Differenzialregelung wird angewendet, um die Veranderung des
Riickfiihrsignals anhand des Anderungsverlaufs zu regeln. Differenzialregler sollten mit Vorsicht ver-
wendet werden, da sie Stérungen des Systems leicht verstarken kdnnen, insbesondere bei hoher
Schwankungshaufigkeit des Sollwerts. Die Differentialzeit bezeichnet die Zeit, in der die Riickfuhr-
groRe sich um 100% andern miiRte, damit die maximale StellgréRe ausgegeben wird, im Gegensatz
zur Integralzeit steigt hier also der Einfluss mit der eingestellten Zeit.

Wenn der Frequenzsollwert (P00.06, P00.07) 7 oder der Kanal fiir die Spannungseinstellung (P04.27) 6 ge-
wahlt ist, erfolgt der VFD-Betrieb mit PID-Regelung.

5.5.15.1 Allgemeine Hinweise zur Einstellung der PID-Parameter

1)

2)

3)

Bestimmung der Proportionalverstarkung P

Bei der Bestimmung der Proportionalverstarkung P mussen zunachst der Integral- und der Differenzi-
alanteil des PID-Reglers entfernt werden, indem Ti=10 und Td=0 gesetzt werden (weitere Einzelheiten
siehe Einstellung der PID-Parameter), wodurch der PID-Regler zu einem reinen Proportionalregler
wird. Stellen Sie den Eingang auf 60%-70% des maximal zuléssigen Wertes ein und erhéhen Sie die
Proportionalverstarkung P schrittweise von 0, bis eine Systemschwingung auftritt, und verringern Sie
dann wiederum die Proportionalverstarkung P schrittweise vom aktuellen Wert, bis die Systemschwin-
gung verschwindet. Notieren Sie die Proportionalverstarkung P an diesem Punkt und stellen Sie die
Proportionalverstarkung P des PID-Reglers auf 60 % bis 70% dieses Wertes ein. Dies ist der gesamte
Vorgang zur Einstellung der Proportionalverstarkung P.

Bestimmung der Nachstellzeit (Integrationszeit) Ti

Nachdem die Proportionalverstéarkung P bestimmt wurde, stellen Sie als Anfangswert eine groRere
Nachstellzeit Ti ein und verringern Sie Ti allmahlich, bis eine Systemschwingung auftritt, und erhdhen
Sie dann wiederum Ti, bis die Systemschwingung verschwindet. Notieren Sie die Zeit Ti an diesem
Punkt und stellen Sie die Nachstellzeitkonstante Ti des PID-Reglers auf 150 %-180 % dieses Wertes
ein. Dies ist der Vorgang fir die Einstellung der Nachstellzeitkonstante Ti.

Bestimmung der Vorhaltezeit (Differentialzeit) Td

Die Vorhaltezeit Td wird im Allgemeinen auf 0 gesetzt.
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Wenn Sie Td auf einen anderen Wert einstellen miissen, stellen Sie zuerst wie oben beschrieben P
und Ti ein, dann erhéhen Sie schrittweise Td und stellen Sie letztendlich Td auf 30 % des Wertes ein,
bei dem gerade noch keine Schwingung erfolgt.

4) Testen Sie die Regelstrecke im Betrieb mit real vorkommenden Sollwerten und nehmen Sie anhand
dessen eine Feinabstimmung der PID-Parameter vor, bis Ihre Vorgaben erfllt sind.

5.5.15.2 Feinabstimmung der PID-Parameter

Nachdem Sie die PID-Regler-Parameter eingestellt haben, kdnnen Sie diese Parameter folgendermaRen op-
timieren:

Uberschwingen bei der Regelung

Verkiirzen Sie bei Auftreten von Uberschwingen die Vorhaltezeit (Td) und verlangern Sie die Nach-
stellzeit (Ti).

Response Before adjustment

After adjustment

Time t

Schnellstmégliche Stabilisierung des Riickfiihrwertes

Wenn die Regelung so schnell wie moglich reagieren soll und Uberschwingen auftreten darf, verkiirzen
Sie die Nachstellzeit (Ti) und verlangern Sie die Vorhaltezeit (Td), um den Zielwert so schnell wie
méglich zu erreichen.

Response After adjustment

7

Before adjustment

Time t

Dauerschwingungen

Wenn der Zyklus der periodischen Schwingung langer ist als der eingestellte Wert der Nachstellzeit
(Ti), ist dies ein Zeichen dafiir, dass die Integralwirkung zu stark ist; verlangern Sie die Nachstellzeit
(Ti), um die Vibration zu kontrollieren.
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Response Before adjustment

After adjustment

Time t

Kurzzeitige Vibrationen

Wenn der Vibrationszyklus so kurz ist, dass er nahezu dem eingestellten Wert der Vorhaltezeit (Td)
entspricht, bedeutet dies, dass der Differentialanteil zu stark ist. Verkiirzen Sie in diesem Fall die Vor-
haltezeit (Td), um die Vibration zu kontrollieren. Wenn die Vorhaltezeit (Td) bereits auf 0,00 eingestellt
ist (d. h. der Differential-Anteil inaktiv ist) und es keine andere Mdglichkeit gibt, die Vibration zu kon-
trollieren, verringern Sie die Proportionalverstarkung.

Recpmen Aller aguesiment

/
{

Before adjusiment
Tmet
Parameterliste:
Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung

0: Eingestellt durch P09.01

1: Al

2: Al2

3:AI3

4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIA
5: Mehrstufig

P09.00 PID-Bezugsquelle 6: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation 0

7: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation
8: Ethernet-Kommunikation

9: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIB

10: EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP-Kommunikation
11: Programmierbare Erweiterungskarte

12: Reserviert

P09.01 Digitale PID-Einstellung | -100,0 %-100,0 % 0,0 %

P09.02 PID-Rickfuhrquelle 0: Al1 0
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1: A2
2:AI3

3: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIA

4: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation

5: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommu-nikation
6: Ethernet-Kommunikation

7: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIB

8: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kom-munikation
9: Programmierbare Erweiterungskarte

10: Reserviert

Eigenschaften PID- 0: PID-Regler-Ausgang ist positiv

P09.03 0
Ausgang 1: PID-Regler-Ausgang ist negativ
Proportionalverstarkung
P09.04 0,00-100,00 1,80
(Kp)

P09.05 Nachstellzeit (Ti) 0,01-10,00s 0,90s
P09.06 Vorhaltzeit (Td) 0,00-10,00s 0,00s
P09.07 Abtastzyklus (T) 0,000-10,000 s 0,100 s

Grenze der PID-
P09.08 0,0-100,0 % 0,0 %
Regelabweichung

Oberer Grenzwert des
P09.09 P09.10-100,0 % (max. Frequenz bzw. Spannung) 100,0 %
PID-Ausgangs

Unterer Grenzwert des
P09.10 -100,0 %—-P09.09 (max. Frequenz bzw. Spannung) 0,0 %
PID-Ausgangs

Wert fur Offline-
P09.11 Erkennung des 0,0-100,0% 0,0 %

Ruckfuhrwertes

Zeit der Offline-
P09.12 Erkennung des 0,0-3600,0s 10s

Ruckfihrwertes

0x0000-0x1111

Einerstelle:
P09.13 Auswahl PID-Regelung 0x0001
0: Fortsetzen der Integralregelung, nachdem die Fre-

quenz den oberen/unteren Grenzwert erreicht hat
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1: Stoppen der Integralregelung, nachdem die Fre-
quenz den Maximal-/Minimalwert erreicht hat
Zehnerstelle:

0: Wie bei Haupt-Bezugsrichtung

1: Entgegen der Hauptbezugsrichtung
Hunderterstelle:

0: Grenzwert gemaf der maximalen Frequenz

1: Grenzwert gemal Frequenz A

Tausenderstelle:

0: Frequenz A+B, Beschleunigung / Verzégerung der
Dampfung des Hauptsollwert-Kanals fir Frequenz A
ist unglltig

1: Frequenz A+B, Beschleunigung / Verzégerung der
Dampfung des Hauptsollwert-Kanals fir Frequenz A
ist gliltig ist, die Beschleunigung und Verzégerung

werden durch P08.04 (Beschleunigungszeit 4) be-

stimmt.
Proportionalverstarkung
P09.14 (Kp) bei niedriger 0,00-100,00 1,00
Frequenz
Beschleunigungs-
P09.15 /Verzbégerungszeit PID- 0,0-1000,0s 00s
Befehl

P09.16 Filterzeit PID-Ausgang 0,000-10,000 s 0,000 s
P09.17 Reserviert / /

Nachstellzeit (Ti) bei
P09.18 0,00-10,00s 0,90s
niedriger Frequenz

Differenzialzeit (Td) bei
P09.19 0,00-10,00 s 0,00s
niedriger Frequenz

Unterer Frequenzpunkt
P09.20 fir PID- 0,00-P09.21 5,00 Hz

Parameterumschaltung

Oberer Frequenzpunkt
P09.21 fur PID- P09.20-P00.04 10,00 Hz

Parameterumschaltung
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P17.00 Frequenzeinstellung 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 0,00 Hz
P17.23 PID-Sollwert -100,0-1000 % 0,0 %
P17.24 PID-Ruckfuhrwert -100,0-1000 % 0,0 %

5.5.16 Betrieb mit Wobbelfrequenz

Die Wobbelfrequenz wird hauptsachlich dort eingesetzt, wo Querbewegungen und Wickelfunktionen erfor-

derlich sind wie in der Textil- und Chemiefaserindustrie. Der typische Arbeitsablauf wird im Folgenden darge-

stellt.

Frequency set by
keypad

EtherCal/Profinet

3
b
q
o &
<3
F
8|
&

Keypad

P00.06
(A frequency command
Al selection)

HDIA

Simple PLC

© ® v~ o @ & w N - o

MODBUS

iy

1]

PROFIBUS

Ethernet

HDIB

AB pulse string 2

3

4

Amplitude of wobbling
frequency

Maintain current
frequency

_ Valid ] Set requency H—/2d
/lnvahd Invalid ;

Wobbling

frequency

Terminal function 26
wobbling frequency
pause

Terminal function 27
Wobbling frequency reset

output

P00.11 acceleration time 1
P00.12 deceleration time 1

Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

P00.03

M

)
*

Ausgangsfrequenz

P00.03-400,00 Hz

50,00 Hz

P00.06

Frequenzsollwert-

kanal A

0: Einstellung tiber Bedienfeld
1: Einstellung tber Al1
2: Einstellung tber Al2
3: Einstellung tber AI3

4: Einstellung uber Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDIA

5: Einstellung Uber einfache SPS

6: Einstellung tber mehrstufigen Drehzahlbetrieb

7: Einstellung tber PID-Regler

8: Einstellung Uber Modbus/Modbus TCP-

Kommunikation
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9: Einstellung Uber PROFIBUS/CANopen/Device-
Net-Kommunikation

10: Einstellung Uber Ethernet-Kommunikation

11: Einstellung Uber Hochgeschwindigkeitsimpuls
HDIB

12: Einstellung Gber Impulsfolge DOWN

13: Einstellung Uber EtherCAT/PROFINET/Ethernet
IP-Kommunikation

14: Einstellung Uber SPS-Karte

Beschleunigungs- Abhéngig
P00.11 0,0-3600,0 s
zeit 1 vom Modell
Abhangig
P00.12 Verzdgerungszeit 1 0,0-3600,0 s
vom Modell

26: Unterbrechung der Wobbelfrequenz (Stopp bei

P05.01- Auswahl der Funktion | aktueller Frequenz)

P05.06 des Digitaleingangs 27: Zurlicksetzen der Wobbelfrequenz (Rulckkehr zur

Mittenfrequenz)

Amplitude der
P08.15 0,0-100,0% (relativ zur eingestellten Frequenz) 0,0 %
Wobbelfrequenz

Amplitude der 0,0-50,0% (bezogen auf die Amplitude der Wobbelfre-
P08.16 0,0 %
Sprungfrequenz quenz)
Wobbelfrequenz-
P08.17 0,1-3600,0s 50s
Anstiegszeit
Wobbelfrequenz
P08.18 0,1-3600,0s 5,0s
Abfallzeit
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5.5.17 Lokaler Gebereingang

Der VFD unterstiitzt die Impulszahlfunktion durch Eingabe des Zahlimpulses tUber den Hochgeschwindig-
keitsimpuls-Anschluss HDI. Wenn der tatsachliche Zahlwert nicht kleiner als der eingestellte Wert ist, gibt die
digitale Ausgangsklemme das beim Zahlwert erreichte Impulssignal aus und der entsprechende Zahlwert wird
auf Null gesetzt.

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung
code einstellung

0x00-0x11

Einerstelle: Eingangstyp HDIA

0: HDIA ist ein Hochgeschwindigkeitsimpulseingang
P05.00 Eingangstyp HDI 1: HDIA ist ein digitaler Eingang 0x00

Zehnerstelle: Eingangstyp HDIB
0: HDIB ist ein Hochgeschwindigkeitsimpulseingang

1: HDIB ist ein digitaler Eingang

0: Eingang Uber Frequenz einstellen
Funktion des

1: Reserviert
P05.38 Hochgeschwindigkeits- 0
2: Eingang Uber Geber, verwendet in Kombination
Impulseingangs HDIA 9ang
mit HDIB
Auswahl der Funktion 0: Eingang uber Frequenz einstellen
des 1: Reserviert
P05.44 o 0
Hochgeschwindigkeits- | 2: Eingang (iber Geber, verwendet in Kombination

Impulseingangs HDIB mit HDIA

0: PG-Karte
P20.15 Drehzahimessmethode 1: lokal — realisiert durch HDIA und HDIB; unterstutzt 0

nur 24-V-Inkrementalgeber

Ist-Frequenz des
P18.00 -999,9-3276,7Hz 0,0Hz
Gebers

5.5.18 Inbetriebnahme fiir Regelung, Lageregelung und Spindelpositionierung
1. Inbetriebnahme fiir Vektorregelung eines Asynchronmotors
Schritt 1: Wiederherstellung der Standardeinstellung tUber das Bedienfeld

Schritt 2: Einstellen der Motor-Typenschildparameter der Gruppen P00.03, P00.04 und P02

Schritt 3: Motorparameter-Autotuning
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Flhren Sie ein rotierendes oder statisches Parameter-Autotunign tber das Bedienfeld durch. Wenn
der Motor von der Last getrennt werden kann, kann ein rotierendes Parameter-Autotuning durchgefihrt
werden. Andernfalls kann muss ein statisches Parameter-Autotuning durchgefiihrt werden. Der durch
das Autotuning eingestellte Parameter wird automatisch in der Motorparametergruppe P02 gespei-
chert.

Schritt 4: Uberpriifen Sie, ob der Geber richtig installiert und eingestellt ist
a) Bestatigen Sie die Geberrichtung und die Parametereinstellung

Stellen Sie P20.01 (Geberimpuls pro Umdrehung), P00.00=2 und P00.10=20Hz ein und starten Sie
den Motor mit dem VFD. Jetzt dreht sich der Motor mit 20Hz. Beobachten Sie, ob der Drehzahlmess-
wert von P18.00 korrekt ist. Wenn der Wert negativ ist, ist dies ein Zeichen dafiir, dass die Geberrich-
tung umgekehrt ist. Stellen Sie in diesem Fall P20.02 auf 1 ein. Wenn der Drehzahlmesswert stark
abweicht, bedeutet dies, dass P20.01 nicht richtig eingestellt ist. Beobachten Sie, ob P18.02 (Geber-
Z-Pulswert) schwankt; wenn ja, deutet dies darauf hin, dass der Geber gestort oder P20.01 falsch
eingestellt ist. In diesem Fall muss die Verdrahtung und die Abschirmungsschicht Gberpriift werden.

b) Ermitteln Sie die Richtung des Z-Pulses

Stellen Sie P00.10=20Hz ein, und stellen Sie P00.13 (Laufrichtung) auf Vorwarts- bzw. Rickwartsrich-
tung, um zu beobachten, ob der Differenzwert von P18.02 kleiner als 5 ist. Wenn der Differenzwert

nach der Einstellung der Umkehrung des Z-Pulses in P20.02 gréRer als 5 ist, schalten Sie den Geber

aus, tauschen Sie die Phasen A und B des Gebers aus, und beobachten Sie dann den Unterschied
zwischen dem Wert von P18.02 wahrend der Vorwarts- und Riickwartsdrehung. Die Richtung des Z-
Pulses wirkt sich nur auf die Genauigkeit der Vorwarts-/Rickwarts-Lageregelung bei der Spindelposi-

tionierung aus, die mit dem Z-Puls durchgefihrt wird.
Schritt 5: Probelauf Closed-Loop-Vektorregelung

Stellen Sie P00.00=3 ein und fihren Sie eine Vektorregelung durch. Stellen Sie P00.10 und die PI-
Parameter fur den Drehzahl- und den Stromregelkreis in Gruppe P03 so ein, dass ein stabiler Betrieb

im gesamten Bereich gewabhrleistet ist.
Schritt 6: Regulierung der Feldschwachung

Verstarkung des Feldschwachungsreglers P03.26=0-8000 einstellen. Beobachten Sie dabei die Wir-
kung der Feldschwachungsregelung. P03.22-P03.24 kdnnen nach Bedarf eingestellt werden.

2. Inbetriebnahme fiir Vektorregelung eines Synchronmotors
Schritt 1: P00.18=1 einstellen, auf Standardeinstellung zuriicksetzen

Schritt 2: P00.00=3 (FVC) einstellen, P00.03, P00.04 und die Parameter des Motortypenschilds in Gruppe
P02 einstellen.

Schritt 3: P20.01 Geber-Parameter einstellen.
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Wenn es sich bei dem Geber um einen Resolver handelt, setzen Sie die Impulszahl des Gebers auf
(Resolver-Polpaarzahl x 1024). Wenn also z. B. wenn die Polpaarzahl 4 ist, stellen Sie P20.01 auf 4096
ein.

Schritt 4: Vergewissern Sie sich, dass der Geber korrekt installiert und eingestellt ist

Wenn der Motor stoppt, beobachten Sie, ob P18.21 (Resolverwinkel) schwankt; wenn er stark schwankt,
Uberprifen Sie die Verdrahtung und die Erdung. Dreht der Motor langsam, beobachten Sie, ob sich
P18.21 entsprechend andert. Wenn ja, bedeutet dies, dass der Motor richtig angeschlossen ist; wenn der
Wert von P18.02 nach mehreren Umdrehungen konstant auf einem Wert ungleich Null bleibt, bedeutet
dies, dass das Geber-Z-Signal korrekt ist.

Schritt 5: Autotuning der Ausgangslage des Magnetpols

Stellen Sie P20.11=2 oder 3 ein (3: rotierendes Autotuning; 2: statisches Autotuning), driicken Sie die
Taste RUN, um den VFD zu starten.

a) Rotierendes Autotuning (P20.11 = 3)

Der VFD erfasst die Lage des aktuellen Magnetpols beim Start des Autotuning-Vorgangs, beschleunigt
dann auf 10 Hz, um ein Autotuning der entsprechenden Magnetpollage des Z-Pulses des Gebers durch-
zufiihren, und bremst danach bis zum Stillstand.

Wenn wahrend des Betriebs ein ENC10- oder ENC1D-Fehler auftritt, stellen Sie P20.02=1 ein und flih-
ren Sie das Autotuning erneut durch.

Nach dem Autotuning wird der durch das Autotuning erhaltene Winkel in P20.09 und P20.10 automatisch
gespeichert.

b) Statisches Autotuning

In Fallen, in denen die Last abgekoppelt werden kann, wird empfohlen, die rotierende Autotuning-Funk-
tion (P20.11=3) anzuwenden, da hierbei eine hohe Winkelgenauigkeit gewahrleistet ist. Wenn die Last
nicht abnehmbar ist, kann ein statisches Autotuning durchgefiihrt werden (P20.11=2). Die durch das Au-
totuning erreichte Magnetpollage wird gespeichert in P20.09 und P20.10.

Schritt 6: Probelauf Closed-Loop-Vektorregelung

Stellen Sie P00.10 und die PI-Parameter fir den Drehzahl- und Stromregelkreis in Gruppe P03 ein, um
einen stabilen Betrieb Gber den gesamten Bereich zu gewahrleisten. Reduzieren Sie beim Auftreten von
Schwingungen den Wert von P03.00, P03.03, P03.09 und P03.10. Wenn bei niedriger Drehzahl
Stromschwingungsgerausche auftreten, passen Sie P20.05 an.

Hinweis: Wenn die Verdrahtung von Motor oder Geber geandert wird, muss P20.02 (Geberrichtung) neu
bestimmt und erneut ein Autotuning der Magnetpollage durchgefiihrt werden.

3. Inbetriebnahme fiir Pulsfolgesteuerung

Der Impulseingang wird anhand der Vektorregelung betatigt; die Drehzahlerfassung ist fiir die nachfolgende
Spindelpositionierung, den Nullungsvorgang und den Teilungsvorgang erforderlich.
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Schritt 1: Wiederherstellen der Standardeinstellung tiber das Bedienfeld
Schritt 2: Stellen Sie P00.03, P00.04 und die Parameter des Motortypenschilds in Gruppe P02 ein
Schritt 3: Autotuning der Motorparameter: rotierendes oder statisches Parameter-Autotuning

Schritt 4: Uberpriifen Sie die Installation und die Einstellungen des Gebers. Stellen Sie P00.00=3 und
P00.10=20Hz ein, um das System zu starten und die Regelungswirkung und Leistung des Systems zu
Uberprifen.

Schritt 5: Stellen Sie P21.00=0001 ein, um den Positioniermodus auf Lageregelung, d.h. Impulsfolgeregelung,
einzustellen. Es gibt vier Arten von Pulsbefehlsarten, die Gber P21.01 (Pulsbefehlsart) eingestellt werden
kénnen.

Im Lageregelungs-Modus konnen Sie das hoherwertige Byte und das niederwertige Byte des Lagesoll-
werts und des Ruickfihrwertes, P18.02 (Zahlwert des Z-Pulses), P18.00 (Istfrequenz des Gebers),
P18.17 (Pulsbefehlsfrequenz) und P18.19 (Ausgang des Lagereglers) tiber P18 Uberprifen, wodurch

sich die Beziehung zwischen P18.08 (Position des Lagesollwertes) und P18.02, Pulsbefehlsfrequenz
P18.17, Vorsteuerung P18.18 und dem Ausgang des Lagereglers P18.19 ermitteln lasst.

Schritt 6: Der Lageregler hat zwei Verstarkungen, namlich P21.02 und P21.03. Diese kénnen uber Drehzahl-
befehl, Drehmomentbefehl und Klemmen geschaltet werden.

Schritt 7: Wenn P21.08 (Ausgangs-Grenzwert des Lagereglers) auf 0 gesetzt wird, ist die Lageregelung un-
gultig, und an diesem Punkt wirkt die Pulsfolge als Frequenzquelle, 21.13 (Verstarkung Lage-Vorsteue-

rung) muss auf 100 % eingestellt werden und die Drehzahl-Beschleunigungs-/Bremszeit wird durch die
Beschleunigungs-/Bremszeit der Impulsfolge bestimmt. Die Beschleunigungs-/Bremszeit der Impulsfolge
des Systems kann angepasst werden. Wenn die Pulsfolge als Frequenzquelle bei der Drehzahlregelung
dient, kann P21.00 auch auf 0000 gesetzt und der Sollwert der Frequenzquelle P00.06 bzw. P00.07 auf
12 (eingestellt durch Pulsfolge DOWN) eingestellt werden. In diesem Fall wird die Beschleunigungs-
/Bremszeit durch die Beschleunigungs-/Bremszeit des VFD bestimmt, wahrend die Parameter der Puls-
folge DOWN weiterhin durch die Gruppe P21 eingestellt werden. Im Drehzahimodus wird die Filterzeit
der Pulsfolge DOWN bestimmt durch P21.29.

Schritt 8: Die Eingangsfrequenz der Impulsfolge ist die gleiche wie bei der Ruckfiihrfrequenz des Geberimp-
ulses, das Verhaltnis zwischen ihnen kann durch Anderung von P21.11 (Zahler des Lagesollwertquoti-
enten) und P21.12 (Nenner des Lagesollwertquotienten) gedndert werden

Schritt 9: Wenn der Betriebsbefehl bzw. die Servofreigabe giiltig ist (durch Einstellung von P21.00 oder Klem-
menfunktion 63), erfolgt die Umschaltung in den Pulsfolge-Servomodus.

4. Inbetriebnahme fiir Spindelpositionierung

Die Spindelorientierung dient der Realisierung von Orientierungsfunktionen wie Nullung und Teilung auf der
Grundlage der Vektorregelung
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Frequency
,P22.02  Deceleration time of spindle orientation
/ )
P22.01 .
Speedof "~/ " TTTTTTTTTTC A /
accurate-stop +
of spindle ¥
P21.09 Completion Time

range of positioning

Running commandJ ON

Zeroing command ON |
Zeroing selection terminal 1 P21O§5 Lol s of positioni etion sianal
] : . old time of positioning completion signal
Positioning completion signal BN ON 1 ON
o e —
P21.10 Detection time P21.25 Hold time of positioning completion signal

for positioning completion

Schritt 1-4: Diese vier Schritte sind identisch mit den ersten vier Schritten der Inbetriebnahmeverfahren fiir
die Vektorregelung, die darauf ausgerichtet sind, die Regelungsanforderungen der Vektorregelung zu
erfillen und so die Spindelpositionierungsfunktion entweder im Lageregelungs- oder im Drehzahlrege-

lungsmodus zu realisieren.

Schritt 5: Stellen Sie P22.00.bit0=1 ein, um die Spindelpositionierung zu aktivieren, stellen Sie P22.00.bit1
ein, um den Spindeleingang Null zu wahlen. Wenn das System einen Geber zur Drehzahlmessung ein-
setzt, setzen Sie P22.00.bit1 auf 0, um den Z-Puls-Eingang zu wahlen; wenn das System eine Licht-
schranke flr die Drehzahlmessung verwendet, setzen Sie P22.00.bit1 auf 1, um die Lichtschranke als
Nulleingang zu wahlen; stellen Sie P22.00.bit2 zur Auswahl des Nullsuchmodus ein, stellen Sie
P22.00.bit3, um die Nullkalibrierung zu aktivieren bzw. zu deaktivieren, und wéahlen Sie den Nullkalibrie-

rungsmodus durch Einstellen von P22.00.bit7.
Schritt 6: Spindel-Nullung
a) Wahlen Sie die Positionierrichtung durch Einstellen von P22.00.bit4.

b) Es gibt vier Nullpositionen in der Gruppe P22. Daraus kann eine Nullposition durch Einstellen der Nullungs-
Eingangsklemmen (46, 47) in der Gruppe P05 ausgewahlt werden. Beim Ausfiihren der Nullungsfunktion
stoppt der Motor punktgenau bei der entsprechenden Nullungsposition geman der eingestellten Positio-

nierungsrichtung, die Gber P18.10 angezeigt werden kann.

c) Die Lange des Positioniersignals fiir die Spindelnullung wird durch die Bremsungszeit bei Genauhalt und
die Drehzahl bei Genauhalt bestimmt.

Schritt 7: Spindelteilung

Es gibt sieben Skalenteilungspositionen in der Gruppe P22, von denen eine durch Einstellen der ausge-
wahlten Skalenteilungs-Eingangsklemmen (48, 49, 50) in der Gruppe P05 ausgewahlt werden kann. Ak-
tivieren Sie die entsprechende Klemme fiir die Skalenteilung nach dem Genauhalt des Motors. Der Motor
priift den Status der Skalenteilungsposition und schaltet schrittweise auf die entsprechende Position um;

zu diesem Zeitpunkt kann der Benutzer P18.09 priifen.

Schritt 8: Prioritatsstufe der Drehzahlregelung, Lageregelung und Nullung
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Die Prioritat der Drehzahlregelung ist hoher als die der Skalenteilung. Wenn das System im Skalentei-
lungsmodus lauft und die Spindelausrichtung unzuldssig ist, schaltet der Motor in den Drehzahlmodus
oder den Lageregelungsmodus um.

Die Prioritatsstufe der Nullung ist hoher als die der Skalenteilung.

Der Skalenteilungsbefehl ist glltig, wenn die Skalenteilungsklemme vom Zustand 000 in einen Zustand
ungleich 000 iibergeht, z. B. bei 000-011 fiihrt die Spindel die Skalenteilung 3 aus. Die Ubergangszeit
bei der Umschaltung zwischen den Klemmen muss weniger als 10 ms betragen, da sonst ein falscher
Skalenteilungsbefehl ausgefiihrt werden kann.

Schritt 9: Positionierung halten

Die Verstarkung des Lageregelkreises wahrend der Lageregelung betragt P21.03, wahrend die Verstar-
kung des Lageregelkreises im Zustand ,Lageregelung-Abschluss-Halten" P21.02 betragt. Um eine aus-
reichende Kraft zum Halten der Position aufrechtzuerhalten und sicherzustellen, dass keine Sys-
temschwingungen auftreten, passen Sie P03.00, P03.01, P20.05 und P21.02 an.

Schritt 10: Auswahl des Positionierbefehls (Bit6 von P22.00)

Strompegel-Signal: Der Positionierungsbefehl (Nullung und Skalenteilung) kann nur ausgefiihrt werden,
wenn ein Betriebsbefehl erteilt wurde oder die Servofunktion aktiviert ist.

Schritt 11: Auswahl des Spindelreferenzpunktes (Bit0 von P22.00)
Die Lageregelung Uber den Geber-Z-Puls unterstiitzt die folgenden Spindelpositionierungsmodi:

a) Der Geber ist auf der Motorwelle montiert, die Motorwelle und die Spindel sind im Ubersetzungs-verhéltnis
1:1 starr verbunden;

b) Der Geber ist auf der Motorwelle montiert, die Motorwelle und die Spindel sind im Ubersetzungs-verhéltnis
1:1 Uber einen Riemen verbunden;

Dabei kann wahrend des Betriebs mit hoher Drehzahl ein Riemenschlupf auftreten und zu einer unge-
nauen Positionierung fuhren. Es wird empfohlen, einen Naherungsschalter an der Spindel zu installieren.

c) Der Geber ist auf der Spindel montiert, die Motorwelle ist mit der Spindel Gber einen Riemen verbunden,
das Ubersetzungsverhdltnis ist nicht zwangslaufig 1:1.

Stellen Sie in diesem Fall P20.06 (Drehzahlverhaltnis der Montagewelle zwischen Motor und Geber) ein
und stellen Sie P22.14 (Spindellibersetzungsverhaltnis) auf 1 ein. Da der Geber nicht am Motor montiert

ist, wird die Regelungsleistung des Vektorregelkreises beeintrachtigt.
Die Naherungsschalter-Positionierung unterstitzt die folgenden Spindelpositionierungsmodi:

d) Der Geber ist auf der Motorwelle montiert, das Ubersetzungsverhéltnis zwischen Motorwelle und Spindel
ist nicht zwangslaufig 1:1.

In diesem Fall muss P22.14 (Ubersetzungsverhéltnis der Spindel) eingestellt werden.

5. Inbetriebnahme fiir die digitale Lageregelung
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Das Diagramm fiir die digitale Lageregelung ist unten abgebildet.
Frequency
P21.21

Positioning - = 2120 T TNt
speed /—\ /—\

|

i

)

“—  P21.22 Hold time Tlme
of positioning afrival
‘

Running commandJ

Cyclic positioning

enable signal terminal

1
‘ N

P21.25 Hold time of positioning completion signal

Positioning completion signal —

Schritt 1-4: Diese vier Schritte sind identisch mit den ersten vier Schritten der Inbetriebnahme fiir die Vektor-
regelung, die darauf ausgerichtet sind, die Anforderungen firr die Vektorregelung zu erfiillen.

Schritt 5: Stellen Sie P21.00=0011 ein, um die digitale Lageregelung zu aktivieren. Stellen Sie P21.17, P21.11
und P21.12 (Einstellung Lageverschiebung) entsprechend dem tatsachlichen Bedarf ein; stellen Sie
P21.18 und P21.19 (Einstellung Lageregelungsgeschwindigkeit) ein; stellen Sie P21.20 und P21.21 (Ein-
stellung Beschleunigungs-/Bremszeit der Lageregelung) ein.

Schritt 6: Einzelner Lageregelungsvorgang

Stellen Sie P21.16.bit1=0 ein. Der Motor filhrt eine einzelne Lageregelung durch und verbleibt in der
Position entsprechend der Einstellung in Schritt 5.

Schritt 7: Zyklische Positionierung

Stellen Sie P21.16.bit1=1 ein, um die zyklische Positionierung zu aktivieren. Die zyklische Positionierung
ist in einen kontinuierlichen Modus und einen Wiederholmodus unterteilt; die zyklische Positionierung
kann auch uber die Klemmenfunktion (Nr. 55, Aktivierung des digitalen Lageregelungszyklus) durchge-

fihrt werden.
6. Inbetriebnahme fiir die Positionierung der Lichtschranke
Die Positionierung der Lichtschranke ist eine Lageregelungsfunktion, die auf einer Vektorregelung basiert.
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Directdeceleration positioning

. . Directdeceleration positioning

Constant speed+ --~
2 .
| [ > Constant speed+
- decelgration positiofing N e ioning
w s N
N VS
\ s
\ N

Time

Running command__|

Photoelectric switch N il
arrival signal

Cyclic positioning n
enable signal

Positioning Completlon R |
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Schritt 1-4: Diese vier Schritte sind identisch mit den ersten vier Schritten der Inbetriebnahme fiir die Vektor-

regelung, die darauf ausgerichtet sind, die Anforderungen fir die Vektorregelung zu erfiillen.

Schritt 5: Stellen Sie P21.00=0021 ein, um die Positionierung der Lichtschranke zu aktivieren. Das Signal der
Lichtschranke kann nur an die Klemme S8 angeschlossen werden. Stellen Sie dann P05.08=43 ein und
stellen Sie wahrenddessen P21.17, P21.11 und P21.12 (Einstellung Lageverschiebung) entsprechend

dem tatséchlichen Bedarf ein; stellen Sie P21.21 (Bremszeit der Lageregelung) ein. Wenn jedoch die
aktuelle Betriebsdrehzahl zu hoch oder die eingestellte Lageverschiebung zu klein ist, ist die Bremszeit
der Lageregelung ungiiltig und das Gerat wechselt in den Positioniermodus mit linearer Bremsung.

Schritt 6: Zyklische Positionierung

Nach erfolgter Lageregelung bleibt der Motor in der aktuellen Position. Der Benutzer kann die zyklische
Positionierung Uber die Eingangsklemmen-Funktionsauswahl (55: Aktivierung der zyklischen digitalen
Positionierung) in Gruppe P05 einstellen; wenn die Klemme das Aktivierungssignal fur die zyklische Po-
sitionierung (Pulssignal) empfangt, Iauft der Motor mit der Gber den Drehzahimodus eingestellten Dreh-
zahl weiter und kehrt nach dem Auftreffen auf die Lichtschranke in den Lageregelungs-Status zuriick.

Schritt 7: Positionierung halten

Die Verstarkung des Lageregelkreises wahrend der Lageregelung betragt P21.03, wahrend die Verstar-
kung des Lageregelkreises im Zustand ,Lageregelung-Abschluss-Halten" P21.02 betragt. Um eine aus-
reichende Kraft zum Halten der Position aufrechtzuerhalten und sicherzustellen, dass keine Sys-
temschwingungen auftreten, passen Sie P03.00, P03.01, P20.05 und P21.02 an.

5.5.19 Fehlerbehandlung

Im Folgenden finden Sie Informationen zur Fehlerbehandlung.

In running

Fault occurred, and the
keypad displayed fault
code

Figure out the fault
cause based on the
fault code

Figure out the most possible
cause according to P07.33 -
P07.40

Rule out
fault based on
corresponding
solutions

Y

Y

Proper running
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Parameterliste:

Funktions-
code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
einstellung

P07.27

Art des aktuellen
Fehlers

P07.28

Art des letzten

Fehlers

P07.29

Art des vorletzten
Fehlers

Art des drittletzten
Fehlers

Art des viertletzten
Fehlers

P07.32

Art des flnftletzten
Fehlers

: Kein Fehler

: Schutz Umrichtereinheit Phase U (OUt1)
: Schutz Umrichtereinheit Phase V (OUt2)

: Schutz Umrichtereinheit Phase W (OUt3)
: Uberstrom bei Beschleunigung (OC1)

: Uberstrom bei Verzégerung (OC2)

: Uberstrom bei konstanter Drehzahl (OC3)
: Uberspannung bei Beschleunigung (OV1)
: Uberspannung bei Verzégerung (OV2)

© O N O O b~ W N = O

: Uberspannung bei konstanter Drehzahl
(OV3)

10: Fehler Bus-Unterspannung (UV)

11: MotorUberlastung (OL1)

12: Frequenzumrichter-Uberlast (OL2)

13: Phasenverlust auf der Eingangsseite (SPI)
14: Phasenverlust auf der Ausgangsseite
(SPO)

15: Uberhitzung des Gleichrichtermoduls
(OH1)

16: Uberhitzung des Umrichtermoduls (OH2)
17: Externer Fehler (EF)

18: Fehler bei der Kommunikation liber
Modbus/Modbus TCP (CE)

19: Stromerfassungsfehler (ItE)

20: Fehler beim Motor-Autotuning (tE)

21: EEPROM-Funktionsstérung (EEP)

22: Offline-Fehler PID-Istwert (PIDE)

23: Fehler an der Bremseinheit (bCE)

24: Laufzeit erreicht (ENDE)

25: Elektronische Uberlast (OL3)

26: Fehler bei Bedienfeld-Kommunikation
(PCE)

27: Parameter-Upload-Fehler (UPE)

28: Parameter-Download-Fehler (DNE)

29: Fehler bei der Kommunikation tber Profi-
bus DP (E-DP)
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30: Ethernet-Kommunikationsfehler (E-NET)
31: CANopen-Kommunikationsfehler (E-CAN)
32: Fehler Kurzschluss gegen Masse 1
(ETH1)

33: Fehler Kurzschluss gegen Masse 2
(ETH2)

34: Fehler Drehzahlabweichung (dEu)

35: Einstell-Fehler (STo)

36: Unterlastfehler (LL)

37: Geber Offline-Fehler (ENC10)

38: Richtungsumkehr-Fehler Geber (ENC1d)
39: Z-Impuls-Offline-Stérung Geber (ENC12)
40: Safe Torque Off (STO)

41: Fehler Sicherheitsschaltung Kanal H1
(STL1)

42: Fehler Sicherheitsschaltung Kanal H2
(STL2)

43: Fehler Kanal H1 und H2 (STL3)

44: CRC-Prtffehler fiir Sicherheitscode
FLASH (CrCE)

5: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 1 (P-E1)

46: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 2 (P-E2)

47: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 3 (P-E3)

48: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 4 (P-E4)

49: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 5 (P-E5)

50: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 6 (P-E6)

51: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 7 (P-E7)

52: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 8 (P-E8)

53: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 9 (P-E9)
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54: Kundenspezifischer Fehler programmier-
bare Karte 10 (P-E10)

55: Wiederholungsfehler Erweiterungskarten-
typ (E-Err)

56: Geber-UVW-Verluststérung (ENCUV)

57: Zeitiberschreitungsfehler bei der Kommu-
nikation Gber PROFINET (E-PN)

58: CAN-Kommunikationsfehler (SECAN)

59: Fehler Motoruberhitzung (OT)

60: Fehler bei der Erkennung von Karten-
steckplatz 1 (F1-Er)

61: Fehler bei der Erkennung von Karten-
steckplatz 2 (F2-Er)

62: Fehler bei der Erkennung von Karten-
steckplatz 3 (F3-Er)

63: Zeitliberschreitung bei der Kommunikation
mit Karte in Kartensteckplatz 1 (C1-Er)

64: Zeitiberschreitung bei der Kommunikation
mit Karte in Kartensteckplatz 2 (C2-Er)

65: Zeitliberschreitung bei der Kommunikation
mit Karte in Kartensteckplatz 3 (C3-Er)

66: EtherCAT-Kommunikationsfehler (E-CAT)
67: Bacnet-Kommunikationsfehler (E-BAC)
68 DeviceNet-Kommunikationsfehler (E-DEV)
69: CAN-Slave-Fehler bei Master-Slave-Syn-
chronisation (S-Err)

70: EC PT100 erkennt Uberhitzung (OtE1)
71: EC PT1000 erkennt Uberhitzung (OtE2)
72: Zeitiberschreitung bei EtherNet/IP-
Kommunikation (E-EIP)

73: Kein Upgrade-Bootload (E-PAQO)

74: Al1 getrennt (E-Al1)

75: Al2 getrennt (E-Al2)

76: AI3 getrennt (E-Al3)

Betriebsfrequenz
P07.33 0,00Hz-P00.03 0,00 Hz
beim aktuellen Fehler

Rampen-Sollfrequenz
P07.34 0,00Hz-P00.03 0,00 Hz
beim aktuellen Fehler
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Ausgangsspannung
P07.35 0-1200 V oV
beim letzten Fehler
Ausgangsstrom beim
P07.36 0,0-6300,0 A 0,0A
aktuellen Fehler
Busspannung beim
P07.37 0,0-2000,0 V 0,0V
aktuellen Fehler
Maximaltemperatur
P07.38 -20,0-120,0°C 0,0°C
beim aktuellen Fehler
Zustand der
P07.39 Eingangsklemme 0x0000-0xFFFF 0
beim aktuellen Fehler
Zustand der
P07.40 Ausgangsklemme 0x0000-0xFFFF 0
beim aktuellen Fehler
Betriebsfrequenz
P07.41 0,00Hz—-P00.03 0,00 Hz
beim letzten Fehler
Rampen-Sollfrequenz
P07.42 0,00Hz—-P00.03 0,00 Hz
beim letzten Fehler
Ausgangsspannun:
P07.43 gangssp 9 0-1200 V oV
beim letzten Fehler
Ausgangsstrom beim
P07.44 0,0-6300,0 A 0,0A
letzten Fehler
Busspannung beim
P07.45 0,0-2000,0 V 0,0V
letzten Fehler
Maximaltemperatur
P07.46 -20,0-120,0°C 0,0°C
beim letzten Fehler
Zustand der
P07.47 Eingangsklemme 0x0000-OxFFFF 0
beim letzten Fehler
Zustand der
P07.48 Ausgangsklemme 0x0000-0xFFFF 0
beim letzten Fehler
Betriebsfrequenz
P07.49 0,00Hz-P00.03 0,00 Hz
beim vorletzten Fehler
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Rampensolifrequenz
P07.50 0,00Hz-P00.03 0,00 Hz
beim vorletzten Fehler

Ausgangsspannung
P07.51 0-1200 V oV
beim vorletzten Fehler

Ausgangsstrom beim
P07.52 0,0-6300,0 A 0,0A
vorletzten Fehler

Busspannung beim
P07.53 0,0-2000,0 V 0,0V
vorletzten Fehler

Max. Temperatur beim
P07.54 -20,0-120,0°C 0,0°C
vorletzten Fehler

Zustand der
P07.55 Eingangsklemme 0x0000-0xFFFF 0
beim vorletzten Fehler

Zustand der
P07.56 Ausgangsklemme 0x0000-0xFFFF 0

beim vorletzten Fehler

5.5.20 Losungen fiir die Zugspannungsregelung

In vielen Bereichen der industriellen Produktion ist eine prazise Zugspannungsregelung erforderlich, um die
Ausgangsspannung der Antriebseinheit konstant zu halten und so die Qualitdt der Produkte zu verbessern.
In einigen Industriezweigen muss bei Auf- und Abwickelvorgangen die Zugspannung konstant gehalten wer-
den, z. B. in der Papierverarbeitung, Druck-, Farbe- und Verpackungsindustrie, bei der Draht- und Kabelher-
stellung, bei der Textil-, Faser-, Optikkabel-, Leder-, Metallfolienverarbeitung, usw.

Der Frequenzumrichter kontrolliert die Zugspannung, indem er das Ausgangsdrehmoment oder die Drehzahl
des Motors regelt. Es gibt drei Methoden zur Zugspannungsregelung: Drehzahlregelung, Drehmomentrege-
lung im offenen Regelkreis und Drehmomentregelung im geschlossenen Regelkreis.

5.5.20.1 Typische Anwendungen fiir die Zugspannungsregelung beim Auf- und Abwickeln

\

4>

Tension feedback
Unwinding in speed mode

Winding in torque mode
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Traction

Tension feedback

Unwinding in torque mode Winding in speed mode

Traction
Tension feedback Tension feedback
Unwinding in speed mode Winding in speed mode
\
—
Traction

Unwinding in torque mode Winding in torque mode

In Sonderfallen, wenn der Rollendurchmesser anhand der Dicke gezahlt werden kann, kénnen die folgenden
Anwendungen realisiert werden:

Unwinding in speed mode Winding in torque mode
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Unwinding in torque mode Winding in speed mode

5.5.20.2 Drehzahlregelung

Das Rickkopplungssignal ist fir die Regelung im geschlossenen Regelkreis erforderlich. Die PID-

Berechnung wird entsprechend dem Riickkopplungssignal fir die Regelung der Motordrehzahl, der Ge-

schwindigkeit der linearen Bewegung und einer stabilen Zugspannung durchgefiihrt. Wenn die Spannwippe

oder die schwimmende Rolle fiir die Riickkopplung verwendet wird, kann eine Anderung des Sollwerts (PID-

Sollwert) die tatséchliche Zugspannung dndern, und gleichzeitig kann eine Anderung der mechanischen Kon-

figuration wie der Spannwippe oder des Gewichts der schwimmenden Rolle auch die Zugspannung andern.

Die Regelung lauft nach dem folgenden Prinzip ab:

Linear speed Calculate the frequency Basic reference frequency
according to the linear
speed

Inching
PID regulation frequenc

Motor reference
frequency

Tension reference

Tension feedback

Module:

1.

Eingangsmodul fir Geschwindigkeit der linearen Bewegung: Dieses Modul ist wichtig fir die Berech-
nung der Frequenz fir die grundlegende Einstellung in Abhangigkeit von der Geschwindigkeit der
linearen Bewegung und fiir die Berechnung des Rollendurchmessers in Abhangigkeit von der Ge-

schwindigkeit der linearen Bewegung.

Modul zur Echtzeit-Berechnung des Rollendurchmessers: Die Genauigkeit bei der Berechnung des
Rollendurchmessers bestimmt die Regelungsleistung. Der Rollendurchmesser kann anhand der Fre-
quenzumrichter-Ausgangsfrequenz und der Geschwindigkeit der linearen Bewegung berechnet wer-
den. Dariiber hinaus kann er auch Uber die Dicke oder mithilfe des Sensors berechnet werden. Die
Geschwindigkeit der linearen Bewegung wird haufig fir die Berechnung verwendet. Wenn die einge-
stellte Geschwindigkeit der linearen Bewegung fiir die Berechnung verwendet wird, kénnen Sie wah-
len, ob die Funktion der Begrenzung der Rollendurchmesseranderung aktiviert werden soll.

PID-Reglermodul: In P09 gibt es zwei Gruppen von PID-Parametern. Die Synchronisation der Ge-
schwindigkeit der linearen Bewegung und die stabile Zugspannung kénnen durch die PID-Regelung
beibehalten werden. Die PID-Parameter kdnnen bei der Inbetriebnahme vor Ort gedndert werden.
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Fir eine verbesserte PID-Regelung kann zwischen beiden PID-Parametergruppen umgeschaltet

werden.

4. Modul zur Erkennung und Verarbeitung von Unterbrechungen bei der Materialzufuhr: Die Funktion

ist gliltig, wenn die Unterbrechungserkennung fiir die Materialzufuhr aktiviert wurde.

5. Vorlauf: Diese Funktion wird fiir den automatischen Spulenwechsel verwendet. Nach dem Start des
Frequenzumrichters lauft die Rolle mit der eingestellten Geschwindigkeit der linearen Bewegung,
wenn die Klemme fiir die Vorlauffunktion giltig ist. Wenn die Klemme ungliltig ist, schaltet der Fre-
quenzumrichter nach einer gewissen Zeit automatisch in den entsprechenden Regelungsmodus.

5.5.20.3 Drehmomentregelung im offenen Regelkreis

Offener Regelkreis bedeutet, dass es kein Riickkopplungssignal fiir die Zugspannung gibt. In diesem Modus
kann eine stabile Zugspannung durch die Regelung des Motordrehmoments erreicht werden. Die Drehzahl
andert sich automatisch mit der Geschwindigkeit der linearen Bewegung des Materials. Die Regelung basiert
auf der folgenden Formel: Bei einer Spulensteuerung stehen die Zugspannung F der mit Material beauf-
schlagten Spule, der aktuelle Spulendurchmesser D und das Ausgangsdrehmoment der Welle in folgendem
Verhaltnis zueinander: T = F x D/2. Wenn das Ausgangsdrehmoment entsprechend der Veranderung des
Rollendurchmessers angepasst werden kann, kann die Zugspannung reguliert werden. Um die Zugspannung
wahrend des Beschleunigungs- und Verzégerungsvorgangs konstant zu halten, wurden das Modul zur Kom-
pensation der inneren Reibung und das Tragheitskompensationsmodul in den Frequenzumrichter eingebaut,
um die Rotationstragheit in Echtzeit zu berechnen und das Drehmoment entsprechend der tatsachlichen

Drehzahlanderung zu kompensieren. Die folgende Abbildung zeigt das Regelprinzip.

Tension Basic reference

reference > Calculate the frequency

according to the tension

Motor reference
frequency

Rotational inertia of
mechanical system

Inertia torque

compensation
T=J*dQ/dt
Rotational inertia ¢ R
of material Friction torque
compensation
Module:
1. Eingangsmodul fir Geschwindigkeit der linearen Bewegung: Es hat zwei Funktionen: die Berech-

nung der Synchronfrequenz bei der Drehmomentregelung entsprechend der Geschwindigkeit der
linearen Bewegung und die Berechnung des Rollendurchmessers entsprechend der Geschwindig-

keit der linearen Bewegung.

2. Modul zum Einstellen der Zugspannung: Dient zum Einstellen der Zugspannung entsprechend dem
Regelsystem. Es muss an die jeweilige Situation angepasst werden. Nach der Bestatigung bleibt
der Wert gleich. In einigen Fallen, in denen der Umformungseffekt nach dem Aufwickeln verbessert
werden soll, kann die Funktion der Zugspannungsreduzierung eingesetzt werden, so dass die Zug-

spannung mit zunehmendem Rollendurchmesser abnimmt.

-156-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Grundlegende Bedienungshinweise

3. Modul zur Echtzeit-Berechnung des Rollendurchmessers: Die Genauigkeit bei der Berechnung des
Rollendurchmessers bestimmt die Regelungsleistung. Der Rollendurchmesser kann anhand der
Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz und der Geschwindigkeit der linearen Bewegung berechnet
werden. Darliber hinaus kann er auch liber die Dicke oder mithilfe des Sensors berechnet werden.
Die Geschwindigkeit der linearen Bewegung wird haufig fir die Berechnung verwendet. Wenn die
eingestellte Geschwindigkeit der linearen Bewegung fir die Berechnung verwendet wird, kénnen
Sie wahlen, ob die Funktion der Begrenzung der Rollendurchmesseranderung aktiviert werden soll.

4. Modul fiir die Drehmomentkompensation: Die Drehmomentkompensation umfasst die Kompensa-
tion von Reibungs- und Tragheitsmomenten. Die Kompensation des Reibungsmoments wird einge-
setzt, um die Auswirkungen der Reibung auf die Zugspannung zu beseitigen, und sie muss entspre-
chend den tatsachlichen Anforderungen angepasst werden. Die Rotationstragheit umfasst die Trag-
heit mechanischer Systeme und die Tragheit von Materialien. Um die Zugspannung bei der
Beschleunigung/Verzégerung stabil zu halten, ist ein Kompensationsmoment erforderlich. In einigen
Fallen, in denen keine strengen Anforderungen an die Zugspannungsregelung gestellt werden, kann
die Regelung auch durch Deaktivierung des Kompensation des Tragheitsmoments erreicht werden.

5. Modul zur Erkennung und Verarbeitung von Unterbrechungen bei der Materialzufuhr: Die Funktion

ist gliltig, wenn die Unterbrechungserkennung fir die Materialzufuhr aktiviert wurde.

6. Diese Funktion wird fir den automatischen Spulenwechsel verwendet. Nach dem Start des Fre-
quenzumrichters 1auft die Rolle mit der eingestellten Geschwindigkeit der linearen Bewegung, wenn
die Klemme fiir die Vorlauffunktion giltig ist. Wenn die Klemme ungliltig ist, schaltet der Frequenzu-
mrichter nach einer gewissen Zeit automatisch in den entsprechenden Regelungsmodus.

5.5.20.4 Drehmomentregelung im geschlossenen Regelkreis

Ahnlich wie bei der Drehmomentregelung im offenen Regelkreis besteht bei der Regelung im geschlossenen
Regelkreis der einzige Unterschied darin, dass auf der Auf- und Abwicklungsseite Sensoren zur Zugspan-
nungserfassung installiert sind. Zusétzlich zu allen Funktionsmodulen, die bei der Drehmomentregelung im
offenen Regelkreis unterstiitzt werden, wird in diesem Modus ein zusatzliches PID-Regelungsmodul mit Zug-
spannungsriickflihrung im geschlossenen Regelkreis unterstutzt. Die folgende Abbildung zeigt das Regel-

prinzip.

Tension feedback

Adjustment torque

PID regulation

Reference
tension

Motor reference
toque

Reference ] Basic reference

tension Calculate the torque torque g
— =7 | d [ floraue g

according to the tension

Rotational inertia of
mechanical system

Inertia compensation
T=rdO/dt |t g,
Friction +
compensation torque

Rotational inertia
of material

+
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6 Liste der Funktionsparameter

6.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel sind alle Funktionscodes und die entsprechenden Beschreibungen der einzelnen Funkti-

onscodes aufgefihrt.

6.2 Liste der Funktionsparameter

Die Funktionsparameter des VFD sind nach Funktionen in Gruppen unterteilt. Unter den Funktionsparame-
tergruppen ist die Gruppe P98 die Gruppe fiir die Kalibrierung der Analogeingédnge und -ausgéange, wahrend
die Gruppe P99 die werksseitig eingestellten Funktionsparameter enthalt, die fiir den Benutzer nicht zugéng-
lich sind. Jede Gruppe umfasst mehrere Funktionscodes (jeder Funktionscode bezeichnet einen Funktions-
parameter). Fiir Funktionscodes wird ein dreistufiges Menii verwendet. Zum Beispiel: "P08.08" steht fiir den

8. Funktionscode in der Gruppe P08.

Die Funktionsgruppennummern entsprechen den Menus der Ebene 1, die Funktionscodes entsprechen den
Meniis der Ebene 2 und die Funktionsparameter entsprechen den Menis der Ebene 3.

Die Funktionscodetabelle ist wie folgt aufgebaut:

Spalte 1 "Funktionscode": Code der Funktionsgruppe und Parameter

Spalte 2 ,Bezeichnung": Vollstandige Bezeichnung des Funktionsparameters
Spalte 3 "Beschreibung": Detaillierte Beschreibung des Funktionsparameters
Spalte 4 ,Standardeinstellung": Werksseitig eingestellter Anfangswert

Spalte 5 "Andern": Angabe, ob der Funktionsparameter geéndert werden kann, sowie Angabe der Bedingun-
gen fiir die Anderung
,O"bedeutet, dass der Wert des Parameters geandert werden kann, wenn sich der VFD im gestoppten

oder gestarteten Zustand befindet.

,O" bedeutet, dass der Wert des Parameters nicht gedndert werden kann, wenn sich der VFD im

gestarteten Zustand befindet.

,@“ bedeutet, dass der Wert des Parameters gemessen und protokolliert wird und gar nicht geandert

werden kann.

(Der VFD priift automatisch die Anderbarkeit von Parametern und schrankt sie ein, um falsche Anderungen

zu vermeiden)

Die Parameter werden im Dezimalsystem (DEC) angegeben. Wenn das Hexadezimalsystem verwendet wird,
sind alle Bits bei der Bearbeitung von Parametern unabhangig voneinander, und die Einstellbereiche einiger

Stellen kdnnen hexadezimal (0-F) sein.

,Standardeinstellung” gibt die Werkseinstellung des Funktionsparameters an. Wenn der Wert des Parameters
erkannt bzw. protokolliert wird, kann der Wert nicht auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt werden.
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Um die Parameter besser zu schiitzen, bietet der VFD die Funktion des Passwortschutzes. Nachdem ein
Passwort festgelegt wurde (d.h., P07.00 auf einen Wert ungleich Null gesetzt ist), wird "0.0.0.0.0" angezeigt,
wenn Sie die Taste driicken, um die Ansicht fiir die Bearbeitung von Funktionscodes aufzurufen.
Sie mlssen das richtige Benutzer-Passwort eingeben, um die Ansicht zu 6ffnen. Fir die Werksparameter
muissen Sie das korrekte Werkspasswort eingeben, um die Ansicht zu 6ffnen. (Es wird nicht empfohlen, die
Werksparameter zu éndern. Eine falsche Einstellung der Parameter kann zu Betriebsstérungen oder sogar
zu Schaden am VFD fihren.)

Wenn der Passwortschutz nicht gesperrt ist, kdnnen Sie das Passwort jederzeit andern. Sie kdnnen den Wert
P07.00 auf 0 setzen, um das Benutzerpasswort zu I6schen. Wenn P07.00 beim Einschalten auf einen Wert
ungleich Null gesetzt wird, wird durch die Benutzerpasswortfunktion verhindert, dass Parameter geandert
werden kdnnen. Wenn Sie Funktionsparameter tber die serielle Kommunikation andern, ist die Funktion zum
Schutz der Parameter mit Hilfe des Benutzerkennworts ebenfalls anwendbar und entspricht der gleichen Re-
gel.

P00 - Grundlegende Funktionen

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: SVC 0
1: SVC 1
2: SVPWM
P00.00 [ Drehzahlregelung 2 o
3: FVC
Hinweis: Wenn 0, 1 oder 3 gewahlt wird, muss zuerst ein
Autotuning der Motorparameter durchgefiihrt werden.
0: Bedienfeld
Kanal fur
P00.01 1: Klemme 0 O
Betriebsbefehl
2: Kommunikation
0: Modbus/Modbus TCP
1: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet
2: Ethernet
Kanal fur 3: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP
P00.02 | Kommunikations- |4: SPS-Karte 0 @)
Betriebsbefehl |5: Karte fiir drahtlose Kommunikation
Hinweis: Modbus TCP, 1, 2, 3, 4 und 5 sind erweiterte
Funktionen, die mit entsprechenden Karten anwendbar
sind.
Dient zur Einstellung der maximalen Ausgangsfrequenz
Maximale des Frequenzumrichters. Er bildet die Grundlage fir die
P00.03 Ausgangs- Frequenzeinstellung und fiir die Beschleunigung/Verzége-| 50,00 Hz €]
frequenz rung.
Einstellbereich: Max. (P00.04, 10,00)-630,00 Hz
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

P00.04

Oberer Grenzwert
der

Betriebsfrequenz

Die obere Grenze der Betriebsfrequenz ist der obere
Grenzwert der Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz.
Dieser Wert darf die maximale Ausgangsfrequenz nicht
Uberschreiten.

Wenn die eingestellte Frequenz tber dem oberen Fre-
quenz-Grenzwert liegt, lauft der Frequenzumrichter mit der
oberen Grenzfrequenz.
Einstellbereich: P00.05-P00.03 (max. Ausgangsfre-

quenz)

50,00 Hz

P00.05

Unterer
Grenzwert der

Betriebsfrequenz

Die untere Grenze der Betriebsfrequenz ist der untere
Grenzwert der Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz.
Wenn die eingestellte Frequenz unter dem unteren Fre-
quenz-Grenzwert liegt, lauft der Frequenzumrichter mit der
unteren Grenzfrequenz.

Hinweis: Max. Ausgangsfrequenz 2 obere Grenzfrequenz
> untere Grenzfrequenz.

Einstellbereich: 0,00 H-P00.04 (Oberer Grenzwert der

Betriebsfrequenz)

0,00 Hz

P00.06

Frequenzsollwert-
kanal A

P00.07

Frequenzsollwert-

kanal B

0: Bedienfeld
1: Al
CAI2
TAI3
: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIA

: Einfache SPS-Programmierung

2
3
4
5
6: Betrieb mit mehrstufiger Drehzahlsteuerung
7: PID-Regelung

8: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation

9: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation
10: Ethernet-Kommunikation

11: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIB

12: Impulsfolge DOWN

13: EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP-Kommunikation
14: Programmierbare Karte

15: Reserviert

15

P00.08

Bezugswert flr
Frequenzsollwert
B

0 Max. Ausgangsfrequenz

1: Frequenzsollwert A
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0A
1:B
Kombination der
2: (A+B)
P00.09 Einstellungs- 0 O
3: (A-B)
quelle
4: Max. (A, B)
5: Min. (A, B)
Wenn die Frequenzsollwerte A und B (ber das Bedienfeld
Einstellen der |eingestellt werden, ist der Wert der urspriingliche digitale
P00.10 Frequenz uber |Einstellwert der Frequenzumrichter-Frequenz. 50,00 Hz O
das Bedienfeld |Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfre-
quenz)
Die Beschleunigungszeit ist die Zeit, die fiir die Beschleu-
nigung von 0 Hz auf die maximale Ausgangsfrequenz
P00.11 Beschleunigungs- (P00.03) benétigt wird. Abhangig o
zeit 1 Die Verzégerungszeit ist die Zeit, die benétigt wird, um von vom Modell
der maximalen Ausgangsfrequenz (P00.03) auf 0 Hz her-
unterzubremsen.
Fir den Frequenzumrichter der Serie ST600 sind vier
Gruppen von Beschleunigungs- und Verzégerungszeiten
definiert, die (ber digitale Multifunktions-Eingangsklem-
Verzégerung | MeN (Gruppe P05) ausgewahlt werden kénnen. Die stan- Abhngig
P00.12 zeit 1 dardmaRig eingestellte Beschleunigungs-/Verzégerungs- vom Modell o
zeit des Frequenzumrichters ist die erste Gruppe.
Einstellbereich von P00.11 und P00.12: 0,0-3600,0 s
0: Lauf in Standardrichtung
P00.13 Laufrichtung 1: Lauf in entgegengesetzter Richtung 0 @]
2: Ruckwartslauf ist unzulassig
Carrier Electro magnetic| Noise and leakage Cooling
frequency noise current level
1kHz High Low Low
Einstellung der Abhangig
P00.14 10kHz ©)
Tragerfrequenz vom Modell
15kHz Low High High
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Die nachstehende Tabelle zeigt die dem jeweiligen Modell

zugeordnete Tragerfrequenz.

Standard-
Modell Trager-
frequenz
004G3-011G3 8 kHz
380V 015G3-055G3 4 kHz
075G3 und darliber 2kHz

Vorteile der hohen Tragerfrequenz: ideale Stromwellen-
form, geringe Stromschwingungen und geringe Motorge-
rausche.

Nachteile einer hohen Tragerfrequenz: zunehmender
Schaltverbrauch, stéarkerer Temperaturanstieg, Beein-
trachtigung der Ausgangskapazitat; bei einer hohen Tra-
gerfrequenz muss der Frequenzumrichter fir den Einsatz
gedrosselt werden, auRerdem nimmt der Leckstrom zu,
was die elektromagnetischen Stérungen in der Umgebung
erhéht.

Bei niedrigen Trégerfrequenzen ist das Gegenteil der Fall.
Eine extrem niedrige Tragerfrequenz fiihrt zu instabilem
Betrieb bei niedriger Frequenz, Minderung des Drehmo-
ments oder verursacht sogar Schwingungen.

Die Tréagerfrequenz des Frequenzumrichter ist standard-
méRig richtig eingestellt und sollte vom Benutzer nicht
nach Belieben geandert werden.

Wird die voreingestellte Tragerfrequenz wahrend des Be-
triebs Uberschritten, ist eine Leistungsreduzierung erfor-
derlich, und zwar um 10 % fir jede weitere 1k Tragerfre-
quenz.

Einstellbereich: 1,0-15,0 kHz

0: Keine Funktion

1: Rotierendes Autotuning 1; Durchfilhrung eines umfas-
senden Motorparameter-Autotunings; rotierendes Au-
Motorparameter |totuning wird in Féallen verwendet, in denen eine hohe Re-
P00.15 0 ©)
Autotuning gelgenauigkeit erforderlich ist;

2: Statisches Autotuning 1 (vollstandiges Autotuning); sta-
tisches Autotuning 1 wird in Fallen verwendet, in denen der

Motor nicht von der Last getrennt werden kann.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

3: Statisches Autotuning 2 (partielles Autotuning); wenn
Motor 1 der aktuelle Motor ist, erfolgt ein Autotuning nur fir
P02.06, P02.07 und P02.08; wenn Motor 2 der aktuelle
Motor ist, erfolgt ein Autotuning nur fiir P12.06, P12.07 und
P12.08.

4: Rotierendes Autotuning 2, wie rotierendes Autotuning 1,
aber nur fiir Asynchronmotoren zuléssig

5: Rotierendes Autotuning 3 (partielles Autotuning), nur zu-

1assig fir Asynchronmotoren.

0: Ungiiltig

1: Giltig wahrend des gesamten Vorgangs

Die Funktion der automatischen Spannungsregelung wird
P00.16 AVR-Funktion 1 O
verwendet, um die Auswirkungen von Busspannungs-
schwankungen auf die Ausgangsspannung des Frequen-

zumrichter zu eliminieren.

0: ST600/ST600 Frequenzumrichter
P00.17 VFD-Modell
1: Reserviert

0: Keine Funktion

N

: Standardeinstellung wiederherstellen
2: Fehlerprotokolle I16schen

3: Reserviert

4: Reserviert

5: Standardeinstellungen wiederherstellen (fir Betriebsart
Zurucksetzen der |Werkstest)

P00.18 Funktions- 6: Standardeinstellungen wiederherstellen (einschlielich 0 ©
parameter Motorparameter)

Hinweis: Nach Beendigung der ausgewahiten Funktions-
schritte wird dieser Funktionscode automatisch auf 0 zu-
rickgesetzt. Durch die Wiederherstellung der Stan-
dardeinstellung wird das Benutzerkennwort geléscht. Da-

her sollte diese Funktion mit Vorsicht verwendet werden.

Die Option 5 kann nur fiir Werkstests verwendet werden.
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P01 — Start/Stopp-Steuerung

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0: Direkter Start
P01.00 Startmodus 1: Start nach Gleichstrombremsung 0 ©
2: Start nach Drehzahluberpriifung

Die Startfrequenz beim Direktstart ist die Anfangsfrequenz
Startfrequenz  |beim Einschalten des Frequenzumrichters. Einzelheiten
P01.01 0,50 Hz ©
beim Direktstart |hierzu siehe P01.02 (Haltezeit der Startfrequenz).

Einstellbereich: 0,00-50,00 Hz
Output frequency

1 set by P01.01
t1 set by P01.02

Durch Einstellen der richtigen Startfrequenz kann das
P01.02 Haltezeit der  |Drehmoment beim Starten erhéht werden. Wahrend der 0.0s °
Startfrequenz  |Haltezeit der Startfrequenz ist die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters die Startfrequenz, danach lauft er von
der Startfrequenz bis zur Zielfrequenz. Wenn die Zielfre-
quenz (Frequenzsollwert) unter der Startfrequenz liegt,
befindet sich der Frequenzumrichter im Standby-Modus
und lauft nicht. Die Startfrequenz ist nicht durch den unte-
ren Frequenz-Grenzwert begrenzt.

Einstellbereich: 0,0-50,0 s

Wahrend des Startvorgangs fiihrt der Frequenzumrichter
vor dem Anlaufen zunéchst eine Gleichstrombremsung
entsprechend dem eingestellten DC-Bremsstromes durch

P01.03 DC-Bremsstrom |4 beschleunigt dann, nachdem die eingestellite Gleich- 00% o

vor dem Start strombremszeit vor dem Start abgelaufen ist. Wenn die
eingestellte Bremszeit der Gleichstrombremse 0 ist, ist die

Gleichstrombremsung ungiiltig.

Je héher der DC-Bremsstrom, desto héher die Bremskraft.

Bremszeit Der DC-Bremsstrom vor dem Anlaufen bezieht sich auf

Gleichstrom-  |den Prozentualwert des Frequenzumrichter-Ausgangs-

P01.04 0,00s ©

bremse vor dem |NenNstroms.

Start Einstellbereich von P01.03: 0,0-100,0 %
Einstellbereich von P01.04: 0,00-50,00 s
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Ausgangsfrequenz entsprechend dem Verzégerungsmo-

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Dieser Funktionscode wird verwendet, um den Fre-
quenzanderungsmodus beim Start und wahrend des Be-
triebs auszuwahlen.
0: Geradlinig; die Ausgangsfrequenz steigt oder fallt ge-
radlinig;
Output frequency f
fmax f----7 )
i i
I |
! !
: |
| ' Time t
—t1— — 2 -
Beschleuni -
eschleunigungs-/ 1: S-Kurve; die Ausgangsfrequenz steigt oder fallt S-kur-
P01.05 Verzogerungs- __ 0 ©
venférmig;
modus Die S-Kurve wird im Allgemeinen in Féllen verwendet, in
denen ein sanfter Start/Stopp erforderlich ist, z. B. bei Auf-
zugen, Forderbandern usw.
Output frequency f
Time t
— — 0 4
Hinweis: Wenn dieser Wert auf 1 gesetzt, missen
P01.06, P01.07, P01.27 und P01.28 entsprechend einge-
stellt werden.
Die Krimmung der S-Kurve wird durch den Beschleuni-
Dauer des
gungs-Bereich und die Beschleunigungs-/ Verzégerungs-
Anfangsabschnitts
P01.06 zeit bestimmt. 0,1s ©
der S-Kurve fiir die
Output frequency f
Beschleunigung
t1=P01.06
Dauer des t2=P01.07
t3=P01.27
Endabschnitts der Timet — 14=P01.28
P01.07 » 0,1s o
S-Kurve fiir die t1 Lﬁi ;ﬂ t4
Beschleunigung
Einstellbereich: 0,0-50,0s
0: Verzdégerung bis Stopp; nachdem der Stoppbefehl wirk-
P01.08 Stopp-Modus  |sam geworden ist, reduziert der Frequenzumrichter die 0 O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
dus und der definierten Verzégerungszeit; wenn die Fre-
quenz bis zur Stoppdrehzahl (P01.15) gesunken ist,
stoppt der Frequenzumrichter.
1: Austrudeln bis Stopp; nachdem der Stoppbefehl wirk-
sam geworden ist, stoppt der Frequenzumrichter den Aus-
gang sofort und die Last trudelt entsprechend der mecha-
nischen Tragheit bis zum Stillstand aus.
Startfrequenz der Gleichstrombremse nach dem Stoppen;
Startfrequenz der |wenn beim Verzégern bis zum Stillstand diese Frequenz
Gleichstrom-  |erreicht wird, wird nach dem Stoppen eine Gleichstrom-
P01.09 . 0,00Hz @)
bremse nach dem |bremsung ausgefiihrt.
Stoppen Entmagnetisierungszeit (Wartezeit der Gleichstrom-
bremse nach dem Stoppen): Vor der Gleichstrombrem-
sung sperrt der Frequenzumrichter den Ausgang, und
Wartezeit nach Ablauf der Entmagnetisierungszeit beginnt die
Gleichstrom- | Gleichstrombremsung. Diese Funktion dient zur Vermei-
Po1.10 bremse nach dem |dung von Uberstromfehlern, die durch die Gleichstrom- 0.00s ©
Stoppen bremsung bei hohen Drehzahlen verursacht werden.
DC-Bremsstrom nach dem Stoppen: die angelegte Gleich-
strombremskraft; je groRer der Strom, desto starker die
Bremswirkung.
DC-Bremsstrom
P01.11 0,0 % (@]
beim Stoppen
Time t
1ccelerallon: Constant speed U . )
pm; pm?gu POY.04 Decsteration” I o 12:
In running 1
d
. Einstellbereich von P01.09: 0,00 Hz-P00.03 (max. Aus-
Bremszeit
Gleichstrom- gangsfrequenz)
P01.12 . |Einstellbereich von P01.10: 0,00-30,00s 0,00s o
bremse beim
Einstellbereich von P01.11: 0,0-100,0 % (des Frequenzu-
Stoppen
mrichter-Nennausgangsstroms)
Einstellbereich von P01.12: 0,0-50,0 s
Dieser Funktionscode bezieht sich auf die Ubergangszeit
Ansprechzeit
durch P01.14 eingestellten Schwellenwertes wahrend der
P01.13 Vorwérts- 00s O

/RUckwartslauf

Einstellung des Vorwarts-/Riickwartslaufs des Frequenzu-

mrichters wie unten dargestellt.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
A Output frequency f
: Switch over after
1starting frequency
Starting ! Switch over after
frequency 1 zero frequency o
___________ L i Timet
CooN
» e
Deadzone Reverse
time
Einstellbereich: 0,0-3600,0 s
Umschaltung  |0: Umschaltung nach Nullfrequenz
zwischen 1: Umschaltung nach Startfrequenz
P01.14 N 1 o
Vorwarts- und  [2: Umschalten nach Uberschreiten der Stoppdrehzahl und
Ruckwartslauf |Verzégerung
P01.15 Stoppdrehzahl  (0,00-100,00 Hz 0,50 Hz o
0: Einstellwert Drehzahl (die einzige Erfassungsart, die bei
Erfassung der
P01.16 der Raumzeigermodulation gliltig ist) 0 o
Stoppdrehzahl
1: Erfassungswert Drehzahl
Erfassungszeit der
P01.17 0,00-100,00s 0,50s ©)
Stoppdrehzahl
Wenn der Betriebsbefehls-Kanal (iber Klemmen gesteuert
wird, erfasst das System den Status der Startklemme au-
tomatisch beim Einschalten.
0: Der Klemmen-Betriebsbefehl ist beim Einschalten un-
gliltig. Der Frequenzumrichter lauft wahrend des Einschal-
tens nicht, auch wenn die Betriebsbefehls-Klemme als
gliltig erkannt wird und sich das System im Status Ein-
Einschaltschutz
schaltschutz befindet. Der Frequenzumrichter lauft erst,
P01.18 der 0 O
wenn diese Klemme geldscht und wieder aktiviert wird.
Einschaltklemme
1: Der Klemmen-Betriebsbefehl ist wahrend des Einschal-
tens gliltig. Das System startet den Frequenzumrichter au-
tomatisch nach der Initialisierung, wenn die Betriebsbe-
fehls-Klemme beim Einschalten als gliltig erkannt wird.
Hinweis: Bei dieser Funktion muss mit vorsichtig vorge-
gangen werden, da sonst schwerwiegende Folgen eintre-
ten kdénnen.
Auswahl der Dieser Funktionscode wird verwendet, um den Betriebs-
Aktion, wenn die |zustand des Frequenzumrichters einzustellen, wenn die
P01.19 0x00 o

Betriebsfrequenz

unter dem unteren

eingestellte Frequenz unter dem unteren Grenzwert liegt.
Einstellbereich: 0x00-0x12
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

Grenzwert liegt
(der untere
Grenzwert muss

groRer als 0 sein)

Einerstelle: Aktionswahl

0: Betrieb an der unteren Frequenzgrenze

1: Stopp

2: Standby

Zehnerstelle: Stopp-Modus

0: Austrudeln bis Stopp

1: Verzdgern bis Stopp

Wenn die eingestellte Frequenz niedriger ist als der untere
Grenzwert, wechselt der Frequenzumrichter in den Ruhe-
zustand bzw. stoppt entsprechend der Einstellung an der
Zehnerstelle. Wenn die eingestellte Frequenz wieder tber
dem unteren Grenzwert liegt, 1auft der Frequenzumrichter
automatisch wieder, und dieser Zustand dauert iber die

mit P01.20 eingestellte Zeit an.

P01.20

Verzégerung beim
Aufwachen aus
dem Standby

Mit diesem Funktionscode wird die Standby-Verzégerung
eingestellt. Wenn die Betriebsfrequenz des Frequenzum-
richters unter dem unteren Grenzwert liegt, wechselt der
Frequenzumrichter in den Ruhezustand; wenn die einge-
stellte Frequenz auch nach Ablauf der mit P01.20 einge-
stellten Zeit wieder liber dem unteren Grenzwert liegt, lauft

der Frequenzumrichter automatisch weiter.

Set frequency curve: J—
Running frequency curve:

t1<P01.20, the VFD does not run
1+2 =P01.20, the VFD runs
10=P01.34, sleep delay

Frequency f

Frequencyllower
limit 1

Time t

Coast to
stop

Einstellbereich: 0,0-3600,0 s (giltig, wenn die Einer-
stelle von P01.19 2 ist)

00s

P01.21

Restart nach
Strom-

unterbrechung

Mit diesem Funktionscode wird der automatische Start
des Frequenzumrichters beim nachsten Einschalten nach
dem Ausschalten eingestellt.

0: Restart deaktiviert

1: Restart wird aktiviert, d. h. der Frequenzumrichter star-
tet automatisch nach Ablauf der mit P01.22 eingestellten

Zeit, wenn die Startbedingungen erfiillt sind.
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Bremsstrom

Null, um die Kurzschlussbremse zu aktivieren.

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Mit diesem Funktionscode wird die Wartezeit bis zum au-
tomatischen Start des Frequenzumrichters beim nachsten
Einschalten nach dem Ausschalten eingestellt.
A\ Output frequency t1=P01.22
Wartezeit bis zum t2=P01.23
P01.22 Neustart nach 10s (@]
dem Ausschalten
t1 ‘2 . t
»
! : |€—Running—p
Running  Power off Power on
Einstellbereich: 0,0-3600,0 s (glltig, wenn P01.21 1 ist)
Dieser Funktionscode legt die Verzégerung beim Aufwa-
chen des Frequenzumrichter aus dem Standby nach Er-
teilung eines Betriebsbefehls fest. Der Frequenzumrichter
P01.23 | Startverzégerung 0,0s O
beginnt nach Ablauf der mit P01.23 eingestellten Zeit zu
laufen und sorgt dafiir, dass die Bremse geldst wird.
Einstellbereich: 0,0-600,0s
Verzbgerung der
P01.24 0,0-600,0s 0,0s O
Stoppdrehzahl
Auswahl OHz-  |0: Kein Spannungsausgang
P01.25 Ausgang des  [1: Mit Spannungsausgang 0 O
Steuerkreises  |2: Ausgang entsprechend DC-Bremsstrom beim Stoppen
Verzdgerungszeit
P01.26 0,0-60,0 s 2,0s (@]
bei Not-Aus
Dauer des
Anfangsabschnitts
P01.27 0,0-50,0 s 0,1s €]
der S-Kurve fiir die
Verzbgerung
Dauer des
Endabschnitts der
P01.28 0,0-50,0 s 0,1s €]
S-Kurve fir die
Verzbgerung
Wenn der Frequenzumrichter im Direktstartmodus startet
Kurzschluss-
P01.29 (P01.00=0), setzen Sie P01.30 auf einen Wert ungleich 0,0 % O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Wenn die Betriebsfrequenz des Frequenzumrichters wah-
Haltezeit der T .
rend des Stoppvorgangs niedriger ist als die Startfrequenz
P01.30 Kurzschluss- . 0,00 s O
der Bremse nach dem Stoppen (P01.09), setzen Sie

bremse bei Start . . i
P01.31 auf einen Wert ungleich Null, um die Kurzschluss-

bremsung nach dem Stoppvorgang festzulegen, und fiih-
ren Sie dann die Gleichstrombremsung in der mit P01.12
Haltezeit der | eingestellten Zeit durch (siehe P01.09-P01.12).

P01.31 Kurzschluss- Einstellbereich von P01.29: 0,0-150,0 % (des Frequenzu- 0,00s @)
bremse bei Stopp |mrichter-Nennausgangsstroms)
Einstellbereich von P01.30: 0,0-50,0 s
Einstellbereich von P01.31: 0,0-50,0 s

Vorerregungszeit
P01.32 bei Jogging- 0-10,000s 0,000s O
Betrieb

Startfrequenz

beim Bremsen im
P01.33 0-P00.03 0,00Hz @)
Jogging-Betrieb

bis zum Stopp

Zeitraum bis zum
P01.34 Ubergang in 0-3600,0s 0,0s O
Standby

P02 — Parameter Motor 1

Funktions- Standard- "
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0: Asynchronmotor
P02.00 Typ Motor 1 0 o
1: Synchronmotor

Nennleistung Abhéngig vom
P02.01 0,1-3000,0 kW o
Asynchronmotor 1 Modell
Nennfrequenz
P02.02 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz o
Asynchronmotor 1
Nenndrehzahl Abhangig vom
P02.03 1-60000 min™! o
Asynchronmotor 1 Modell
Nennspannun Abhé&ngig vom
P02.04 P 9 0-1200 V 99 o
Asynchronmotor 1 Modell
Nennstrom Abhéangig vom
P02.05 0,8-6000,0 A o
Asynchronmotor 1 Modell
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Statorwiderstand Abhéangig vom
P02.06 0,001-65,535 Q O
Asynchronmotor 1 Modell
Rotorwiderstand Abhangig vom
P02.07 0,001-65,535 Q O
Asynchronmotor 1 Modell
Streuinduktivitat Abhangig vom
P02.08 0,1-6553,5 mH O
Asynchronmotor 1 Modell
Gegeninduktivitat Abhéngig vom
P02.09 0,1-6553,5 mH @]
Asynchronmotor 1 Modell
Leerlaufstrom Abhé&ngig vom
P02.10 0,1-6553,5 A @]
Asynchronmotor 1 Modell
Magnetische
Sattigung 1 des
P02.11 0,0-100,0 % 80,0% @]
Eisenkerns

Asynchronmotor 1

Magnetische
Sattigung 2 des
P02.12 0,0-100,0 % 68,0% O
Eisenkerns

Asynchronmotor 1

Magnetische
Sattigung 3 des
P02.13 0,0-100,0 % 57,0 % O
Eisenkerns

Asynchronmotor 1

Magnetische
Sattigung 4 des
P02.14 0,0-100,0 % 40,0% O
Eisenkerns

Asynchronmotor 1

Nennleistung Abhéangig vom
P02.15 0,1-3000,0 kW o
Synchronmotor 1 Modell
Nennfrequenz
P02.16 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz ]

Synchronmotor 1

Anzahl Polpaare
P02.17 1-128 2 o
Synchronmotor 1

Nennspannung Abhé&ngig vom
P02.18 0-1200 V o
Synchronmotor 1 Modell
Nennstrom Abhé&ngig vom
P02.19 0,8-6000,0 A ©]
Synchronmotor 1 Modell
Statorwiderstand Abhé&ngig vom
P02.20 0,001-65,535 Q O
Synchronmotor 1 Modell
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Langsinduktivitat Abhéangig vom
P02.21 0,01-655,35mH O
Synchronmotor 1 Modell
Querinduktivitat Abhangig vom
P02.22 0,01-655,35mH O
Synchronmotor 1 Modell
Gegen-EMK
P02.23 0-10000 300 O

Synchronmotor 1

Urspriingliche
Polstellung
P02.24 0x0000-0xFFFF 0 [ ]
Synchronmotor 1

(reserviert)

Identifikationsstrom
P02.25 Synchronmotor 1 [0 %-50 % (Motornennstrom) 10 % [ ]

(reserviert)

0: Kein Schutz

1: Einfacher Motor (mit Kompensation bei niedriger
Drehzahl). Da die Kiihlwirkung des einfachen Motors
bei niedriger Drehzahl nachlasst, muss der entspre-
chende Wert fir den elektronischen Warmeschutz
ebenfalls richtig eingestellt werden. Die hier erwahnte
. Kompensation bei niedrigen Drehzahlen bedeutet,
P02.26 Uberlastschutz dass der Schwellenwert des Uberlastschutzes des Mo- 2 o
Motor 1 tors mit einer Betriebsfrequenz unter 30 Hz herabge-
setzt werden muss.

2: Motor mit variabler Frequenz (ohne Kompensation
bei niedriger Drehzahl). Da die Kihlwirkung des fre-
quenzvariablen Motors nicht durch die Drehzahl beein-
flusst wird, muss der Schutzwert bei niedriger Drehzahl
nicht angepasst werden.

Vielfaches der Motoriiberlast M=IAus/(InxK)

In ist der Motornennstrom, |Aus ist der Frequenzumrich-

ter-Ausgangsstrom, K ist der Motoriiberlastschutz-Ko-
effizient.

. Je kleiner K ist, desto groRer ist der Wert von M und
Uberlastschutz-
P02.27 desto einfacher ist der Schutz. 100,0 % @]
Koeffizient Motor 1
Wenn M=116 % ist, wird die Schutzfunktion nach einer
einstiindigen Motoriiberlast wirksam; wenn M=150 %
ist, wird die Schutzfunktion nach einer 12-minltigen
Motoriiberlast wirksam; wenn M=180 % ist, wird die

Schutzfunktion nach einer finfminltigen Motorlberlast
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

wirksam; wenn M=200 % ist, wird die Schutzfunktion
nach einer 60 Sekunden dauernden Motoriberlast
wirksam; wenn M2400 % liegt, tritt die Schutzwirkung

sofort ein.

‘Iime(mm)

Motor overload multiple
L

116% 150% 180% 200%

Einstellbereich: 20,0 %—120,0 %

Kalibrierungs-  |Mit dieser Funktion wird nur der Anzeigewert der Leis-
koeffizient der  [tung von Motor 1 eingestellt, die Regelungsleistung des
P02.28 1,00 O
Leistungsanzeige |Frequenzumrichters wird dadurch nicht beeinflusst.

fur Motor 1 Einstellbereich: 0,00-3,00

0: Anzeige entsprechend Motortyp; in diesem Modus

werden nur die Parameter fiir den aktuellen Motortyp
Parameteranzeige
P02.29 angezeigt. 0 O
Motor 1
1: Alle anzeigen; in diesem Modus werden alle Motor-

parameter angezeigt.

Systemtragheit
P02.30 0,000-30,000 kgm? 0,000 kg.m? O
Motor 1
P02.31-
Reserviert / / /
P02.32
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P03 - Vektorregelung Motor 1

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Proportional- Die Parameter von P03.00-P03.05 beziehen sich nur
verstarkung des  |auf Vektorregelung. Unterhalb von P03.02 ist der PI-
P03.00 20,0 @)
Drehzahlregel- Parameter des Drehzahlregelkreises P03.00 und
kreises 1 P03.01; oberhalb von P03.05 ist der Pl-Parameter des
Nachstellzeit des |Drehzahlregelkreises P03.03 und P03.04; dazwischen
P03.01 Drehzahlregel- ergibt sich der Pl-Parameter aus der linearen Verande-| 0,200 s O
kreises 1 rung zwischen zwei Parameter-Gruppen wie unten dar-
Untere gestellt.
P03.02 A 5,00 Hz O
Schaltfrequenz Pl parameter
Proportional- P03.00, P03.01
I
verstarkung des i
P03.03 ! 20,0 (@]
Drehzahlregel- ! P03.03, P03.04
kreises 2 | Putput frequency f
R P03.02 P03.05
Nachstellzeit des
P03.04 Drehzahlregel- Die dynamische Antwort des Drehzahlregelkreises bei 0.200's o
Kreises 2 der Vektorregelung kann durch Einstellung des Propor-
tionalfaktors und der Nachstellzeit des Drehzahlreglers
angepasst werden. Eine Erhéhung der Proportionalver-
starkung oder eine Verkiirzung der Nachstellzeit kann
das dynamische Verhalten des Drehzahlregelkreises
beschleunigen; ist die Proportionalverstarkung jedoch
zu grof’ oder die Nachstellzeit zu kurz, kann es zu Sys-
temschwingungen und Uberschwingen kommen; ist die
Proportionalverstarkung zu klein, kann es zu Dauer-
schwingungen oder zum Drehzahlversatz kommen.
Der Pl-Parameter des Drehzahlregelkreises steht in en-
P03.05 Obere gem Zusammenhang mit der Tragheit des Systems. Die 10,00 Hz @)
Schaltfrequenz

Standard-Pl-Parameter miissen entsprechend den ver-
schiedenen Lastcharakteristiken angepasst werden, um
unterschiedliche Anforderungen zu erflillen.
Einstellbereich von P03.00: 0,0-200,0;
Einstellbereich von P03.01: 0,000-10,000 s
Einstellbereich von P03.02: 0,00Hz-P03.05
Einstellbereich von P03.03: 0,0-200,0
Einstellbereich von P03.04: 0,000-10,000 s
Einstellbereich von P03.05: P03.02-P00.03 (max.

Ausgangsfrequenz)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Ausgangsfilter des
P03.06 0-8 (entspricht 0—28/10 ms) 0 O
Drehzahlregelkreises
Schlupfkompensation|Durch die Schlupfkompensation wird die Schlupffre-
P03.07 der Vektorregelung [quenz der Vektorregelung angepasst und damit die Ge- 100% (@]
(Motorbetrieb) nauigkeit der Drehzahlregelung verbessert. Dieser Pa-
Schlupfkompensation [rameter kann zur Regulierung des Drehzahlversatzes
P03.08 der Vektorregelung |verwendet werden. 100 % O
(Generatorbetrieb) |Einstellbereich: 50-200%
Proportionalfaktor P |Hinweis:
P03.09 des Strom- 1. Diese beiden Parameter werden zur Einstellung der 1000 O
Regelkreises Pl-Parameter des Stromregelkreises verwendet; sie wir-
ken sich direkt auf die dynamische Reaktionsgeschwin-
digkeit und die Regelgenauigkeit des Systems aus. Der
Standardwert muss unter normalen Bedingungen nicht
Integralfaktor | des
P03.10 angepasst werden; 1000 @)
Strom-Regelkreises o
2. Gilt fir SVC-Modus 0 (P00.00=0) , SVC-Modus 1
(P00.00=1) und FVC-Modus (P00.00=3);
Einstellbereich: 0-65535
1: Bedienfeld (P03.12)
2: Al
3:Al2
4: AI3
5: Impulsfrequenz HDIA
6: Mehrstufiges Drehmoment
Wahl des
7: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
P03.11 Drehmomenteinstell- 0 O
Mod 8: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation
odus
9: Ethernet-Kommunikation
10: Impulsfrequenz HDIB
11: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation
12: SPS
Hinweis: Bei diesen Einstellungen entsprechen 100 %
dem Motornennstrom.
Drehmoment-
P03.12 einstellung Gber  |-300,0 %—-300,0 % (Motornennstrom) 20,0 % @]
Bedienfeld
Filterzeit
P03.13 Drehmoment- 0,000-10,000s 0,010s O
Sollwert
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Bedienfeld (P03.16)
1: Al
2: AI2
3:AI3
Quelle fiir die 4: Impulsfrequenz HDIA
Einstellung des 5: Mehrstufig
oberen Frequenz- |6: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
P03.14 grenzwertes fir  |7: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation 0 O
Vorwartslauf bei der |8: Ethernet-Kommunikation
Drehmoment- 9: Impulsfrequenz HDIB
regelung 10: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation
11: SPS
12: Reserviert
Hinweis: Bei diesen Einstellungen entsprechen 100 %
der maximalen Frequenz.
Quelle fiir die
Einstellung des
oberen Frequenz-
0: Bedienfeld (P03.17)
P03.15 grenzwertes fir 0 (@]
1-11: wie bei P03.14
Ruckwartslauf bei
der Drehmoment-
regelung
Bedienfeld-
Grenzwert des
oberen Frequenz-
P03.16 grenzwertes fur 50,00 Hz O
Dieser Funktionscode wird zur Einstellung des Grenz-
Vorwartslauf bei
wertes firr die Frequenz verwendet. 100 % entspricht
Drehmoment-
der maximalen Frequenz. P03.16 stellt den Wert ein,
regelung
wenn P03.14=0; P03.17 stellt den Wert ein, wenn
Bedienfeld-
P03.15=0.
Grenzwert des
Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfre-
oberen Frequenz-
quenz)
P03.17 grenzwertes fiir 50,00 Hz (@]
Rickwartslauf bei
Drehmoment-
regelung
Quelle fir die 0: Bedienfeld (P03.20)
P03.18 Einstellung des 1: A1 0 @]
oberen Grenzwerts |2: Al2

-176-




Frequenzumrichter der Serie ST600

Liste der Funktionsparameter

Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

des Bremsmoments

im Motorbetrieb

3:AI3

4: Impulsfrequenz HDIA

5: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation

6: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation

7: Ethernet-Kommunikation

8: Impulsfrequenz HDIB

9: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation
10: SPS

11: Reserviert

Hinweis: Bei diesen Einstellungen entsprechen 100 %

dem Motornennstrom.

P03.19

Quelle fiir die
Einstellung des
oberen Grenzwerts

des Bremsmoments

0: Bedienfeld (P03.21)
1-10: wie bei P03.18

P03.20

Einstellung des
oberen Grenzwerts
des Drehmoments
Uiber Bedienfeld bei

Motorbetrieb

P03.21

Einstellung des
oberen Grenzwerts
des Bremsmoments

Uber das Bedienfeld

Dieser Funktionscode wird zur Einstellung des Grenz-
wertes flir das Drehmoment verwendet.

Einstellbereich: 0,0-300,0 % (Motornennstrom)

180,0 %

180,0 %

P03.22

Feldschwéachung im
Bereich konstanter

Leistung

P03.23

Min.
Feldschwachung im
Bereich konstanter

Leistung

Wird bei der Steuerung des Asynchronmotors durch

Feldschwachung verwendet.

T

Flux-weakening
coefficient of motor

Min. flux-weakening limit of motor
P03.22 und P03.23 sind bei konstanter Leistung giiltig.
Wenn die Motordrehzahl tiber der Nenndrehzahl liegt,
wechselt der Motor in den Betriebszustand Feldschwa-
chung. Der Feldschwachungskoeffizient kann den Ver-

lauf der Feldschwachungskurve verandern: je groBer

0,3

20 %
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
der Koeffizient, desto steiler die Kurve, je kleiner der Ko-
effizient, desto flacher die Kurve.
Einstellbereich von P03.22: 0,1-2,0
Einstellbereich von P03.23: 10 %—100 %
P03.24 stellt die maximale Ausgangsspannung des Fre-
quenzumrichters als Prozentualwert der Motornenn-
Oberer Spannungs-
P03.24 spannung ein. Dieser Wert ist entsprechend den jewei-| 100,0 % @)
Grenzwert
ligen Einsatzbedingungen einzustellen.
Einstellbereich: 0,0-120,0 %
Wahrend des Startvorgangs muss eine Motor-Vorerre-
gung erfolgen, um ein Magnetfeld im Motor aufzubauen
P03.25 Vorerregungszeit |und so das Drehmomentverhalten wahrend des Start- 0,300s O
vorgangs zu verbessern.
Einstellbereich: 0,000-10,000s
Feldschwéachende
P03.26 Proportional- 0-8000 1000 O
verstarkung
Drehzahlanzeige bei |0: Anzeige als Istwert
P03.27 0 O
Vektorregelung 1: Anzeige des eingestellten Wertes
Haftreibungs-
P03.28 0,0-100,0 % 0,0 % O
Kompensation
Entsprechender
P03.29 Frequenzpunkt der |0,50-P03.31 1,00Hz (@]
Haftreibung
Kompensation der
P03.30 Reibung bei hoher |0,0-100,0 % 0,0 % O
Drehzahl
Entsprechende
Frequenz des
P03.31 P03.29-400,00Hz 50,00 Hz O
Reibungsmoments
bei hoher Drehzahl
Aktivierung 0: Deaktivieren
P03.32 Drehmomentregelun |1: Aktivieren 0 o
9
Magnetfluss-
P03.33 schwachende 0-8000 1200 O
integrale Verstarkung
Steuerung durch  |0x000—0x112
P03.34 0x000 O

Feldschwachung

Einerstelle: Regelungsmodus
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Modus 0
1: Modus 1
2: Modus 2

Zehnerstelle: Kompensation der Séttigungsinduktivitat
0: Aktivieren

1: Deaktivieren

Hunderterstelle: Reserviert

0: Reserviert

1: Reserviert

0-0x1111
Einerstelle: Auswahl des Drehmomentbefehls
0: Drehmoment-Sollwert

1: Drehmomentstrom-Sollwert
Einstellen der
Zehnerstelle: Reserviert
P03.35 Regelungs- 0x0000 O
Hunderterstelle: Gibt an, ob die Trennung des integra-

optimierung
len Anteils der ASR-Regelung aktiviert werden soll
0: Deaktivierung
1: Aktivierung
Tausenderstelle: Reserviert
Differenzial-

verstarkung des
P03.36 0,00-10,00 s 0,00s @)
Drehzahl-

regelkreises

Proportionalfaktor
Bei der Vektorregelung im geschlossenen Regelkreis
P03.37 des Hochfrequenz- 1000 @]
X (P00.00=3) und P03.39 sind die Pl-Parameter des
Stromregelkreises

Stromregelkreises P03.09 und P03.10; oberhalb von

P03.39 sind die PI-Parameter P03.37 und P03.38.
P03.38 Hochfrequenz- 1000 @]
Einstellbereich von P03.37: 0-65535

Integralfaktor des

Stromregelkreises

Einstellbereich von P03.38: 0-65535

Einstellbereich von P03.39: 0,0-100,0 % (bezogen auf
P03.39 Umschaltpunkt des | 100,0 % O
die max. Frequenz)

Hochfrequenz-

Stromregelkreises

Aktivierung
0: Deaktivierung
P03.40 | Tragheitskompensati 0 (@]
1: Aktivierung
on

Oberer Grenzwert ) L .
Das maximale Tragheitskompensationsmoment muss

des Tragheits-
P03.41 begrenzt werden, um zu verhindern, dass es zu grof 10,0 % O
kompensations-
wird.
moments
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Einstellbereich: 0,0-150,0 % (Nenndrehmoment des
Motors)
Filterzeiten des Tragheitskompensationsmoments, die
Filterzeiten
zur Filterung des Tragheitskompensationsmoments die-
P03.42 Tragheits- 7 O
nen.
kompensation
Einstellbereich: 0-10
Aufgrund der Reibungskraft ist es erforderlich, ein be-
Wert des
stimmtes Identifikationsmoment einzustellen, damit die
P03.43 Tragheitsmoments 10,0 % (@]
Tragheitsidentifizierung durchgefiihrt werden kann.
zur |dentifizierung
0,0-100,0 % (Nenndrehmoment des Motors)
Aktivieren der 0: Keine Funktion
P03.44 0 o
Tragheits-erkennung | 1: Erkennung starten
Nach dem Motorparameter-Autotuning wird ein automa-
tisches Update durchgefiihrt. Bei der Vektorregelung fur
Proportionalfaktor
Synchronmotoren kann der Wert dieses Funktions-
des Strom-
P03.45 codes auf P03.09 eingestellt werden. 0 [ J
Regelkreises nach
Einstellbereich: 0-65535
dem Autotuning
Hinweis: Setzen Sie den Wert auf 0, wenn kein Motor-
parameter-Autotuning durchgefiihrt wird.
Nach dem Motorparameter-Autotuning wird ein automa-
tisches Update durchgefiihrt. Bei der Vektorregelung fur
Integralfaktor des |Synchronmotoren kann der Wert dieses Funktions-
P03.46 Strom-Regelkreises |codes auf P03.10 eingestellt werden. 0 [ J

nach dem Autotuning

Einstellbereich: 0-65535
Hinweis: Setzen Sie den Wert auf 0, wenn kein Motor-

parameter-Autotuning durchgefiihrt wird.
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P04 - U/f Steuerung

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Diese Funktionscode-Gruppe definiert die U/f-Kenn-
linie von Motor 1, um verschiedenen Lastanforderun-
gen gerecht zu werden.

0: Geradlinige U/f-Kennlinie; fir Lasten mit konstan-
tem Drehmoment

1: Mehrpunkt-U/f-Kennlinie

2: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Leistung 1,3)
3: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Leistung 1,7)
4: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Leistung 2,0)
Die Kennlinien 2 bis 4 sind fiir die drehmomentvari-
able Belastung von Liifterpumpen und &hnlichen Ge-
raten geeignet. Die Einstellung kann auf der Grund-
lage der Lasteigenschaften vorgenommen werden,
Einstellung der U/f- um einen optimalen Energiespareffekt zu erzielen. 0 o

Kennlinie fiir Motor 1 |5: Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie (UA-Trennung);

P04.00

hierbei wird U von f getrennt Zum Andern des Kur-

venverlaufs kann f iiber den in P00.06 eingestellten

Frequenz-Referenzkanal oder U Uber den in P04.27
eingestellten Spannungs-Referenzkanal angepasst
werden.

Hinweis: Uy in der nachstehenden Abbildung ent-
spricht der Motornennspannung und f, entspricht der

Motornennfrequenz.
Output voltage

X Torque step-down V/F curve (power of 1.3)
Linear type
Torque step-down V/F curve (power of 1.7)

Torque step-down V/F curve (power of 2.0)

[
Square type | Qutput frequency
—>

fo

Drehmoment-verstéarkung Um Drehmomenteigenschaften bei niedrigen Fre-
P04.01 0,0 % @]
Motor 1 quenzen zu kompensieren, kénnen Sie die Aus-

gangsspannung erhéhen. P04.01 bezieht sich auf die

maximale Ausgangsspannung Vs.

Grenzfrequenz der P04.02 definiert den Prozentsatz der Abschaltfre-
P04.02 | Drehmoment-verstarkung [quenz der manuellen Drehmomentverstérkung im| 20,0 % O
Motor 1 Verhaltnis zur Motor-Nennfrequenz f,. Durch die

Drehmomentverstarkung kann das Drehmomentver-

halten der U/f-Steuerung verbessert werden.
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

Je nach Last muss eine Drehmomentverstarkung ge-
wahlt werden. Eine groRere Last erfordert beispiels-
weise eine groere Drehmomentverstarkung. Ist die
Drehmomentverstarkung jedoch zu groB, fiihrt dies
zur Ubererregung des Motors, was wiederum zur Er-
héhung des Ausgangsstroms und zur Uberhitzung
des Motors und dadurch zur Beeintrachtigung des
Wirkungsgrades fiihren kann.

Wenn Drehmomentverstéarkung auf 0,0 % eingestellt
ist, fuhrt der Frequenzumrichter eine automatische
Drehmomentverstarkung durch.

Abschaltschwelle fiir die Drehmomentverstarkung:
Unterhalb dieser Frequenzschwelle ist die Drehmo-
mentverstarkung giltig; bei Uberschreitung dieser
Schwelle wird die Drehmomentverstarkung aufgeho-

ben.

Output voltage

V,

Vooost

Output

freque‘cy

Einstellbereich von P04.01: 0,0 %: (automatisch);
0,1 %-10,0 %
Einstellbereich von P04.02: 0,0 %-50,0 %

=

feutoft

P04.03

Frequenzpunkt 1 der U/f-

Kennlinie fiir Motor 1

P04.04

Spannungspunkt 1 der

U/f-Kennlinie fir Motor 1

P04.05

Frequenzpunkt 2 der U/f-

Kennlinie fiir Motor 1

P04.06

Spannungspunkt 2 der

U/f-Kennlinie fir Motor 1

P04.07

Frequenzpunkt 3 der U/f-

Kennlinie fiir Motor 1

P04.08

Spannungspunkt 3 der

U/f-Kennlinie fir Motor 1

Wenn P04.00=1 (Mehrpunkt-U/f-Kurve), kénnen Sie
die U/f-Kurve durch P04.03-P04.08 einstellen.

Die U/f-Kurve wird normalerweise entsprechend den
Eigenschaften der Motorlast eingestellt.

Hinweis:

. Vi<Va<Vs

. fi<fo<fs

Wenn die Niederfrequenz-Spannung zu hoch einge-
stellt ist, kann der Motor Uberhitzen oder durchbren-
nen, was sich am Frequenzumrichter als Uberstrom-
abschaltung oder Aktivierung eines Uberstromschut-

zes bemerkbar machen kann.

0,00 Hz

00,0%

0,00Hz

0,0 %

0,00Hz

00,0%
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Funktions-

Bezeichnung
code

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

100.0% Vs
V3

Output
frequency(Hz)

f2 3 f,

f1

Einstellbereich von P04.03: 0,00 Hz—P04.05
Einstellbereich von P04.04: 0,0 %—110,0 % (der
Nennspannung von Motor 1)

Einstellbereich von P04.05: P04.03—P04.07
Einstellbereich von P04.06: 0,0 %—110,0 % (der
Nennspannung von Motor 1)

Einstellbereich von P04.07: P04.05-P02.02 (Nenn-
frequenz von Motor 1) bzw. P04.05-P02.16 (Nenn-
frequenz von Motor 1)

Einstellbereich von P04.08: 0,0 %—110,0 % (der

Nennspannung von Motor 1)

Verstarkung U/f-Schlupf-
P04.09

kompensation Motor 1

Mit diesem Funktionscode werden Motordrehzahlan-
derungen kompensiert, die wahrend der Lasténde-
rung bei der Raumzeigermodulation auftreten.
Dadurch wird die mechanische Stabilitat des Motors
verbessert. Die Nenn-Schlupffrequenz des Motors
muss berechnet werden:

Af=fb-nxp/60

Dabei ist fb die Motor-Nennfrequenz, entsprechend
P02.02, n die Motor-Nenndrehzahl, entsprechend
P02.03 und p die Anzahl der Polpaare des Motors.
100 % entsprechen der Nenn-Schlupffrequenz Af
des Motors.

Einstellbereich: 0,0-200,0 %

0,0 %

Dampfungsfaktor fir
niederfrequente
P04.10
Schwingungen an Motor

1

Dampfungsfaktor fir
hochfrequente
P04.11
Schwingungen an Motor

1

Bei der Raumzeigermodulation kénnen am Motor,
insbesondere beim Hochleistungsmotor, bei be-
stimmten Frequenzen Stromschwingungen auftre-
ten, was zu einem instabilen Motorlauf oder sogar zu
einem Uberstrom am Frequenzumrichter filhren
kann. Durch richtige Einstellung dieser beiden Para-
meter lasst sich dieses Phdnomen beheben.

Einstellbereich von P04.10: 0-100
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Schwellenwert fiir die  |Einstellbereich von P04.11: 0-100
P04.12 Schwingungs.rege|ung an Einstellbereich von P04.12: 0,00 Hz—P00.03 (max. 30,00Hz O
Motor 1 Ausgangsfrequenz)
0: Geradlinige U/f-Kennlinie;
1: Mehrpunkt-U/f-Kennlinie
Einstellung der U/f- 2: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Leistung 1,3)
P04.13 0 o
Kennlinie fir Motor 2 |3: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Leistung 1,7)
4: U/f-Kennlinie Drehmoment herunter (Leistung 2,0)
5: Benutzerdefinierte U/f-Kennlinie (U/f-Trennung)
Drehmoment-verstarkun
P04.14 & 0,0 %: (automatisch); 0,1 %—10,0 % 0,0 % (@]
Motor 2
Grenzfrequenz der
P04.15 | Drehmoment-verstarkung |0,0 %-50,0 % (der Nennfrequenz Motor 2) 20,0 % (@]
Motor 2
Frequenzpunkt 1 der U/f-
P04.16 0,00 Hz-P04.18 0,00 Hz O
Kennlinie fiir Motor 2
Spannungspunkt 1 der
P04.17 0,0 %-110,0 % (der Nennspannung von Motor 2) 00,0% O
U/f-Kennlinie fir Motor 2
Frequenzpunkt 2 der U/f-
P04.18 P04.16-P04.20 0,00 Hz @]
Kennlinie fiir Motor 2
Spannungspunkt 2 der
P04.19 0,0 %—-110,0 % (der Nennspannung von Motor 2) 00,0% (@]
U/f-Kennlinie fir Motor 2
P04.18-P12.02 (Nennfrequenz Asynchronmotor 2)
Frequenzpunkt 3 der U/f-
P04.20 bzw. P04.18-P12.16 (Nennfrequenz Synchronmotor| 0,00 Hz (@]
Kennlinie fiir Motor 2 2)
Spannungspunkt 3 der
P04.21 pannungsp 0,0 %-110,0 % (Motornennspannung) 00,0% o
U/f-Kennlinie fir Motor 2
Verstarkung der U/f-
P04.22 Schlupf-kompensation |0,0-200,0 % 0,0 % O
von Motor 2
Dampfungsfaktor fir  |Bei der Raumzeigermodulation kénnen am Motor,
niederfrequente insbesondere bei Hochleistungsmotoren, bei be-
P04.23 10 (@]
Schwingungen an stimmten Frequenzen Stromschwingungen auftre-
Motor 2 ten, was zu einem instabilen Motorlauf oder sogar zu
Dampfungsfaktor fir ~ |€inem Uberstrom am Frequenzumrichter fiihren
hochfrequente kann. Um Stromschwankungen zu vermeiden, kann
P04.24 10 O

Schwingungen an
Motor 2

dieser Parameter verandert werden.

Einstellbereich: 0-100
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

P04.25

Schwellenwert fiir die
Schwingungs-regelung an
Motor 2

Einstellbereich: 0-100
Einstellbereich: 0,00 Hz-P00.03 (max. Ausgangs-

frequenz)

30,00Hz

P04.26

Energiespar-Betrieb

0: Keine Aktion

1: Automatischer Energiesparbetrieb

Bei geringer Belastung kann der Motor die Ausgangs-
spannung automatisch anpassen, um Energie zu

sparen.

P04.27

Kanal fur Spannungs-

einstellung

0: Bedienfeld; Ausgangsspannung wird bestimmt
durch P04.28

1: Al

2: AI2

3:AI3

4: HDIA

5: Mehrstufenfunktion (der Sollwert wird durch die
Gruppe P10 bestimmt)

6: PID

7: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation

8: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation
9: Ethernet-Kommunikation

10: HDIB

11: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunika-
tion

12: SPS-Karte

13: Reserviert

P04.28

Einstellen der Spannung

Uiber das Bedienfeld

Wenn der Kanal fir die Spannungseinstellung auf
,Bedienfeld" eingestellt ist, ist der Wert dieses Funk-
tionscodes der digitale Spannungssollwert.
Einstellbereich: 0,0 %-100,0 %

100,0 %

P04.29

Spannungsbe-

schleunigungszeit

P04.30

Spannungs-

verzbgerungszeit

Die Spannungsanstiegszeit ist die Zeit, die von der
Ausgabe der Mindestspannung bis zur Beschleuni-
gung auf die Ausgabe der Hochstspannung benétigt
wird.

Spannungsabfallzeit ist die Zeit, die von der Ausgabe
der maximalen Spannung bis zur Ausgabe der mini-
malen Spannung bendtigt wird.

Einstellbereich: 0,0-3600,0 s

50s

50s

P04.31

Max. Ausgangs-spannung

100,0 %
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Einstellung des oberen/unteren Grenzwerts der Aus-
gangsspannung.
Vmax |- - gt o, 11=P04.29
\\, 2=P04.30
Vset |-- ‘
P04.32 | Min. Ausgangsspannung 0,0% ©
Vmin .
Time t
>
Einstellbereich von P04.31: P04.32-100,0 % (der
Motornennspannung)
Einstellbereich von P04.32: 0,0 %-P04.31
Feldschwachung im
P04.33 Bereich konstanter 1,00-1,30 1,00 O
Leistung
Wenn die U/f-Steuerung flir den Synchronmotor akti-
viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den
Blindstrom des Motors einzustellen, wenn die Aus-
U/f-Anzugsstrom 1 - . L .
P04.34 gangsfrequenz niedriger ist als die in P04.36 einge-| 20,0 % O
Synchronmotor
stellte Frequenz.
Einstellbereich: -100,0 %—+100,0 % (des Motor-
nennstroms)
Wenn die U/f-Steuerung fir den Synchronmotor akti-
viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den
Blindstrom des Motors einzustellen, wenn die Aus-
U/f-Anzugsstrom 2 N ) . .
P04.35 gangsfrequenz hoher ist als die in P04.36 eingestellte| 10,0 % O
Synchronmotor
Frequenz.
Einstellbereich: -100,0 %—+100,0 % (des Motor-
nennstroms)
Wenn die U/f-Steuerung des Synchronmotors akti-
viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den
Frequenzumschaltschwell " .
Frequenzschwellenwert fiir das Schalten zwischen
P04.36 e fir U/f-Anzugsstrom . 20,0 % O
Anzugsstrom 1 und Anzugsstrom 2 einzustellen.
des Synchronmotors . )
Einstellbereich: 0,0 %—200,0 % (der Motornennfre-
quenz)
Proportionalfaktor U/f-  |Wenn die U/f-Steuerung fir den Synchronmotor akti-
Blindstrom-steuerung des |viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den
P04.37 Synchronmotors im Proportionalfaktor der Blindstrom-Steuerung im ge- 50 O

geschlossenen

Regelkreis

schlossenen Regelkreis einzustellen.
Einstellbereich: 0-3000
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Nachstellzeit U/f- Wenn die U/f-Steuerung fiir den Synchronmotor akti-
Blindstrom-steuerung des |viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den In-
P04.38 Synchronmotors im tegralfaktor der Blindstrom-Steuerung im geschlos- 30 O
geschlossenen senen Regelkreis einzustellen.
Regelkreis Einstellbereich: 0-3000
Wenn die U/f-Steuerung des Synchronmotors akti-
viert ist, wird dieser Parameter verwendet, um den
Ausgangsgrenze U/f- |Ausgangsgrenzwert der Blindstrom-Regelung im ge-
Blindstrom-steuerung des |schlossenen Regelkreis einzustellen. Ein hdherer
P04.39 Synchronmotors im Wert bedeutet eine héhere Kompensationsspannung 8000 O
geschlossenen der Blindstromregelung und eine héhere Ausgangs-
Regelkreis leistung des Motors. Im Allgemeinen braucht dieser
Parameter nicht gedndert zu werden.
Einstellbereich: 0-16000
Aktivieren/
Deaktivieren des ZF-  |0: Deaktivieren
P04.40 0 ©)
Modus fir 1: Aktivieren
Asynchronmotor 1
Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 1 ge-
wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
Einstellung ZF-Strom . .
P04.41 des Ausgangsstroms verwendet. Der Wert ist ein| 120,0 % O
Asynchronmotor 1
Prozentualwert des Motornennstroms.
Einstellbereich: 0,0-200,0 %
Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 1 ge-
wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
ZF-Proportionalfaktor .
P04.42 des Proportionalfaktors der Ausgangsstrom-Rege- 650 O
Asynchronmotor 1 . .
lung im geschlossenen Regelkreis verwendet.
Einstellbereich: 0-5000
Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 1 ge-
wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen
ZF-Integralfaktor .
P04.43 des Integralfaktors der Ausgangsstrom-Regelung im 350 O
Asynchronmotor 1 .
geschlossenen Regelkreis verwendet.
Einstellbereich: 0-5000
Frequenz-Startpunkt fiir
das Abschalten des ZF-
P04.44 0,00-P04.50 10,00 Hz @]

Betriebs von

Asynchronmotor 1
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Aktivieren/Deaktivieren .
0: Deaktivieren

P04.45 des ZF-Modus fiir - 0 e
1: Aktivieren

Asynchronmotor 2

Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 2 ge-

wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen

Einstellung ZF-Strom .
P04.46 des Ausgangsstroms verwendet. Der Wert ist ein Pro-|  120,0 % O

Asynchronmotor 2
zentualwert des Motornennstroms.

Einstellbereich: 0,0-200,0 %

Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 2 ge-

wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen

ZF-Proportionalfaktor .
P04.47 des Proportionalfaktors der Ausgangsstrom-Rege- 650 (@]

Asynchronmotor 2 . .
lung im geschlossenen Regelkreis verwendet.

Einstellbereich: 0-5000

Wenn die ZF-Regelung fiir Asynchronmotor 2 ge-

wahlt wurde, wird dieser Parameter zum Einstellen

ZF-Integralfaktor .
P04.48 des Integralfaktors der Ausgangsstrom-Regelung im 350 O

Asynchronmotor 2 .
geschlossenen Regelkreis verwendet.

Einstellbereich: 0-5000

Frequenz-Startpunkt fir
das Abschalten des ZF-
P04.49 0,00-P04.51 10,00Hz O
Betriebs von

Asynchronmotor 2

Frequenz-Endpunkt fir
das Abschalten des ZF-
P04.50 P04.44-P00.03 25,00Hz O
Betriebs von

Asynchronmotor 1

Frequenz-Endpunkt fiir

das Abschalten des ZF-
P04.51 P04.49-P00.03 25,00Hz @]

Betriebs von

Asynchronmotor 2
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P05 - Eingangsklemmen

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0x00-0x11

Einerstelle: Eingangstyp HDIA

0: HDIA ist ein Hochgeschwindigkeitsimpuls-Eingang
P05.00 Eingangstyp HDI 1: HDIA ist ein digitaler Eingang 0x00 (€]
Zehnerstelle: Eingangstyp HDIB

0: HDIB ist ein Hochgeschwindigkeitsimpuls-Eingang
1: HDIB ist ein digitaler Eingang

P05.01 Funktion S1 0: Keine Funktion 1
P05.02 Funktion S2 1: Vorwartslauf .
2: Ruckwartslauf

P05.03 Funkti 7
unktion S3 3: Dreidrahtsteuerung

P05.04 Funktion S4 4: Vorwartstippen 0

©O |0 |0 |0 |0

P05.05 Funktion HDIA 5: Ruckwartstippen 0

6: Austrudeln bis Stopp

7: Fehler-Reset

8: Betrieb unterbrechen

9: Externer Fehlereingang

10: Frequenzerhdhung (UP)

11: Frequenzreduzierung (DOWN)

12: Léschen der eingestellten Frequenzerhéhung/-re-
duzierung

13: Umschalten zwischen Einstellung Aund Einstellung
B

14: Umschaltung zwischen Kombinationseinstellung
und Einstellung A

P05.06 Funktion HDIB 15: Umschaltung zwischen Kombinationseinstellung 0 o
und Einstellung B

16: Mehrstufige Drehzahl Klemme 1

17: Mehrstufige Drehzahl Klemme 2

18: Mehrstufige Drehzahl Klemme 3

19: Mehrstufige Drehzahl Klemme 4

20: Unterbrechung mehrstufige Drehzahlsteuerung
21: Auswahl 1 Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit
22: Auswahl 2 Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit
23: Stopp der einfachen SPS zuriickgesetzt

24: Unterbrechung der einfachen SPS

25: Unterbrechung PID-Regelung

26: Wobbelfrequenz unterbrechen
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

27: Wobbelfrequenz zuriicksetzen

28: Zuriicksetzen des Zahlers

29: Umschaltung zwischen Drehzahlregelung und
Drehmomentregelung

30: Beschleunigung/Verzégerung deaktivieren

31: Ausldsen des Zahlers

32: Reserviert

33: Vorlibergehendes Léschen der eingestellten Fre-
quenzerhdhung/-reduzierung

34: Gleichstrombremse

35: Umschaltung zwischen Motor 1 und Motor 2

36: Befehl schaltet auf Bedienfeld um

37: Befehl schaltet auf Klemme um

38: Befehl schaltet auf Kommunikation um

39: Vorerregungs-Befehl

40: Stromverbrauchsmenge auf Null setzen

4

o

: Stromverbrauchsmenge beibehalten

42: Quelle des oberen Drehmoment-Grenzwertes
schaltet um auf Bedienfeld

43: Eingabe des Lage-Sollwertes (nur S6, S7 und S8
sind gliltig)

44: Spindelausrichtung deaktiviert

45: Nullabgleich Spindel / lokale Position

46: Auswahl Spindel-Nullposition 1

47: Auswahl Spindel-Nullposition 2

48: Auswahl Spindelskalenteilung 1

49: Auswahl Spindelskalenteilung 2

50: Auswahl Spindelskalenteilung 3

51: Klemme zum Umschalten zwischen Lageregelung
und Drehzahlregelung

52: Impulseingang deaktiviert

53: Lageabweichung geléscht

54: Proportionalverstéarkung der Lageregelung um-
schalten

55: Aktivierung der zyklischen Lageregelung bei der di-
gitalen Lageregelung

56: Not-Aus

57: Fehlereingang Motoriberhitzung

58: Aktivierung ,Rigid Tapping”
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

59: Umschalten auf U/f-Steuerung

60: Umschalten auf FVC-Regelung
6
62: Reserviert

o

: Umschaltung PID-Polaritat

63: Servo aktivieren

64: Grenzwert fur Vorwartslauf

65: Grenzwert firr Riickwartslauf

66: Riicksetzung des Geberzahlers auf Null
67: Impulserhdung

68: Impulsiiberlagerung aktivieren

69: Impulsreduzierung

70: Elektronische Gangwahl

7

N

: Umschalten auf Master

72: Umschalten auf Slave

73: Zuriicksetzen Rollendurchmesser

74: Umschaltung Auf-/Abwickeln

75: Vorlauf

76: Deaktivierung Rollendurchmesserberechnung

77: Alarmanzeige l6schen

78: Manuelle Verzégerung

79: Auslésen der Zwangsunterbrechung der Einspei-
sung

80: Anfangsrollendurchmesser 1

81: Anfangsrollendurchmesser 2

82: Auslosung Fire-Mode

83: Umschalten Parameter PID-Zugspannungs-
regelung

84-95: Reserviert

P05.07 Reserviert / / /

Dieser Funktionscode wird verwendet, um die Polaritat

der Eingangsklemmen einzustellen.

Wenn das Bit auf 0 gesetzt ist, ist die Polaritat der Ein-

Polaritat der "
P05.08 gangsklemme positiv. 0x000 (@]

Eingangsklemme . N s .
Wenn das Bit auf 1 gesetzt ist, ist die Polaritat der Ein-
gangsklemme negativ.

0x000-0x3F

Filterzeit Stellen Sie S1-S4, Filterzeit der HDI-Klemmen-
P05.09 0,010s @]
Digitaleingénge abtastung, ein. Bei starken Stérungen muss der Wert
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

dieses Parameters erhoht werden, um eine Fehlfunk-
tion zu vermeiden.

0,000-1,000 s

0x00-0x3F (0: deaktivieren, 1: aktivieren)

BITO: Virtuelle Klemme S1

BIT1: Virtuelle Klemme S2

Einstellung der .
P05.10 BIT2: Virtuelle Klemme S3 0x00 o

virtuellen Klemme .
BIT3: Virtuelle Klemme S4
BIT4: Virtuelle Klemme HDIA

BITS: Virtuelle Klemme HDIB

Mit diesem Funktionscode wird die Zwei-/ Dreidraht-
steuerung eingestellt.

0: Zweidrahtsteuerung 1; Kombination von Aktivierung
und Richtung. Dieser Modus ist die beliebteste Art der
Zweidrahtsteuerung. Die Drehrichtung des Motors wird
durch den definierten Klemmenbefehl FWD/REV
(Vor/Riick) bestimmt.

Fwp | Rey| Running
command
— FWD
K1 OFF | OFF Stop
Forward
Kzg REV ON | OFF running
oFF | on | Reverse
running
com
ON | ON Hold
Zwei-/ 1: Zweidrahtsteuerung 2; Aktivierung getrennt von
P05.11 0 o

Dreidrahtsteuerung |Richtung. In diesem Modus ist FWD (Vor) die definierte
Aktivierungsklemme und die Richtung wird durch den
Zustand von REV (Riick) bestimmt.

FwD| Rev | Running
command

—1FWD
K1 OFF | OFF Stop
Forward
—iREV ON | OFF .
K2 running
OFF | ON Stop

ICOM
ON | oN Reve_rse
running

2: Dreidrahtsteuerung 1; in diesem Modus ist Sin als
Aktivierungsklemme definiert und der Betriebsbefehl
wird durch FWD (Vor) erzeugt. Die Richtung wird durch
REV (Rick) gesteuert. Wahrend des Betriebs muss die

Klemme SIn geschlossen sein, und die Klemme FWD
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

(Vor) erzeugt ein Signal mit steigender Flanke. Dann
beginnt der Frequenzumrichter in der durch den Zu-
stand der Klemme (REV) (Riick) festgelegten Richtung

zu laufen; der Frequenzumrichter muss durch Trennen

der Klemme SIn gestoppt werden.
SB1

FWD

Die Richtungssteuerung wahrend des Betriebs ist un-

ten dargestellt.

Bisherige Aktuelle

Sin REV . .
Richtung Richtung
ON OFF— Vorwarts Rickwarts
ON Rickwarts Vorwarts

Rickwarts Vorwarts
Vorwarts Rickwarts

ON ON—OFF

ON— ON
OFF OFF

Bremsen bis Stopp

Sin: Dreidrahtsteuerung, FWD (Vor): Vorwartslauf,
REV: Riickwartslauf

3: Dreidrahtsteuerung 2; in diesem Modus ist Sin als
Aktivierungsklemme definiert. Der Betriebsbefehl wird
durch FWD (Vor) bzw. REV (Rlck) erzeugt, die die
Laufrichtung bestimmen. Wahrend des Betriebs muss
die Klemme SIn geschlossen sein, und die Klemme
FWD (Vor) bzw. REV (Rick) erzeugt ein Signal mit stei-
gender Flanke, so dass Lauf und Richtung des Fre-
quenzumrichters gesteuert werden; der Frequenzum-

richter muss durch Trennen der Klemme Sin gestoppt

werden.
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

FWD

Sin

Sin FWD REV
ON

OFF

Richtung

Vorwérts

ON OFF—ON

Vorwérts

ON
OFF

Rickwarts

ON OFF—ON

Rickwarts

Bremsen

ON—OFF

bis Stopp

Sin: Dreidrahtsteuerung, FWD (Forward): Vorwartslauf,
REV (Reverse): Rickwartslauf

Hinweis: Wenn der Frequenzumrichter bei Zweidraht-
steuerung aufgrund eines von einer anderen Quelle ge-
gebenen Stoppbefehls stoppt, wahrend die Klemme
FWD/REV giltig ist, lauft er nach dem Verschwinden
des Stoppbefehls nicht wieder an, selbst wenn die
Steuerklemmen FWD/REYV noch giiltig sind. Damit der
Frequenzumrichter wieder lauft, muss FWD/REV er-
neut angesteuert werden, z. B. durch Stopp durch ein-
fachen SPS-Zyklus, Stoppbefehl fester Lange und giil-
tigen Stopp mit STOP/RST bei Klemmensteuerung
(siehe P07.04).

P05.12

Einschaltverzégerung

Klemme S1

P05.13

Abschaltverzégerung

Klemme S1

P05.14

Einschaltverzégerung

Klemme S2

P05.15

Abschaltverzdgerung

Klemme S2

P05.16

Einschaltverzégerung

Klemme S3

Diese Funktionscodes definieren die entsprechende
Verzégerung der programmierbaren Eingangsklem-

men wahrend der Pegeldnderung vom Einschalten

—

Va7 7) invalid
< >
Switcn-of#
delay

zum Ausschalten.

Si eIectri*al level

Sivalid__|

invalid
=

Switcn-or_1>|
delay

0,000s

0,000 s

0,000 s

0,000 s

0,000 s
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Abschaltverzégerung Einstellbereich: 0,000-50,000 s
P05.17 0,000 s O
Klemme S3
Einschaltverzogerung [Hinweis: Nachdem eine virtuelle Klemme aktiviert
P05.18 0,000 s O
Klemme S4 wurde, kann der Klemmenstatus nur im Kommunikati-
Abschaltverzégerung [onsmodus geéndert werden. Die Kommunikations-
P05.19 0,000 s O
Klemme S4 adresse lautet 0x200A.
Einschaltverzégerun
P05.20 |- verzegerung 0,000's o
Klemme HDIA
Abschaltverzégerun
P05.21 gerung 0,000's o
Klemme HDIA
Einschaltverzégerun
P05.22 gerung 0,000's o
Klemme HDIB
Abschaltverzégerung
P05.23 0,000 s O
Klemme HDIB
Unterer Grenzwert von
P05.24 0,00 V O
Al
Entsprechende
Einstellung des
P05.25 0,0 % O
unteren Grenzwerts
Diese Funktionscodes definieren den Zusammenhang
von Al1
zwischen der analogen Eingangsspannung und dem
Oberer Grenzwert von
P05.26 Al entsprechenden Einstellwert des Analogeingangs. 10,00 vV o
Wenn die analoge Eingangsspannung den maximalen
Entsprechende
bzw. minimalen Eingangswert Giber- bzw. unterschrei-
P05.27 |Einstellung des oberen gang 1000% | O
tet, wird bei der Berechnung der maximale bzw. mini-
Grenzwertes von Al1
male Eingangswert Gbernommen.
P05.28 | Eingangsfilterzeit Al1 ) ) ) ) 0,030s O
Wenn es sich beim Analogeingang um den Stromein-
P05.29 Unterer Grenzwert von gang handelt, entspricht ein Strom von 0-20 mA einer| _10,00 vV e}
Al2 Spannung von 0-10 V.
Entsprechende  |go; nterschiedlichen Anwendungen entsprechen
P05.30 Einstellung des 1100 % der analogen Einstellung unterschiediichen| _1g9 0 o o
unteren Grenzwerts Nennwerten.
von Al2 Die nachstehende Abbildung zeigt verschiedene Ein-
P05.31 Zwischenwert 1 von stellungen: 0,00V o
A2
Entsprechende
Einstellung des
P05.32 0,0 % O

Zwischenwerts 1 von
A2

-195-




Frequenzumrichter der Serie ST600 Liste der Funktionsparameter

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Zwischenwert 2 von A Corresponding setting
P05.33 100% 0,00V (@]
Al2
Entsprechende
Einstellung des
P05.34 & A 0,0 % (@]
Zwischenwertes 2 von -10v 0 >
Al2 20mA
At
Ob Gi rt von
P05.35 erer Grenzwert vol A2 10,00V o
Al2
-100%
Entsprechende
P05.36 |Einstellung des oberen 100,0 % @]

Eingangsfilterzeit: Stellen Sie die Empfindlichkeit des
Grenzwertes von Al2

Analogeingangs ein. Wenn Sie diesen Wert erhhen,
kénnen Sie die Storfestigkeit der analogen Variablen
verbessern. Dadurch wird aber auch die Empfindlich-
keit des Analogeingangs verringert.

Hinweis: Al1 kann einen 0-10 V/0-20 mA-Eingang un-
terstiitzen. Wenn Al1 einen 0-20 mA-Eingang wahlt,
betragt die entsprechende Spannung bei 20 mA 10 V.
Al2 unterstitzt einen Eingang mit -10 V—+10 V.
Einstellbereich von P05.24: 0,00 V-P05.26
Einstellbereich von P05.25: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P05.26: P05.24-10,00V

P05.37 | Eingangsfilterzeit Al2 |Einstellbereich von P05.27: -300,0 %-300,0 % 0,030s o
Einstellbereich von P05.28: 0,000 s-10,000 s
Einstellbereich von P05.29: -10,00 V-P05.31
Einstellbereich von P05.30: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P05.31: P05.29-P05.33
Einstellbereich von P05.32: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P05.33: P05.31-P05.35
Einstellbereich von P05.34: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P05.35: P05.33-10,00 V
Einstellbereich von P05.36: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P05.37: 0,000 s—-10,000 s

0: Eingang Uber Frequenz einstellen
Funktion des .
P05.38 1: Reserviert 0 o

5. Hoch hwindigkeits-
ocngese & 2: Eingang Uber Geber, verwendet in Kombination mit

| Isei HDIA
mpulseingangs HDIB
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Unterer
P05.39 Frequenzgrenzwert |0,000 kHz-P05.41 0,000kHz o
von HDIA
Entsprechende

Einstellung des

P05.40 unteren -300,0 %-300,0 % 0,0 % (@]

Frequenzgrenzwertes
von HDIA

Oberer
50,000

P05.41 | Frequenzgrenzwert |P05.39-50,000 kHz " e}
z

von HDIA

Entsprechende
Einstellung des oberen
P05.42 -300,0 %-300,0 % 100,0 % O
Frequenzgrenz-wertes

von HDIA

Filterzeit
P05.43 Frequenzeingang 0,000s-10,000s 0,030s O

HDIA

Auswahl der Funktion ) . .
0: Eingang Uber Frequenz einstellen

des Hochge- i
P05.44 1: Reserviert 0 o

schwindigkeits- : . - .
2: Gebereingang, in Kombination mit HDIA zu nutzen

Impulseingangs HDIB

Unterer
0,000
P05.45 Frequenzgrenzwert 0,000 kHz—P05.47 KH O

r4

von HDIB

Entsprechende
Einstellung des
P05.46 unteren -300,0 %-300,0 % 0,0 % O
Frequenzgrenz-wertes

von HDIB

Oberer
50,000
P05.47 Frequenzgrenzwert P05.45-50,000 kHz KH O
r4
von HDIB

Entsprechende
Einstellung des oberen
P05.48 9 -300,0 %-300,0 % 100,0 % O
Frequenzgrenz-wertes

von HDIB
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Filterzeit
P05.49 Frequenzeingang |0,000s-10,000s 0,030s O
HDIB
0-1
0: Spannung
Artd
P05.50 ©s 1: Strom 0 o
Eingangssignals Al1 ; ; o . . .
Hinweis: Sie kdnnen die Art des Eingangssignals Al1
uber den entsprechenden Funktionscode einstellen.
P05.51—
Reserviert / / /
P05.52
P06 — Ausgangsklemmen
Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Open-Collector-Hochgeschwindigkeitsimpulsaus-
gang: Die maximale Impulsfrequenz betragt
50,00kHz. Einzelheiten zu den entsprechenden
P06.00 Ausgangstyp HDO 0 o
Funktionen finden Sie unter P06.27-P06.31.
1: Open-Collector-Ausgang: Einzelheiten zu den ent-
sprechenden Funktionen siehe P06.02.
P06.01 Ausgang Y 0: Ungliltig 0
P06.02 Ausgang HDO 1: Wahrend des Betriebs 0
2: Bei Vorwartslauf
P06.03 Ausgang Relais RO1 o . 1
3: Bei Riickwartslauf
4: Bei Jogging-Betrieb
5: VFD-Fehler
6: Frequenzpegelerfassung FDT1
7: Frequenzpegelerfassung FDT2
8: Frequenz erreicht
9: Leerlaufbetrieb
P06.04 Ausgang Relais RO2 10: Erreichen des Frequenz-Maximalwertes 5 o
11: Erreichen des Frequenz-Minimalwertes
12: Startbereit
13: Bei Vorerregung
14: Uberlast-Voralarm
15: Unterlast-Voralarm
16: Stufe der einfachen SPS abgeschlossen
17: Zyklus der einfachen SPS abgeschlossen
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

18: Erreichen des eingestellten Zahlwerts

19: Erreichen des vorgesehenen Zahlwerts

20: Externer Fehler ist gltig

21: Reserviert

22: Erreichen der Laufzeit

23: Ausgang virtuelle Klemme der Modbus/Modbus
TCP-Kommunikation

24: Ausgang virtuelle Klemme der
PROFIBUS/CANopen-Kommunikation

25: Ausgang virtuelle Klemme der Ethernet-Kommu-
nikation

26: Zwischenkreisspannung hergestellt

27: Z-Impuls-Ausgang

28: Wahrend der Impulsuiberlagerung

29: STO spricht an

30: Lageregelung abgeschlossen

3

32: Skaleneinteilung der Spindel abgeschlossen

a

: Spindel-Nullstellung abgeschlossen

33: Drehzahlgrenze bei Drehmomentregelung er-
reicht

34: Ausgang virtuelle Klemme der EtherCAT/
PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation

35: Reserviert

36: Umschaltung der Drehzahl-/Lageregelung abge-
schlossen

37: Jede erreichte Frequenz

38-40: Reserviert

41: Y1 programmierbare Karte

42: Y2 programmierbare Karte

43: HDO programmierbare Karte

44: RO1 programmierbare Karte

45: RO2 programmierbare Karte

46: RO3 programmierbare Karte

47: RO4 programmierbare Karte

48: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch EC
PT100

49: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch EC
PT1000

50: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch AI/AO
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

51: Gestoppt oder Betrieb mit Drehzahl Null

52: Erkennung einer Unterbrechung bei der Zug-
spannungsregelung

53: Eingestellter Rollendurchmesser erreicht

54: Max. Rollendurchmesser erreicht

55: Min. Rollendurchmesser erreicht

56: Fire-Mode aktiviert

57-63: Reserviert

Dieser Funktionscode wird zur Einstellung der Pola-
ritat der Ausgangsklemmen verwendet.
Wenn das Bit auf 0 gesetzt ist, ist die Polaritat der

Eingangsklemme positiv.
Auswahl der Polaritat der . L .
P06.05 Wenn das Bit auf 1 gesetzt ist, ist die Polaritat der 0x00 O

Ausgangsklemmen i i
Eingangsklemme negativ.

BIT3| BIT2) BITO)
RO2 RO1 Y
Einstellbereich: 0x00-0x0F
P06.06 Einschaltverzégerung Y 0,000 s
P06.07 Abschaltverzogerung Y Dieser Funktionscode definiert die entsprechende 0,000
POB.0B Einschaltverzégerung  |Verzégerung der Pegelanderung vom Einschalten 0,0008 o

HDO bis zum Ausschalten.

Abschaltverzégerung
P06.09 0,000s O

HDO Y electric Ievq

Einschaltverzégerung |

inyalid

P06.10 Yvald ! lInvalid V7 vaia, Z 0,000 s 0
Relais RO1 +— Switchon —»  Switch off
delay delay
Abschaltverzégerung
P06.11 Einstellbereich: 0,000-50,000s 0,000 s @]
Relais RO1
Einschaltverzégerung .
P06.12 Hinweis: P06.08 und P06.09 sind nur giltig, wenn| 0,000 s O
Relais RO2
P06.00=1.
Abschaltverzégerung
P06.13 0,000 s O
Relais RO2
P06.14 Wahl Ausgang AO1 0: Betriebsfrequenz (0-Max. Ausgangsfrequenz) 0
P06.15 Reserviert 1: Eingestellte Frequenz (0-Max. Ausgangsfre- 0
quenz)
2: Rampen-Sollfrequenz  (0-Max. Ausgangsfre-
Hochgeschwindigkeits-
P06.16 quenz) 0 o

Impulsausgang HDO 3: Drehzahl (0-Drehzahl entsprechend der max. Aus-

gangsfrequenz)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

4: Ausgangsstrom (0-doppelter VFD-Nennstrom)

5: Ausgangsstrom (0-doppelter Motornennstrom)

6: Ausgangsspannung (0-1,5-fache Nennspannung
des VFD)

7: Ausgangsleistung (0-doppelte Motornennleistung)
8: Eingestelltes Drehmoment (0 - doppelter Motor-
nennstrom)

9: Ausgangsdrehmoment (Absolutwert, 0-+/- doppel-
tes Motornennmoment)

10: Eingang Al1 (0-10V/0-20mA)

11: Eingang Al2 (0-10V)

12: Eingang Al3 (0-10V/0-20mA)

13: Eingang HDIA (0,00-50,00kHz)

14: Wert 1 eingestellt iber Modbus/Modbus TCP (0-
1000)

15: Wert 2 eingestellt iber Modbus/Modbus TCP (0-
1000)

16: Wert 1 eingestellt Gber PROFIBUS/CANopen/
DeviceNet (0-1000)

17: Wert 2 eingestellt (ber PROFIBUS/CANopen/
DeviceNet (0-1000)

18: Wert 1 eingestellt Uiber Ethernet 1 (0-1000)

19: Wert 2 eingestellt Uiber Ethernet 2 (0-1000)

20: Eingang HDIB (0,00-50,00kHz)

21: Wert 1 eingestellt durch EtherCAT/PROFINET/
Ethernet IP (0—1000)

22: Drehmomentstrom (bipolar, 0-dreifacher Motor-
nennstrom)

23: Erregerstrom (bipolar, 0-dreifacher Motor-
nennstrom)

24: Eingestellte Frequenz (bipolar, 0-Max. Aus-
gangsfrequenz)

25: Rampen-Sollifrequenz (bipolar, 0-Max. Aus-
gangsfrequenz)

26: Drehzahl (bipolar, 0-Drehzahl entsprechend der
maximalen Ausgangsfrequenz)

27: Wert 2 eingestellt Gber EtherCAT/PROFINET/
Ethernet IP (0-1000)

28: AO1 programmierbare Karte (0—1000)
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Widerstand

Funktions- Standard-
. Bezeichnung Beschreibung cinstellung Andern
29: AO2 programmierbare Karte (0—1000)
30: Drehzahl (0-doppelte Nenn-Synchrondrehzahl
des Motors)
31: Ausgangsdrehmoment (Istwert, 0-doppeltes Mo-
tornennmoment)
32: AI/AO Temperaturerfassungsausgang
33-63: Reserviert
Die oben aufgefiihrten Funktionscodes definieren
Unterer Grenzwert den Zusammenhang zwischen dem Ausgangswert
P06.17 und dem Analogausgang. Wenn der Ausgangswert| 0,0 % O
Ausgang AO1
den maximalen bzw. minimalen Ausgangswert tber-
bzw. unterschreitet, wird bei der Berechnung der
obere bzw. untere Ausgangs-Grenzwert (ibernom-
Entsprechender men.
P06.18 | AusgangswertAO1des |\wenn der Analogausgang ein Stromausgangist, ent-| ~ 9:00V o
unteren Grenzwerts  |gpricht 1 mA einer Spannung von 0,5 V. Bei ver-
schiedenen Anwendungen entsprechen 100 % des
Ausgangswertes unterschiedlichen Analogausgan-
POBAY Oberer Grenzwert AO1- |9€n. 100.0 % o
Ausgang 20 10V (20mA) ’
Entsprechender
P06.20 Ausgangswert AO1 des 10,00 V @]
oberen Grenzwerts >
0.0% 100.0%
Einstellbereich von P06.17: -300,0 %—P06.19
Einstellbereich von P06.18: 0,00 V-10,00 V
P06.21 Filterzeit Ausgang AO1 |Einstellbereich von P06.19: P06.17-300,0 % 0,000 s O
Einstellbereich von P06.20: 0,00 V-10,00 V
Einstellbereich von P06.21: 0,000 s—10,000 s
P06.22 Reserviert / / /
PTC-Einstellung fir
P06.23 konstanten 0.000~20.000mA 4.000 mA O
Ausgangsstrom
P0B.24 Alarmschwelle fir PTC- 0-600000 7500 o
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
PTC-Widerstandsalarm-
P06.25 |Wiederherstellungsschwel |0~60000Q 150Q O
le
Tatsachlicher PTC-
P06.26 0~60000Q 0Q [ J
Widerstand
Unterer Grenzwert HDO-
P06.27 -300,0 %—P06.29 0,00 % O
Ausgang
Entsprechender
P06.28 Ausgangswert HDO des |0,00-50,00kHz 0,00kHz O
unteren Grenzwerts
Oberer Grenzwert HDO-
P06.29 P06.27-300,0 % 100,0 % @)
Ausgang
Entsprechender
50,00
P06.30 Ausgangswert HDO des |0,00-50,00kHz KH O
z
oberen Grenzwerts
P06.31 Filterzeit Ausgang HDO |0,000s-10,000s 0,000s @)
P06.32 Reserviert / / /
Ekennungswert fiir
P06.33 0-P00.03 1,00Hz @)
Erreichen der Frequenz
Erfassungszeit fiir
P06.34 0-3600,0s 0,5s @)
Erreichen der Frequenz
P07 — HMI
Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0-65535
Setzen Sie den Parameter auf einen beliebigen Wert
ungleich Null, um den Passwortschutz zu aktivieren.
00000: Léschen Sie das bisherige Benutzerpasswort
und deaktivieren Sie den Passwortschutz.
Nachdem das Benutzerpasswort giltig geworden ist,
P07.00 Benutzer-Passwort |wird den Benutzern der Zugang verweigert, wenn ein 0 @]
falsches Passwort eingegeben wird. Merken Sie sich
lhr Benutzerpasswort unbedingt gut.
Der Passwortschutz wird eine Minute nach dem Verlas-
sen des Fensters fir die Funktionscodebearbeitung
wirksam und es wird "0.0.0.0.0" angezeigt, wenn der
Benutzer die PRG/ESC-Taste driickt, um das Fenster
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

fir die Funktionscodebearbeitung erneut aufzurufen;
der Benutzer muss das richtige Passwort eingeben.
Hinweis: Durch die Wiederherstellung der Stan-
dardeinstellung wird das Benutzerkennwort geléscht.
Daher sollte diese Funktion mit Vorsicht verwendet wer-
den.

P07.01 Reserviert / / /

Einstellbereich: 0x00-0x27

Einerstelle: Funktionsauswahl der -Taste
0: Keine Funktion

1: Tippen

2: Reserviert

P07.02 Funktion der Tasten [3: Umschaltung zwischen Vorwarts- und Riickwartslauf 0x01 o
4: Zuriicksetzen der Einstellung UP/DOWN

5: Austrudeln bis Stopp

6: Umschaltsequenz Betriebsbefehl-Referenzmodus
7: Reserviert

Zehnerstelle: Reserviert

Wenn P07.02=6, wird die Umschaltfolge des Betriebs-

befehlskanals eingestellt.

0: Bedienung uber Bedienfeld—Bedienung tber Klem-
men—Bedienung tiber Kommunikation
Umschaltsequenz
: Bedienung Uber Bedienfeld——Bedienung Uber
P07.03 | Betriebsbefehlskanal 0 @)

Klemmen
QUICK-Taste
2: Bedienung Uber Bedienfeld——Bedienung uber

Kommunikation
3: Bedienung tiber Klemmen«——Bedienung tiber Kom-

munikation

Wahl der Giiltigkeit der Stoppfunktion von [STOP/RST|.
Fir die Fehlerriickstellung ist [STOP/RST] in jeder Situ-

ation glltig.

Einstellung der 0: nur fir Bedienung Uber Bedienfeld giltig
P07.04 Stoppfunktion der | 1: fiir Bedienung sowohl tiber Bedienfeld als auch tiber 0 O
[STOP/RST}-Taste |Klemmen gilltig

2: fur Bedienung sowohl Uber Bedienfeld als auch iber
Kommunikation gliltig

3: glltig fur alle Steuerungsarten

P07.05-
P07.07

Reserviert / / /
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0,01-10,00
Frequenzanzeige-
P07.08 Angezeigte Frequenz=Frequenz des laufenden Motors 1,00 O
koeffizient
x P07.08
0,1-999,9 %
Koeffizient der
P07.09 Mechanische Drehzahl=120x angezeigte Betriebsfre-| 100,0 % @)
Drehzahlanzeige
quenz x P07.09/Anzahl der Motorpolpaare
Koeffizient der 0,1-999,9 %
P07.10 linearen Lineare Geschwindigkeit=mechanische Geschwindig- 1,0 % @)
Drehzahlanzeige |keit x P07.10
Temperatur des
P07.11 Briickengleich- -20,0-120,0°C / [ ]
richtermoduls
Temperatur des
P07.12 -20,0-120,0°C / [ ]
Umrichtermoduls
Softwareversion der
P07.13 1.00-655.35 / [ ]
Steuerkarte
P07.14 Kumulierte Laufzeit |0-65535 h / [ ]
High Bit fiir Anzeige der Leistungsaufnahme des Frequenzumrich-
P07.15 Frequenzumrichter- [ters. / [ J
Leistungsaufnahme |Frequenzumrichter-Leistungsauf-
Low Bit fiir nahme=P07.15x1000+P07.16
P07.16 Frequenzumrichter- |Einstellbereich von P07.15: 0-65535 kWh (x1000) / [}
Leistungsaufnahme |Einstellbereich von P07.16: 0,0-999,9 kWh
P07.17 Reserviert / /
Nennleistung des
P07.18 0,4-3000,0 kW / [ ]
Frequenzumrichters
Nennspannung des
P07.19 50-1200 V / [ ]
Frequenzumrichters
Nennstrom des
P07.20 0,1-6000,0 A / [ ]
Frequenzumrichters
P07.21 Werks-Strichcode 1 |0x0000-0OxFFFF / @
P07.22 Werks-Strichcode 2 |0x0000-0OxFFFF / @
P07.23 Werks-Strichcode 3 |0x0000-0OxFFFF / @
P07.24 Werks-Strichcode 4 |0x0000-OxFFFF / @
P07.25 Werks-Strichcode 5 |0x0000-OxFFFF / @
P07.26 Werks-Strichcode 6 |0x0000—-OxFFFF / @
Art des aktuellen [0 Kein Fehler
P07.27 / [ ]

Fehlers

1: Schutz Umrichtereinheit Phase U (OUt1)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Art des letzten 2: Schutz Umrichtereinheit Phase V (OUt2)
P07.28 / [ ]
Fehlers 3: Schutz Umrichtereinheit Phase W (OUt3)
Art des vorletzten  |4: Uberstrom bei Beschleunigung (OC1)
P07.29 . / [ ]
Fehlers 5: Uberstrom bei Verzégerung (OC2)
Art des drittletzten |6: Uberstrom bei konstanter Drehzahl (OC3)
P07.30 . ) ) / [ ]
Fehlers 7: Uberspannung bei Beschleunigung (OV1)
Art des viertletzten |8: Uberspannung bei Verzégerung (OV2)
P07.31 Y
07.3 Fehlers 9: Uberspannung bei konstanter Drehzahl (OV3) ! o
10: Fehler Bus-Unterspannung (UV)
11: Motortberlastung (OL1)
12: Frequenzumrichter-Uberlast (OL2)
13: Phasenverlust auf der Eingangsseite (SPI)

14: Phasenverlust auf der Ausgangsseite (SPO)
15: Uberhitzung des Gleichrichtermoduls (OH1)
16: Uberhitzung des Umrichtermoduls (OH2)
17: Externer Fehler (EF)

18: Fehler bei der Kommunikation  Uber
Modbus/Modbus TCP (CE)

19: Stromerfassungsfehler (ItE)

20: Fehler beim Motor-Autotuning (tE)

21: EEPROM-Funktionsstérung (EEP)

22: Offline-Fehler PID-Istwert (PIDE)

23: Fehler an der Bremseinheit (bCE)

=

Art des flinftletzten ) .
P07.32 24: Laufzeit erreicht (ENDE) / °

Fehlers 25: Elektronische Uberlast (OL3)

26: Fehler bei Bedienfeld-Kommunikation (PCE)
27: Parameter-Upload-Fehler (UPE)

28: Parameter-Download-Fehler (DNE)

29: Profibus-Kommunikationsfehler (E-DP)

30: Ethernet-Kommunikationsfehler (E-NET)

3
CAN)

32: Fehler Kurzschluss gegen Masse 1 (ETH1)
33: Fehler Kurzschluss gegen Masse 2 (ETH2)
34: Fehler Drehzahlabweichung (dEu)

35: Einstell-Fehler (STo)

36: Unterlastfehler (LL)

37: Geber Offline-Fehler (ENC10)

38: Richtungsumkehr-Fehler Geber (ENC1d)

S

: Fehler bei der Kommunikation iber CANopen (E-
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Funktions- Standard-
. Bezeichnung Beschreibung cinstellung Andern
39: Z-Impuls-Offline-Stérung Geber (ENC12)

40: Safe Torque Off (STO)

41: Fehler Sicherheitsschaltung Kanal H1 (STL1)

42: Fehler Sicherheitsschaltung Kanal H2 (STL2)

43: Fehler Kanal H1 und H2 (STL3)

44: Fehler FLASH CRC-Sicherheitscode (CrCE)

45: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
1 (P-E1)

46: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
2 (P-E2)

47: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
3 (P-E3)

48: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
4 (P-E4)

49: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
5 (P-E5)

50: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
6 (P-E6)

51: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
7 (P-E7)

52: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
8 (P-E8)

53: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
9 (P-E9)

54: Kundenspezifischer Fehler programmierbare Karte
10 (P-E10)

55: Wiederholungsfehler Erweiterungskartentyp (E-Err)
56: Geber-UVW-Verluststérung (ENCUV)

57: Profibus-Kommunikationsfehler (E-PN)

58: CANopen-Kommunikationsfehler (SECAN)

59: Fehler Motortiberhitzung (OT)

i

60: Fehler bei der Erkennung von Kartensteckplatz 1
(F1-Er)
61: Fehler bei der Erkennung von Kartensteckplatz 2
(F2-Er)
62: Fehler bei der Erkennung von Kartensteckplatz 3
(F3-Er)

63: Zeitliberschreitung bei der Kommunikation mit

Karte in Kartensteckplatz 1 (C1-Er)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

64: Zeitliberschreitung bei der Kommunikation mit
Karte in Kartensteckplatz 2 (C2-Er)

65: Zeitliberschreitung bei der Kommunikation mit
Karte in Kartensteckplatz 3 (C3-Er)

66: EtherCAT-Kommunikationsfehler (E-CAT)

67: Bacnet-Kommunikationsfehler (E-BAC)

68 DeviceNet-Kommunikationsfehler (E-DEV)

69: CAN-Slave-Fehler bei Master-Slave-Synchronisa-
tion (S-Err)

70: EC PT100 erkennt Uberhitzung (OtE1)

71: EC PT1000 erkennt Uberhitzung (OtE2)

72: Zeitliberschreitung bei EtherNet/IP-Kommunikation
(E-EIP)

73: Kein Upgrade-Bootload (E-PAO)

74: Al1 getrennt (E-Al1)

75: Al2 getrennt (E-Al2)

76: Al3 getrennt (E-AI3)

Betriebsfrequenz
P07.33 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [
beim aktuellen Fehler

Flanken-Sollfrequenz
P07.34 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [ ]
beim aktuellen Fehler

Ausgangsspannung
P07.35 0-1200 V ov [
beim letzten Fehler

Ausgangsstrom beim
P07.36 0,0-6300,0 A 0,0A [
aktuellen Fehler

Busspannung beim
P07.37 0,0-2000,0 V 0,0V [ ]
aktuellen Fehler

Maximaltemperatur
P07.38 -20,0-120,0°C 0,0°C [
beim aktuellen Fehler

Zustand der
P07.39 Eingangsklemme |0x0000-0OxFFFF 0x0000 [ ]

beim aktuellen Fehler

Zustand der

P07.40 Ausgangsklemme |0x0000-OxFFFF 0x0000 [ ]
beim aktuellen Fehler
Betriebsfrequenz
P07.41 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [

beim letzten Fehler

Flanken-Sollfrequenz
P07.42 0,00Hz-P00.03 0,00Hz [ J
beim letzten Fehler
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-
Andern
einstellung

P07.43

Ausgangs-spannung

beim letzten Fehler

0-1200 V

ov [ ]

P07.44

Ausgangsstrom beim

letzten Fehler

0,0-6300,0 A

0,0A [ ]

P07.45

Busspannung beim

letzten Fehler

0,0-2000,0 V

00V [ ]

P07.46

Maximaltemperatur

beim letzten Fehler

-20,0-120,0°C

P07.47

Zustand der
Eingangsklemme

beim letzten Fehler

0x0000-0xFFFF

0x0000 [ ]

P07.48

Zustand der
Ausgangsklemme

beim letzten Fehler

0x0000-0xFFFF

0x0000 [ ]

P07.49

Betriebsfrequenz
beim vorletzten
Fehler

0,00Hz-P00.03

0,00Hz [ ]

P07.50

Flanken-Sollfrequenz
beim vorletzten
Fehler

0,00Hz-P00.03

0,00Hz [ ]

P07.51

Ausgangsspannung
beim vorletzten
Fehler

0-1200 V

ov [ ]

P07.52

Ausgangsstrom beim

vorletzten Fehler

0,0-6300,0 A

P07.53

Busspannung beim

vorletzten Fehler

0,0-2000,0 V

P07.54

Maximaltemperatur
beim vorletzten

Fehler

-20,0-120,0°C

0,0°C [

P07.55

Zustand der
Eingangsklemme
beim vorletzten
Fehler

0x0000-0xFFFF

0x0000 [ ]

P07.56

Status der
Ausgangsklemmen
beim vorletzten
Fehler

0x0000-0xFFFF

0x0000 [ ]
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P08 — Erweiterte Funktionen

Funktions-| Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Abhangig
P08.00 Beschleunigungszeit 2 O
Detaillierte Informationen hierzu siehe P00.11 und| vom Modell
. ) P00.12. Abhéngig
P08.01 Verzdgerungszeit 2 O
Fir den Frequenzumrichter der Serie ST600 sind| vom Modell
vier Gruppen von Beschleunigungs- und Verzége-| Abhangi
P08.02 Beschleunigungszeit 3 PP oung 9 99 O
rungszeiten definiert, die Uber digitale Multifunktions-| vom Modell
Eingangsklemmen (Gruppe P05) ausgewéhlt wer-| Abhangig
P08.03 Verzégerungszeit 3 . R O
den konnen. Die standardmaBig eingestellte Be-| vom Modell
schleunigungs-/Verzégerungszeit des Frequenzum-| Abhangig
P08.04 Beschleunigungszeit 4 | o O
richters ist die erste Gruppe. vom Modell
Einstellbereich: 0,0-3600,0 s Abhangig
P08.05 Verzbgerungszeit 4 O
vom Modell
Dieser Funktionscode wird verwendet, um den Fre-
quenz-Sollwert des Frequenzumrichters beim Jog-
Betriebsfrequenz beim
P08.06 ging-Betrieb festzulegen. 5,00 Hz @]
Jogging
Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangs-
frequenz)
Die Beschleunigungszeit beim Jogging-Betrieb ist
P08.07 Beschleunigungszeit |die Zeit, die fiir die Beschleunigung des Frequenzu- o
' beim Jogging-Betrieb |mrichters von 0 Hz auf die maximale Ausgangsfre-
quenz (P00.03) bendtigt wird.
Abhangig
Die Verzdgerungszeit beim Jogging-Betrieb ist die
vom Modell
Zeit, die benétigt wird, um von der maximalen Aus-
Verzégerungszeit beim
P08.08 gangsfrequenz (P00.03) auf 0 Hz herunterzubrem- @]
Jogging-Betrieb
sen.
Einstellbereich: 0,0-3600,0 s
P08.09 Sprungfrequenz 1 Wenn die eingestellte Frequenz innerhalb des Be- 0,00 Hz ©
Sprungfrequenz- i i 3 -
P08.10 9. reichs der Sprungfrequenz liegt, lauft der Frequen 0,00Hz o
Amplitude 1 zumrichter an der Grenze der Sprungfrequenz.
P08.11 Sprungfrequenz 2 Der Frequenzumrichter kann mechanische Reso- 0,00Hz O
Sprungfrequenz- nanzpunkte durch die Einstellung der Sprungfre-
P08.12 . 0,00Hz O
Amplitude 2 quenz vermeiden.
P08.13 Sprungfrequenz 3 Drei Sprungfrequenzpunkte kénnen eingestellt wer- 0,00Hz o)
st Sprungfrequenz- den. Wenn die Sprungfrequenzpunkte auf 0 gesetzt oo .
Amplitude 3 sind, ist diese Funktion ungiltig.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
A Set frequency f —
wmp | L 751/2’ jump amplitude 3
frequency 3 7{1/&“1qu amplitude 3
wump L] 77 _ 7717/2‘Jump amplitude 2
frequency 2 | ; l/Z*Jump amplitude 2
- ?/Z'Jump amplitude 1
Jump LA Y
frequency 1 _ ; 1/2‘ jump amplitude 1
Timth
Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangs-
frequenz)
Amplitude der @]
P08.15 0,0-100,0% (relativ zur eingestellten Frequenz) 0,0 %
Wobbelfrequenz
Amplitude der 0,0-50,0% (bezogen auf die Amplitude der Wob- @)
P08.16 0,0 %
Sprungfrequenz belfrequenz)
Anstiegszeit der O
P08.17 0,1-3600,0s 5,0s
Wobbelfrequenz
Abfalizeit der o
P08.18 0,1-3600,0 s 5,0s
Wobbelfrequenz
0,00-P00.03 (max. Ausgangsfrequenz)
Schaltfrequenz 0,00 Hz: keine Umschaltung
P08.19 Beschleunigungs- Umschalten auf Beschleunigungs-/Verzégerungs-| 0,00 Hz O
/Verzbgerungszeit zeit 2, wenn die Betriebsfrequenz groRer ist als
P08.19
Frequenzschwellwert fir
P08.20 den Start der Droop- |0,00-50,00Hz 2,00Hz @]
Regelung
0: Max. Ausgangsfrequenz
Sollfrequenz 1: Eingestellte Frequenz
P08.21 Beschleunigungs- 2: 100Hz 0 @
/Verzbgerungszeit Hinweis: Gilt nur fir geradlinige Beschleuni-
gung/Verzbégerung.
P08.22 Reserviert / / /
Anzahl der
0: Zwei Dezimalstellen
P08.23 Dezimalstellen der 0 O
1: Eine Dezimalstelle
Frequenz
0: Keine Dezimalstelle
Anzahl der
1: Eine
P08.24 Dezimalstellen der 0 O
2: Zwei
linearen Geschwindigkeit
3: Drei
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Funktions-|

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

P08.25

Einstellung Zahlwert

P08.26-65535

0

P08.26

Gewlinschter Zahlwert

0-P08.25

0

P08.27

Laufzeit einstellen

0-65535min

Omin

P08.28

Anzahl der
automatischen Fehler-

Resets

P08.29

Zeitintervall der
automatischen Fehler-

Resets

Anzahl der automatischen Fehler-Resets: Wenn der
Frequenzumrichter das automatische Fehler-Reset
anwendet, wird hier die Anzahl der automatischen
Fehler-Rickstellungen eingestellt. Wenn die Anzahl
der aufeinanderfolgenden Riickstell-Vorgange den
mit P08.29 eingestellten Wert liberschreitet, meldet
der Frequenzumrichter einen Fehler und stoppt, bis
der Fehler behoben ist.

Zeitintervall beim automatischen Fehler-Reset:
Wabhlen Sie das Zeitintervall zwischen dem Auftreten
des Fehlers und dem automatischen Fehler-Ruick-
stellung.

Nach dem Start des Frequenzumrichters wird die An-
zahl der automatischen Fehler-Resets auf Null ge-
setzt, sofern innerhalb von 60 Sekunden nach dem
Start des Frequenzumrichters kein Fehler aufgetre-
ten ist.

Einstellbereich von P08.28: 0-10

Einstellbereich von P08.29: 0,1-3600,0 s

10s

P08.30

Untersetzungs-verhaltnis

der Droop-Regelung

Dieser Funktionscode stellt die Anderungsrate der
Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz in Abhangig-
keit von der Last ein; er wird hauptsachlich fir den
Leistungsausgleich verwendet, wenn mehrere Moto-
ren dieselbe Last antreiben.

Einstellbereich: 0,00-50,00Hz

0,00Hz

P08.31

Umschaltung zwischen

Motor 1 und Motor 2

0x00-0x14

Einerstelle: Umschaltkanal

0: Umschaltung tiber Terminal
1: Umschaltung Uber Modbus/Modbus TCP-
Kommunikation

2: Umschaltung tiber Profibus/CANopen/DeviceNet
3: Umschaltung tiber Ethernet-Kommunikation

4: Umschaltung tiber EtherCAT/PROFINET/Ethernet

|P-Kommunikation

0x00
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Funktions-|

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

Zehnerstelle: Motorumschaltung wéhrend des Be-
triebs

0: Umschaltung wahrend des Betriebs deaktivieren
1: Aktivierung der Umschaltung wahrend des Be-

triebs

P08.32

Pegelerfassungswert

FDT1

P08.33

Verzégerungs-

erfassungswert FDT1

P08.34

Pegelerfassungswert
FDT2

P08.35

Verzégerungs-

erfassungswert FDT2

Wenn die Ausgangsfrequenz die entsprechende
Frequenz des FDT-Pegels liberschreitet, gibt die di-
gitale Multifunktions-Ausgangsklemme das Signal
,Frequenzpegelerfassung FDT" aus. Dieses Signal
ist so lange gliltig, bis die Ausgangsfrequenz unter
die entsprechende Frequenz (Wert firr die Erfassung
der Verzégerung der Frequenzpegelerfassung)
sinkt; die folgende Abbildung zeigt einen wellenfor-

migen Verlauf.
A Output frequency f
FDT level [ ~

Y1,
RO1, RO2

Time t

Einstellbereich von P08.32: 0,00 Hz—P00.03 (max.
Ausgangsfrequenz)

Einstellbereich von P08.33: 0,0-100,0 % (Pegel
FDT1)

Einstellbereich von P08.34: 0,00 Hz—P00.03 (max.

Ausgangsfrequenz)
Einstellbereich von P08.35: 0,0-100,0 % (Pegel
FDT2)

50,00 Hz

5,0 %

50,00 Hz

5,0 %

P08.36

Erfassungswert beim

Erreichen der Frequenz

Wenn die Ausgangsfrequenz innerhalb des positi-
ven/negativen Erfassungsbereichs der eingestellten
Frequenz liegt, gibt die digitale Multifunktions-Aus-
gangsklemme das Signal "Frequenz erreicht" aus

(siehe unten).

frequency

A A R T
RO1,RO2 Time,

0,00 Hz
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Einstellbereich: 0,00 Hz—P00.03 (max. Ausgangs-

frequenz)

Aktivierung/
0: Leistungsaufnahme deaktivieren
P08.37 Deaktivierung 1 O
1: Leistungsaufnahme aktivieren
Energiesparmodus

Stellen Sie die Start-Busspannung fiir den Energie-| Spannung

sparmodus ein. Durch einen richtig eingestellten 220 V:
Schwellen
Wert kann die Last effektiv gebremst werden. Die| 380,0V;
P08.38 spannung fir @]
Standardeinstellung andert sich entsprechend dem| Spannung
Energiesparmodus
Wechsel der Spannungsklasse. 380 V:

Einstellbereich: 200,0-2000,0 V 700,0V;

0: Allgemeiner Betrieb
P08.39 Betriebsart des Liifters |1: Der Lufter lauft nach dem Einschalten weiter 0 ©)
2. Betriebsart 2
0x0000-0x1121
Einerstelle: Wahl des PWM-Modus

0: PWM-Modus 1, Dreiphasenmodulation und Zwei-
phasenmodulation

1: PWM-Modus 2, Dreiphasenmodulation
Zehnerstelle: Begrenzung PWM-Trégerfrequenz bei
niedriger Drehzahl

0: Begrenzung Tragerfrequenz bei niedriger Dreh-
P08.40 PWM-Wahl zahl, Modus 1 0x1101 €}
1: Begrenzung Tragerfrequenz bei niedriger Dreh-
zahl, Modus 2

2: Keine Begrenzung

Hunderterstelle: Totzonen-Kompensationsmethode
0: Kompensationsmethode 1

1: Kompensationsmethode 2

Tausenderstelle: Wahl des PWM-Lademodus

0: Ladeunterbrechung

1: Normale Belastung

0x0000-0x1111

Einerstelle:

0: Ubermodulation deaktivieren
P08.41 |Auswahl Ubermodulation |1: Ubermodulation aktivieren 0X1001 ©)
Zehnerstelle:

0: Leichte Ubermodulation

1: Verstarkte Ubermodulation
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beim Abschalten

1: Einstellung beim Ausschalten I6schen.
Zehnerstelle: Wahl der Aktion beim Ausschalten
wéhrend der Frequenzeinstellung durch Modbus/|

Modbus TCP-Kommunikation

Funktions- Standard-

T Bezeichnung Beschreibung cinstellung Andern
Hunderterstelle: Grenzwert der Trédgerfrequenz
0: Ja
1: Nein
Tausenderstelle: Kompensation der Ausgangsspan-
nung
0: Nein
1: Ja

P08.42 Reserviert / / /

P08.43 Reserviert / / /
0x000-0x221
Einerstelle: Auswahl der Frequenzregelung
0: Einstellung der Klemme UP/DOWN gliltig
1: Einstellung der Klemme UP/DOWN ungliltig
Zehnerstelle: Auswahl der Frequenzregelung
0: Nur gtiltig, wenn P00.06=0 oder P00.07=0

Einstellung der 1: Alle Frequenzmodi sind gliltig
P08.44 Klemmensteuerung |2: Unglltig fir den Betrieb mit mehrstufiger Dreh- 0x000 @]
UP/DOWN zahlfunktion, wenn dieser Vorrang hat
Hunderterstelle: Aktionswabhl fiir Stopp
0: Gltig
1: Gultig wahrend des Betriebs, Léschung nach
Stopp
2: Gultig, wahrend der Frequenzumrichter lauft, L6-
schung nach Empfang des Stoppbefehls
Integral-geschwindigkeit
P08.45 Frequenzerhéhung 0,01-50,00Hz/s 0,50Hz/s @]
Klemme UP
Integral-geschwindigkeit
P08.46 Frequenzminderung (0,01-50,00Hz/s 0,50Hz/s O
Klemme DOWN
0x000-0x111
Einerstelle: Wahl der Aktion beim Abschalten wéh-
Axtionswahi firr die rend der Frequenzeinstellung tber Ziffern.
0847 Frequenzeinstellung 0: Einstellung beim Ausschalten speichern. 0x000 o
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0: Einstellung beim Ausschalten speichern.

1: Einstellung beim Ausschalten l16schen.
Hunderterstelle: Wahl der Aktion beim Ausschalten
wéhrend der Frequenzeinstellung durch DP-
Kommunikation

0: Einstellung beim Ausschalten speichern.

1: Einstellung beim Ausschalten l16schen.

High Bit des Stellen Sie den Anfangswert der Leistungsaufnahme
P08.48 Anfangswertes der  |ein. 0 kWh O
Leistungsaufnahme  |Anfangswert der Leistungsaufnahme
Low Bit des =P08.48x1000+ P08.49
P08.49 Anfangswertes der Einstellbereich von P08.48: 0-59999 kWh (k) 0,0 kWh @]

Leistungsaufnahme Einstellbereich von P08.49: 0,0-999,9 kWh

Dieser Funktionscode wird verwendet, um die Fluss-
bremsung zu aktivieren.

0: Ungiiltig

100-150: Je gréRer der Koeffizient, desto stérker die
Bremsleistung

Der Frequenzumrichter kann den Motor durch Erhé-
hung des Motorflusses abbremsen, wodurch die
beim Bremsen erzeugte Energie in Warmeenergie
umgewandelt wird.

Der Frequenzumrichter Uberwacht den Motorzu-
stand auch wahrend der Flussbremsung kontinuier-
P08.50 Flussbremsung lich, so dass die Flussbremsung beim Stoppen des 0 @]
Motors oder zur Anderung der Motordrehzahl ange-
wendet werden kann. Die Flussbremsung bietet au-
Rerdem folgende Vorteile:

1) Sofortiges Abbremsen nach dem Senden des
Stoppbefehls, so dass nicht gewartet werden muss,
bis sich der Fluss abschwécht.

2) Bessere Kuhlwirkung. Wahrend der Flussbrem-
sung nimmt der Statorstrom des Motors zu, wahrend
sich der Rotorstrom nicht &ndert. Dabei ist die Kihl-

wirkung des Stators viel effektiver ist als die des Ro-

tors.
Stromregelungs- Der Funktionscode wird verwendet, um den ange-
P08.51 koeffizient auf der zeigten Stromwert auf der Wechselstrom-Eingangs- 0,56 @]
Eingangsseite seite einzustellen.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0,00-1,00

0: STO-Alarm verriegeln

Alarmsperre bedeutet, dass nach dem Eintreten ei-
nes STO der STO-Alarm nach Wiederherstellung
des Zustands zurlickgesetzt werden muss.

P08.52 STO-Sperre 0 O
1: STO-Alarm entriegeln

Alarm-Entriegelung bedeutet, dass der STO-Alarm
nach der Wiederherstellung des Zustands automa-

tisch verschwindet.

Vorspannwert der oberen
P08.53 Grenzfrequenz der 0,00 Hz-P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 0,00 Hz O

Drehmoment-regelung

0: Keine Begrenzung der Beschleunigung oder Ver-
Auswahl der
zbgerung
Beschleunigung/
1: Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit 1
P08.54 | Verzdgerung der oberen 0 @]
: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2
Grenzfrequenz der
: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 3
Drehmoment-regelung

2
3
4: Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 4
0: Deaktivieren

1

: Aktivieren
Hinweis: Automatische Tragerfrequenzreduzierung

Aktivieren der bedeutet, dass der Frequenzumrichter die Tragerfre-

P0B.55 automatischen quenz automatisch reduziert, wenn er feststellt, dass 0 o
’ Tragerfrequenz- die Klhlkérpertemperatur die Nenntemperatur Gber-
reduzierung schreitet. Wenn die Temperatur bis zu einem be-

stimmten Grad sinkt, wird die Tragerfrequenz wie-
derhergestellt. Diese Funktion verringert die Gefahr
eines Uberhitzungsalarms des VFD.

Abhéngig
P08.56 Min. Tragerfrequenz  |0,0-15,0 kHz [ ]
vom Modell
Temperaturpunkt der
automatischen
P08.57 40,0-85,0°C 70,0°C (@]
Tragerfrequenz-
reduzierung
Intervall der
P08.58 Tragerfrequenz- 0-30 min 10 min O
reduzierung

Schwellenwert fiir die
P08.59 Erkennung einer 0-100 % 0 O
Unterbrechung an Al1
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Schwellenwert fiir die
P08.60 Erkennung einer 0-100 % 0 @)
Unterbrechung an Al2

Schwellenwert fiir die
P08.61 Erkennung einer 0-100 % 0 @)
Unterbrechung an AI3

P08.62 | Filterzeit Ausgangsstrom |0,000-10,000 s 0,000 s O
Filterzeiten Ausgangs-
P08.63 0-8 8 (@]
drehmoment

P09 - PID-Regelung

Funktions- Standard- »
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Wenn der gewahlte Frequenzsollwert (P00.06, P00.07)

auf 7 eingestellt ist oder der Kanal fur die Spannungs-

einstellung (P04.27) auf 6 eingestellt ist, 1auft der Fre-
quenzumrichter im Modus Prozess-PID-Regelung.
Dieser Parameter bestimmt den Ziel-Sollwertkanal wéh-
rend der Prozess-PID-Regelung.

0: Eingestellt durch P09.01

1:Al1

2: A2

3:AI3

4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIA

P09.00 PID-Bezugsquelle 5: Mehrshifig

6: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation

7: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation

8: Ethernet-Kommunikation

9: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIB

10: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation
11: Programmierbare Erweiterungskarte

12: Reserviert

Der Sollwert des Prozess-PID-Reglers ist ein relativer
Wert, 100 % entsprechen 100 % des Ruickfiihrsignals
der Regelstrecke.

Das System arbeitet auf der Grundlage des relativen
Wertes (0-100,0 %)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Dieser Parameter muss eingestellt werden, wenn
Digitale PID- P09.00 auf 0 gesetzt ist. Der Referenzwert dieses Pa-
P09.01 0,0 % (@)
Einstellung rameters ist die RickfiihrgroRe der Regelstrecke.

Einstellbereich: -100,0 %-100,0 %

Dieser Parameter wird zum Auswéhlen des PID-

Ruckfiihrungskanals verwendet.

0: A1
1:AI2
2:AI3
3: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIA
4: Modbus/Modbus TCP-Kommunikation
P09.02 | PID-Rickfihrquelle 5: PROFIBUS/CANopen/DeviceNet-Kommunikation 0 o

6: Ethernet-Kommunikation
7: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIB
8: EtherCAT/PROFINET/Ethernet IP-Kommunikation
9: Programmierbare Erweiterungskarte
10: Reserviert
Hinweis: Der Referenzwertkanal und der Ruickfiihr-
wertkanal durfen sich nicht Uberlappen, da sonst keine
wirksame PID-Regelung erfolgen kann.
0: Der PID-Ausgang ist positiv: Das heiRt, das Riick-
fUhrsignal liegt Giber dem PID-Referenzwert, so dass die
Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz sinken muss,
damit der PID-Regler ein Gleichgewicht erreicht, z. B.
bei der PID-Regelung der Zugspannung beim Aufwi-

Eigenschaften PID- |ckeln.

P09.03 0 o

Ausgang 1: Der PID-Ausgang ist negativ: Das heilt, das Ruick-
fUhrsignal liegt unter dem PID-Referenzwert, so dass
die Frequenzumrichter-Ausgangsfrequenz erhéht wer-
den muss, damit der PID-Regler ein Gleichgewicht er-
reicht, z. B. bei der PID-Regelung der Zugspannung

beim Abwickeln.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Dieser Funktionscode wird fiir die Proportionalverstar-
kung P des PID-Eingangs angewendet.

Er bestimmt die Regelungsleistung des gesamten PID-
Reglers. Je groRer der Wert von P ist, desto starker ist
die Regelungsleistung. Wenn dieser Parameter 100 ist,
bedeutet dies, dass bei einer Abweichung zwischen
Proportional-
P09.04 PID-Rickfihrwert und Referenzwert von 100 % die Re- 1,80 @]
verstarkung (Kp)
gelungsamplitude des PID-Reglers (ohne Beriicksichti-
gung des Integral- und Differenzialanteils) auf den Aus-
gangsFrequenzsollwert die maximale Frequenz ist
(ohne Berlicksichtigung des Integral- und Differenzial-
anteils).

Einstellbereich: 0,00-100,00

Dieser Parameter bestimmt die Geschwindigkeit des 0,90s
PID-Reglers bei der integralen Regelung bei einer Ab-
weichung zwischen PID-Ruckfihrwert und Referenz-
wert.

Wenn die Abweichung zwischen PID-Ruckfiihrwert und
Sollwert 100 % betragt, arbeitet der Integralregler da-
P09.05 Nachstellzeit (Ti) [nach kontinuierlich (ohne Berlicksichtigung des Propor- @)
tional- und Differentialanteils), um die maximale Aus-
gangsfrequenz (P00.03) bzw. die maximale Spannung
(P04.31) zu erreichen.

Je kirzer die Nachstellzeit ist, desto hoher ist die Rege-
lungsleistung.

Einstellbereich: 0,00-10,00s

Dieser Parameter bestimmt die Héhe des Anderungs-
verhaltnisses bei der integralen Regelung der Abwei-
chung zwischen PID-RUckfiihrwert und Referenzwert.

Wenn sich der PID-Rickflihrwert wahrend dieses Zeit-
raumes um 100 % &ndert, bezieht sich die Regelung
P09.06 Vorhaltzeit (Td) |des Differenzialreglers (ohne Berlicksichtigung des 0,00 s O
Proportional- und Differenzialanteils) auf die maximale

Ausgangsfrequenz (P00.03) bzw. auf die maximale

Spannung (P04.31). Je langer die Vorhaltzeit ist, desto

hoher ist die Regelungsleistung.
Einstellbereich: 0,00-10,00 s

Bezeichnet den Abtastzyklus der Ruckfiihrung. Der
P09.07 Abtastzyklus (T) 0,001s @)
Regler arbeitet einmal wahrend jedes Abtastzyklus. Je
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
groRer der Abtastzyklus ist, desto langsamer ist die Re-
aktion.
Einstellbereich: 0,001-10,000s
Dies ist die maximal zulassige Abweichung des Aus-
gangswertes der PID-Regelstrecke vom Sollwert des
Regelkreises. Innerhalb dieser Grenze stoppt der PID-
Regler die Regelung. Stellen Sie diesen Funktionscode
richtig ein, um die Prazision und Stabilitdt des PID-
Systems zu regulieren.
Grenze der PID- l
P09.08 Reference 0,0 % (@]
Regelabweichung 7
Time t
Output
frequency f L
L
Time ¢
Einstellbereich: 0,0-100,0 %
Oberer Grenzwert |Diese beiden Funktionscodes werden verwendet, um
P09.09 100,0 % O
des PID-Ausgangs |den oberen/unteren Grenzwert des PID-Reglers einzu-
stellen.
100,0 % entspricht der max. Ausgangsfrequenz
Unterer Grenzwert
P09.10 (P00.03) bzw. max. Spannung (P04.31). 0,0 % (@]
des PID-Ausgangs | . .
Einstellbereich von P09.09: P09.10-100,0 %
Einstellbereich von P09.10: -100,0 %—P09.09
Wert fur Offline- [Stellen Sie den Wert fir die Offline-Erkennung des
P09.11 Erkennung des  [Ruckfiihrwertes des PID-Reglers ein. Wenn der Wert fiir 0,0 % O
Riickfiihrwertes  |die Erkennung nicht hoher ist als der Wert fiir die Off-
line-Erkennung des Riickfiihrwertes und die Dauer den
in P09.12 eingestellten Wert (ibersteigt, meldet der VFD
,Offline-Fehler PID-Ruckfiihrung", und auf dem Bedien-
feld wird ,PIDE" angezeigt.
Output frequency
Zeit der Offline- A t1<T2, s0 the VFD
continues running
P09.12 Erkennung des t2=P09.12 10s @]
Ruckfihrwertes Pog.A1k - — - — =N O _ _PIDE
- >
o ] =

77227277722, RunnindZ7Z] Eautt output PIDE

Einstellbereich von P09.11: 0,0-100,0 %
Einstellbereich von P09.12: 0,0-3600,0 s
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0x0000-0x1111

Einerstelle:

0: Fortsetzen der Integralregelung, nachdem die Fre-
quenz den oberen/unteren Grenzwert erreicht hat

1: Stoppen der Integralregelung, nachdem die Fre-
quenz den Maximal-/Minimalwert erreicht hat
Zehnerstelle:

0: Wie bei Hauptbezugsrichtung

1: Entgegen der Hauptbezugsrichtung

Hunderterstelle:

Auswahl PID-
P09.13 0: Grenzwert basierend auf dem Frequenz-Maximal- 0x0001 O
Regelung
wert

1: Grenzwert basierend auf Frequenz A
Tausenderstelle:

0: Frequenz A+B, Beschleunigung / Verzégerung der
Dampfung des Hauptsollwert-Kanals fiir Frequenz A ist
ungliltig

1: Frequenz A+B, Beschleunigung / Verzdgerung der
Dampfung des Hauptsollwert-Kanals fiir Frequenz A ist
gultig ist, die Beschleunigung und Verzégerung werden
durch P08.04 (Beschleunigungszeit 4) bestimmt.
0,00-100,00

Proportional-
Schaltpunkt niedriger Frequenzen: 5,00Hz, hochfre-
verstarkung (Kp)
P09.14 et quenter Schaltpunkt: 10,00Hz (P09.04 entspricht dem 1,00 O
niedriger
9 Hochfrequenz-Parameter), und der Mittelwert ist die li-
Frequenzen
neare Interpolation zwischen diesen beiden Punkten.

Beschleunigungs-/

P09.15 Verzdgerungszeit |0,0-1000,0 s 00s o
des PID-Befehls
Filterzeit PID-
P09.16 0,000-10,000 s 0,000 s O
Ausgang
P09.17 Reserviert -100,0-1000 % 0,0 % O
Nachstelllzeit (Ti)
P09.18 bei niedriger 0,00-10,00s 0,90s @]
Frequenz
Vorhaltzeit (Td) bei
P09.19 0,00-10,00s 0,00s O

niedriger Frequenz

Niederfrequenz-
P09.20 0,00-P09.21 5,00 Hz (@)
punkt der PID-
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Parameter-
umschaltung
Hochfrequenzpunkt
P09.21 der PID-Parameter-|P09.20-P00.04 10,00 Hz O
umschaltung
P09.22—
Reserviert / / /
P09.28
P10 — Regelung mit einfacher SPS und mehrstufige Drehzahlregelung
Funktions-| Standard- | _
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Stopp nach einmaligem Betrieb; der Frequenzum-
richter stoppt automatisch, nachdem er einen Zyklus
lang gelaufen ist, und kann erst nach Erhalt eines Be-
triebsbefehls gestartet werden.
1: Weiterlaufen beim Beharrungswert nach einmaligem
P10.00 Einfache SPS Betrieb; der VFD behalt die Betriebsfrequenz und -rich- 0 O
tung des letzten Abschnitts nach einem einzigen Zyk-
lus bei.
2: Zyklischer Betrieb; der Frequenzumrichter geht nach
Abschluss eines Zyklus in den nachsten Zyklus Uber,
bis er einen Stoppbefehl erhalt und stoppt.
0: Keine Speicherung nach dem Ausschalten
P10.01 Speicherwahl einfache [1: Speicherung nach dem Ausschalten; die SPS spei- 0 o
’ SPS chert die Betriebsstufe und -frequenz vor dem Aus-
schalten.
P10.02 | Mehrstufige Drehzahl 0 | per Frequenz-Einstellbereich im Abschnitt 0 bis 15 ist| 0,0 % ©
P10.03 Laufzeit Stufe 0 -300,0-300,0 %, wobei 100 % der maximalen Aus-| 0,0s(min) @)
P10.04 | Mehrstufige Drehzahl 1 gangsfrequenz P00.03 entsprechen. 0,0 % (@]
Der Einstellbereich der Laufzeit in den Abschnitten 0—
P10.05 Laufzeit Stufe 1 . ) . o 0,0s(min) O
15 betragt 0,0-6553,5 s (min), die Zeiteinheit wird be-
P10.06 | Mehrstufige Drehzahl 2 |0t durch P10.37. 0,0 % ©)
P10.07 Laufzeit Stufe 2 Wenn der Betrieb mit einfacher SPS gewahlt wird,| 0,0s(min) @)
P10.08 | Mehrstufige Drehzahl 3 miissen P10.02-P10.33 eingestellt werden, um die Be-| g oy e}
. triebsfrequenz und die Laufzeit der einzelnen Ab- .
P10.09 Laufzeit Stufe 3 0,0s(min) (@]
schnitte zu bestimmen.
T 0,
P10.10 | Mehrstufige Drehzahi 4 Hinweis: Das Symbol fiir die mehrstufige Drehzahl be- 00% ©
P10.11 Laufzeit Stufe 4 stimmt die Laufrichtung der einfachen SPS, und der| 0,0s(min) o
P10.12 | Mehrstufige Drehzahl 5 |negative Wert bedeutet Riickwartslauf. 0,0 % @)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Deceleran?n time P10.28
i two sections; H
P10.13 Laufzeit Stufe 5 proos ) N 0,0s(min) o
P10.14 | Mehrstufige Drehzahl 6| 722 i 1032 0,0 % )
P10.15 Laufzeit Stufe 6 etnon Q\L i ' | 0,0s(min) o
(two sections ! !
P10.16 | Mehrstufige Drehzahl 7 - 3 0,0% o
P1017 LanZeit Stufe 7 P10.03i P10.05 P10.07 3 I P10.31 P10.33 3 0,0S(min) O
P10.18 | Mehrstufige Drehzahl 8 |Wenn Betrieb mit mehrstufiger Drehzahl gewahlt ist, 0,0 % O
P10.19 Laufzeit Stufe 8 liegt die mehrstufige Drehzahl im Bereich von -fmax- 0,0s(min) 1)
fmax und kann stufenlos eingestellt werden.
P10.20 | Mehrstufige Drehzahl 9 . . 0,0 % O
Start/Stopp des mehrstufigen Stopps wird auch be-
P10.21 Laufzeit Stufe 9 stimmt durch P00.01. 0,0s(min) o
Mehrstufige Drehzahl i i -
P10.22 Der Frequenzumrichter der Serie ST600 kann 16 Ge: 0.0% o
10 schwindigkeitsstufen einstellen, die durch kombinierte
P10.23 Laufzeit Stufe 10 Codes der Mehrstufen-Klemmen 1-4 eingestellt wer-| 0,0s(min) (@]
Mehrstufige Drehzahl |den (Einstellung Uber Klemme S, entspricht dem Funk-
P10.24 . 0,0 % O
11 tionscode P05.01-P05.06) und den Drehzahistufen 0
P10.25 Laufzeit Stufe 11 |Pis 15 entsprechen. 0,0s(min) o
Output lvency
Mehrstufige Drehzahl 7/ NE
P10.26 . Ma 0,0 % o}
12 e BN L
] Il T ] Fz)
P10.27 |  Laufzeit Stufe 12 o L i B 00s(min) | O
I I |
Mehrstufige Drehzahl oN o] o] [ o] o o] PNl ¢
P10.28 terminal = i i i 0,0 % o
13 terminal 2 L P L °l L 9 L P !
[ [
P10.29 Laufzeit Stufe 13 | tsminai - 0,0s(min) o
LT
Mehrstufige Drehzahl | *™™"*
P10.30 0,0 % O
14 Wenn Klemme 1, Klemme 2, Klemme 3 und Klemme 4
P10.31 Laufzeit Stufe 14 ausgeschaltet sind, wird der Frequenzeingangsmodus| (,0s(min) o)
Mehrstufige Drehzahl durch P00.06 oder P00.07 eingestellt. Wenn Klemme
P10.32 15 1, Klemme 2, Klemme 3 und Klemme 4 nicht alle aus- 0,0 % ©
geschaltet sind, hat die durch die Drehzahlstufe einge-
stellte Frequenz Vorrang, und die Mehrstufeneinstel-
lung hat Vorrang vor den analogen Einstellungen sowie
den Einstellungen fur Bedienfeld, Hochgeschwindig-
keitsimpuls, PID-Regelung und Kommunikation.
P10.33 Laufzeit Stufe 15 0,0s(min) @)

Die folgende Tabelle zeigt die Beziehung zwischen
Klemme 1 (T1), Klemme 2 (T2), Klemme 3 (T3) und
Klemme 4 (T4):

-224-




Frequenzumrichter der Serie ST600 Liste der Funktionsparameter

Funktions-| Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

T1 |OFF| ON |OFF| ON |OFF| ON [OFF| ON

T2 |OFF|OFF| ON | ON [OFF[OFF| ON | ON

T3 |OFF|OFF|OFF|OFF|[ ON [ ON | ON | ON

T4__[OFF|OFF |OFF | OFF |OFF | OFF | OFF | OFF

Stufe [ 0 | 1 2 3 4 5 6 7

T1_|OFF| ON |OFF| ON |OFF| ON [OFF | ON

T2 |OFF|OFF| ON | ON [OFF[OFF| ON | ON

T3 [OFF[OFF|OFF|OFF| ON | ON [ ON [ ON

T4 |[ON|ON|ON|ON|ON | ON|[ON|ON

Stufe [ 8 | 9 [ 10 | 11 | 12 | 13 | 14 | 15

Beschleunigungs- Die nachfolgende Tabelle enthélt eine detaillierte Abbil-
/Verzogerungszeit der |dung.
P10.34 0x0000 (@]
Stufen 0-7 der ACC/ | Acc/| Accl | Accl
einfachen SPS Code Binir | Stufe | DEC- | DEC- | DEC- | DEC-

Zeit 1| Zeit 2| Zeit 3| Zeit 4

00 01 10 "

00 01 10 1"

00 01 10 1"

00 01 10 1"

P10.34
00 01 10 1"

00 01 10 1"

00 01 10 1"

00 01 10 1

Beschleunigungs-
00 | o1 | 10 | 11

/Verzdgerungszeit der
P10.35 Stufen 8-15 der
einfachen SPS-

00 01 10 1

0x0000 (@]
00 | 01 [ 10 | 11

00 01 10 "

Steuerung P10.35
00 | 01 [ 10 | 11

00 01 10 1"

BIT13| 14 00 01 10 1"

BIT15] 15 00 01 10 1"

Entsprechende = Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
wahlen, dann die 16-Bit-Binarzahl in eine Hexadezi-
malzahl umwandeln und abschlieRend den entspre-

chenden Funktionscode einstellen.
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Funktions-| Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 1 wird einge-
stellt durch P00.11 und P00.12; die Beschleunigungs-
/Verzdgerungszeit 2 wird eingestellt durch P08.00 und
P08.01; die Beschleunigungs-/Verzdégerungszeit 3 wird
eingestellt durch P08.02 und P08.03; die Beschleuni-

gungs-/Verzogerungszeit 4 wird eingestellt durch
P08.04 und P08.05.
Einstellbereich: 0x0000-0xFFFF

0: Neustart ab der ersten Stufe, d.h. wenn der Frequen-
zumrichter wahrend des Betriebs stoppt (durch Stopp-
Befehl, Fehler oder Stromausfall), lauft er nach dem
Neustart auf der ersten Stufe.

1: Weiterlaufen auf der Frequenzstufe nach Unterbre-
chung. Das heilt, wenn der Frequenzumrichter wéh-
P10.36 SPS-Restart 0 ©}
rend des Betriebs stoppt (durch einen Stopp-Befehl
oder eine Stoérung), speichert er die Laufzeit der aktu-
ellen Stufe und beginnt nach dem Neustart automa-
tisch auf dieser Stufe, um dann in der verbleibenden
Zeit mit der durch diese Stufe festgelegten Frequenz

weiterzulaufen.

0: s; die Laufzeit der einzelnen Stufen wird in Sekun-

Zeiteinheit den gezahlt;
P10.37 0 (€]
Mehrstufenbetrieb 1: min; die Laufzeit der einzelnen Stufen wird in Minu-
ten gezahlt.

P11 - Schutzparameter

Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern

code einstellung

0x000-0x111

Einerstelle:

0: Deaktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am
Software-Eingang

1: Aktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am Soft-

Schutz vor i
P11.00 ware-Eingang 0x110 O

Phasenverlust Zehnerstelle:
0: Deaktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am
Ausgang

1: Aktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am Aus-

gang
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Hunderterstelle:
0: Deaktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am
Hardware-Eingang
1: Aktivieren des Schutzes vor Phasenverlust am
Hardware-Eingang
Frequenzabfall bei -
0: Deaktivieren
P11.01 transienter » 0 O
1: Aktivieren
Stromunterbrechung
Bremsung der i
0: Aktivieren
P11.02 Stromversorgung fiir - 0 (€]
1: Deaktivieren
Stopp
0: Deaktivieren
1: Aktivieren
DC bus voltage V
Ovenvoltage stall
. threshold 4 ] A
Uberspannungs- i i !
P11.03 | | | 1 O
Kippschutz i : i 3 i
Output | [ [
frequency| | o [
| . [
| [ .
M
Time t
Spannung 120-150 % (Standard-Busspannung) (380V) 136 %
P11.04 Uberspannungs- ©
- 9 | 0,
Kippschutz 120-150 % (Standard-Busspannung) (220V) 120 %
Wahrend der Beschleunigung ist die tatsachliche Be-
schleunigungsrate des Motors aufgrund der zu groRen
Last niedriger als die Ausgangsfrequenz; wenn keine
MaRnahmen ergriffen werden, kann aufgrund von
Uberstrom wahrend der Beschleunigung eine Stérung
im VFD-Betrieb auftreten.
Auswahl Strom-  |0x00-0x11
P11.05 0x01 o
Grenzwert Einerstelle: Auswahl Wirkung Strom-Grenzwert
0: Ungiiltig
1: Immer giiltig
Zehnerstelle: Auswahl des Uberlastalarms fiir Hard-
ware-Stromgrenzwert
0: Giiltig
1: Ungliltig
Automatische Die Strombegrenzungs-Schutzfunktion erfasst den
P11.06 160,0 % o
Strombegrenzung Ausgangsstrom wahrend des Betriebs und vergleicht
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

ihn mit dem Stromgrenzwert, der durch P11.06 tber-
schreitet er den Stromgrenzwert, l1auft der Frequenzu-
mrichter bei beschleunigtem Betrieb mit stabiler Fre-
quenz oder bei Betrieb mit konstanter Drehzahl mit
verringerter Frequenz; Uberschreitet er den Strom-
grenzwert dauerhaft, sinkt die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters kontinuierlich bis zum Erreichen
der unteren Grenzfrequenz. Wenn erkannt wird, dass

der Ausgangsstrom wieder unter dem Stromgrenzwert

P11.07 Frequenzabfallrate bei |liegt, wird der Betrieb beschleunigt fortgesetzt. 10,00 ®
’ Output tA
Strombegrenzung curonm d 2P Hz/s
threshold
¥ \_
Output frequency Timet
Set 1
frequency —
o Constant
— Acceleration speed

Time t
Einstellbereich von P11.06: 50,0-200,0 % (des Fre-
quenzumrichter-Nennausgangsstroms)
Einstellbereich von P11.07: 0,00-50,00 Hz/s
0x0000-0x1132

Einerstelle:
0: Motoriiberlast-/-unterlast-Voralarm, bezogen auf
den Motornennstrom;
1:  Frequenzumrichter-Uberlast-/-unterlast-Voralarm,
bezogen auf den Frequenzumrichter-Ausgangsstrom.
2: Voralarm fiir Frequenzumrichter-Ausgangs-Dreh-
Voralarm fur moment-Uberlast/-Unterlast, bezogen auf das Motor-
P11.08 Frequenzumrichter- |drehmoment; ) 00000 o
oder Motoriiberlast/ |3: Motoriiberlast/Unterlast-Vorwarnung. Die Uberlast
Unterlast bezieht sich auf den Motornennstrom, wahrend die
Unterlast auf die Motornennleistung bezogen ist.
4: VFD-Uberlast/Unterlast-Voralarm. Die Uberlast be-
zieht sich auf den VFD-Nennstrom, wahrend die Un-
terlast auf die VFD-Nennleistung bezogen ist.
Zehnerstelle:

0: Der Frequenzumrichter lauft nach einem Uberlast-

/Unterlastalarm weiter.
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

1: Der Frequenzumrichter lauft nach einem Unter-
lastalarm weiter und der Betrieb wird nach einem
Uberlastfehler gestoppt.

2: Der Frequenzumrichter l&uft nach einem Uberlasta-
larm weiter und der Betrieb wird nach einem Unterlast-
fehler gestoppt.

3: Der VFD-Betrieb wird nach einem Uberlast-/Unter-
lastfehler gestoppt.

Hunderterstelle:

0: Immer erkennen

1: Erkennen bei Betrieb mit konstanter Drehzahl
Tausenderstelle: Wahl des Uberlaststrom-Sollwerts
des Frequenzumrichters

0: Bezogen auf den aktuellen Kalibrierkoeffizienten

1: Ohne Beziehung zum aktuellen Kalibrierkoeffizien-

ten

P11.09

Wert fiir die
Erkennung des

Uberlast-Voralarms

P11.10

Zeit fur die Erkennung
des Uberlast-

Voralarms

Wenn der Frequenzumrichter- oder Motorausgangs-
strom groBer ist als der Erkennungspegel fiir den
Uberlast-Voralarm (P11.09) und die Dauer die Erken-
nungszeit fur den Uberlast-Voralarm (P11.10) tber-
schreitet, wird ein Uberlast-Voralarmsignal ausgege-

ben.

Output current

Overioad pre-alarm

Time t

'—m{ Pre-alarm time t Pre-alarm time |

Y,
RO1,RO2

Time t
Einstellbereich von P11.09: P11.11-200 % (relativer
Wert, bestimmt durch die Einerstelle von P11.08)
Einstellbereich von P11.10: 0,1-3600,0 s

150 %

P11.11

Grenzwert fiir die
Erkennung des

Unterlast-Voralarms

P11.12

Erkennungszeit fir

Unterlast-Voralarm

Das Unterlast-Voralarmsignal wird ausgegeben, wenn
der Ausgangsstrom des Frequenzumrichters oder des

Motors niedriger ist als der Erkennungspegel fiir den

50 %
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

Unterlast-Voralarm (P11.11) und die Dauer die Erken-
nungszeit fir den Unterlast-Voralarm uberschreitet
(P11.12).

Einstellbereich von P11.11: 0-P11.09 (relativer Wert
bestimmt durch die Einerstelle von P11.08)

Einstellbereich von P11.12: 0,1-3600,0 s

P11.13

Reaktion
Fehlerausgangs-

klemmen bei Fehler

Dieser Funktionscode wird verwendet, um die Reak-
tion der Fehlerausgangsklemmen bei Unterspannung
und Fehlerriickstellung einzustellen.

0x00-0x11

Einerstelle:

0: Verhalten bei Unterspannungsfehler

1: Keine Reaktion bei Unterspannungsfehler
Zehnerstelle:

0: Reaktion bei Fehler-Reset

1: Keine Reaktion bei Fehler-Reset

0x00

P11.14

Erkennung der

Drehzahlabweichung

0,0-50,0 %
Mit diesem Parameter wird der Wert fiir die Erfassung

von Drehzahlabweichungen eingestellt.

10,0 %

P11.15

Erkennungszeit der

Drehzahlabweichung

0,0-10,0s
Mit diesem Parameter wird die Zeit fur die Erfassung
von Drehzahlabweichungen eingestellt.
Hinweis: Der Drehzahlabweichungsschutz ist ungdl-
tig, wenn P11.15 auf 0,0 eingestellt ist.
A Speed
Actual detection ~ j;
value

Set detection
value

Time t

Runninyﬂ Fault outputdEu

t1<t2, so the VFD continues running
t2=P11.15

Einstellbereich: 0,0-10,0s

2,0s

P11.16

Automatische
Frequenzminderung

bei Spannungsabfall

0-1
0: Ungiiltig
1: Glltig

P11.17

Proportionalfaktor des
Spannungsreglers bei
durch Unterspannung

aktiviertem Kippschutz

0-1000

100
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Integralfaktor des
Spannungsreglers bei
P11.18 P gsreg 0-1000 40 O
durch Unterspannung

aktiviertem Kippschutz

Proportionalfaktor des
Stromreglers bei
P11.19 0-1000 25 O
durch Unterspannung

aktiviertem Kippschutz

Integralfaktor des
Stromreglers bei
P11.20 0-2000 150 O
durch Unterspannung

aktiviertem Kippschutz

Proportionalfaktor des
Spannungsreglers bei
p11.21 | PANNUNGSIEGEIS B, 1000 60 o
durch Uberspannung

aktiviertem Kippschutz

Integralfaktor des
Spannungsreglers bei
P11.22 ~ 0-1000 10 O
durch Uberspannung

aktiviertem Kippschutz

Proportionalfaktor des
Stromreglers bei
P11.23 . 0-1000 60 @]
durch Uberspannung

aktiviertem Kippschutz

Integralfaktor des
Stromreglers bei
P11.24 - 0-2000 250 @]
durch Uberspannung

aktiviertem Kippschutz

Aktivierung -
0: Deaktivieren
P11.25 Frequenzumrichter- L 0 ©
. 1: Aktivieren
Uberlastintegral
P11.26 Reserviert / ! !
0x00-0x11
Methode zur .
Einerstelle:
Dé&mpfung von
0: Methode 1
P11.27 Vibrationen durch 0x00 ©
1: Methode 2
Frequenz-
Zehnerstelle:
veranderungen

0: Reserviert
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
1: Reserviert
0,0-60,0 s
Hinweis: Um Fehlalarme aufgrund von Frequenzin-
SPO-Erkennungs- e . . .
P11.28 stabilitat zu vermeiden, wird die SPO-Erkennung erst 50s (@]
verzdgerung . . .
gestartet, nachdem der Frequenzumrichter Uber die
Dauer der Verzégerungszeit P11.28 gelaufen ist.
SPO-
P11.29 0-10 6 O
Unsymmetriefaktor
P11.30 Reserviert / / /
Fehlerschwere
P11.31 Were  0x0000-0x3333 0x0000 o
Gruppe 1 Tausenderstelle/Hunderterstelle/Zehnerstelle/Einer-
P11.32 Fehlerschwere stelle: 0x0000 o
Gruppe 2 0: Fehler melden
Fehl h : i ill-
P11.33 enhlerschwere 1: Fehler melden nach dem Abbremsen bis zum Still 0x0000 o
Gruppe 3 stand
Fehl h : i di i 2] -
P11.34 ehlerschwere 2: Voralarm, wobei die Aktion gemaR P11.51 ausge 0x0000 o
Gruppe 4 fuhrt wird
Fehlerschwere 3: Fehl blend
P11.35 enler ausblenden 0x0000 o
Gruppe 5 Hinweis: Je nach Schwere des Fehlers werden unter-
Fehlerschwere schiedliche MaRnahmen ergriffen. Die ersten 10 Feh-
P11.36 0x0000 O
Gruppe 6 ler werden nicht nach Schweregrad unterschieden,
Fehlerschwere aber alle vier nachfolgenden Fehler sind nach Schwe-
P11.37 0x0000 O
Gruppe 7 regrad in aufsteigender Reihenfolge von rechts nach
Fehlerschwere links im Hexadezimalformat unterschieden, d. h. von
P11.38 ) . . 0x0000 @]
Gruppe 8 der Einerstelle zur Tausenderstelle (z. B. entspricht die
Fehlerschwere Einerstelle der Fehlerschwere-Gruppe 1 dem Fehler
P11.39 0x0000 @]
Gruppe 9 ).
P11.40 Fehlerschwere Gruppe 1: Fehler 11-14 (OL1, OL2, SPI, SPO) 0X0000 o
. X
Gruppe 10 Gruppe 2: Fehler 15-18 (OH1, OH2, EF, CE)
o141 Fehlerschwere Gruppe 3: Fehler 19-22 (ItE, tE, EEP, PIDE) 050000 o
E X
Gruppe 11 Gruppe 4: Fehler 23-26 (bCE, END, OL3, PCE)
o114 Fehlerschwere Gruppe 5: Fehler 27-30 (UPE, DNE, E-DP, E-NET) 640000 5
E X
Gruppe 12 Gruppe 6: Fehler 31-34 (E-CAN, ETH1, ETH2, dEu)
Fehlerschwere Gruppe 7: Fehler 35-38 (STo, LL, ENC10, ENC1d)
P11.43 Gruppe 8: Fehler 39-42 (ENC1Z, STO, STL1, STL2) |  0X0000 o
Gruppe 13
Fehlerschwere Gruppe 9: Fehler 43-46 (STL3, CrCE, P-E1, P-E2)
P11.44 Gruppe 10: Fehler 47-50 (P-E3, P-E4, P-E5, P-E6) 0x0000 o
Gruppe 14
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Fehlerschwere Gruppe 11: Fehler 51-54 (P-E7, P-E8, P-E9, P-E10)
P11.45 0x0000 O
Gruppe 15 Gruppe 12: Fehler 55-58 (E-Err, ENCU, E-PN,
Fehlerschwere SECAN)
P11.46 0x0000 O
Gruppe 16 Gruppe 13: Fehler 59-62 (OT, F1-Er, F2-Er, F3-Er)
Fehlerschwere Gruppe 14: Fehler 63-66 (C1-Er, C2-Er, C3-Er, E-
P11.47 0x0000 O
Gruppe 17 CAT)
Fehlerschwere Gruppe 15: Fehler 67-70 (E-BAC, E-DEV, S-Err,
P11.48 o 0x0000 O
Gruppe 18 tE1)
Fehlerschwere Gruppe 16: Fehler 71-75 (OtE2, E-EIP, E-PAO, E-Al1)
P11.49 0x0000 O

Gruppe 19 Gruppe 17: Fehler 75-78 (E-Al2, E-Al3, Reserviert,

Reserviert)
Gruppe 18: Fehler 79-82 (Reserviert, Reserviert, Re-
serviert, Reserviert)

P11.50 Fehlerschwere Gruppe 19: Fehler 83-86 (Reserviert, Reserviert, Re- 0x0000 @)

Gruppe 20 serviert, Reserviert)

Gruppe 20: Fehler 87-90 (Reserviert, Reserviert, Re-
serviert, Reserviert)

04

0: Betrieb mit der eingestellten Frequenz

1: Betrieb mit der Ausgangsfrequenz zum Zeitpunkt

Aktion bei Fehler-
P11.51 des Fehlers 0 O

Voralarm X
2: Betrieb an der oberen Frequenzgrenze
3: Betrieb an der unteren Frequenzgrenze

4: Betrieb mit der fiir den Fehler reservierten Frequenz

Fir Fehler reservierte
P11.52 0,00-630,00 (Hz) 0,00 Hz O
Frequenz

0-2

0: Ungiiltig

1: Fire-Mode 1

2: Fire-Mode 2

Wenn P11.53=0, ist der Fire-Mode ungliltig und der
normale Betriebsmodus wird angewendet. In diesem
P11.53 Funktion Fire-Mode . ; 0 ©
Fall stoppt der VFD, wenn ein Fehler auftritt.

Wenn die Funktion ,Fire-Mode" giiltig ist, lauft der Fre-
quenzumrichter mit der durch P11.54 festgelegten
Drehzahl.

Wenn Fire-Mode 1 ausgewahlt ist, lauft der Frequen-

zumrichter immer, sofern er nicht beschadigt ist.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Wenn der Fire-Mode 2 ausgewahlt ist, lauft der Fre-
quenzumrichter immer, stoppt jedoch, wenn OUT1,
OUT2, OUT3, OC1, OC2, OC3, OV1, OV2, OV3 oder
SPO vorliegt.

Hinweis: Fir den Fire-Mode muss eine Klemmen-
steuerung verwendet werden.

Wenn der Brandfall-Modus 5 Minuten lang angedauert
hat, wird er zurlickgesetzt, und es wird keine Garantie

fur die Reparatur ibernommen.

Betriebsfrequenz im

P11.54 0,00Hz-P00.03 (Max. Ausgangsfrequenz) 50,00Hz (@]
Fire-Mode
0-1
Hinweis: Wenn der Brandfall-Modus 5 Minuten lang
P11.55 Fire-Mode-Flag 0 [ ]

angedauert hat, wird er zuriickgesetzt, und es wird

keine Garantie fiir die Reparatur ibernommen.

P11.56—

R iert / / /
P11.69 eservie

P12 — Parameter Motor 2

Funktions- Standard- .
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Asynchronmotor
P12.00 Typ Motor 2 0 o
1: Synchronmotor
i Abhangi
P12.01 Nennleistung 0,1-3000,0 KW ;ng:;g” o
Asynchronmotor 2 vom Mode!
Nennfrequenz
P12.02 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz ©)
Asynchronmotor 2
Nenndrehzahl Abhangi
P12.03 i 1-60000 min” 99 o
Asynchronmotor 2 vom Modell
N Abhangig
P12.04 enNSPANNUNG 141500 v o
Asynchronmotor 2 vom Modell
Nennstrom Abhéngig
P12.05 0,8-6000,0 A (€]
Asynchronmotor 2 vom Modell
Statorwiderstand Abhangig
P12.06 0,001-65,535 Q O
Asynchronmotor 2 vom Modell
Rotorwiderstand Abhangi
P12.07 0,001-65,535 Q 99 O
Asynchronmotor 2 vom Modell
Streuinduktivitat Abhéngig
P12.08 0,1-6553,5 mH O
Asynchronmotor 2 vom Modell
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Funktions- Standard-
Bezeichnung ] Andern
code einstellung
G induktivitat Abhangi
P12.09 egenindudiivita 0,1-6553,5 mH 99 O
Asynchronmotor 2 vom Modell
Leerlaufst Abhangi
P12.10 eerautstrom 0,1-6553,5 A 99 O
Asynchronmotor 2 vom Modell
Magnetische Sattigung 1
P12.11 des Eisenkerns 0,0-100,0 % 80 % @]
Asynchronmotor 2
Magnetische Sattigung 2
P12.12 des Eisenkerns 0,0-100,0 % 68 % O
Asynchronmotor 2
Magnetische Sattigung 3
P12.13 des Eisenkerns 0,0-100,0 % 57 % O
Asynchronmotor 2
Magnetische Sattigung 4
P12.14 des Eisenkerns 0,0-100,0 % 40 % O
Asynchronmotor 2
Nennleistung Abhangig
P12.15 0,1-3000,0 kW €]
Synchronmotor 2 vom Modell
Nennfrequenz
P12.16 0,01 Hz—P00.03 (max. Ausgangsfrequenz) 50,00 Hz €]
Synchronmotor 2
Anzahl Polpaare
P12.17 1-128 2 €]
Synchronmotor 2
N Abhangi
P12.18 ennspaNNUNG. 151200 v 99 ©
Synchronmotor 2 vom Modell
N Abhangi
P12.19 ennspaNUNg 15 8-6000,0 A 99 ©
Synchronmotor 2 vom Modell
Statorwiderstand Abhangi
P12.20 atorwiderstan 19,001-65,535 Q 99 o
Synchronmotor 2 vom Modell
Langsinduktivitat Abhangi
P12.21 9 0,01-655,35mH 99 o
Synchronmotor 2 vom Modell
uerinduktivitat Abhangi
P12.22 a 0,01-655,35mH 99 O
Synchronmotor 2 vom Modell
Gegen-EMK
P12.23 0-10000V 300 O
Synchronmotor 2
P12.24 Reserviert / / /
P12.25 Reserviert / / /
P12.26 Uberlastschutz Motor 2 |0: Kein Schutz 2 ©]
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

1: Einfacher Motor (mit Kompensation bei niedri-
ger Drehzahl).
2: Motor mit variabler Frequenz (ohne Kompensa-

tion bei niedriger Drehzahl).

Vielfaches der Motoriiberlast M = lout/(InxK)

In ist der Motornennstrom, |Aus ist der Frequenzu-
mrichter-Ausgangsstrom, K ist der Motoriiberlast-
schutz-Koeffizient.

Je kleiner K ist, desto groRer ist der Wert von M
und desto einfacher ist der Schutz.

M=116 %: Der Schutz wird aktiviert, wenn die Mo-
tor-Uberlast 1 Stunde lang anhalt;

M=150 %: Der Schutz wird aktiviert, wenn die Mo-
tor-Uberlast 12 Minuten lang anhalt;

N M=180 %: Der Schutz wird aktiviert, wenn die Mo-
P12.27 Uberlastschutz- tor-Uberlast 5 Minuten lang anhlt; 100,0 % )

Koeffizient Motor 2
M>=400 %: Der Schutz wird sofort aktiviert.

Time(min)

] 1 Motor overload multiple
n ; >

116% 150% 180% 200%

Einstellbereich: 20,0 %—-120,0 %

Kalibrierkoeffizient der
P12.28 | Leistungsanzeige fiir |0,00-3,00 1,00 o
Motor 2

0: Anzeige entsprechend Motortyp; in diesem Mo-

dus werden nur die Parameter fiir den aktuellen
Parameteranzeige

P12.29 Motortyp angezeigt. 0 O
Motor 2 . -
1: Alle anzeigen; in diesem Modus werden alle Pa-
rameter angezeigt.
P12.30 | Systemtréagheit Motor 2 |{0-30,000 kgm2 0,000 kg.m? o)
P12.31-
Reserviert / / /
P12.32
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P13 — Regelparameter des Synchronmotors

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Reduktionsrate des
P13.00 Einspeisestroms des (0,0 %—100,0 % Motornennstrom 80,0 % (@]
Synchronmotors
0: Keine Erkennung
Erkennung von
P13.01 1: Hochfrequenz-Stromeinspeisung 0 ]
Ausgangspolen
2: Impulstiberlagerung
Der Anzugsstrom ist der Strom fiir die Lageregelung
des Pols; Anzugsstrom 1 ist innerhalb der unteren
Grenze der Anzugsstrom-Umschaltfrequenzschwelle
P13.02 Anzugsstrom 1 giiltig. Wenn das Anlaufmoment erhoht werden muss,| 20,0 % O
muss der Wert des Funktionscodes entsprechend er-
héht werden.
Einstellbereich: 0,0 %—100,0 % (Motonennstrom)
Der Anzugsstrom ist der Strom fiir die Lageregelung
des Pols; Anzugsstrom 2 ist innerhalb der unteren
Grenze der Anzugsstrom-Umschaltfrequenzschwelle
P13.03 Anzugsstrom 2 10,0 % @]
glltig. Unter normalen Umstéanden muss Anzugsstrom
2 nicht gedndert werden.
Einstellbereich: 0,0 %-100,0 % (Motonennstrom)
Umschalthaufigkeit
P13.04 0,00 Hz-200,0 % (des Motornennstroms) 20,0 % O
des Anzugsstroms
P13.05 Reserviert / / /
Hochfrequenz-
P13.06 Uberlagerungs- 0,0-300,0 % der Motornennspannung 100,0 % o
spannung
P13.07 Reserviert / / /
P13.08 Steuerparameter 1  |0x0000-OxFFFF 0x0000 (@]
Mit diesem Parameter wird der Frequenz-Schwellen-
wert fir die Aktivierung des Phasenregelkreises der
Gegen-EMK bei SVC 0 eingestellt. Wenn die Betriebs-
Frequenzschwelle
frequenz unter dem Wert dieses Parameters liegt, ist
P13.09 zum Einschalten des 50,00 @]
der Phasenregelkreis deaktiviert, und wenn die Be-
Phasenregelkreises
triebsfrequenz dariber liegt, ist der Phasenregelkreis
aktiviert.
Einstellbereich: 0,00-655,35
P13.10 Reserviert / / /
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Baudrate

0: 1200BPS
1: 2400BPS
2: 4800BPS

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Mit diesem Parameter wird die Ansprechempfindlich-
keit der Schutzfunktion bei Einstellfehlern eingestellt.
Wenn die Lasttragheit groR ist, muss der Wert des Pa-
Erkennungszeit bei
P13.11 rameters entsprechend erhéht werden, allerdings 0,5s O
Einstellfehler
kann sich die Ansprechempfindlichkeit entsprechend
verschlechtern.
Einstellbereich: 0,0-10,0s
Dieser Parameter ist giiltig, wenn die Motordrehzahl
Hochfrequenz- die Nenndrehzahl lberschreitet. Beim Auftreten von
P13.12 Kompensation des |Motorschwingungen muss dieser Parameter richtig 0,0 (@]
Synchronmotors eingestellt werden.
Einstellbereich: 0,0-100,0 %
Hochfrequenz- 0-300,0 % (des Frequenzumrichter-Nennausgangs-
P13.13 20,0 % o
Injektionsstrom stroms)
P13.19 Reserviert / / /
P14 — Serielle Kommunikation
Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Einstellbereich: 1-247
Wenn der Master Frames schreibt und die Slave-
Kommunikationsadresse auf 0 gesetzt ist, handelt es
sich um die Broadcast-Kommunikationsadresse, und
alle Slaves auf dem Modbus/Modbus TCP-Bus ak-
zeptieren diesen Frame, jedoch antwortet der Slave
Lokale
nie.
P14.00 Kommunikations- 1 O
Die lokale Kommunikationsadresse ist eine eindeu-
adresse
tige Adresse im Kommunikationsnetz, die die Grund-
lage fir die Punkt-zu-Punkt-Kommunikation zwi-
schen dem Ubergeordneten Rechner und dem VFD
bildet.
Hinweis: Die Slave-Adresse kann nicht auf 0 gesetzt
werden.
Mit diesem Parameter wird die Dateniibertragungs-
geschwindigkeit zwischen dem Ubergeordneten
Einstellung der
Rechner und dem Frequenzumrichter eingestellt.
P14.01 Kommunikations- 4 O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
3: 9600BPS
4: 19200BPS
5: 38400BPS
6: 57600BPS

7: 115200BPS

Hinweis: Die Baudrate des lbergeordneten Rech-
ners muss mit der des Frequenzumrichters uberein-
stimmen, andernfalls kann keine Kommunikation er-
folgen. Je héher die Baudrate ist, desto hoher ist die

Kommunikationsgeschwindigkeit.

Das Datenformat des Ubergeordneten Rechners
muss mit dem des Frequenzumrichters ubereinstim-
men, andernfalls kann keine Kommunikation erfol-
gen.

P14.02 Einrichtung der 0: Keine Paritatsprifung (N, 8, 1) fur RTU ) o
Datenbit-Priifung 1: Gerade Paritat (E, 8, 1) fir RTU

2: Ungerade Paritat (O, 8, 1) fir RTU

3: Keine Paritatspriifung (N, 8, 2) fiir RTU
4: Gerade Paritat (E, 8, 2) fir RTU

5: Ungerade Paritét (O, 8, 2) fur RTU
0-200 ms

Dieser Parameter bezieht sich auf das Zeitintervall
vom Empfang der Daten durch den Frequenzumrich-
ter bis zum Zeitpunkt, an dem die Daten an den Uber-
geordneten Rechner gesendet werden. Ist die Ant-
Verzégerung der
wortverzégerung kirzer als die Systemverarbei-
P14.03 Kommunikations- 5ms @]
tungszeit, richtet sich die Antwortverzégerung nach
antwort
der Systemverarbeitungszeit; ist die Antwortverzége-
rung langer als die Systemverarbeitungszeit, werden
die Daten mit einer Verzdgerung an den Ubergeord-
neten Rechner gesendet, nachdem die Datenverar-

beitung durch das System erfolgt ist.

0,0 (ungultig)-60,0s

Dieser Parameter ist ungliltig, wenn er auf 0,0 ge-
setzt ist.

Kommunikations-
P14.04 Wenn er auf einen Wert ungleich Null eingestellt ist 0,0s @]
Timeoutzeit RS485
und das Zeitintervall zwischen der aktuellen Kommu-
nikation und der nachsten Kommunikation die Kom-

munikations-Timeoutzeit Uberschreitet, meldet das
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

System "Modbus/Modbus TCP-Kommunikations-
fehler" (CE).

Unter normalen Bedingungen wird er auf 0,0 gesetzt.
In Systemen mit kontinuierlicher Kommunikation
kénnen die Kommunikationsbedingungen durch Ein-

stellen dieses Parameters tiberwacht werden.

P14.05

Verarbeitung von

Ubertragungsfehlern

0: Alarm und Austrudeln bis Stopp

1: Nicht alarmieren und weiterlaufen

2: Kein Alarm und Stopp gemaf Stoppmodus
(nur im Modus Kommunikationssteuerung)

3: Kein Alarm und Stopp gemaR Stoppmodus

(bei allen Steuerungsarten)

P14.06

Kommunikations-

verarbeitungsaktion

0x000-0x111

Einerstelle:

0: Antwort auf Schreibvorgang

1: Keine Antwort auf Schreibvorgang

Zehnerstelle:

0: Der Passwortschutz fiir die Kommunikation ist un-
gliltig.

1: Der Passwortschutz fiir die Kommunikation ist giil-
tig

Hunderterstelle: Gliltig nur fiir RS485-Kommunika-
tion

0: Die in P14.07 und P14.08 angegebenen benutzer-
definierten Adressen sind ungliltig

1: Die in P14.07 und P14.08 angegebenen benutzer-

definierten Adressen sind gltig

0x000

P14.07

Benutzerdefinierte-

Betriebsbefehlsadresse

0x0000-0xFFFF

0x2000

P14.08

Benutzerdefinierte
Frequenzeinstell-

adresse

0x0000-0xFFFF

0x2001

P14.09

Timeout-Zeit Modbus-

TCP-Kommunikation

0,0-60,0 s

5,0

P14.10

Aktivierung Programm-

Upgrade liber RS485

0-1
0: Deaktivieren

1: Aktivieren
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Version der
P14.11 0,00-655,35 0,00 [ J
Bootloader-Software
Anzeige eines 0-1
P14.12 Upgrade-Bootload- |0: Anzeige 0 O
Fehlers 1: Keine Anzeige
P14.13-
Reserviert / / !
P14.47
0x00-0x12
Einerstelle: Kanal fiir Mapping von Funktionscodes
zu PZDs

Kanalauswahl fiir
0: Reserviert
Mapping zwischen
P14.48 1: Gruppe P15 0x12 o

PZDs und
2: Gruppe P16
Funktionscodes
Zehnerstelle: Speicherfunktion bei Stromausfall
0: Deaktivierung

1: Aktivierung

Abgebildeter
P14.49 Funktionscode der  [0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD2
Abgebildeter
P14.50 Funktionscode der  [0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD3

Abgebildeter
P14.51 Funktionscode der |0x0000—-0OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD4

Abgebildeter
P14.52 Funktionscode der |0x0000—-0OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD5

Abgebildeter
P14.53 Funktionscode der  |0x0000-OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD6

Abgebildeter
P14.54 Funktionscode der  |0x0000-OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD7
Abgebildeter
P14.55 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD8
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Zugeordneter
P14.56 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o

empfangenen PZD9

Abgebildeter
P14.57 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD10

Abgebildeter
P14.58 Funktionscode der  |0x0000-OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD11

Abgebildeter
P14.59 Funktionscode der  |0x0000-OxFFFF 0x0000 o
empfangenen PZD12
Abgebildeter
P14.60 Funktionscode der  [0x0000-OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD2
Abgebildeter
P14.61 Funktionscode der  [0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD3

Abgebildeter
P14.62 Funktionscode der  |0x0000—-0xFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD4

Abgebildeter
P14.63 Funktionscode der |0x0000—-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD5

Abgebildeter
P14.64 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD6

Abgebildeter
P14.65 Funktionscode der  |0x0000-OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD7
Abgebildeter
P14.66 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD8
Abgebildeter
P14.67 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD9
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9: Befehl fir virtuelle Eingangsklemme (Einstellbe-
reich: 0x000-0x3FF,

S8/S7/S6/S5/HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1)
10: Befenhl fiir virtuelle Ausgangsklemme (Einstellbe-
reich: 0x00—0xOF, entsprechend RO2/RO1/HDO/Y 1)

entsprechend

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Abgebildeter
P14.68 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD10
Abgebildeter
P14.69 Funktionscode der  |0x0000-0OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD11
Abgebildeter
P14.70 Funktionscode der  |0x0000-OxFFFF 0x0000 o
gesendeten PZD12
P15 — Funktionen Kommunikationserweiterungskarte 1
Funktions- Standard- | _
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
P15.00 Reserviert
P15.01 Moduladresse 0-127 2 o
P15.02 Empfangene PZD2 |0-31 0 (@]
P15.03 Empfangene PZD3 0: Ungultig 0 (@]
1: Frequenzeinstellung (0—Fmax. Einheit: 0,01Hz)
P15.04 Empfangene PZD4 0 O
2: PID-Referenzwert (-1000-1000, wobei 1000 dem
P15.05 Empfangene PZD5 Wert 100,0 % entspricht) 0 O
P15.06 Empfangene PZD6 |3: PID-Rickfiihrung (-1000-1000, wobei 1000 0 O
P15.07 Empfangene PzD7 | 1000 % entspricht) 0 e}
4: Einstellung des Drehmoments (-3000—+3000, wo-
P15.08 Empfangene PZD8 0 (@]
bei 1000 100,0 % des Motornennstroms entspricht)
P15.09 Empfangene PZD9 5: Einstellung des oberen Grenzwerts der Vorwarts- 0 ©
P15.10 | Empfangene PZD10 |lauffrequenz (O—Fmax. Einheit: 0,01 Hz) 0 O
P15.11 Empfangene PZD11 |6: Einstellung des oberen Grenzwerts der Riickwarts- 0 @)
lauffrequenz (0O—Fmax. Einheit: 0,01 Hz)
7: Oberer Grenzwert des elektromotorischen Mo-
ments (0-3000, wobei 1000 100,0 % des Motor-
nennstroms entspricht)
8: Oberer Grenzwert des Bremsmoments (0-3000,
P15.12 Empfangene PZD12 [wobei 1000 100 % des Motornennstroms entspricht) 0 @)
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

11: Spannungseinstellung (speziell fir U/f-Trennung)
(0-1000, wobei 1000 100 % der Motornennspan-

nung entspricht)

12: AO1-Ausgang Einstellung 1 (-1000—+1000, wobei

1000 100,0 % entspricht)

13: AO2-Ausgang Einstellung 2 (-1000-1000, wobei

1000 100,0 % entspricht)

14: Hoherwertiges Bit des Lagesollwerts (mit Vorzei-

chen)

15: Niederwertiges Bit des Lagesollwerts (ohne Vor-

zeichen)

16: Hoherwertiges Bit des Lage-Ruckfihrwerts (mit

Vorzeichen)

17: Niederwertiges Bit des Lage-RUckfiihrwerts (ohne

Vorzeichen)

18: Flag zum Einstellen des Lage-Riickfiihrwertes

(Lage-Ruickfilhrung kann nur eingestellt werden,

wenn dieses Flag auf 1 und dann auf 0 gesetzt wird)

19: Mapping der Funktionsparameter (PZD2-PZD12

entsprechen P14.49-P14.59)

20-31: Reserviert

P15.13 Gesendete PZD2  |0-31 0 e}

P15.14 | Gesendete pzD3 | Ungultig 0 o
1: Betriebsfrequenz (x100, Hz)

P15.15 Gesendete PZD4 0 O
2: Frequenz einstellen (x100, Hz)

P15.16 Gesendete PZD5  |5. Busspannung (x10, V) 0 @]

P15.17 Gesendete PZD6  |4: Ausgangsspannung (x1, V) 0 O

P1518 | Gesendete PZD7 |5 Ausgangsstrom (x10, A) 0 o)
6: Tatsachliches Ausgangsdrehmoment (x10, %)

P15.19 Gesendete PZD8 0 O
7: Tatsachliche Ausgangsleistung (x10, %)

P1520 | Gesendete PZD9 |g gypribsdrehzahl (x1, min ') 0 ©

P15.21 Gesendete PZD10  (9: Lineargeschwindigkeit (x1, m/s) 0 O

P1522 | Gesendete PZD11 |10: Rampen-Sollfrequenz 0 o

11: Fehlercode

12: Eingang Al1 (x100, V)
13: Eingang Al2 (x100, V)
P15.23 Gesendete PZD12 14: AI3-Eingang (x100, V) 0 O

15: HDIA-Frequenzwert (x100, kHz)

16: Status Klemmeneingang
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

17: Status Klemmenausgang

18: PID-Sollwert (x100, %)

19: PID-Riickfiihrwert (x100, %)

20: Nenndrehmoment des Motors

21: Hoherwertiges Bit des Lagesollwerts (mit Vorzei-
chen)

22: Niederwertiges Bit des Lagesollwerts (ohne Vor-
zeichen)

23: Hoherwertiges Bit des Lage-Ruckfuhrwerts (mit
Vorzeichen)

24: Niederwertiges Bit des Lage-Ruckfiihrwerts (ohne
Vorzeichen)

25: Statuswort

26: HDIB-Frequenzwert (x100, kHz)

27: Hoherwertiges Bit Ruckfihrwert PG-Karten-
Impuls

28: Niederwertiges Bit Rickflihrwert PG-Karten-
Impuls

29: Hoherwertiges Bit Referenzwert PG-Karten-
Impuls

30: Niederwertiges Bit Referenzwert PG-Karten-
Impuls

31: Mapping der Funktionsparameter (PZD2-PZD12
entsprechen P14.60-P14.70)

P15.24 Reserviert / / /

Timeoutzeit DP-
P15.25 0,0 (ungliltig)-60,0s 5,0 @]
Kommunikation

P15.26 Timeoutzeit CANopen- 0,0 (ungiiltig)-60,0s 5,0 O
Kommunikation
0-7
0: 1000 Kbps
1: 800 Kbps
Baudrate der 2: 500 Kbps
P15.27 CANopen- 3: 250 Kbps 3 o
Kommunikation 4: 125 Kbps
5: 100 Kbps
6: 50 Kbps
7: 20 Kbps
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Master/Slave-CAN-
P15.28 Kommunikations-  |0-127 1 o
adresse
0: 50Kbps
1: 100 Kbps
Auswahl der Baudrate
2: 125Kbps
P15.29 fir die Master/Slave- 2 ]
3: 250Kbps
CAN-Kommunikation
4: 500Kbps
5: 1M bps
Timeoutzeit CAN-
Kommunikation
P15.30 0,0 (ungiltig)-300,0s 0,0s o
zwischen Master und
Slave
P15.31-
Reserviert
P15.42
Ausdrucksformat des |0-1
P15.43 Kommunikations- |0: Dezimalformat 0 ©
steuerungsworts 1: Binarformat
P16 — Funktionen Kommunikationserweiterungskarte 2
Funktions- Standard- »
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
P16.00 Reserviert / / /
P16.01 Reserviert / / /
IP-Adresse Ethernet-
P16.02 N 0-255 192 (€]
Uberwachungskarte 1
IP-Adresse Ethernet-
P16.03 N 0-255 168 (€]
Uberwachungskarte 2
IP-Adresse Ethernet-
P16.04 N 0-255 0 ©
Uberwachungskarte 3
IP-Adresse Ethernet-
P16.05 N 0-255 1 ©
Uberwachungskarte 4
Subnetzmaske Ethernet-
P16.06 N 0-255 255 ©
Uberwachungskarte 1
Subnetzmaske Ethernet-
P16.07 N 0-255 255 ©)
Uberwachungskarte 2
Subnetzmaske Ethernet-
P16.08 N 0-255 255 ©)
Uberwachungskarte 3
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Subnetzmaske Ethernet-
P16.09 N 0-255 0 (€]
Uberwachungskarte 4

Gateway Ethernet-
P16.10 . 0-255 192 (©)
Uberwachungskarte 1

Gateway Ethernet-
P16.11 . 0-255 168 (€]
Uberwachungskarte 2

Gateway Ethernet-
P16.12 N 0-255 0 ©
Uberwachungskarte 3

Gateway Ethernet-
P16.13 N 0-255 1 ©)
Uberwachungskarte 4

Adresse Ethernet-
P16.14 | . 0x0000-0xFFFF 0x0000 O
Uberwachungsvariable 1

Adresse Ethernet-
P16.15 | . 0x0000-0xFFFF 0x0000 O
Uberwachungsvariable 2

Adresse Ethernet-
P16.16 | . 0x0000—0xFFFF 0x0000 O
Uberwachungsvariable 3

Adresse Ethernet-
P16.17 | . 0x0000—0xFFFF 0x0000 O
Uberwachungsvariable 4

P16.18—
Reserviert / / /
P16.23
Erkennungszeit 0,0-600,0s
P16.24 Erweiterungskarte in ~ |Wird der Parameter auf 0,0 gesetzt, wird der Er- 0,0s o
Kartensteckplatz 1 kennungsfehler nicht erkannt
Erkennungszeit 0,0-600,0s
P16.25 Erweiterungskarte in  |Wird der Parameter auf 0,0 gesetzt, wird der Off- 0,0s o
Kartensteckplatz 2 linefehler nicht erkannt
Erkennungszeit 0,0-600,0s
P16.26 Erweiterungskarte in  |Wird der Parameter auf 0,0 gesetzt, wird der Off- 00s o
Kartensteckplatz 3 linefehler nicht erkannt
Kommunikations-
0,0-600,0s
Timeoutzeit
P16.27 Wird der Parameter auf 0,0 gesetzt, wird der Off- 00s o
Erweiterungskarte in
linefehler nicht erkannt
Kartensteckplatz 1
Kommunikations-
0,0-600,0s
Timeoutzeit
P16.28 Wird der Parameter auf 0,0 gesetzt, wird der Off- 00s o
Erweiterungskarte in
linefehler nicht erkannt
Kartensteckplatz 2
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Kommunikations-
0,0-600,0s
Timeoutzeit
P16.29 Wird der Parameter auf 0,0 gesetzt, wird der Off- 00s o

Erweiterungskarte in
linefehler nicht erkannt
Kartensteckplatz 3

P16.30 Reserviert / / /

Timeoutzeit PROFINET-
P16.31 0,0-60,0 s 50s O
Kommunikation

P16.32 Empfangene PzD2  |0-31 0 O
P16.33 Empfangene Pzp3  |0- Ungdltig 0 O
1: Frequenzeinstellung (0—Fmax. Einheit: 0,01Hz)
P16.34 Empfangene PZD4 . 0 O
2: PID-Referenzwert (-1000-1000, wobei 1000
P16.35 | Empfangene PZD5 |yom wert 100,0 % entspricht) 0 o
P16.36 Empfangene PZD6  |3: PID-Ruckfiihrung (-1000-1000, wobei 1000 0 O
P16.37 Empfangene PzD7 | 1000 % entspricht) 0 O
4: Einstellung des Drehmoments (-3000—+3000,
P16.38 Empfangene PZD8 0 O
wobei 1000 100,0 % des Motornennstroms ent-
P16.39 Empfangene PZD9 ' 0 O
spricht)
P16.40 Empfangene PZD10 _ |5: Einstellung des oberen Grenzwerts der Vor- 0 O
P16.41 Empfangene PZD11  |wértslauffrequenz (0-Fmax. Einheit: 0,01 Hz) 0 @)
6: Einstellung des oberen Grenzwerts der Rick-
wartslauffrequenz (0-Fmax. Einheit: 0,01 Hz)
7: Oberer Grenzwert des elektromotorischen Mo-
ments (0-3000, wobei 1000 100,0 % des Motor-
nennstroms entspricht)
8: Oberer Grenzwert des Bremsmoments (0—
3000, wobei 1000 100 % des Motornennstroms
entspricht)
9: Befehl fir virtuelle Eingangsklemme (Einstell-
bereich: 0x000-0x3FF, entsprechend
P16.42 Empfangene PZD12 0 O

S8/S7/S6/S5/HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1)

10: Befehl fir virtuelle Ausgangsklemme (Ein-
stellbereich: 0x00-0x0F, entsprechend
RO2/RO1/HDO/Y1)

11: Spannungseinstellung (speziell fur U/f-Tren-
nung)

(0-1000, wobei 1000 100 % der Motornennspan-
nung entspricht)

12: AO1-Ausgang Einstellung 1 (-1000—+1000,
wobei 1000 100,0 % entspricht)
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

13: AO2-Ausgang Einstellung 2 (-1000-1000, wo-
bei 1000 100,0 % entspricht)

14: Hoherwertiges Bit des Lagesollwerts (mit Vor-
zeichen)

15: Niederwertiges Bit des Lagesollwerts (ohne
Vorzeichen)

16: Hoherwertiges Bit des Lage-Rickflihrwerts
(mit Vorzeichen)

17: Niederwertiges Bit des Lage-Ruiickflihrwerts
(ohne Vorzeichen)

18: Flag zum Einstellen des Lage-Riickfihrwertes
(Lage-Ruickfiihrung kann nur eingestellt werden,
wenn dieses Flag auf 1 und dann auf 0 gesetzt
wird)

19: Mapping der Funktionsparameter (PZD2-
PZD12 entsprechen P14.49-P14.59)

20-31: Reserviert

P16.43

Gesendete PZD2

P16.44

Gesendete PZD3

P16.45

Gesendete PZD4

P16.46

Gesendete PZD5

P16.47

Gesendete PZD6

P16.48

Gesendete PZD7

P16.49

Gesendete PZD8

P16.50

Gesendete PZD9

P16.51

Gesendete PZD10

P16.52

Gesendete PZD11

P16.53

Gesendete PZD12

0-31

0: Ungiiltig

1: Betriebsfrequenz (x100, Hz)

2: Frequenz einstellen (x100, Hz)

3: Busspannung (x10, V)

4: Ausgangsspannung (x1, V)

5: Ausgangsstrom (x10, A)

6: Tatsachliches Ausgangsdrehmoment (x10, %)
7: Tatsachliche Ausgangsleistung (x10, %)
8: Betriebsdrehzahl (x1, min™)

9: Lineargeschwindigkeit (x1, m/s)
10: Rampen-Sollfrequenz

11: Fehlercode

12: Eingang Al1 (x100, V)

13: Eingang Al2 (x100, V)

14: AI3-Eingang (x100, V)

15: HDIA-Frequenzwert (x100, kHz)
16: Status Klemmeneingang

17: Status Klemmenausgang

18: PID-Sollwert (x100, %)

19: PID-Riickfiihrwert (x100, %)

20: Nenndrehmoment des Motors

O |0 |O |O

O |0 |O |O

O 1O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

21: Héherwertiges Bit des Lagesollwerts (mit Vor-
zeichen)

22: Niederwertiges Bit des Lagesollwerts (ohne
Vorzeichen)

23: Hoherwertiges Bit des Lage-Riickfihrwerts
(mit Vorzeichen)

24: Niederwertiges Bit des Lage-Riickfihrwerts
(ohne Vorzeichen)

25: Statuswort

26: HDIB-Frequenzwert (x100, kHz)

27: Hoherwertiges Bit Ruckfilhrwert PG-Karten-
Impuls

28: Niederwertiges Bit Ruckfihrwert PG-Karten-
Impuls

29: Hoherwertiges Bit Referenzwert PG-Karten-
Impuls

30: Niederwertiges Bit Referenzwert PG-Karten-
Impuls

31: Mapping der Funktionsparameter (PZD2-
PZD12 entsprechen P14.60-P14.70)

Timeoutzeit Ethernet-IP-
P16.54 0,0-60,0 s 50s O
Kommunikation

04

0: Selbstanpassend
1: 100 M Vollduplex
P16.55 Ethernet-1P- 0 ©
2: 100 M Halbduplex
3: 10 M Vollduplex

4: 10 M Halbduplex

Kommunikationsrate

Kommunikation

Code fiir Bluetooth-
P16.56 0-65535 0 [
Kopplung

0-65535

0: Keine Hostverbindung
P16.57 Bluetooth-Host 1: Mobile APP 0 [
2: Bluetooth-Box
3-65535: Reserviert

IP-Adresse
P16.58 industrielle Ethernet-  [0-255 192 ©

Kommunikationskarte 1
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

IP-Adresse
P16.59 industrielle Ethernet-  [0-255 168 ©)
Kommunikationskarte 2
IP-Adresse
P16.60 industrielle Ethernet-  [0-255 0 O

Kommunikationskarte 3
IP-Adresse
P16.61 industrielle Ethernet-  |0-255 20 ©

Kommunikationskarte 4

Subnetzmaske
P16.62 industrielle Ethernet-  [0-255 255

©

Kommunikationskarte 1

Subnetzmaske
P16.63 industrielle Ethernet-  [0-255 255

©

Kommunikationskarte 2

Subnetzmaske
P16.64 industrielle Ethernet-  [0-255 255

©

Kommunikationskarte 3

Subnetzmaske
P16.65 industrielle Ethernet-  [0-255 0 ©

Kommunikationskarte 4

Gateway
P16.66 industrielle Ethernet-  [0-255 192 ©

Kommunikationskarte 1

Gateway
P16.67 industrielle Ethernet-  [0-255 168 ©

Kommunikationskarte 2

Gateway
P16.68 industrielle Ethernet-  |0-255 0 ©

Kommunikationskarte 3

Gateway
P16.69 industrielle Ethernet-  |0-255 1 ©

Kommunikationskarte 4
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P17 — Statuskontrollen

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern

code einstellung
Anzeige der aktuell eingestellten Frequenz des Fre-

P17.00 Frequenzeinstellung [quenzumrichters. 50,00 Hz [ J
Einstellbereich: 0,00Hz-P00,03
Anzeige der aktuellen Ausgangsfrequenz des Fre-

P17.01 Ausgangsfrequenz  |quenzumrichters. 0,00 Hz [ J
Einstellbereich: 0,00Hz-P00,03
Anzeige der aktuellen Rampensollfrequenz des Fre-

P17.02 Flanken-Sollfrequenz |quenzumrichters. 0,00 Hz [ J
Einstellbereich: 0,00Hz-P00,03
Anzeige der aktuellen Ausgangsspannung des Fre-

P17.03 Ausgangsspannung [quenzumrichters. ov [ ]
Einstellbereich: 0-1200V
Anzeige des giltigen Wertes des aktuellen Aus-

P17.04 Ausgangsstrom gangsstroms des Frequenzumrichters. 0,0A [ J
Einstellbereich: 0,0-5000,0A
Anzeige der aktuellen Motordrehzahl.

P17.05 Motordrehzahl 0 min™* [ ]
Einstellbereich: 0-65535 min”'
Anzeige des aktuellen Drehmomentstroms des Fre-

P17.06 Drehmoment-Strom  [quenzumrichters. 0,0A [ ]
Einstellbereich: -3000,0-3000,0 A
Anzeige des aktuellen Erregerstroms des Frequen-

P17.07 Erregerstrom zumrichters. 0,0A [ ]
Einstellbereich: -3000,0-3000,0 A
Anzeige der aktuellen Motorleistung; 100 % bezogen
auf die Motornennleistung, positiver Wert bedeutet

17,08 Motorleistung Motorbetrieb, negativer Wert bedeutet Generatorbe- 0.0% °
trieb.
Einstellbereich: -300,0-300,0 % (bezogen auf die
Motornennleistung)
Anzeige des aktuellen Ausgangsdrehmoments des
Frequenzumrichters; 100 % bezogen auf Motor-
nenndrehmoment; bei Vorwartslauf bedeutet der po-

P17.09 Motor- sitive Wert Motorbetrieb, der negative Wert Genera- 0.0% °

Ausgangsdrehmoment |torbetrieb, bei Rickwartslauf bedeutet der positive

Wert Generatorbetrieb, der negative Wert Motorbe-
trieb.
Einstellbereich: -250,0-250,0 %
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Einstellbereich: -100,0-100,0 %

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Die geschéatzte Motorrotorfrequenz bei Vektorsteue-
Geschétzte
P17.10 rung. 0,00 Hz [ ]
Motorfrequenz
Einstellbereich: 0,00-P00,03
Anzeige der aktuellen Zwischenkreisspannung des
Zwischenkreis-
P17.11 Frequenzumrichters. ov [ J
spannung
Einstellbereich: 0,0-2000,0V
Anzeige des aktuellen Zustands der digitalen Ein-
Zustand der digitalen |gangsklemmen des Frequenzumrichters.
P17.12 0x00 [ ]
Eingangsklemme 0x00-0x3F
Entspricht jeweils HDIB, HDIA, S4, S3, S2 bzw. S1
Anzeige des aktuellen Zustands der digitalen Aus-
Zustand der digitalen |gangsklemmen des Frequenzumrichters.
P17.13 0x00 [ ]
Ausgangsklemme  [0x00-O0xOF
Entspricht R02, RO1, HDO bzw. Y1
Anzeige der Uber Frequenzumrichter-Klemmen
P17.14 Digitaler Einstellwert |UP/DOWN geregelten RegelgréRen. 0,00 Hz [
Einstellbereich: 0,00Hz-P00,03
Anzeige des Drehmomentsollwerts bezogen auf den
Prozentsatz des Nenndrehmoments des aktuellen
P17.15 | Drehmoment-Sollwert |Motors. 0,0 % [ ]
Einstellbereich: -300,0 %-300,0 % (Motor-
nennstrom)
Lineare
P17.16 0-65535 0 [ ]
Geschwindigkeit
P17.17 Reserviert / / /
P17.18 Zahlwert 0-65535 0 @
Anzeige des Eingangssignals von Al 1
P17.19 |Eingangsspannung Al1 0,00V [ J
Einstellbereich: 0,00-10,00V
Anzeige des Eingangssignals von Al2
P17.20 |Eingangsspannung Al2 0,00V [ J
Einstellbereich: -10,00V-10,00V
HDIA- Anzeige der Eingangsfrequenz von HDIA 0,000
P17.21 [ ]
Eingangsfrequenz  |Einstellbereich: 0,000-50,000kHz kHz
HDIB- Anzeige der Eingangsfrequenz von HDIB
P17.22 0,000 kHz [
Eingangsfrequenz  |Einstellbereich: 0,000-50,000kHz
Anzeige des PID-Sollwerts
P17.23 PID-Sollwert 0,0 % [ ]
Einstellbereich: -100,0-100,0 %
Anzeige des PID-Rickfiihrwerts
P17.24 PID-Riickfiihrwert 0,0 % [ ]
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Leistungsfaktor des |Anzeige des Leistungsfaktors des aktuellen Motors.
P17.25 1,00 [ J
Motors Einstellbereich: -1,00-1,00
Anzeige der aktuellen Betriebszeit des Frequenzum-
P17.26 Aktuelle Laufzeit richters. Omin [ J
Einstellbereich: 0-65535 min
Aktuelle Stufe einfache |Zeigt die aktuelle Stufe der einfachen SPS-Funktion
P17.27 0 [ J
SPS an.
Anzeige des Wertes des ASR-Ausgangs des Dreh-
zahlreglers im Vektorregelungsmodus an, bezogen
auf den Prozentualwert des Motor-Nenndrehmo-
P17.28 Motor-ASR-Ausgang 0,0 % [ ]
ments.
Einstellbereich: -300,0 %-300,0 % (Motor-
nennstrom)
Polwinkel Anzeige des Anfangs-Erkennungswinkels des Syn-
P17.29 Synchronmotor- chronmotors 0,0 [ ]
Steuerung Einstellbereich: 0,0-360,0
Anzeige der Phasenkompensation des Synchronmo-
Phasenkompensation
P17.30 tors 0,0 [ ]
Synchronmotor
Einstellbereich: -180,0-180,0
Hochfrequenz-
P17.31 Uberlagerungsstrom |0,0 %-200,0 % (Motornennstrom) 0,0 [ ]
Synchronmotor
P17.32 Motorfluss-Kopplung [0,0 %-200,0 % 0,0 % [ J
Anzeige des Erregerstrom-Sollwerts im Vektorrege-
P17.33 Erregerstrom-Sollwert |lungsmodus 0,0A [ ]
Einstellbereich: -3000,0-3000,0 A
Anzeige des Drehmomentstrom-Sollwerts im Vektor-
Drehmomentstrom-
P17.34 regelungsmodus 0,0A [ J
Sollwert
Einstellbereich: -3000,0-3000,0 A
Anzeige des gliltigen Wertes des Eingangsstroms
Eingangs-
P17.35 auf der Wechselstrom-Seite 0,0A [ ]
Wechselstrom
Einstellbereich: 0,0-5000,0A
Anzeige des aktuellen Ausgangsdrehmoments des
Frequenzumrichters; bei Vorwartslauf bedeutet der
positive Wert Motorbetrieb, der negative Wert Gene-
P17.36 | Ausgangsdrehmoment |ratorbetrieb, bei Riickwartslauf bedeutet der positive 0,0Nm [ ]

Wert Generatorbetrieb, der negative Wert Motorbe-
trieb.
Einstellbereich: -3000,0Nm-3000,0 Nm
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Zahlwert fur
P17.37 0-65535 0 [ J
Motorliberlast
PID-Prozessregler-
P17.38 -100,0 %-100,0 % 0,00 % [ J
Ausgang
Falscher Funktionscode
P17.39 beim Herunterladen |0,00-99,00 0,00 [ ]
von Parametern
0x000-0x123
Einerstelle: Regelungsmodus
0: Vektor 0
1: Vektor 1
2: U/f-Regelung
3: Vektorregelung
P17.40 | Motorregelungsmodus |Zehnerstelle: Regelungsstatus 0x000 [ J
0: Drehzahlregelung
1: Drehmomentregelung
2: Lageregelung
Hunderterstelle: Motor-Nummer
0: Motor 1
1: Motor 2
Oberer Grenzwert des
P17.41 Drehmoments bei 0,0 %-300,0 % (Motornennstrom) 180,0 % [ J
Motorbetrieb
Oberer Grenzwert des
P17.42 0,0 %-300,0 % (Motornennstrom) 180,0 % [ J
Bremsmoments
Oberer Grenzwert der
Vorwartslauf-Frequenz
P17.43 0,00-P00.03 50,00 Hz [ J
der Drehmoment-
steuerung
Oberer Grenzwert der
Rickwartslauf-
P17.44 0,00-P00.03 50,00 Hz [ J
Frequenz der
Drehmomentsteuerung
Tragheitsausgleichs-
P17.45 -100,0 %-100,0 % 0,0 % [ ]
moment
Reibungsausgleichs-
P17.46 -100,0 %—100,0 % 0,0 % [ ]
moment
P17.47 Motorpolpaare 0-65535 0 [ J
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Zahlwert der
P17.48 Frequenzumrichter- |0-65535 0 [ J
Uberlast
Frequenz eingestellt
P17.49 0,00-P00.03 0,00 Hz [ ]
durch Quelle A
Frequenz eingestellt
P17.50 0,00-P00.03 0,00 Hz [ ]
durch Quelle B
PID-
P17.51 -100,0 %-100,0 % 0,0 % [ ]
Proportionalausgang
P17.52 PID-Integralausgang |-100,0 %—-100,0 % 0,0 % [ ]
PID-
P17.53 -100,0 %-100,0 % 0,0 % [ ]
Differenzialausgang
Proportionalverstarkung
P17.54 0,00-100,00 0,00 [ ]
Strom-PID-Regler
Aktuelle PID-
P17.55 0,00-10,00 s 0,00s [ ]
Nachstellzeit
Vorhaltzeit Strom-PID-
P17.56 0,00-10,00 s 0,00s [ ]
Regler
Aktuelle Stufe der
P17.57 Mehrstufen- 0-15 0 [ J
geschwindigkeit
Spitze-zu-Spitze-Wert (0.0-300.0V
bei 100 Hz Spitze-zu-Spitze-Wert der Busspannungs-schwan-
P17.58 Frequenzkomponente kung bei einer Frequenzkomponente von 100 Hz, die o.ov o
(Rechteckfunktion mit Hilfe einer orthogonalen Rechteckfunktion ermit-
erkannt) telt wird
P17.59-
Reserviert / / /
P17.63
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P18 — Statuskontrolle im geschlossenen Regelkreis

Drehgeber

der Vorwarts- und der Riickwartseinstellung auftreten,

die durch Einstellen der Richtung des Z-Pulses in

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Die tatsachlich gemessene Drehgeberfrequenz; der
Ist-Frequenz des  |Wert flir Vorwartslauf ist positiv, der Wert fiir Rick-
P18.00 0,0Hz [ ]
Drehgebers wartslauf ist negativ.
Einstellbereich: -999,9-3276,7Hz
Zahlwert der Zahlwert des Drehgebers, vierfache Frequenz,
P18.01 0 [ ]
Geberlage Einstellbereich: 0-65535
Z-lmpuls-Zahlwert |Entsprechender Zahlwert des Drehgeber-Z-Pulses
P18.02 0 [ ]
Drehgeber Einstellbereich: 0-65535
Héherwertiges Bit des Lagesollwerts, nach Stopp auf
Hoherwertiges Bit des
P18.03 Null setzen. 0 [}
Lagesollwerts
Einstellbereich: 0-30000
Niederwertiges Bit des Lagesollwerts, nach Stopp auf
Niederwertiges Bit
P18.04 Null setzen. 0 [}
des Lagesollwerts
Einstellbereich: 0-65535
Hoherwertiges Bit des Lage-Rickfliihrwerts, nach
Hoherwertiges Bit des
P18.05 Stopp auf Null setzen. 0 [ ]
Lage-Rickfuhrwerts
Einstellbereich: 0-30000
Niederwertiges Bit |Niederwertiges Bit des Lage-Rickfiihrwerts, nach
P18.06 des Lage- Stopp auf Null setzen. 0 [ ]
Ruckfihrwerts Einstellbereich: 0-65535
Abweichung zwischen der aktuellen Solllage und der
P18.07 Lageabweichung [tats&chlichen Betriebslage. 0 [ ]
Einstellbereich: -32768-32767
Position des Referenzpunktes des Z-Pulses bei
Position des Lage-
P18.08 punktgenauem Spindelstopp. 0 [ ]
Referenzpunkts
Einstellbereich: 0-65535
Einstellung der Position des Referenzpunktes des Z-Pulses bei
P18.09 aktuellen punktgenauem Spindelstopp. 0,00 [ ]
Spindelposition Einstellbereich: 0-359,99
Aktuelle Position bei
Aktuelle Lage bei punktgenauem Spindelstopp.
P18.10 punktgenauem 0 [ ]
Einstellbereich: 0-65535
Spindelstopp.
Anzeige der Z-Puls-Richtung Wenn die Spindel punkt-
Z-Impuls-Richtung |genau stoppt, kénnen einige Impulsfehler zwischen
P18.11 0 [ ]
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
P20.02 oder durch Tauschen der Phase DOWN des
Gebers behoben werden kénnen.
0: Vor
1: Ruckwarts
Z-Impuls-Winkel Reserviert.
P18.12 0,00 [ ]
Drehgeber Einstellbereich: 0,00-359,99
Z-Impuls-Fehlerzeiten [Reserviert.
P18.13 0 [ ]
Drehgeber Einstellbereich: 0-65535
Hoherwertiges Bit des
P18.14 Geber- 0-65535 0 [ ]
Impulszéhlwertes
Niederwertiges Bit
P18.15 des Geber- 0-65535 0 [}
Impulszéhlwertes
Drehzahl-Messwert
P18.16 -3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [}
der Hauptplatine
Der Pulsbefehl (Klemme A2, B2) wird in die einge-
stellte Frequenz umgewandelt und ist im Pulslage-
P18.17 | Pulsbefehls-Frequenz 0,00 Hz [ ]
Modus und Pulsdrehzahl-Modus giltig.
Einstellbereich: 0-655,35 Hz
Der Pulsbefehl (Klemme A2, B2) wird in die einge-
Pulsbefehl- stellte Frequenz umgewandelt und ist im Pulslage-
P18.18 0,00 Hz [ ]
Vorsteuerung Modus und Pulsdrehzahl-Modus giltig.
Einstellbereich: 0-655,35 Hz
P18.19 Lageregler-Ausgang |-327,68-327,67 Hz 0,00Hz [ J
Zahlwert des Zahlwert des Resolvers.
P18.20 0 [ ]
Resolvers Einstellbereich: 0-65535
Der vom Resolver abgelesene Pol-Einstellwinkel.
P18.21 Resolverwinkel 0,00 [ ]
Einstellbereich: 0,00-359,99
Polwinkel
Derzeitige Poleinstellung.
P18.22 Synchronmotor- 0,00 [}
Einstellbereich: 0,00-359,99
Regelung
P18.23 Status Steuerwort 3 |0-65535 0 [ ]
Hoherwertiges Bit des
P18.24 Impulssollwert- 0-65535 0 [ ]

Zahlwerts
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Niederwertiges Bit
P18.25 des Impulssollwert- [0-65535 0 [ ]
Zahlwerts
Drehzahlmesswert
P18.26 -3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [ ]
Impulsgeber-Karte PG
P18.27 Geber-UVW-Sektor |0-7 0 [ ]
Anzeige der Geber-
P18.28 Auflésung (Impulse |0-65535 0 [}
pro Umdrehung)
Winkelausgleichswert
P18.29 -180,0-180,0 0,0 [ ]
Synchronmotor
P18.30 Reserviert / /
P18.31 Z-Puls-Sollwert 0-65535 0 [ ]
Impulsbestimmter
P18.32 Drehzahl-Messwert (-3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [ ]
der Hauptplatine
Drehzahlmesswert
P18.33 -3276,8-3276,7Hz 0,0Hz [}
Impulsgeberkarte
Aktuelle Geber-
P18.34 0-63 0 [ ]
Filterbreite
P18.35 Testdauer 8k 0-65535 0 [ ]
P19 — Statuskontrolle Erweiterungskarte
Funktions-| Standard- | _
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
P19.00 |Kartentyp an Steckplatz 1 |0-65535 0 )
P19.01 | Kartentyp an Steckplatz 2 |0 Keine Karte 0 °
1: Programmierbare Karte
2: E/A-Karte
3: Inkrementalgeberkarte PG
4: Inkrementalgeberkarte PG mit UVW
5: Ethernet-Kommunikationskarte
P19.02 |Kartentyp an Steckplatz 3 6: DP-Kommunikationskarte 0 [}
7: Bluetooth-Karte
8: Impulsgeberkarte Resolver
9: CANopen-Kommunikationskarte
10: WLAN-Karte
11: PROFINET-Kommunikationskarte
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

12: Sinus/Cosinus-Impulsgeberkarte ohne CD-
Signal

13: Sinus/Cosinus-Impulsgeberkarte mit CD-Signal
14: Absolutwert-Impulsgeberkarte PG

15: CAN-Master/Slave-Kommunikationskarte

16: Modbus TCP-Kommunikationskarte

17: EtherCAT-Kommunikationskarte

18: BACnet-Kommunikationskarte

19: DeviceNet-Kommunikationskarte

20: Temperaturkontrollkarte PT100/PT1000

2
22: MECHATROLINK-Kommunikationskarte

-

: Ethernet IP-Kommunikationskarte

23-65535: Reserviert

Softwareversion der
P19.03 Erweiterungskarte in 0,00-655,35 0,00 [ ]
Kartensteckplatz 1

Softwareversion der
P19.04 Erweiterungskarte in  |0,00-655,35 0,00 [}
Kartensteckplatz 2

Softwareversion der

P19.05 Erweiterungskarte in  |0,00-655,35 0,00 [}
Kartensteckplatz 3
Klemmeneingangs-status
P19.06 der E/A- 0x0000-0xFFFF 0x0000 [ ]
Erweiterungskarte

Klemmenausgangs-status

P19.07 der E/A- 0x0000—-0xFFFF 0x0000 [ ]
Erweiterungskarte
P19.08 Reserviert
Eingangsspannung Al3
P19.09 der E/A- 0,00-10,00V 0,00V [ J
Erweiterungskarte
Temperatur erfasst durch
P19.10 -50,0-150,0°C 0,0°C .
EC PT100
Digitale Erkennung EC
P19.11 0-4096 0 .
PT100
Temperaturerkennung EC
P19.12 -50,0-150,0°C 0,0°C o
PT1000
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Digitale Erkennung EC
P19.13 0-4096 0 .
PT1000

0-4
0: Kein Alarm

1: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch EC
PT100 (A-Ot1)

P19.14 Alarmanzeige . 0 .
2: Erkennung Uberhitzungs-Voralarm durch EC
PT1000 (A-Ot2)

3: Unterbrechungsalarm PT100 (A-Pt1)

4: Unterbrechungsalarm PT1000 (A-Pt2)

Frequenzumrichter-
P19.15 0-65535 0 .
Steuerwort
Frequenzumrichter-
P19.16 0-65535 0 .
Statuswort
Ethernet-
P19.17 | . 0-65535 0 .
Uberwachungsvariable 1
Ethernet-
P19.18 | . 0-65535 0 .
Uberwachungsvariable 2
Ethernet-
P19.19 | . 0-65535 0 .
Uberwachungsvariable 3
Ethernet-
P19.20 | . 0-65535 0 .
Uberwachungsvariable 4
Temperaturerkennung
P19.21 -20,0-200,0°C 0,0°C .
Al/AO

P20 — Geber Motor 1

Funktions- Standard-ein-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code stellung

0: Inkrementalgeber
1: Resolver

P20.00 |Anzeige des Gebertyps 0 [ ]
2: Sinusgeber

3: Endat-Absolutwertgeber

Anzahl der Impulse, die bei einer Umdrehung des
P20.01 Geber-Impulszahl  |Gebers erzeugt werden. 1024 o
Einstellbereich: 0-60000
0x000-0x111

Einerstelle: Richtung DOWN

P20.02 Geberrichtung 0x000 o
0: Vor

1: Rickwarts
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Funktions- Standard-ein-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code stellung
Zehnerstelle: Z-Puls-Richtung (reserviert)
0: Vor
1: Rickwarts
Hunderterstelle: Signalrichtung CD/UVW-Pol
0: Vor
1: Rickwarts
Erkennungszeit Geber-
P20.03 0,0-10,0s 2,0s (@]
Offline-Fehler
Erkennungszeit des
P20.04 0,0-100,0s 0,8s (@]
Geberumkehrfehlers
Einstellbereich: 0x00-0x99
Einerstelle: Filterzeit bei niedriger Drehzahl, ent-
Filterzeiten bei
P20.05 spricht 24(0-9)x125ps. 0x33 (@]
Gebererkennung
Zehnerstelle: Filterzeiten bei hoher Drehzahl, ent-
spricht24(0-9)x125ps.
Drehzahlverhéltnis  |Dieser Parameter muss eingestellt werden, wenn
zwischen Geber- der Geber nicht auf der Motorwelle montiert ist und
P20.06 1,000 @]
Montagewelle und |das Antriebsverhaltnis nicht 1 ist.
Motor Einstellbereich: 0,001-65,535
0x0000-0xFFFF
Bit0: Aktivieren der Z-Puls-Kalibrierung
Bit1: Aktivieren der Kalibrierung des Geberwinkels
Bit2: Aktivieren der SVC-Drehzahlmessung
Bit3: Auswahl der Resolver-Drehzahlmessung
Bit4: Z-Impuls-Erfassung
Bit5: Geber-Anfangswinkel bei U/f-Steuerung nicht
erfassen
Bit6: Aktivieren der CD-Signalkalibrierung
Regelparameter des |Bit7: Deaktivieren der Drehzahlmessung bei
P20.07 0x0003 @]

Synchronmotors

Sin/Cos-Unterteilung

Bit8: Geberfehler wahrend des Autotunings nicht er-
kennen

Bit9: Optimierung der Z-Puls-Erkennung aktivieren
Bit10: Optimierung der Z-Puls-Erstkalibrierung akti-
vieren

Bit11: Reserviert

Bit12: Z-Impuls-Ankunftssignal nach Stopp I6schen
Bit13: Reserviert

Bit14: Erfassung Z-Impuls nach einer Umdrehung
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Funktions- Standard-ein-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code stellung
Bit15: Reserviert
0x00-0x11
Einerstelle: Z-Puls
Aktivieren der Offline- |0: Nicht erkennen
P20.08 Erkennung von Z-  [1: Aktivierung 0x10 O
Impulsen Zehnerstelle: UVW-Impuls (fiir Synchronmotor)
0: Nicht erkennen
1: Aktivieren
Relativer elektrischer Winkel des Geber-Z-Imulses
Anfangswinkel des Z-
P20.09 und der Motorpol-Lage. 0,00 (@]
Impulses
Einstellbereich: 0,00-359,99
Relativer elektrischer Winkel der Geberlage und der
Anfangswinkel des
P20.10 Pol Motorpol-Lage. 0,00 @]
ols
Einstellbereich: 0,00-359,99
0-3
1: Rotierendes Autotuning (Gleichstrombremse)
Autotuning des Pol- |2: Statisches Autotuning (geeignet fir Resolver, Si-
P20.11 0 o
Anfangswinkels nusgeber mit CD-Signalriickfihrung)
3: Rotierendes Autotuning (Erkennung des An-
fangswinkels)
0: Keine Optimierung
Wahl der Optimierung
P20.12 1: Optimierungsmodus 1 1 o
der Drehzahlmessung
2: Optimierungsmodus 2
Verstarkung der
P20.13 | Nullpunktkorrektur des |0-65535 0 (@]
CD-Signals
0x00-0x11
Einerstelle: Inkrementalgeber
0: ohne UVW
Auswahl des
P20.14 1: mit UVW 0x00 o
Gebertyps
Zehnerstelle: Sinusgeber
0: ohne CD-Signal
1: mit CD-Signal
0: PG-Karte
Drehzahlmess-
P20.15 1: lokal; realisiert durch HDIA und HDIB; unterstitzt 0 (€]
methode
nur 24-V-Inkrementalgeber
Frequenzteilungs-
P20.16 0-255 0 (@]

koeffizient
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Funktions- Standard-ein-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code stellung
0x0000-0xFFFF
Bit0: Aktivieren/Deaktivieren des Geber-Eingangs-
filters
0: Kein Filter
1: Filter
Bit1: Gebersignal-Filtermodus (Bit0 oder Bit2 auf 1
setzen)
0: Adaptiver Filter
1: Filterparameter P20.18 verwenden
Bit2: Aktivieren/Deaktivieren des Geber-Frequenz-
teilungsausgangsfilters
Impulsfilter-
P20.17 0: Kein Filter 0x0033 O
Verarbeitung
1: Filter
Bit3: Reserviert
Bit4: Aktivieren/Deaktivieren des Impulssollwert-Fil-
ters
0: Kein Filter
1: Filter
Bit5: Impuls-Sollwertfilter-Modus (giiltig, wenn Bit4
auf 1 gesetzt ist)
0: Adaptiver Filter
1: Filterparameter P20.19 verwenden
Bit6—15: Reserviert
Filterbreite 0-63
P20.18 2 O
Geberimpuls 0 bedeutet 0,25 ps
Impulssollwert- 0-63
P20.19 2 O
Filterbreite 0 bedeutet 0,25 ps
Impulszahl des Impuls-
P20.20 0-65535 1024 o
Sollwertes
Aktivieren der
P20.21 Winkelkompensation [0-1 0 O
des Synchronmotors
Umschaltfrequenz-
P20.22 schwelle bei 0-630,00Hz 1,00Hz O
Drehzahlmessung
Synchronmotor-
P20.23 Winkelausgleichs-  |-200,0-200,0 % 100,0 % O

koeffizient
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Funktions- Standard-ein-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code stellung

Anzahl Polpaare beim

Autotuning des
P20.24 1-128 2 o
Magnetpolwinkels in

der Anfangsphase

P21 - Lageregelung

Funktions- Standard- | |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0x0000-0x7121

Einerstelle: Auswahl der Regelungsart (nur bei FVC)
0: Drehzahlregelung

1: Lageregelung

Zehnerstelle: Quelle des Lageregelungsbefehls

0: Pulsfolge, mit Impulsgebersignal fir PG-
Kartenklemmen (A2, B2) fir die Lageregelung

1: Digitale Position, unter Verwendung der Einstellung
von P21.17 fiur die Lageregelung, wahrend der Positio-

niermodus Uber P21.16 eingestellt werden kann

2: Positionierung der Lichtschranke bei Stopp. Wenn
P21.00 |Lageregelungsmodus |eine Klemme ein Lichtschrankensignal empfangt 0x0000 O
(Funktionswahl Klemme 43), beginnt der Frequenzum-
richter mit der Positionierung zum Stoppen, und der
Stoppabstand kann durch P21.17 eingestellt werden.
Hunderterstelle: Reserviert

Tausenderstelle: Reserviert

Hinweis: In der Betriebsart Pulsfolge oder Spindelpo-
sitionierung schaltet der Frequenzumrichter in den Ser-
vobetrieb, wenn ein gltiges Servo-Freigabesignal an-
liegt. Liegt kein Servofreigabesignal vor, schaltet der
VFD erst in den Servobetrieb, wenn er einen Vorwarts-
oder Rickwartslaufbefehl erhélt.

0x0000-0x3133

Einerstelle: Impuls-Modus

0: Impuls Querinduktivitat A/B; A eilt B vor
1: A: IMPULS; B: VORZEICHEN (SIGN)
P21.01 Pulsbefehls-Modus 0x0000 o
Wenn Kanal B ein niedriges Energieniveau hat, zahlt
die Flanke aufwarts; wenn Kanal B ein hohes Energi-

eniveau hat, zahlt die Flanke abwarts.

2: A: Positiver Impuls
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Kanal A ist ein positiver Impuls; Kanal B benétigt keine
Verdrahtung

3: Zweikanalimpuls A/B; Impulsflanke Kanal A zahlt auf-
warts, Impulsflanke Kanal B zahlt abwarts
Zehnerstelle: Impulsrichtung

Bit0: Impulsrichtung einstellen

0: Vor

1: Rickwérts

Bit1: Impulsrichtung durch Laufrichtung einstellen

0: Deaktivieren, und BITO ist giiltig;

1: Aktivierung

Hunderterstelle: Reservierte Tausenderstelle: Wahl der
Pulssteuerung

Bit0: Wahl des Impulsfilters

0: Tragheitsfilter

1: Gleitender Mittelwert

Bit1: Uberdrehzahl-Regelung

0: Keine Regelung

1: Regelung

Die beiden Verstarkungen des automatischen Lagereg-

lers (APR) werden entsprechend der in P21.04 einge-

Verstarkung
P21.02 Lageregelkreis 1 stellten Schaltart umgeschaltet. Wenn die Spindelaus- 200 O
richtfunktion verwendet wird, werden die Verstarkun-
gen automatisch geschaltet, unabhangig von der
Einstellung von P21.04. P21.03 wird fiir den dynami-
P21.03 Verstarkung schen Betrieb verwendet, und P21.02 wird fiir die Bei- 30,0 o

Lageregelkreis 2 |ponaltung des gesperrten Zustands verwendet.

Einstellbereich: 0,0-400,0

Mit diesem Parameter wird der Umschaltmodus fiir die
APR-Verstarkung eingestellt. Um die drehmomentab-

hangige Schaltung zu verwenden, muss P21.05 einge-

stellt werden; und um die auf Drehzahlbefehlen basie-
Umschaltmodus der
rende Schaltung zu verwenden, muss P21.06 einge-
P21.04 Verstérkung des 0 (@]
stellt werden.
Lageregelkreises
0: Keine Umschaltung

1: Drehmoment-Befehl
2: Drehzahlbefehl

3-5: Reserviert

-266-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Liste der Funktionsparameter

Positionsvorsteuerung

Nur fir Impulsfolge-Sollwert (Lageregelung)

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Betrag des
Drehmomentsollwerts
P21.05 bei der Umschaltung (0,0-100,0 % (Nenndrehmoment des Motors) 10,0 % (@]
der Lageregelungs-
Verstarkung
Betrag des
Drehzahlbefehls bei
P21.06 Umschaltung der |0,0-100,0 % (Motornenndrehzahl) 10,0 % (@]
Lageregelungs-
Verstarkung
Glattungsfilter-
Der Glattungsfilter-Koeffizient bei der Umschaltung der
Koeffizient bei der
P21.07 Lageregelungs-Verstarkung 5 O
Verstarkungs-
Einstellbereich: 0-15
umschaltung
Der Ausgangsgrenzwert des Lagereglers; wenn der
Grenzwert 0 ist, ist der Lageregler ungliltig und es kann
Ausgangs-Grenzwert (keine Lageregelung durchgefiihrt werden, die Dreh-
P21.08 20,0 % O
des Lagereglers  |zahlregelung ist jedoch verfugbar.
Einstellbereich: 0,0-100,0 % (max. Ausgangsfre-
quenz P00.03)
Wenn die Lageabweichung kleiner ist als P21.09 und
Abschluss der die Dauer P21.10 Ubersteigt, wird das Signal fir den
P21.09 10 @)
Lageregelung Abschluss der Lageregelung ausgegeben.
Einstellbereich: 0—1000
Erkennungszeit fiir
P21.10 den Abschluss der |0,0-1000,0ms 10,0ms O
Lageregelung
Ubersetzungsverhéltnis des elektronischen Getriebes,
Zahler des das zur Einstellung des entsprechenden Verhaltnisses
P21.11 Lagesollwert- zwischen Lagesollwert und tatsachlicher Verschiebung 1000 (@]
Quotienten verwendet wird.
Einstellbereich: 1-65535
Nenner des
P21.12 Lagesollwert- Einstellbereich: 1-65535 1000 (@]
Quotienten
Verstarkung der 0,00-120,00 %
P21.13 100,00 O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Filterzeit-Konstante
0,0-3200,0ms
P21.14 der 3,0ms O

Nur fiir Impulsfolge-Sollwert (Lageregelung)
Positionsvorsteuerung

Die Filterzeitkonstante der Positionsvorsteuerung wah-
Filterzeit-Konstante
P21.15 rend der Impulsfolge-Lageregelung. 0,0ms o
des Lagebefehls

0,0-3200,0ms

0x0000-0xFFFF

Bit0: Auswahl des Lageregelungsmodus

0: Relative Lage

1: Absolute Lage (Home) (reserviert)

Bit1: Auswahl des Lageregelungszyklus

0: Zyklische Positionierung durch Klemmen

1: Automatische zyklische Positionierung

Bit2: Zyklus-Modus

0: Kontinuierlich

1: Periodisch (nur unterstiitzt bei automatischer zykli-
scher Lageregelung)

Bit3: P21.17 Digitaler Einstellmodus

0: Inkrementell

1: Lageregelungsart (unterstiitzt nicht den kontinuierli-
chen Modus)

P21.16 |Digitale Lageregelung |Bit4: Modus fiir die Suche der Grundstellung (Home) 0x0000 @)
0: Grundstellung nur einmal suchen

1: Grundstellung bei jedem Durchgang suchen

Bit5: Grundstellungs-Kalibrierungsmodus

0: Kalibrieren in Echtzeit

1: Einzelne Kalibrierung

Bit6: Auswahl des Signals fiir den Abschluss der Lage-
regelung

0: Giiltig wéhrend der durch P21.25 (Haltezeit des Sig-
nals fiir den Abschluss der Lageregelung) eingestellten
Zeit

1: Immer giiltig

Bit7: Auswahl Erst-Lageregelung (bei zyklischer Lage-
regelung durch Klemmen)

0: Ungiiltig (nicht drehen)

1: Gultig
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Bit8: Auswahl des Signals fir die Lageregelungsakti-
vierung (nur fir zyklische Lageregelung durch Klem-
men,; bei automatischer zyklischer Lageregelung ist die
Lageregelungsfunktion immer aktiviert)

0: Impulssignal

1: Pegelsignal

Bit9: Positionsquelle

0: P21.17 Einstellung

1: PROFIBUS/CANopen-Einstellung

Bit10: Soll der Impulszéhlwert des Gebers bei Strom-
ausfall gespeichert werden?

0: Nicht speichern

1: Speichern

Bit11: Reserviert

Bit12: Auswahl der Lageregelungskurve (reserviert)

0: Geradlinig

1: S-Kurve

Einstellen der digitalen Lageregelung.
Sollwert digitale
P21.17 Tatsachliche Position=P21.17xP21.11/P21.12 0 @)
Lageregelung

0-65535
0: Einstellung mit P21.19
Auswahl der 1: Einstellung tber Al1
P21.18 Einstellung der 2: Einstellung Gber AI2 0 o
Lageregelungs- 3: Einstellung tber AI3
geschwindigkeit 4: Einstellung Uber Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIA
5: Einstellung Uber Hochgeschwindigkeitsimpuls HDIB
Ziffernanzeige
P21.19 Lageregelungs- 0-100,0 % max. Frequenz 20,0 % O
geschwindigkeit
P21.20 Beschleunigungszeit |Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit bei der Lagerege- 3.00s o
Lageregelung lung einstellen.
Die Beschleunigungszeit bei der Lageregelung ist die
Zeit, die der Frequenzumrichter benétigt, um von 0 Hz
auf die maximale Ausgangsfrequenz zu beschleunigen
po1.21 Beschleunigungszeit |(P00.03). 3008 o

Lageregelung Die Verzégerungszeit bei der Lageregelung ist die Zeit,
die der Frequenzumrichter benétigt, um von der maxi-

malen Ausgangsfrequenz (P00.03) auf OHz abzubrem-

sen.

-269-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Liste der Funktionsparameter

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Einstellbereich von P21.20: 0,01-300,00s
Einstellbereich von P21.21: 0,01-300,00s
Haltezeit bei Erreichen der Zielposition einstellen.
P21.22 |Haltezeit am Zielpunkt 0,100s O
Einstellbereich: 0,000-60,000s
Geschwindigkeit bei
P21.23 Suche der 0,00-50,00Hz 2,00Hz O
Grundstellung
P21.24 | Grundstellung-Offset |0-65535 0 O
Die Haltezeit des Signals bei Abschluss der Lagerege-
Haltezeit des Signals
lung; dieser Parameter ist auch fiir das Signal fur den
P21.25 bei Abschluss der 0,200s O
Abschluss der Spindelausrichtung giiltig.
Lageregelung
Einstellbereich: 0,000-60,000s
Impulstberlagerungs- [P21.26: -9999-32767
P21.26 0 O
wert P21.27: 0-3000,0/ms
Geschwindigkeit der |Diese Funktion ist im Sollwert fiir die Impulsgeschwin-
pP21.27 o . 8,0 O
Impulsiiberlagerung |digkeit (P00.06=12) bzw. im Impuls-Lageregelungsmo-
dus (P21.00=1) aktiviert:
1. Funktion Eingangsklemme Nr. 68 (Aktivierung Im-
pulsliberlagerung)
Wenn die Anstiegsflanke der Klemme erkannt wird,
wird die Impulseinstellung auf P21.26 erhoht, und der
Impuls-Referenzkanal wird mit der durch P21.27 fest-
gelegten Impulstberlagerungs-Rate kompensiert.
2. Funktion Eingangsklemme Nr. 67 (zunehmender Im-
pulsanstieg)
Wenn diese Klemme aktiviert ist, wird der Impulsrefe-
Beschleunigungs- |renzkanal durch die in P21.27 eingestellte Impulsiiber-
P21.28 IVerzbégerungszeit |lagerungsrate kompensiert. 50s O

nach Sperrimpuls

Hinweis: Die in P05.09 eingestellte Klemmenfilterung
kann die tatsachliche Uberlagerung leicht beeinflussen.
Beispiel: P21.27 = 1,0/ ms; P05.05 = 67

Wenn das Eingangssignal der Klemme S5 0,5 s be-
tragt, betragt die tatsachliche Anzahl der liberlagerten
Impulse 500.

3. Funktion Eingangsklemme Nr. 69 (fortschreitende
Impulsabnahme)

Diese Funktion Iauft wie oben beschrieben ab. Der Un-
terschied besteht darin, dass diese Klemme anzeigt,

dass negative Impulse Uiberlagert werden.
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Hinweis: Alle hier beschriebenen Impulse Uberlagern
den Impulsreferenzkanal (A2, B2). Impulsfilterung,
elektronisches Getriebe und andere Funktionen sind
fir Uberlagerte Impulse gltig.

4. Funktion Ausgangsklemme Nr. 28 (Impulslberlage-
rung)

Wahrend sich die Impulse Uberlagern, arbeitet die Aus-
gangsklemme. Nach der Uberlagerung von Impulsen

arbeitet die Klemme nicht mehr.

Filterzeit- Dieser Parameter bezieht sich auf die Filterzeitkon-
Konstante der stante, die von der Impulsfolge erfasst wird, wenn die
P21.29 |Drehzahlvorsteuerung|Drehzahlsollwertquelle auf Impulsfolge eingestellt ist 10,0ms O
(Impulsfolge- (P00.06=12 bzw. P00.07=12)

Drehzahimodus) Einstellbereich: 0—-3200,0ms

Zahler des Quotienten
P21.30 1-65535 1000 (@)
des 2. Befehls

0-2
Impulssollwert- 0: Hauptplatine
P21.31 0 O
Drehzahlmessung |1: PG-Karte
2: Hybrid

Impulssollwert-
P21.32 0x0-0x1 0x0 ©)
Vorsteuerquelle

Léschen des Geber-
P21.33 0-65535 0 ©)
Zahlwertes einstellen

P22 - Spindelpositionierung

Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0x0000-0xFFFF

Bit0: Spindelpositionierung aktivieren

0: Deaktivierung

1: Aktivieren
Auswahl des Bit1: Referenzpunkt der Spindelpositionierung
P22.00 Spindelpositionierungs- |wahlen 0x0000 @]
modus 0: Z-Puls-Eingang

1: Klemmeneingang S2/S3/S4
Bit2: Suche nach Referenzpunkt

0: Referenzpunkt nur einmal suchen

1: Referenzpunkt jedes Mal suchen
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Bit3: Aktivierung der Kalibrierung des Lage-Soll-
wertes

0: Deaktivierung

1: Aktivieren

Bit4: Auswahl des Lageregelungsmodus 1

0: Richtung Lageregelung einstellen

1: Etwaige Richtung Lageregelung

Bit5: Auswahl des Lageregelungsmodus 2

0: Lageregelung vorwarts

1: Lageregelung riickwarts

Bit6: Wahl des Nullungsbefehls

0: Energieniveau-Modus

1: Impuls-Modus

Bit7: Sollwert-Kalibrierungsmodus

0: Beim ersten Mal kalibrieren

1: Kalibrieren in Echtzeit

Bit8: Wahl der Aktion nach Aufhebung des Nul-
lungssignals (Energieniveau)

0: In Drehzahlmodus umschalten

1: Positionssperre-Modus

Bit9: Auswahl des Signals fiir den Abschluss der
Lageregelung

0: Energieniveau-Signal:

1: Impulssignal

Bit10: Z-Puls-Signalquelle

0: Motor

1: Spindel

Bit11-15: Reserviert

Wahrend der Spindelausrichtung wird die Ge-

schwindigkeit des Positionspunktes der Ausrich-
Geschwindigkeit der
P22.01 tung gesucht, und dann wird auf die Lageregelung 10,00Hz O
Spindelausrichtung
umgeschaltet.

Einstellbereich: 0,00-100,00Hz

Verzdgerungszeit bei der Spindelausrichtung

Die Verzdgerungszeit bei der Spindelausrichtung
Verzégerungszeit der  |ist die Zeit, die der Frequenzumrichter benétigt, um
P22.02 3,0s O
Spindelausrichtung von der maximalen Ausgangsfrequenz (P00.03)
auf 0 Hz abzubremsen.

Einstellbereich: 0,0-100,0s

-272-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Liste der Funktionsparameter

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Die Nullstellungspositionen von vier Spindeln kon-
nen Uber Klemmen (Funktionscode 46, 47) ausge-
P22.03 |Nullung Spindelposition 0 0 O
wahlt werden.
Einstellbereich: 0-65535
P22.04 |Nullung Spindelposition 1 |Einstellbereich: 0-65535 0
P22.05 |Nullung Spindelposition 2 |Einstellbereich: 0-65535 0
P22.06 |Nullung Spindelposition 3 |Einstellbereich: 0-65535 0
Sieben Werte fiir die Spindel-Skalenteilung kénnen
Spindelskala- Giber Klemmen ausgewahlt werden (Funktionscode
P22.07 15,00 O
Teilungswinkel 1 48, 49 und 50).
Einstellbereich: 0,00-359,99
Spindelskala-
P22.08 Einstellbereich: 0,00-359,99 30,00 O
Teilungswinkel 2
Spindelskala-
P22.09 Einstellbereich: 0,00-359,99 45,00 O
Teilungswinkel 3
Spindelskala-
P22.10 Einstellbereich: 0,00-359,99 60,00 @)
Teilungswinkel 4
Spindelskala-
P22.11 Einstellbereich: 0,00-359,99 90,00 o
Teilungswinkel 5
Spindelskala-
P22.12 Einstellbereich: 0,00-359,99 120,00 O
Teilungswinkel 6
Spindelskala-
P22.13 Einstellbereich: 0,00-359,99 180,00 O
Teilungswinkel 7
Mit diesem Funktionscode wird das Untersetzungs-
Spindel- verhéltnis der Spindel und der Montagewelle des
P22.14 1,000 O
Antriebsverhaltnis Gebers eingestellt.
Einstellbereich: 0,000-30,000
P22.15 stellt die Spindelnullpunktverschiebung ein.
Einrichtung der Wenn der gewahlte Spindelnullpunkt P22.03 ist, ist
P22.15 | Nullpunktkommunikation |der endgtiltige Spindelnullpunkt die Summe aus 0 @]
der Spindel P22.03 und P22.15.
Einstellbereich: 0-39999
P22.16 Reserviert / / /
P22.17 Reserviert / / /
0x00-0x31
P22.18 | Auswahl ,Rigid Tapping® |Einerstelle: Aktivierung/Deaktivierung 0x00 ©)

0: Deaktivierung
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

1: Aktivierung

Zehnerstelle: Auswahl des analogen Anschlusses

0: Ungliltig
1: Al
2:Al2
3:AI3
Analoge Filterzeit bei
P22.19 0,0ms—1000,0ms 1,0ms O
4Rigid Tapping“
Max. Frequenz bei ,Rigid
P22.20 0,00-400,00Hz 50,00Hz @)

Tapping*“
Entsprechende Frequenz

der analogen
P22.21 0,00-10,00Hz 0,00Hz (@]
Nullpunktverschiebung

bei ,Rigid Tapping“

P22.22—
Reserviert / / /
P22.24

P23 - Vektorregelung Motor 2

Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Proportional- P23.00-P23.05 gelten nur fir Vektorregelung. Un-
P23.00 verstarkung des terhalb der Schaltfrequenz 1 (P23.02) sind die PI- 20,0 (@]

Drehzahlregelkreises 1 |Parameter des Drehzahlregelkreises P23.00 und

Nachstellzeit des P23.01. Oberhalb der Schaltfrequenz 2 (P23.05),
P23.01 ] ) ] 0,200 s (@]
Drehzahlregelkreises 1 [sind die Pl-Parameter des Drehzahlregelkreises

P23.02 Untere Schaltfrequenz P23.03 und P23.04. Dazwischen ergeben sich die 5,00 Hz O
P . Pl-Parameter aus der linearen Veranderung zwi-
roportional-
P23.03 verstarkung des schen zwei Parameter-Gruppen wie unten darge- 200 o

Drehzahlregelkreises 2 stellt.

i 4 Pl parameters

P23.04 Nachstellzeit des 0.200 o
X ) s

Drehzahlregelkreises 2 (P23.00,P23.01)

(P23.03,P23.04)

P23.05 Obere Schaltfrequenz 10,00 Hz @]
P23.02 P23.05 Output freqaencyf

Die dynamische Antwort des Drehzahlregelkreises

bei der Vektorregelung kann durch Einstellung des
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

Proportionalfaktors und der Nachstellzeit des Dreh-
zahlreglers angepasst werden. Eine Erhéhung der
Proportionalverstarkung oder eine Verkirzung der
Nachstellzeit kann das dynamische Verhalten des
Drehzahlregelkreises beschleunigen; ist die Propor-
tionalverstarkung jedoch zu grof? oder die Nachstell-
zeit zu kurz, kann es zu Systemschwingungen und
starken Uberschwingen kommen; ist die Proportio-
nalverstarkung zu klein, kann es zu Dauerschwin-
gungen oder zum Drehzahlversatz kommen.

Der PI-Parameter des Drehzahlregelkreises steht in
engem Zusammenhang mit der Tragheit des Sys-
tems. Die Standard-Pl-Parameter miissen entspre-
chend den verschiedenen Lastcharakteristiken an-
gepasst werden, um unterschiedliche Anforderun-
gen zu erflllen.

Einstellbereich von P23.00: 0,0-200,0
Einstellbereich von P23.01: 0,000-10,000 s
Einstellbereich von P23.02: 0,00Hz—P23.05
Einstellbereich von P23.03: 0,0-200,0
Einstellbereich von P23.04: 0,000-10,000 s
Einstellbereich von P23.05: P23.02-P00.03 (max.

Ausgangsfrequenz)

P23.06

Ausgangsfilter des

Drehzahlregelkreises

0-8 (entspricht 0-2%/10 ms)

P23.07

Schlupfkompensation
der Vektorregelung
(Motorbetrieb)

P23.08

Schlupfkompensation
der Vektorregelung

(Generatorbetrieb)

Durch die Schlupfkompensation wird die Schlupffre-
quenz der Vektorregelung angepasst und damit die
Genauigkeit der Drehzahlregelung des Systems ver-
bessert. Statische Drehzahlfehler kdnnen durch Ein-
stellen dieses Parameters wirksam kontrolliert wer-
den.

Einstellbereich: 50-200%

100%

100 %

P23.09

Proportionalfaktor P
des Strom-

Regelkreises

P23.10

Integralfaktor | des

Strom-Regelkreises

Hinweis:

1. Diese beiden Parameter werden zur Einstellung
der Pl-Parameter des Stromregelkreises verwendet;
sie wirken sich direkt auf die dynamische Reaktions-
geschwindigkeit und die Regelgenauigkeit des Sys-
tems aus. Der Standardwert muss unter normalen

Bedingungen nicht angepasst werden;

1000

1000
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
2. Gilt fiir SVC-Modus 0 (P00.00=0) , SVC-Modus 1
(P00.00=1) und FVC-Modus (P00.00=3);

Einstellbereich: 0-65535

Differenzialverstarkung
P23.11 des 0,00-10,00 s 0,00s @)
Drehzahlregelkreises

Proportionalfaktor des [Im FVC-Modus (P00.00=3), unterhalb der Hochfre-

P23.12 Hochfrequenz- quenz-Umschaltschwelle des Stromregelkreises 1000 O

Stromregelkreises  [(P23.14), sind die Pl-Parameter des Stromregelkrei-

Integralfaktor des ses P23.09 und P23.10; oberhalb der Hochfrequenz-
P23.13 Hochfrequenz- Umschaltschwelle des Stromregelkreises sind die 1000 (@]

Stromregelkreises ~ |Pl-Parameter des Stromregelkreises P23.12 und

P23.13.
Hochfrequenz- Einstellbereich von P23.12: 065535
P23.14 Umschaltschwelle des |Einstellbereich von P23.13: 0-65535 100,0 % @)

Stromregelkreises  |Einstellbereich von P23.14: 0,0-100,0 % (bezogen

auf die max. Frequenz)

P23.15-
P23.19

Reserviert / / /

P24 — Geber Motor 2

Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0: Inkrementalgeber
1: Resolver

P24.00 |Anzeige des Gebertyps 0 [ ]
2: Sinusgeber

3: Endat-Absolutwertgeber

Anzahl der Impulse, die bei einer Umdrehung des
P24.01 Geber-Impulszahl Gebers erzeugt werden. 1024 (]
Einstellbereich: 0-60000
Einerstelle: Richtung DOWN
0: Vor

1: Rickwarts

Zehnerstelle: Z-Puls-Richtung (reserviert)
P24.02 Geberrichtung 0: Vor 0x000 o
1: Ruckwaérts

Hunderterstelle: Signalrichtung CD/UVW-Pol
0: Vor

1: Rickwarts

-276-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Liste der Funktionsparameter

Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

P24.03

Erkennungszeit

Geber-Offline-Fehler

0,0-10,0s

2,0s

P24.04

Erkennungszeit des

Geber-Umkehr-Fehlers

0,0-100,0s

0,8s

P24.05

Filterzeiten bei

Gebererkennung

Einstellbereich: 0x00-0x99

Einerstelle: Filterzeiten bei niedriger Drehzahl, ent-
spricht 24(0-9)x125 ps.

Zehnerstelle: Filterzeiten bei hoher Drehzahl, ent-

spricht 24(0-9)x125 ps.

0x33

P24.06

Drehzahlverhéltnis
zwischen Geber-
Montagewelle und

Motor

Dieser Parameter muss eingestellt werden, wenn
der Geber nicht auf der Motorwelle montiert ist und
das Antriebsverhaltnis nicht 1 ist.

Einstellbereich: 0,001-65,535

1,000

P24.07

Regelparameter des

Synchronmotors

0x0000-0xFFFF

Bit0: Aktivieren der Z-Puls-Kalibrierung

Bit1: Aktivieren der Kalibrierung des Geberwinkels
Bit2: Aktivieren der SVC-Drehzahlmessung

Bit3: Reserviert

Bit4: Reserviert

Bit5: Reserviert

Bit6: Aktivieren der CD-Signalkalibrierung

Bit7: Reserviert

Bit8: Geberfehler wahrend des Autotunings nicht er-
kennen

Bit9: Optimierung der Z-Puls-Erkennung aktivieren
Bit10: Optimierung der Z-Puls-Erstkalibrierung akti-
vieren

Bit11: Reserviert

Bit12: Z-Impuls-Ankunftssignal nach Stopp I6schen
Bit13: Reserviert

Bit14: Erfassung Z-Impuls nach einer Umdrehung
Bit15: Reserviert

0x0003

P24.08

Aktivieren der Offline-
Erkennung von Z-

Impulsen

0x00-0x11

Einerstelle: Z-Puls

0: Nicht erkennen

1: Aktivierung
Zehnerstelle: UVW-Ppuls
0: Nicht erkennen

1: Aktivieren

0x10
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Relativer elektrischer Winkel des Geber-Z-Imulses
Anfangswinkel des Z-
P24.09 und der Motorpol-Lage. 0,00 O
Impulses
Einstellbereich: 0,00-359,99
Relativer elektrischer Winkel der Geberlage und der
P24.10 |Anfangswinkel des Pols|Motorpol-Lage. 0,00 O
Einstellbereich: 0,00-359,99
0-3
1: Rotierendes Autotuning (Gleichstrombremse)
Autotuning des Pol- |2: Statisches Autotuning (geeignet fir Resolver, Si-
P24.11 0 ©)
Anfangswinkels nusgeber mit CD-Signalriickfiihrung)
3: Rotierendes Autotuning (Erkennung des An-
fangswinkels)
0: Keine Optimierung
Wahl der Optimierung
P24.12 1: Optimierungsmodus 1 1 o
der Drehzahimessung
2: Optimierungsmodus 2
Verstarkung der
P24.13 Nullpunktkorrektur des [0-65535 0 O
CD-Signals
0x00-0x11
Einerstelle: Inkrementalgeber
0: ohne UVW
P24.14 |Auswahl des Gebertyps|1: mit UVW 0x00 ©)
Zehnerstelle: Sinusgeber
0: ohne CD-Signal
1: mit CD-Signal
0: PG-Karte
P24.15 | Drehzahlmessmethode |1: lokal; realisiert durch HDIA und HDIB; unterstitzt 0 ©)
nur 24-V-Inkrementalgeber
Frequenz-
P24.16 0-255 0 O
teilungskoeffizient
0x0000-0xFFFF
Bit0: Aktivieren/Deaktivieren des Geber-Eingangsfil-
ters
0: Kein Filter
Impulsfilter-
P24.17 1: Filter 0x0033 O
Verarbeitung
Bit1: Gebersignal-Filtermodus (Bit0 oder Bit2 auf 1
setzen)

0: Adaptiver Filter

1: Verwenden Sie die Filterparameter P24.18
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Bit2: Aktivieren/Deaktivieren des Geber-Frequenz-
teilungsausgangsfilters

0: Kein Filter

1: Filter

Bit3: Reserviert

Bit4: Aktivieren/Deaktivieren des Impulssollwert-Fil-
ters

0: Kein Filter

1: Filter

Bit5: Impuls-Sollwertfilter-Modus (gliltig, wenn Bit4
auf 1 gesetzt ist)

0: Adaptiver Filter

1: Verwenden Sie die Filterparameter P24.19

Bit6—15: Reserviert

0-63
Filterbreite
P24.18 Die Filterzeit betragt P24.18 x 0,25 ps. Der Wert 0 2 @)
Geberimpuls
oder 1 bedeutet 0,25 ys.
0-63
Impulssollwert-
P24.19 Die Filterzeit betragt P24.19 x 0,25 ps. Der Wert 0 2 @)

Filterbreite
oder 1 bedeutet 0,25 ys.

Impulszahl des Impuls-
P24.20 0-16000 1024 €]
Sollwertes

Aktivieren der
P24.21 Winkelkompensation |0-1 0 O

des Synchronmotors

Umschaltfrequenz-
P24.22 schwelle bei 0-630,00Hz 1,00Hz O

Drehzahlmessung

Synchronmotor-
P24.23 Winkelausgleichs-  [-200,0-200,0 % 100,0 % O

koeffizient

Anzahl Polpaare beim

Autotuning des
P24.24 1-128 2 ©)
Magnetpolwinkels in

der Anfangsphase
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P25 - Eingangsfunktionen E/A-Erweiterungskarte

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: HDI3 ist ein Hochgeschwindigkeitsimpulsein-
Auswahl des HDI3-
P25.00 gang 0 o
Eingangs
1: HDI3 ist ein digitaler Eingang
P25.01 Funktion S5 0 ©)
P25.02 Funktion S6 0 ©)
P25.03 Funktion S7 0 o
P25.04 Funktion S8 Wie bei Gruppe P05 0 o
P25.05 Funktion S9 0 ©)
P25.06 Funktion S10 0 ©
P25.07 Funktion HDI3 0 ©)
Polaritat der
P25.08 Eingangsklemmen der  [0x00-0x7F 0x00 O
Erweiterungskarte
0x00-0x7F (0: deaktivieren, 1: aktivieren)
BITO: Virtuelle Klemme S5
BIT1: Virtuelle Klemme S6
Einstellung der virtuellen
BIT2: Virtuelle Klemme S7
P25.09 Klemme der 0x00 o
BIT3: Virtuelle Klemme S8
Erweiterungskarte
BIT4: Virtuelle Klemme S9
BIT5: Virtuelle Klemme S10
BIT6: Virtuelle Kliemme HDI3
P25.10 | Einschaltverzégerung HDI3 0,000 s (@]
P25.11 | Abschaltverzégerung HDI3 0,000 s O
P25.12 Einschaltverzégerung S5 |Diese Funktionscodes definieren die entspre-| ¢ 0o s e}
. chende Verzdgerung der programmierbaren Ein-
P25.13 Abschaltverzégerung S5 0,000 s O
gangsklemmen wahrend der Pegelanderung
P25.14 Einschaltverzégerung S6 vom Einschalten zum Ausschalten. 0,000 s (@]
P25.15 Abschaltverzégerung S6 0,000 s O
P25.16 Einschaltverzégerung S7 Si eleﬂal level 0,000 s @)
P25.17 Abschaltverzégerung S7 | Sivalid _invalid V7 vai&7722777) invalid 0,000 s O
= > € >
. . Switcn-on Switcn-off
P25.18 Einschaltverzégerung S8 delay delay 0,000 s O
P25.19 Abschaltverzégerung S8 Einstellbereich: 0,000—50,000 s 0,000 S O
P25.20 Einschaltverzégerung S9 0,000 s (@]
P25.21 Abschaltverzdégerung S9 0,000 s @]
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
P25.22 Einschaltverzégerung S10 0,000 s
P25.23 Abschaltverzégerung S10 0,000 s
P25.24 Unterer Grenzwert von Al3 |Diese Funktionscodes definieren den Zusam- 0,00V
Entsprechende Einstellung menhang zwischen der analogen Eingangs-
P25.25 des unteren Grenzwerts | SPannung und dem entsprechenden Einstellwert 0.0 % 0
von Al3 des Analogeingangs. Wenn die analoge Ein-
P25.26 Oberer Grenzwert von Al3 gangsspannung den maximalen bzw. minimalen 10,00V o
Eingangswert Uber- bzw. unterschreitet, wird bei
Entsprechende Einstellung
der Berechnung der maximale bzw. minimale
P25.27 des oberen Grenzwertes 100,0 % (@]
Eingangswert ibernommen.
von Al3
Wenn es sich beim Analogeingang um den
P25.28 Ei filt it AI3 0,030
ingangstierzel Stromeingang handelt, entspricht ein Strom von s
P25.29 Unterer Grenzwert von Al4 |9_20 mA einer Spannung von 0-10 V. 0,00V
Entsprechende Einstellung |Bei unterschiedlichen Anwendungen entspre-
P25.30 des unteren Grenzwerts [chen 100 % der analogen Einstellung unter- 0,0 % O
von Al4 schiedlichen Nennwerten.
P25.31 Oberer Grenzwert von Al4 |Die nachstehende Abbildung zeigt verschiedene 10,00 V e}
Entsprechende Einstellung Einstellungen: .
A Correspgndlng
P25.32 des oberen Grenzwertes 100% setting 100,0 % O
von Al4
0 A
v
20mA
AI3/AI4
-100%
Eingangsfilterzeit: Stellen Sie die Empfindlich-
keit des Analogeingangs ein. Wenn Sie diesen
Wert erhéhen, kénnen Sie die Storfestigkeit der
I Variabl . D h wi
P25.33 Eingangsfilterzeit Al4 analogen Variablen verbessern. Dadurch wird 0,030s o

aber auch die Empfindlichkeit des Analogein-
gangs verringert.

Hinweis: AI3 und Al4 kénnen einen 0-10V/0-
20mA-Eingang unterstiitzen. Wenn Al3 und Al4
einen 0-20-mA-Eingang wahlen, betragt die ent-
sprechende Spannung bei 20 mA 10 V.
Einstellbereich von P25.24: 0,00 V-P25.26
Einstellbereich von P25.25: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P25.26: P25.24-10.00V
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Einstellbereich von P25.27: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P25.28: 0,000 s—10,000 s
Einstellbereich von P25.29: 0,00 V-P25.31
Einstellbereich von P25.30: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P25.31: P25.29-10,00V
Einstellbereich von P25.32: -300,0 %-300,0 %
Einstellbereich von P25.33: 0,000 s—10,000 s
Funktion
0: Eingang Uber Frequenz einstellen
P25.34 Hochgeschwindigkeits- N 0 o
1: Zahlwert
impulseingang HDI3
Unterer Frequenzgrenzwert 0,000
P25.35 0,000 kHz—P25.37 O
von HDI3 kHz
Entsprechende Einstellung
P25.36 des unteren Frequenz-  |-300,0 %-300,0 % 0,0 % (@]
grenzwertes von HDI3
Oberer Frequenzgrenzwert 50,000
P25.37 P25.35-50,000 kHz O
von HDI3 kHz
Entsprechende Einstellung
P25.38 des oberen Frequenz-  |-300,0 %-300,0 % 100,0 % @]
grenzwertes von HDI3
Filterzeit Frequenz-
P25.39 0,000s-10,000s 0,030s O
eingang HDI3
Einstellbereich: 0-1
P25.40 |Art des Eingangssignals Al3|0: Spannung 0 (@]
1: Strom
Einstellbereich: 0-1
P25.41 | Art des Eingangssignals Al4|0: Spannung 0 (@]
1: Strom
P25.42-
Reserviert / / /
P25.45
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P26 — Ausgangsfunktionen E/A-Erweiterungskarte

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern

code einstellung

0: Open-Collector-Hochgeschwindigkeitsimpuls-
P26.00 Typ des Ausgangs HDO2 |ausgang. 0 o

1: Open-Collector-Ausgang
P26.01 Ausgang HDO2 0 O
P26.02 Ausgang Y2 0 @]
P26.03 Ausgang Y3 0 (@]
P26.04 Ausgang Relais RO3 0 @]
P26.05 Ausgang Relais RO4 0 O
P26.06 Ausgang Relais RO5 Wie bei P06.01. 0 @]
P26.07 Ausgang Relais RO6 0 (@]
P26.08 Ausgang Relais RO7 0 O
P26.09 Ausgang Relais RO8 0 O
P26.10 Ausgang Relais RO9 0 (@]
P26.11 Ausgang Relais RO10 0 O

0x0000-0x1FFF

Bit0: Y2

Bit1: Y3

Bit2: HDO2

Bit3: RO3

Bit4: RO4

Polaritat der

Bit5: RO5
P26.12 Ausgangsklemmen der 0x0000 (@]

Bit6: RO6

Erweiterungskarte

Bit7: RO7

Bit8: RO8

Bit9: RO9

Bit10: RO10

Bit11: RO11

Bit12: RO12
P26.13 | Einschaltverz6gerung HDO2 | Djeser Funktionscode definiert die entsprechende| 0,000 s O
P26.14 | Abschaltverzégerung HDO2 |Verzégerung der Pegelédnderung vom Einschalten 0,000s O
P26.15 Einschaltverzégerung Y2 [bis zum Ausschalten. 0,000s e}
P26.16 Abschaltverzégerung Y2 | Y electric '@ ‘ 0,000s @]

| H inyalid
P26.17 | Einschaltverzogerung Y3 | Y vaid ! invaiid V7 vaiid 2 0,000s e}
= Switch on —» r« Switch off »

P26.18 | Abschaltverzégerung Y3 delay delay 0,000s o
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Funktions-| Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
P26.19 Einschaltverzégerung RO3 |Einstellbereich: 0,000-50,000s 0,000 s O
P26.20 Abschaltverzégerung RO3 |Hinweis: P26.13 und P26.14 sind nur gltig, 0,000 s (@]
P26.21 | Einschaltverzégerung RO4 |wenn P26.00 auf 1 gesetzt ist. 0,000 s e}
P26.22 | Abschaltverzégerung RO4 0,000 s (@)
P26.23 Einschaltverzégerung RO5 0,000 s O
P26.24 Abschaltverzégerung RO5 0,000 s O
P26.25 Einschaltverzégerung RO6 0,000 s O
P26.26 Abschaltverzégerung RO6 0,000 s O
P26.27 Einschaltverzégerung RO7 0,000 s @)
P26.28 | Abschaltverzégerung RO7 0,000 s o
P26.29 | Einschaltverzégerung RO8 0,000 s @)
P26.30 Abschaltverzégerung RO8 0,000 s @)
P26.31 Einschaltverzégerung RO9 0,000 s O
P26.32 Abschaltverzégerung RO9 0,000 s O
P26.33 | Einschaltverzégerung RO10 0,000 s @)
P26.34 | Abschaltverzégerung RO10 0,000 s (@]
P26.35 Ausgang AO2 0 O
P26.36 Ausgang AO3 Wie bei P06.14. 0 @]
P26.37 Reserviert / /
Unterer Grenzwert
P26.38 0,0 % O
Ausgang AO2
Entsprechender Die oben aufgefiihrten Funktionscodes definieren
P26.39 Ausgangswert AO2 des  |den Zusammenhang zwischen dem Ausgangs-| 0,00V o
unteren Grenzwerts wert und dem Analogausgang. Wenn der Aus-
P26.40 Oberer Grenzwert gangswert den maximalen bzw. minimalen Aus- 100.0 % o
5 3 0
Ausgang AO2 gangswert (iber- bzw. unterschreitet, wird bei der
Entsprechender Berechnung der obere bzw. untere Ausgangs-
P26.41 Ausgangswert AO2 des Grenzwert Ubernommen. 10,00 V O
oberen Grenzwerts Wenn der Analogausgang ein Stromausgang ist,
P26.42 Filterzeit Ausgang AO2 entspricht 1 mA einer Spannung von 0,5 V. Bei 0,000 s O
Unterer Grenzwert verschiedenen Anwendungen entsprechen 100 %
0,
P26.43 Ausgang AO3 des Ausgangswertes unterschiedlichen Ana- 0.0% ©
Entsprechender logausgéngen.
P26.44 Ausgangswert AO3 des 0,00 V (@]

unteren Grenzwerts
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Oberer Grenzwert 10V (20mA)

P26.45 A 100,0 % O
Ausgang AO3 —_— — — — —
Entsprechender

P26.46 Ausgangswert AO3 des 10,00 V (@]

oberen Grenzwerts

| >
0.0% 100.0%

Einstellbereich von P26.38: -300,0 %—P26.40
Einstellbereich von P26.39: 0,00 V-10,00 V
Einstellbereich von P26.40: P26.38-100,0 %
P26.47 Filterzeit Ausgang AO3 Einstellbereich von P26.41: 0,00 V-10,00 V 0,000s o
Einstellbereich von P26.42: 0,000 s-10,000 s
Einstellbereich von P26.43: -300,0 %-P26.45
Einstellbereich von P26.44: 0,00 V-10,00 V
Einstellbereich von P26.45: P26.43-300,0 %
Einstellbereich von P26.46: 0,00 V-10,00 V
Einstellbereich von P26.47: 0,000 s—-10,000 s

P26.48-
P26.52

Reserviert / / /

P27 - Funktionen der programmierbaren Erweiterungskarte

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Aktivierung der 01
P27.00 programmierbaren 0 ©
Karte Diese Funktion ist reserviert.
0-65535
P27.01 I_WrP1 Wird verwendet, um einen Wert in WrP1 der pro- 0 o
grammierbaren Karte zu schreiben.
0-65535
P27.02 I_WirP2 Wird verwendet, um einen Wert in WrP2 der pro- 0 o
grammierbaren Karte zu schreiben.
0-65535
p27.03 I_WrP3 Wird verwendet, um einen Wert in WrP3 der pro- 0 o
grammierbaren Karte zu schreiben.
P27.04 I_WrP4 0-65535 0 O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Wird verwendet, um einen Wert in WrP4 der pro-

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-65535

P27.05 I_WrP5 Wird verwendet, um einen Wert in WrP5 der pro- 0 o

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-65535

P27.06 I_WrP6 Wird verwendet, um einen Wert in WrP6 der pro- 0 o

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-65535

pP27.07 I_WrP7 Wird verwendet, um einen Wert in WrP7 der pro-

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-65535

p27.08 I_WrP8 Wird verwendet, um einen Wert in WrP8 der pro-

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-65535

P27.09 I_WrP9 Wird verwendet, um einen Wert in WrP9 der pro-

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-65535

P27.10 I_WrP10 Wird verwendet, um einen Wert in WrP10 der pro-

grammierbaren Karte zu schreiben.

0-1

Status der Dient zum Anzeigen des Status der programmierba-
P27.11 programmierbaren  |ren Karte. 0 [ ]

Karten 0: Gestoppt

1: Betrieb

0-65535

p27.12 C_MoP1 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP1-Wertes

der programmierbaren Karte.

0-65535

p27.13 C_MoP2 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP2-Wertes

der programmierbaren Karte.

P27.14 C_MoP3 0-65535 0 o
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP3-Wertes
der programmierbaren Karte.
0-65535
p27.15 C_MoP4 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP4-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
0-65535
p27.16 C_MoP5 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP5-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
0-65535
p27.17 C_MoP6 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP6-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
0-65535
p27.18 C_MoP7 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP7-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
0-65535
p27.19 C_MoP8 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP8-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
0-65535
P27.20 C_MoP9 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP9-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
0-65535
p27.21 C_MoP10 Dient zur Uberwachung/Anzeige des MoP10-Wertes 0 L4
der programmierbaren Karte.
Status der digitalen
Eingangsklemme der [0x00-0x3F
P27.22 . 0x00 [ )
programmierbaren Bit5-Bit0 kennzeichnet PS6—-PS1 entsprechend.
Karte
Status der digitalen
Ausgangsklemmen der [0x0-0x3
P27.23 ) 0x0 [ ]
programmierbaren |6 onnzeichnet PRO1, Bit1 kennzeichnet PRO2.
Karte
Al1 der
0-10,00 V/0,00-20,00 mA
P27.24 programmierbaren 0 [ )

Karte

Al1-Wert der SPS.
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Funktions-

code

Bezeichnung

Beschreibung

Standard-

einstellung

Andern

P27.25

AO1 der
programmierbaren

Karte

0-10,00 Vv/0,00-20,00 mA

AO1-Wert der programmierbaren Karte.

P27.26

Lange der von der
SPS-Karte und dem
Kommunikationsobjekt

PZD gesendeten Daten

0x00-0x28

Einerstelle: Anzahl der von der programmierbaren
Karte und dem Frequenzumrichter gesendeten Da-
ten (von der SPS-Karte und vom Frequenzumrichter
gesendete Tabelle 1 und vom Frequenzumrichter

gesendete Tabelle 2)

0: 0+24+60

N

1 12+24+60
2: 24+24+60
3: 36+24+60
4: 48+24+60
5: 60+48+60
6: 72+24+60
7: 84+24+60
8: 96+96+96

Zehnerstelle: Karte, die mit der SPS-Karte tiber PZD
kommuniziert (nur gliltig, wenn die Einerstelle auf 5

eingestellt ist)
0: DP

1: CANopen
2: PN

Hinweis: P27.26 kann jederzeit geéndert werden,
aber die Anderung wird erst nach einem Neustart

wirksam.

0x03

P27.27

Speicherfunktion der
SPS-Karte bei

Stromausfall

0-1
0: Deaktivierung

1: Aktivierung
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P28 — Master/Slave-Steuerungsfunktionen

Drehzahl- und

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Die Master/Slave-Steuerung ist unguiltig
Auswahl des
P28.00 1: Dieses Gerét ist ein Master 0 o
Master/Slave-Modus
2: Dieses Gerét ist ein Slave
Auswahl der
0: CAN
P28.01 Master/Slave- 0 o
1: Reserviert
Kommunikationsdaten
0x000-0x112
Einerstelle: Auswahl des Master/Slave-Betriebs
0: Master/Slave-Betrieb 0
(Der Master und der Slave ibernehmen die Dreh-
zahlregelung und halten das Leistungsgleichgewicht
durch Droop-Regelung aufrecht)
1: Master/Slave-Betrieb 1
(Der Master und der Slave miissen sich im gleichen
Vektorregelungsmodus befinden. Der Master ist
drehzahlgeregelt, und der Slave lauft zwangslaufig
im Drehmomentregelungsmodus.
Master/Slave- 2: Master/Slave-Betrieb 2
P28.02 0x001 ©)
Steuerungsmodus | Starten Sie im Slave-Modus mit der ersten Drehzahl
(Master/Slave-Modus 0) und schalten Sie dann bei
einem bestimmten Frequenzpunkt in den Drehmo-
mentmodus um (Master/Slave-Modus 1)
Zehnerstelle: Auswahl der Betriebsbefehlsquelle fiir
den Slave
0: Folgen Sie dem Master zum Starten
1: Festgelegt durch P00.01
Hunderterstelle: Aktivieren von Slave-Datentiber-
mittlung/Master-Datenempfang
0: Aktivieren
1: Deaktivieren
Verstarkung Slave-
P28.03 0,0-500,0 % 100,0 % O
Drehzahl
Verstarkung Slave-
P28.04 0,0-500,0 % 100,0 % O
Drehmoment
Frequenzpunkt fur
P28.05 | Umschaltung zwischen |0,00-10,00Hz 5,00Hz @]
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Drehmomentmodus im

Master-/Slave-Betrieb 2

P28.06 Anzahl Slaves 0-15 1 o
P28.07-
Reserviert / / /
P28.08
CAN-Slave-
P28.09 -100,0-1000 % 0,0 % @)
Drehmomentversatz
0x00-0x11
Einerstelle: Temperaturerfassung PT100
Aktivierung 0: Deaktivierung
P28.10 Temperaturerkennung |1: Aktivierung 0x00 o

EC PT100/PT1000 |Zehnerstelle: Temperaturerfassung PT1000

0: Deaktivierung

1: Aktivieren
Erkennung .
. Schutzschwelle der Uberhitzung (OH), die von der
Uberhitzungs-
P28.11 Erweiterungskarte (EC) mit PT100 erkannt wird. 120,0°C (@]
Schutzschwelle durch
0,0-150,0°C
EC PT100
Erkennung .
. Voralarmschwelle fiir Uberhitzung, die von EC mit
Uberhitzungs-
P28.12 PT100 erkannt wird. 100,0°C O
Voralarmschwelle durch
0,0-150,0°C
EC PT100

Erkennung oberer
Kalibrierungsobergrenze der von der EC mit PT100
Grenzwert der
P28.13 erfassten Temperatur. 120,0°C O
Temperaturkalibrierung

50,0-150,0°C

durch EC PT100

Erkennung unterer
Kalibrierungsuntergrenze der von der EC mit PT100
Grenzwert der
P28.14 erfassten Temperatur. 10,0°C (@]
Temperaturkalibrierung

-20,0-50,0°C

durch EC PT100

Oberer Kalibrierungs-
P28.15 Grenzwert EC PT100 [{0-4096 2950 O
digital

Unterer Kalibrierungs-
P28.16 Grenzwert EC PT100 (0-4096 1270 O
digital

Erkennung
P28.17 N 0,0-150,0°C 120,0°C (@]
Uberhitzungs-
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Schutzschwelle durch
EC PT1000
Erkennung
Uberhitzungs-
P28.18 0,0-150,0°C 100,0°C O
Voralarmschwelle durch
EC PT1000
Erkennung oberer
Grenzwert der
P28.19 50,0-150,0°C 120,0°C O
Temperaturkalibrierung
durch PT1000
Erkennung unterer
Grenzwert der
P28.20 -20,0-50,0°C 10,0°C @)
Temperaturkalibrierung
durch EC PT1000
Oberer Kalibrierungs-
P28.21 | Grenzwert EC PT1000 [0-4096 3100 O
digital
Unterer Kalibrierungs-
P28.22 | Grenzwert EC PT1000 |0-4096 1100 @]
digital
0x00-0x11
Einerstelle: Trennung PT100 erkennen
0: Deaktivierung
Erkennung Trennung
P28.23 1: Aktivierung 0x00 o
PT100/PT1000 von EC
Zehnerstelle: Trennung PT1000 erkennen
0: Deaktivierung
1: Aktivieren
0-4
0: Deaktivierung
Aktivierung der 1: Aktivierung der digitalen Kalibrierung des unteren
digitalen Kalibrierung |Grenzwerts fir P100.
bei 2: Aktivierung der digitalen Kalibrierung des oberen
P28.24 0 O
Temperaturerfassung |Grenzwerts fir P100.
durch EC 3: Aktivierung der digitalen Kalibrierung des unteren
PT100/PT1000 Grenzwerts fiir P1000.
4: Aktivierung der digitalen Kalibrierung des oberen
Grenzwerts fiir P1000.
Art des Sensors fir die |0: Kein Temperatursensor
P28.25 0 o

Al/AO-Karte zur

1: PT100
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Erfassung der 2: PT1000
Motortemperatur 3: KTY84
4: PTC
Hinweis: Die Temperatur wird tber P19.21 ange-
zeigt. Um die Temperatur zu messen, schalten Sie
den Ausgang von AO1 auf Strom und verbinden Sie
ein Ende des Temperaturwiderstands mit Al1 und
AO1 und das andere Ende mit GND.
Erkennung 0,0-200,0°C
Motorliberhitzungs- |Hinweis: Wenn die Motortemperatur den Grenzwert
P28.26 110,0°C @)
Schutzschwelle durch |ilberschreitet, I6st der Frequenzumrichter den Alarm
AlI/AO OT aus.
0,0-200,0°C
Erkennung
Hinweis: Wenn die Motortemperatur den Wert tber-
Voralarmschwelle fur
P28.27 steigt, gibt die DO-Klemme mit der Funktion 48 (Er- 90,0°C O
Motorliberhitzung an
kennung Motoriiberhitzungs-Voralarm an Al) ein giil-
Al/AO
tiges Signal aus.
P90 — Zugspannungsregelung im Drehzahimodus
Funktions- Standard- |
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0: Ungiiltig
1: Drehzahlmodus
2: Drehmomentregelung im offenen Regelkreis
3: Drehmomentregelung im geschlossenen Regel-
Zugspannungs-
P90.00 kreis 0 ©
regelungsmodus
Hinweis: Der Wert 0 zeigt an, dass die Zugspan-
nungsregelung ungiiltig ist. Wahlen Sie einen Wert
ungleich 0, um die Zugspannungsregelung zu akti-
vieren.
0: Aufwickeln
1: Abwickeln
Hinweis: Die Vorwartsdrehrichtung des Motors ist
Aufwickel- die Wicklungsrichtung. Priifen Sie in der Betriebsart
P90.01 0 O

/Abwickelbetrieb

Zugspannungsregelung, ob der Motor die richtige
Drehrichtung zum Aufwickeln hat. Wenn nicht, an-
dern Sie die Drehrichtung, indem Sie zwei beliebige

Phasenkabel des Motors vertauschen. Nachdem die
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Drehrichtung korrigiert wurde, kann der Aufwickel-
modus auf den Abwickelmodus umgeschaltet wer-
den, indem P90.01 auf 1 gesetzt oder die Umschalt-
klemmen fiir das Auf- und Abwickeln getauscht wer-

den.

Mechanische
. 0,01-600,00 = Motordrehzahl/Spulendrehzahl
P90.02 Ubertragungsrate der 1,00 O
= Spulendurchmesser/Motorwellendurchmesser

Aufwickelspule
Max. lineare
P90.03 0,0-6000,0 m/min 1000,0 m/min O
Geschwindigkeit
0: Bedienfeld
1: Al
2: AI2

Eingangsquelle fur die
P90.04 3: AI3 0 ©
lineare Geschwindigkeit
4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI

5: Frequenzteilungseingang des Hauptzugkraftge-

bers
Einstellung lineare
P90.05 Geschwindigkeit tiber {0,0-100,0 % 20,0 % @]
Tastatur
P90.06 Durchmesser des 0,0-6000,0 mm 99,0 mm @]
Hauptantriebs
Ubersetzungs-
P90.07 verhéltnis des 0,000-60,000 1,000 O
Hauptantriebs

Beschleunigungszeit
P90.08 0,00-600,00 s 0,00s O
lineare Geschwindigkeit

Verzdgerungszeit
P90.09 0,00-600,00 s 0,00s O
lineare Geschwindigkeit

0x00-0x14

Einerstelle: Quelle fiir Zugspannungseinstellung
0: Bedienfeld

1: A1

Einstellung 2: AI2

P90.10 0x00 ©
Zugspannung 3: AI3

4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI

Zehnerstelle: Multiplikator der maximalen Zugspan-
nung (P90.12)

0:1
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
1:10
Einstellung der
P90.11 | Zugspannung Uber das |0,0-100,0 % 10,0 % O
Bedienfeld
Wenn die Zehnerstelle von P90.10 0 ist, betragt der
Maximale Einstellbereich 0-60000 N.
P90.12 1000 N O
Zugspannung Wenn die Zehnerstelle von P90.10 1 ist, betragt der
Einstellbereich (0-60000 N)*10N.
0: Nicht berechnet
1: A1
2: Al2
Berechnung des 3: AI3
P90.13 0 ©
Rollendurchmessers |4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI
5: Lineare Geschwindigkeit
6: Dicke (des Drahtes)
7: Dicke (des Streifens)
Verzogerungszeit fir
P90.14 die Berechnung des (0,0-100,0 s 10s O
Rollendurchmessers
Min.
P90.15 0,0 mm-P90.16 50,0 mm O
Rollendurchmesser
Max.
P90.16 P90.15-5000,0 mm 1000,0 mm O
Rollendurchmesser
Anfangsrollen-
P90.17 P90.15-P90.16 mm 100,0 mm O
durchmesser 1
Anfangsrollen-
P90.18 P90.15-P90.16 mm 100,0 mm O
durchmesser 2
Anfangsrollen-
P90.19 P90.15-P90.16 mm 100,0 mm O
durchmesser 3
Filterzeit bei
Berechnung des
P90.20 Rollendurchmessers |0,000-60,000s 2,000 s O
bei linearer
Geschwindigkeit
Beschrankung fiir die |0x00-0x11
P90.21 Berechnung des Einerstelle: 0x00 O
Rollendurchmessers |0:Nein
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
bei linearer 1: Anderungen in umgekehrter Richtung einschrén-
Geschwindigkeit ken
Zehnerstelle:
0: Nein
1: Automatische Beschrankung je nach Lauffre-
quenz und Materialstarke
P90.22 Materialdicke 0,001-65,535 mm 0,010 mm O
Anzahl der Windungen
P90.23 1-10000 1 ©
pro Lage
0-2
0: Digitaler Klemmeneingang
1: PG-Karteneingang
Auswahl
P90.24 (Gilt fur die Dickenberechnungsmethode) 0 ©
Umdrehungszéhlung
2: Betriebsfrequenz
(Keine automatische Zahlung der Umdrehungen am
Eingang)
Anzahl von Impulsen
P90.25 1-60 1 ©
pro Umdrehung
Sollwert
P90.26 0,0-100,0 % 80,0% O
Rollendurchmesser
0x0000-0x1111
Einerstelle: Bei Stopp
0: Aktuellen Rollendurchmesser beibehalten
1: Urspringlichen Rollendurchmesser wiederher-
stellen
Zehnerstelle: Ausschalten bei Betrieb
0: Aktuellen Rollendurchmesser beibehalten
1: Urspringlichen Rollendurchmesser wiederher-
Einstellung
stellen
P90.27 Riicksetzung 0x1000 O

Rollendurchmesser

Hunderterstelle: Eingestellter Rollendurchmesser-
Sollwert erreicht

0: Aktuellen Rollendurchmesser beibehalten

1: Urspringlichen Rollendurchmesser wiederher-
stellen

Tausenderstelle: Beschrdnkung der Riicksetzung
von Klemmen

0: Zurlicksetzen bei Betrieb zulassig

1: Zuriicksetzen nur bei Stopp zulassig
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

Ausgangssollwert PID- |0-1

P90.28 Regelung 0: Maximalwert 0 O
Zugspannung 1: Vorgegebener Wert
0-5

0: Erste Gruppe von P90

1: Rollendurchmesser (max. Rollendurchmesser)
Quelle Parameter PID-
2: Hauptreferenzfrequenz (max. Frequenz)
P90.29 Zugspannungs- 0 O
3: Lineare Geschwindigkeit wéhrend des Betriebs
regelung
(max. lineare Geschwindigkeit)

4: Abweichung (Referenz 100 %)

5: Klemme

Proportionalverstarkung

P90.30 0,000-30,000 0,030 O
Gruppe 1

P90.31 Nachstellzeit Gruppe 1 [0,00-30,00s 5,00s O
P90.32 Vorhaltzeit Gruppe 1 |0,00-10,00 s 0,00 s O

Proportionalverstarkung
P90.33 0,000-30,000 0,030 O

Gruppe 2
P90.34 | Nachstellzeit Gruppe 2 (0,00-30,00s 5,00 s O
P90.35 Vorhaltzeit Gruppe 2 |0,00-10,00 s 0,00 s O
Referenzpunkt 1 PID-

P90.36 0,0 %—-P90.37 10,0 % O

Parameter-Einstellung

Referenzpunkt 2 PID-

P90.37 P90.36-100,0 % 50,0 % O

Parameter-Einstellung

Min. Frequenz fur
P90.38 Rollendurchmesser- [0,00-50,00Hz 0,30 Hz O
Berechnung
Min. lineare

Geschwindigkeit fur die

P90.39 0,0-100,0 % 3,0 % O

Berechnung des

Rollendurchmessers

-296-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Liste der Funktionsparameter

P91 — Zugspannungsregelung im Drehmomentmodus

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Referenzwert fir 0-1
P91.00 Nulldrehzahl 0: Max. lineare Geschwindigkeit 0 ©

Zugspannungs-regelung |1: Maximale Frequenz

Schwellenwert fiir
P91.01 Nulldrehzahl der 0,0-50,0 % 3,0 % O

Zugspannungs-regelung

P91.02 Nulldrehzahl-Versatz ~ {0,0-50,0 % 2,0% O

0-3
0: P03.14, P03.15

1: Grenzwert fiir Vorwartsdrehung durch lineare
Obere
Geschwindigkeit eingestellt
P91.03 | Grenzfrequenzquelle der 3 ©
2: Grenzwert fur Ruckwartsdrehung durch lineare
Drehmoment-steuerung
Geschwindigkeit eingestellt

3: Vorwarts- und Rickwartsdrehungen werden

durch die lineare Geschwindigkeit begrenzt

Versatz oberer Grenzwert
P91.04 der Betriebsfrequenz der [0,0-100,0 % 5,0 % O

Zugspannungs-regelung

Schwellenwert fiir
P91.05 0,0-100,0 % 5,0 % O
Differentialtrennung

Begrenzung des

0-1
Grenzwerts fur den
P91.06 0: Aktivieren 0 ©
Rickwartslauf bei
1: Deaktivieren
Drehzahl Null

0x000-0x111
Einerstelle: Kompensation des Reibungsmoments
0: Nein
1:Ja
Zehnerstelle: Tragheitsausgleich
Auswahl der Drehmoment-
P91.07 0: Nein 0x000 ©
kompensation

1:Ja
Hunderterstelle: Kompensationsrichtung
0: In Ubereinstimmung mit der Drehmomentrich-
tung

1: Abweichend von der Drehmomentrichtung
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung

0-2

0: Keine Funktion
Identifizierung der
1: Aktivierung der Identifizierung der mechani-
P91.08 mechanischen Parameter 0 ©
schen Tragheit des Systems
des Systems
2: Aktivierung der Identifizierung des mechani-

schen Reibungsmoments

Kompensation des
P91.09 statischen 0,0-100,0 % 0,0 % O

Reibungsmoments

Kompensation
P91.10 0,0-100,0 % 0,0 % O
Gleitreibungsmoments 1

Kompensation des
P91.11 0,0-100,0 % 0,0 % O
Gleitreibungsmoments 2

Kompensation des
P91.12 0,0-100,0 % 0,0 % O
Gleitreibungsmoments 3

Drehmomentkompensation
P91.13 0,0-100,0 % 0,0 % O
bei hoher Drehzahl

Kompensations-
P91.14 Frequenzpunkt des 0,0 %-P91.15 1,0 % O

Haftreibungsmoments

Kompensations-
P91.15 Frequenzpunkt des P91.14-P91.16 % 20,0 % O

Gleitreibungsmoments 1

Kompensations-
P91.16 Frequenzpunkt des P91.15-P91.17 % 50,0 % O

Gleitreibungsmoments 2

Kompensations-
P91.17 Frequenzpunkt des P91.16-P91.18 %) 80,0 % O
Gleitreibungsmoments 3
Kompensations-
P91.18 Frequenzpunkd P91.17-100,0 % 100,0 % O
Reibungsmoment bei
hoher Drehzahl
Frequenzquelle 01
P91.19 Beschleunigung/ 0: Lineare Geschwindigkeit 0 ©
Verzégerung 1: Betriebsfrequenz
P91.20 Materialdichte 0-30000 kg/m® 0 kg/m® O
P91.21 Spulenbreite 0,000-60,000m 0,000m O
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Tragheitskompensation bei
P91.22 0,0-100,0 % 10,0 % O
Beschleunigung
Tragheitsausgleichs-
koeffizient bei
P91.23 0,0-100,0 % 10,0 % O
Verzbgerung/
Bremsung
0-4
0: Bedienfeld
Quelle der Zugspannungs- | 1: Al1
P91.24 0 ©
reduzierung 2: AI2
3:AI3
4: Hochgeschwindigkeitsimpuls HDI
Einstellung der
Zugspannungs-
P91.25 0,0-100,0 % 30,0 % O
reduzierung Uber das
Bedienfeld
Abgleichkorrektur der
P91.26 0,0-5000,0 mm 0,0 mm O
Spannungsreduzierung
Kurvenwahl fur 0-1
P91.27 Zugspannungs- 0: Umgekehrt proportionale Kurve 0 ©
reduzierung 1: Mehrpunkt-Kurve
P91.28 |Rollendurchmesser Wert 1(0,0-5000,0 mm 200,0 mm O
Zugspannungs-
P91.29 reduzierung fur 0,0-50,0 % 3,0% O
Rollendurchmesser-Wert 1
P91.30 |Rollendurchmesser Wert 2(0,0-5000,0 mm 500,0 mm O
Zugspannungs-
P91.31 reduzierung bei 0,0-50,0 % 7,0 % O
Rollendurchmesser 2
Zugspannungsversatz bei
P91.32 0,0-300,0 % 0,0 % O
Drehzahl Null
Aktuelle Einstellung des
P91.33 0,0-5000,0 mm 0,0 mm ©
Rollendurchmessers
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Liste der Funktionsparameter

P92 - Optimierung der Zugspannung

Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Verstarkung
P92.00 0,0-100,0 % 100,0 % O
Vorantriebs-Drehzahl
0-2
Grenzwert Vorantriebs- |0: Einstellung auf der Grundlage von P03.20, P03.21
P92.01 2 O
Drehmoment 1: Einstellung auf der Grundlage von P93.02
2: Einstellung entsprechend der Zugspannung
Einstellung Grenzwert
P92.02 Vorantriebs- 0,0-200,0 % 100,0 % O
Drehmomentgrenze
0-1
Aktivierung Null-Bit-
P92.03 0: Deaktivierung 0 ©
Umwandlung
1: Aktivierung
P92.04 Urspriingliches Nullbit {0,0-100,0 % 10,0 % O
P92.05 Letztes Null-Bit 0,0-100,0 % 50,0 % O
Umwandlungszeit vom
P92.06 Anfangs-Nullbit zum |0,00-60,00 s 5,00s O
letzten Nullbit
Umwandlungszeit vom
P92.07 letzten Nullbit zum |0,00-60,00 s 5,00s O
Anfgangs-Nullbit
0-3
0: Keine Erkennung
Erkennung von
1: Erkennung anhand des digitalen Werts
P92.08 Zufuhrungs- 0 O
2: Erkennung anhand des berechneten Rollendurch-
unterbrechungen
messers
3: Erkennung anhand der Riickmeldung der Position
Einschaltverzégerung
bei der Erkennung von i
P92.09 0,0-200,0 s 20,0 s O
Zufuhrungs-
unterbrechungen
Untere Frequenzgrenze
fur die Erkennung von ,
P92.10 0,00-300,00 Hz 10,00 Hz O
Zufuhrungs-
unterbrechungen
Fehlerbereich bei der
P92.11 0,1-50,0 % 10,0 % O

Erkennung von
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Funktions- Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Zufiihrungs-
unterbrechungen
Bestimmung der
Verzdgerungszeit bei
P92.12 der Erkennung von [0,1-60,0 s 10s O
Zufiihrungs-
unterbrechungen
0x000-0x111
Einerstelle: Stopp-Modus
0: Im Notfall verzégern bis Stopp
1: Austrudeln bis Stopp
Zehnerstelle: Alarm-Modus
Behandlung von
0: Stoppen bei aktiviertem Stoppmodus, ohne einen
P92.13 Zufiihrungs- 0x000 ©
Alarm zu melden
unterbrechungen
1: Alarm melden und austrudeln bis Stopp
Hunderterstelle: Rollendurchmesser-Speicherfunktion
der Zufiihrungsunterbrechung
0: Deaktivierung
1: Aktivierung
Frequenz Abbremsen
P92.14 0,00-300,00 Hz 1,50 Hz O
bis Stopp
P92.15 Stopp-Bremszeit 0,0-600,0s 0,0s O
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P93 — Anzeige des Status der Zugspannungsregelung

Funktions-| Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
0-3
0: Ungliltige Zugspannungsregelung
1: Zugspannungsregelung im geschlossenen Regel-
Aktueller kreis im Drehzahlmodus
P93.00 . f i 0 [ ]
Regelungsmodus 2: Zugspannungsregelung im offenen Regelkreis im
Drehmomentmodus
3: Zugspannungsregelung im geschlossenen Regel-
kreis im Drehmomentmodus
Tatséchliche Wickiung/ |0
P93.01 atsachiiche Wicidung 0: Aufwickeln 0 o
Abwickeln 1: Abwickeln
Anfangsdurchmesser der
P93.02 0,0-5000,0 mm 0,0 mm [ )
Rolle
Zurlicksetzen
P93.03 0,0-5000,0 mm 0,0 mm [ )
Rollendurchmesser
Anderungsrate des
P93.04 0,00-655,35 mm/s 0,00 mm/s [ ]
Rollendurchmessers
Aktueller
P93.05 0,0-5000,0 mm 0,0 mm [ ]
Rollendurchmesser
Rollendurchmesser fiir die
P93.06 Berechnung der linearen |0,0-5000,0 mm 0,0 mm [ ]
Geschwindigkeit
Einstellung lineare
P93.07 0,0-6000,0 m/min 0,0 m/min [ ]
Geschwindigkeit
Aktuelle lineare
P93.08 0,0-6000,0 m/min 0,0 m/min [}
Geschwindigkeit
P93.09 Hauptreferenzfrequenz |0,00-600,00 Hz 0,00 Hz [ ]
Tatsachliche Proportional-
P93.10 0,00-30,00 0,00 [ ]
verstarkung
P93.11 | Tats&chliche Nachstellzeit {0,00-30,00s 0,00s [ ]
Proportionaler
P93.12 0-65535 0 [ )
Ausgangswert
P93.13 Integralausgangswert  |0-65535 0 [ ]
P93.14 Oberer Grenzwert PID  (-100,0-1000 % 0,0 % [ J
P93.15 Unterer Grenzwert PID  |-100,0-1000 % 0,0 % [ ]
P93.16 PID-Ausgangsfrequenz (-99,99-99,99 Hz 0,00 Hz [ ]
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Funktions-| Standard-
Bezeichnung Beschreibung Andern
code einstellung
Haupttaktfrequenz
P93.17 -300,0-300,0 Hz 0,0Hz [ ]
Zugkraft
P93.18 Zugspannung einstellen (0-30000N ON [ ]
P93.19 |Zugspannungsreduzierung|0,0-100,0 % 0,0 % [ J
P93.20 |Tatséchliche Zugspannung|0-30000N ON [ ]
Grundsatzlicher
P93.21 Drehmoment- -300,0-300,0 % 0,0 % [ )
Referenzwert
Reibungs-
P93.22 -300,0-300,0 % 0,0 % [ )
kompensationsmoment
Rotationstragheit des
P93.23 0,00-655,35 kg.m? 0,00 kg.m? [ ]
Systems
P93.24 Frequenzanderungsrate |[-99,99--327,67 Hz/s 0,00 Hz/s [ ]
Drehmoment-
kompensation der
P93.25 -300,0-300,0 % 0,0 % [ ]
Rotationstragheit des
Systems
Sollwert nach
P93.26 Drehmoment- -300,0-300,0 % 0,0 % [ ]
kompensation
PID-Ausgangs-
P93.27 -300,0-300,0 % 0,0 % [ ]
drehmoment
Endgliltiges Ausgangs-
P93.28 -300,0-300,0 % 0,0 % [ )
drehmoment
P93.29 |Gemessene Zugspannung |0-30000N ON [ ]
Anzahl der
P93.30 |Materialwindungen auf der|-100-32767 0 [ ]
Spule
Lange des Materials
P93.31 0-65535m Oom [ ]
auf der Spule
P93.32 Langeninkrement 0,0-6553,5 m 0,0m [ ]
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7 Fehlerbehebung

7.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie Fehler zuriicksetzen und die Fehlerhistorie tiberpriifen kénnen. Eine
vollstdndige Liste der Alarme und Fehlerinformationen sowie mégliche Ursachen und Abhilfemanahmen
sind in diesem Kapitel aufgefiihrt.

Die in diesem Kapitel beschriebenen Arbeiten diirfen nur von geschulten und qualifizierten
A Fachleuten durchgefiihrt werden. Die Arbeiten missen gemaR den Anweisungen der Si-

cherheitsvorschriften durchgefiihrt werden.

7.2 Anzeigen von Alarmen und Fehlern

Der Fehler wird durch Leuchten angezeigt (siehe 5.4 ,Bedienung des VFD Uber das Bedienfeld”). Wenn die
-Leuchte leuchtet, zeigt der im Bedienfeld angezeigte Alarm- oder Fehlercode an, dass ein Fehler am
VFD aufgetreten ist. In diesem Kapitel werden die meisten Alarme und Stérungen sowie deren mdgliche
Ursachen und AbhilfemaRnahmen behandelt. Wenn sich die Ursachen fir den Alarm oder die Stérung nicht

herausfinden lassen, wenden Sie sich an Sourcetronic.

7.3 Fehler-Reset

Sie kénnen den VFD uber die Taste STOP/RST| auf dem Bedienfeld, die digitalen Eingédnge oder durch Ab-
schalten der Stromversorgung des VFD zurlicksetzen. Nach der Fehlerbehebung kann der Motor wieder ge-
startet werden.

7.4 Fehlerhistorie

Mit P07.27-P07.32 werden die sechs letzten Fehlerarten protokolliert; mit P07.33-P07.40, P07.41-P07.48
und P07.49-P07.56 werden die Betriebsdaten des VFD beim Auftreten der letzten drei Fehler protokolliert.

7.5 VFD-Fehlerbehebung
Wenn ein Fehler aufgetreten ist, gehen Sie wie folgt vor.

1) Wenn ein VFD-Fehler aufgetreten ist, priifen Sie, ob die Anzeige auf dem Bedienfeld eventuell fehler-
haft ist. Wenn ja, wenden Sie sich an Sourcetronic;

2) Wenn das Bedienfeld einwandfrei funktioniert, priifen Sie die Funktionscodes in der Gruppe P07, um
die entsprechenden Parameter flr die Fehlerprotokollierung zu bestatigen, und ermitteln Sie den tat-
sachlichen Zustand beim Auftreten des aktuellen Fehlers anhand der Parameter;

3) Entnehmen Sie der nachstehenden Tabelle die dem Fehlercode entsprechenden méglichen Ursachen
und prifen Sie, ob diese zutreffen kdnnten;

4) Beheben Sie die Fehler anhand der vorgeschlagenen Abhilfemafnahmen oder holen Sie sich Hilfe
von Fachleuten;
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5) Nachdem Sie kontrolliert haben, dass die Fehler behoben sind, setzen Sie die Fehlermeldung mit der
STOP/RST]| -Taste zurlick und starten den Betrieb.

Hinweis: Die Zahlen in eckigen Klammern eingeschlossenen Zahlen wie [1], [2] und [3] in der Spalte ,Feh-
lerart” in der folgenden Tabelle geben die lUber die Kommunikation ausgelesenen Frequenzumrichter-Fehler-

artcodes an.
Fehler-
. Art des Fehlers Mogliche Ursache Lésung
code
[1] Schutz
outt Umrichtereinheit
Phase U Beschleunigung zu stark; Beschleunigungszeit erhdhen;
IGBT-Modul ist beschéadigt; Netzteil auswechseln;
[2] Schutz
Fehlfunktionen aufgrund von Sté- | Antriebsleitungen prifen;
Oout2 Umrichtereinheit
rungen; Antriebsleitungen sind | Priifen Sie, ob es starke Stérun-
Phase V
fehlerhaft angeschlossen; gen in der Umgebung der Peri-
[3] Schutz Kurzschluss gegen Erde tritt auf pheriegerate gibt
out3 Umrichtereinheit
Phase W
[7] Uberspannung bei Eingangsleistung prifen;
ov1 Verzdgerungszeit zu kurz;
Beschleunigung Prifen Sie, ob die Lastverzoge-
Bei der Eingangsspannung ist it 20 kurz ist od b d
o " rungszeit zu kurz ist oder ob der
ov2 [8] Uberspannung bei | gjne Stérung aufgetreten;
Verzéaerun Motor beim Drehen anlauft;
erzogerung Starke Energieriickfiihrung;
Setzen Sie dynamische Brems-
Fehlende Bremseinheiten; inheiten i
o " einheiten ein;
[9] Uberspannung bei | pjg dynamische Bremse ist nicht Obsrortfen Sie die Einstell
" . erprifen Sie die Einstellung
ov3 Betrieb mit konstanter | _ytviert und die Verzégerungs-
Drehzahl der entsprechenden Funktions-
ehza zeit ist zu kurz.
codes
[4] Uberstrom bei Beschleunigungs-/Verzége-
ocC1 Beschleunigung zu stark;
Beschleunigung rungszeit erhdhen;
Netzspannung zu niedrig; Ei leist ”
- . ingangsleistung priifen;
oc2 [5] Uberstrom bei Die Leistung des Frequenzum-
Verzéaerun Wahlen Sie den VFD mit groRerer
erzogerung richters ist zu gering;
Leistung;
Vorlibergehende Last oder Feh-
Prifen Sie, ob die Last kurzge-
ler aufgetreten;
Erdschl der Ph st schlossen ist (Erdschluss oder
. ; rdschluss oder asenverlus
[6] Uberstrom bei N etret Kurzschluss zwischen den Lei-
; . am Ausgang aufgetreten;
oc3 Betrieb mit konstanter Starke oxt Stéraual tungen) oder ob der Motor nicht
arke externe Storquellen;
Drehzahl R gleichmaRig dreht;
Der Uberspannungs-Kippschutz
Ausgangsverdrahtung  Uberprii-
ist nicht aktiviert .
en;
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Priifen Sie, ob es starke Storun-
gen gibt;

Uberpriifen Sie die Einstellung
der entsprechenden Funktions-

codes.

Prifen Sie die Netzeingangsleis-

Netzspannung zu niedrig; tung;
[10] Bus- " .
uv Der Uberspannungs-Kippschutz | Uberpriifen Sie die Einstellung
Unterspannungsfehler
ist nicht aktiviert der entsprechenden Funktions-
codes
Netzspannung zu niedrig;
Netzspannung priifen;
N Der Motornennstrom ist nicht rich-
[11] Uberlastung des Motornennstrom zurlicksetzen;
oL1 tig eingestellt;
Motors Last prifen und Drehmomentver-
Kippen des Motors oder starke
starkung einstellen
Lastspriinge
Beschleunigung zu stark; Beschleunigungszeit erhdhen;
(2] Der sich drehende Motor wird neu Restart nach Stopp vermeiden;
gestartet; Netzspannung priifen;
oL2 Frequenzumrichter-
N Die Netzspannung ist zu niedrig; Wahlen Sie den VFD mit gréRerer
Uberlast
Die Last ist zu groR3; Leistung;
Die Leistung ist zu gering; Passenden Motor auswéhlen
Phasenverlust oder starke | Eingangsleistung tberprifen;
[13] Phasenverlust auf N
SPI Schwankungen am R-, S-und T- | Uberprifen Sie die Verdrahtung
der Eingangsseite
Eingang aufgetreten der Installation
Ausgangsverdrahtung  Uberprii-
Phasenverlust am U-, V-, W-Aus-
[14] Phasenverlust auf fen;
SPO gang (oder die drei Phasen des
der Ausgangsseite Prifen Sie den Motor und das Ka-
Motors sind asymmetrisch)
bel
[15] Uberhitzung des Der Luftkanal ist blockiert oder
OH1 Entliften Sie den Luftkanal oder
Gleichrichtermoduls der Lifter ist beschadigt;
wechseln Sie das Geblase aus;
Die Umgebungstemperatur ist zu
[16] Uberhitzung des Senken Sie die Umgebungstem-
OH2 hoch; .
i N peratur
Umrichtermoduls Langanhaltender Uberlastbetrieb
Sl-Eingangsklemme fiir externen | Prifen Sie den Eingang des ex-
EF [17] Externer Fehler
Fehler reagiert ternen Geréts
Baudrate ist nicht korrekt einge-
[18] Modbus/
stellt; Stellen Sie die richtige Baudrate
CE Modbus TCP-

Kommunikationsfehler

Fehler in der Kommunikationslei-

tung;

ein;
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Fehler in der Kommunikations-
adresse;
Kommunikation wird durch starke

Stoérungen beeintrachtigt

Uberpriifen Sie die Verdrahtung
der Kommunikationsschnittstel-
len;

Stellen Sie die richtige Kommuni-
kationsadresse ein;

Ersetzen oder andern Sie die Ver-
kabelung, um die Entstérungs-

leistung zu verbessern

[19] Stromerfassungs-

Fehlerhafter Kontakt des Ste-

ckers der Steuerplatine;

Uberpriifen Sie den Stecker und

stecken Sie ihn wieder ein;

ItE e Hall-Bauteil ist beschadigt; Hall-Bauteil auswechseln;
ehler
Fehler in der Verstarkerschaltung | Wechseln Sie die Hauptsteuer-
aufgetreten platine aus
Andern Sie das VFD-Modell, oder
DieMotorleistung stimmt nicht mit
Uibernehmen Sie den U/f-Modus
der Leistung des Frequenzum-
fur die Regelung;
richters Uberein. Dieser Fehler
Stellen Sie den richtigen Motortyp
kann leicht auftreten, wenn der
und die Parameter auf dem Ty-
Unterschied zwischen beiden
penschild ein;
mehr als funf Leistungsklassen
[20] Motor-Autotuning- Entfernen Sie die Motorlast und
tE betragt;
Fehler fiihren Sie erneut ein Autotuning
Motorparameter ist nicht richtig
durch;
eingestellt; N
Uberpriifen Sie Motorverdrahtung
Die durch Autotuning erhaltenen
und Parametereinstellung;
Parameter weichen stark von den
Priifen Sie, ob der obere Fre-
Standardparametern ab; .
quenzgrenzwert grofer als 2/3
Autotuning-Timeout
der Nennfrequenz ist
Driicken Sie STOP/RST zum Zu-
R/W-Fehler bei den Steuerpara-
riicksetzen;
EEP [21] EEPROM-Fehler metern aufgetreten;
Wechseln Sie die Hauptsteuer-
EEPROM ist beschadigt
platine aus
Uberprifen Sie die PID-
PID-Rickflhrung offline;
[22] Offline-Fehler Riuckfiihrsignal-Kabel;
PIDE Die PID-Rickfuhrquelle  ver- N
PID-Ruckfiihrung Uberprifen Sie die PID-
schwindet;
Ruckfihrquelle
Fehler imBremskreis oder be- N
Uberpriifen Sie die Bremseinheit,
[23] Fehler in schadigte Bremsleitung;
bCE wechseln Sie die Bremsschlau-

Bremseinheit

Zu niedriger externer Bremswi-

derstand

che aus;
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Erhéhen Sie den Bremswider-

standswert

[24] Die Laufzeit ist

Die tatsachliche Laufzeit des

Fordern Sie Hilfe vom Lieferanten

fehler 1

Fehler in der Stromerkennungs-

schaltung;

ENDE VFDs ist groRer als die einge- | an, passen Sie die eingestellte
abgelaufen
stellte Laufzeit Laufzeit an
Der VFD I6st einen Uberlast-Vor- .
[25] Elektronischer Last und Schwellenwert fiir Uber-
oL3 . alarm aus, der auf dem eingestell-
Uberlastfehler last-Voralarm priifen
ten Wert basiert
Das Bedienfeldkabel ist fehlerhaft | Uberpriifen Sie die Kabel des Be-
oder Uberhaupt nicht angeschlos- | dienfeldes, um festzustellen, ob
sen; ein Fehler vorliegt;
Das Bedienfeldkabel ist zu lang | Uberpriifen Sie die Umgebung,
[26] Bedienfeld-
PCE und unterliegt starken Stérun- | um eine Stérquelle auszuschlie-
Kommunikationsfehler
gen; Ren;
Im Bedienfeld oder im Kommuni- | Wechseln Sie die Hardware aus
kationsteil der Hauptplatine sind | und fordern Sie einen Wartungs-
Schaltkreisfehler aufgetreten service an
Das Bedienfeldkabel ist fehlerhaft | Uberpriifen Sie die Umgebung,
oder Uberhaupt nicht angeschlos- | um eine Stérquelle auszuschlie-
sen; Ren;
[27] Fehler beim Das Bedienfeldkabel ist zu lang | Wechseln Sie die Hardware aus
UPE Hochladen von und unterliegt starken Stérun- | und fordern Sie einen Wartungs-
Parametern gen; service an;
Im Bedienfeld oder im Kommuni- | Wechseln Sie die Hardware aus
kationsteil der Hauptplatine sind | und fordern Sie einen Wartungs-
Schaltkreisfehler aufgetreten service an
Das Bedienfeldkabel ist fehlerhaft N
Uberpriifen Sie die Umgebung,
oder Uberhaupt nicht angeschlos-
um eine Stérquelle auszuschlie-
sen;
Ren;
[28] Fehler beim Das Bedienfeldkabel ist zu lang
Wechseln Sie die Hardware aus
DNE Herunterladen von und unterliegt starken Stoérun-
und fordern Sie einen Wartungs-
Parametern gen;
service an;
Am Bedienfeld ist ein Fehler bei
Erneutes Sichern der Bedienfeld-
der Datenspeicherung aufgetre-
daten
ten
Der Ausgang des Frequenzum-
Prifen Sie, ob die Motorverdrah-
[32] Erdschluss- richters ist mit Masse verbunden;
ETH1 tung ordnungsgemaln ist;

Hall-Bauteil auswechseln;
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Die tatsachliche Motorleistung

weicht stark von der VFD-

Leistung ab

Wechseln Sie die Hauptsteuer-
platine aus;
Setzen Sie die Motorparameter

vorschriftsmaRig zurtick

[33] Erdschluss-

Der Ausgang des Frequenzum-
richters ist mit Masse verbunden;

Fehler in der Stromerkennungs-

Prifen Sie, ob die Motorverdrah-
tung ordnungsgemaln ist;

Hall-Bauteil auswechseln;

ETH2 fehler 1 schaltung; Wechseln Sie die Hauptsteuer-
‘ehler
Die tatsachliche Motorleistung | platine aus;
weicht stark von der VFD- | Setzen Sie die Motorparameter
Leistung ab vorschriftsméRig zurtick
Prifen Sie, ob die Last passend
ist, und erhohen Sie die Erken-
[34] Fehler Die Last ist zu grof® oder der Kipp-
dEu nungszeit;
Drehzahlabweichung schutz wurde aktiviert
Prifen Sie, ob die Regelparame-
ter richtig eingestellt sind
Prifen Sie, ob die Last passend
Die Regelparameter des Syn- | "
ist,
chronmotors sind nicht richtig ein-
Prifen Sie, ob die Last passend
gestellt;
ist;
STo [35] Einstellfehler Der durch Autotuning erhaltene
Prifen Sie, ob die Regelparame-
Parameter ist ungenau;
ter korrekt eingestellt sind;
Der VFD ist nicht an den Motor
Erhéhung der Zeit fur die Erken-
angeschlossen
nung von Einstellfehlern
Der VFD l6st einen Unterlast-Vor- .
[36] Elektronischer Last und Schwellenwert fiir Uber-
LL alarm aus, der auf dem eingestell-
Unterlastfehler last-Voralarm prifen
ten Wert basiert
Falsche Leitungssequenz des
[37] Geber-Offline- Prifen Sie die Verdrahtung des
ENC1o Gebers oder die Signalkabel sind
Fehler Gebers
falsch angeschlossen
[38] Fehler bei der Das Drehzahlsignal des Gebers
ENC1d Richtungsumkehr des steht im Widerspruch zur Motor- | Geberrichtung zurlicksetzen
Gebers laufrichtung
ENC1Z [39] Z-Impuls-Offline- Z-Signaldréhte sind nicht ange- | Prifen Sie die Verdrahtung des
Fehler des Gebers schlossen Z-Signals
Uberpriifen Sie die Verdrahtung
[59] Fehler Eingangsklemme Motoriiberhit-
oT der Motorliberhitzungs-Eingangs-

Motorliberhitzung

zung ist gliltig;

klemme (Klemmenfunktion 57);
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Fehler bei der Erfassung von
Temperatur t aufgetreten; Fehler
am Widerstand aufgetreten;

Lang anhaltender Uberlastbetrieb

oder aufgetretener Fehler

Prifen Sie, ob der Temperatur-
sensor in Ordnung ist;

Priifen Sie den Motor und fiihren
Sie Wartungsarbeiten am Motor
durch

[40] Safe Torque Off

Safe Torque Off-Funktion wird

STO /
(STO) durch externe Krafte aktiviert
Prifen Sie, ob die Klemmenver-
STO ist unsachgemafl verdrah-
drahtung von STO ordnungsge-
[41] Fehler im tet;
man und fest genug ist;
Sicherheitsschaltkreis Fehler am externen Schalter von
STL1 Priifen Sie, ob der externe Schal-
des Kanals H1 STO aufgetreten;
ter von STO einwandfrei funktio-
aufgetreten Hardwarefehler im Sicherheits-
niert;
kreis von Kanal H1 aufgetreten
Steuerplatine auswechseln
Prifen Sie, ob die Klemmenver-
STO ist unsachgemafR verdrah-
drahtung von STO ordnungsge-
[42] Fehler im tet;
man und fest genug ist;
Sicherheitsschaltkreis Fehler am externen Schalter von
STL2 Prifen Sie, ob der externe Schal-
von Kanal H2 STO aufgetreten;
ter von STO einwandfrei funktio-
aufgetreten Hardwarefehler im Sicherheits- ort
niert;
kreis von Kanal H2 aufgetreten
Steuerplatine auswechseln
[43] Fehler in Kanal
Hardware-Fehler im STO-Schalt-
STL3 H1 und Kanal H2 Steuerplatine auswechseln
kreis aufgetreten
aufgetreten
[44] CRC-Priffehler
CrCE fiir Sicherheitscode Steuerplatine ist defekt Steuerplatine auswechseln
FLASH
Es diirfen nicht zwei Karten des-
selben Typs eingesetzt werden;
[65] Wiederholung Die beiden eingesetzten Erweite- | .
Uberprifen Sie den Typ der Er-
E-Err des Erweiterungs- rungskarten sind vom gleichen
weiterungskarte und entfernen
kartentyps Typ
Sie eine Karte nach dem Aus-
schalten
Beim UVW-Signal ist keine Ver- | Uberpriifen Sie die Verdrahtung
[56] Verlustfehler
ENCUV anderung des elektrischen Pe- | des UVW;
UVW Geber

gels aufgetreten

Geber ist beschadigt
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[60]

Erweiterungskarte in

An den Schnittstellen von Karten-

steckplatz 1 werden Daten Uber-

Uberpriifen Sie, ob die einge-
setzte Erweiterungskarte unter-
stutzt werden kann;

Stabilisieren Sie die Schnittstel-

len der Erweiterungskarte nach

F1-Er Kartensteckplatz 1 dem Ausschalten und prifen Sie,
tragen, aber der Kartentyp kann
konnte nicht erkannt ob der Fehler beim néchsten Ein-
nicht gelesen werden
werden schalten immer noch auftritt;
Prifen Sie, ob der Einschub be-
schadigt ist; falls ja, wechseln Sie
ihn nach dem Ausschalten aus
Uberpriifen Sie, ob die einge-
setzte Erweiterungskarte unter-
stutzt werden kann;
[61] Stabilisieren Sie die Schnittstel-
An den Schnittstellen von Karten-
Erweiterungskarte in len der Erweiterungskarte nach
steckplatz 2 werden Daten Uber-
F2-Er Kartensteckplatz 2 dem Ausschalten und priifen Sie,
tragen, aber der Kartentyp kann
konnte nicht erkannt ob der Fehler beim nachsten Ein-
nicht gelesen werden
werden schalten immer noch auftritt;
Priifen Sie, ob der Einschub be-
schadigt ist; falls ja, wechseln Sie
ihn nach dem Ausschalten aus
Uberpriifen Sie, ob die einge-
setzte Erweiterungskarte unter-
stutzt werden kann;
[62] Stabilisieren Sie die Schnittstel-
An den Schnittstellen von Karten-
Erweiterungskarte in len der Erweiterungskarte nach
steckplatz 3 werden Daten Uber- .
F3-Er Kartensteckplatz 3 dem Ausschalten und priifen Sie,
tragen, aber der Kartentyp kann
konnte nicht erkannt ob der Fehler beim nachsten Ein-
nicht gelesen werden
werden schalten immer noch auftritt;
Priifen Sie, ob der Einschub be-
schadigt ist; falls ja, wechseln Sie
ihn nach dem Ausschalten aus
[63] Uberpriifen Sie, ob die einge-
Zeitliberschreitung bei setzte Erweiterungskarte unter-
Es findet keine Datenubertragung
der Kommunikation stiitzt werden kann;
C1-Er an den Schnittstellen von Karten-

mit der Erweiterungs-
karte in Kartensteck-

platz 1

steckplatz 1 statt

Stabilisieren Sie die Schnittstel-

len der Erweiterungskarte nach

dem Ausschalten und prifen Sie,
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ob der Fehler beim nachsten Ein-
schalten immer noch auftritt;

Priifen Sie, ob der Einschub be-
schadigt ist; falls ja, wechseln Sie

ihn nach dem Ausschalten aus

[64]
Zeitlberschreitung bei

der Kommunikation

Es findet keine Dateniibertragung

Uberprifen Sie, ob die einge-
setzte Erweiterungskarte unter-
stlitzt werden kann;

Stabilisieren Sie die Schnittstel-

len der Erweiterungskarte nach

C2-Er an den Schnittstellen von Karten- | dem Ausschalten und prifen Sie,
mit der Erweiterungs-
steckplatz 2 statt ob der Fehler beim nachsten Ein-
karte in Kartensteck-
schalten immer noch auftritt;
platz 2
Priifen Sie, ob der Einschub be-
schadigt ist; falls ja, wechseln Sie
ihn nach dem Ausschalten aus
Uberpriifen Sie, ob die einge-
setzte Erweiterungskarte unter-
stutzt werden kann;
[65]
Stabilisieren Sie die Schnittstel-
Zeitlberschreitung bei
Es findet keine Datenlibertragung | len der Erweiterungskarte nach
der Kommunikation
C3-Er an den Schnittstellen von Karten- | dem Ausschalten und priifen Sie,
mit der Erweiterungs-
steckplatz 3 statt ob der Fehler beim nachsten Ein-
karte in Kartensteck-
schalten immer noch auftritt;
platz 3
Priifen Sie, ob der Einschub be-
schédigt ist; falls ja, wechseln Sie
ihn nach dem Ausschalten aus
[29]
Es findet keine Datenubertragung
Zeitiiberschreitung bei Prifen Sie, ob die Verdrahtung
zwischen der Kommunikations-
E-DP der Kommunikation der Kommunikationskarte lose ist
karte und dem Host-Rechner
mit der PROFIBUS- oder fehlt
(oder der SPS) statt
Karte
[30]
Zeitlberschreitung bei | Es findet keine Datentibertragung | Priifen Sie, ob die Verdrahtung
E-NET der Kommunikation zwischen Kommunikationskarte | der Kommunikationskarte lose ist

mit der Ethernet-
Karte

und Host-Rechner statt

oder fehlt
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[31]

Zeitliberschreitung bei

Es findet keine Dateniibertragung

zwischen der Kommunikations-

Prifen Sie, ob die Verdrahtung

E-CAN der Kommunikation der Kommunikationskarte lose ist
karte und dem Host-Rechner
mit der CANopen- oder fehlt
(oder der SPS) statt
Karte
[57]
Es findet keine Dateniibertragung
Zeituiberschreitung bei Prifen Sie, ob die Verdrahtung
zwischen der Kommunikations-
E-PN der Kommunikation der Kommunikationskarte lose ist
karte und dem Host-Rechner
mit der PROFINET- oder fehlt
(oder der SPS) statt
Karte
[66]
Es findet keine Datenubertragung
Zeitliberschreitung bei Prifen Sie, ob die Verdrahtung
zwischen der Kommunikations-
E-CAT der Kommunikation der Kommunikationskarte lose ist
karte und dem Host-Rechner
mit der EtherCat- oder fehlt
(oder der SPS) statt
Karte
[67] Es findet keine Datenlbertragung
Prifen Sie, ob die Verdrahtung
Zeitiiberschreitung bei | zwischen der Kommunikations-
E-BAC der Kommunikationskarte lose ist
der Kommunikation karte und dem Host-Rechner
oder fehlt
mit der BACNet-Karte (oder der SPS) statt
[68]
Es findet keine Dateniibertragung
Zeitliberschreitung bei Prifen Sie, ob die Verdrahtung
zwischen der Kommunikations-
E-DEV der Kommunikation der Kommunikationskarte lose ist
karte und dem Host-Rechner
mit der DeviceNet- oder fehlt
(oder der SPS) statt
Karte
[58]
Es findet keine Datenibertragung
Zeitliberschreitung bei Prifen Sie, ob die Verdrahtung
zwischen den CAN-Master- und
SECAN der Kommunikation der Kommunikationskarte lose ist
Slave-Kommunikationskarten
mit der CAN- oder fehlt
statt
Master/Slave-Karte
[69] CAN-Slave- Ermitteln Sie den CAN-Slave-
SE Fehler bei Fehler an einem der CAN-Slave- | Frequenzumrichter und analysie-
-Err
Master/Slave- Frequenzumrichter aufgetreten ren Sie die entsprechenden
Synchronisation Fehlerursache am VFD
Uberpriifen Sie die Logik des An-
Logikfehler im  Anwenderpro-
[45]-[54] wenderprogramms.
gramm der programmierbaren
P-E1-P- Benutzerdefinierte K Flhren Sie die Fehlersuche an-
arte.
E10 Fehlermeldungen 1- hand der tatsachlichen benutzer-

10 SPS-Karte

An der benutzerdefinierten Posi-

tion ist ein Fehler aufgetreten.

definierten Fehlermeldungen

durch.
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[70] Erkennung

Der Temperatursensor PT100 ist

ungenau oder nicht kalibriert.

Kalibrieren Sie den Sensor liber

die Parametereinstellungen.

OtE1 Uberhitzung durch EC
PT100 Die Gerate- oder Umgebungs- | Senken Sie die Gerate- bzw. Um-
temperatur ist zu hoch. gebungstemperatur.
Der Temperatursensor PT1000 | Kalibrieren Sie den Sensor (iber
[71] Erkennung
. ist ungenau oder nicht kalibriert. die Parametereinstellungen.
OtE2 Uberhitzung durch EC
Die Gerate- oder Umgebungs- | Senken Sie die Gerate- bzw. Um-
PT1000
temperatur ist zu hoch. gebungstemperatur.
[72] Es findet keine Datenubertragung
Prifen Sie, ob die Verdrahtung
Zeitlberschreitung zwischen der Kommunikations-
E-EIP der Kommunikationskarte lose ist
EtherNet-IP- karte und dem Host-Controller
oder fehlt
Kommunikation (bzw. der SPS) statt
[73] Kein Upgrade- Es ist kein Upgrade-Bootload vor-
E-PAO Kontaktieren Sie uns.
Bootload handen.
SchlieBen Sie eine 5V- bzw.
10 mA-Stromquelle an, um zu
Die Eingangsspannung von Al1
prifen, ob der Eingang normal
E-Al1 [74] Al1-Abschaltung ist zu niedrig;
funktioniert;
Al1-Kabel getrennt. N
Uberpriifen Sie die Verkabelung
oder wechseln Sie die Kabel aus.
SchlieBen Sie eine 5V- bzw.
10 mA-Stromquelle an, um zu
Die Eingangsspannung von Al2
prifen, ob der Eingang normal
E-AI2 [75] Al2-Abschaltung ist zu niedrig;
funktioniert;
Al2-Kabel getrennt. .
Uberpriifen Sie die Verkabelung
oder wechseln Sie die Kabel aus.
SchlieBen Sie eine 5V- bzw.
10 mA-Stromquelle an, um zu
Die Eingangsspannung von Al3
prifen, ob der Eingang normal
E-AI3 [76] AI3-Abschaltung ist zu niedrig;

Al3-Kabel getrennt.

funktioniert;

Uberpriifen Sie die Verkabelung

oder wechseln Sie die Kabel aus.
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Fehler- . "

Art des Fehlers Mdogliche Ursache Losung
code

. Das System ist ausgeschaltet | . . X . .

Stromausfall im . . . Uberpriifen Sie die Netzbedin-

PoFF oder die Busspannung ist zu nied-
System . gungen.
rig.

7.6 Analyse der haufigsten Fehler

7.6.1 Motor funktioniert nicht

Motor fails to work

Whether the POWER

Whether the air switch

indicator is on? and EM contactor on the No, Close the air
Whether the keypad : contactor
input side are closed?
displays information?
Yes
Rectify the faull | ves N Check the voltage "\ Normal
R:‘O"'!:“g based on the Whemgr;z“ll‘a'"e'z',,"‘a”°" of RST with a VFD fault
properly fault inforamtion played? multimeter
No "
Normal Communication i Exception occurs
Whether it runs
properly after the No /" Whether communication Identify the channel of Terminal | ock the voltage Running
parameters are parameters are properly set?, running commands of the grid properly
reset?
Exception occurs ‘ Yes
Keypad Normal
normal
Normal No hether it runs'
Whether the Running Press RUN to run heck whether the input terminal properly after the
Running communication wiring properly is in the correct state erminal is closed?
properly is performed properly?
Yes
Excoption occs Exception occurs Exception occurs

Whether the speed
command is set
properly?

Normal
hether it runs properly after
speed command is properly sef

Normal
running

Ye
Exception occurs.

es
Check the voltage of
UVW with @ multimeter

Normal

Whether the motor is
properly wired?
Yes

VFD fault
Wire the motor
properly

Yes

v

No :
‘ Motor fault Whethei‘g\;’ﬁad is too

Reduce the load if
the motor is locked
due to heavy loads
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7.6.2 Motor vibriert

Motor vibrates or emits
an unusual sound

Whether the V/F
vibration parameter is
set properly?

No

Set the parameters
properly

parameters and motor type

Whether autotuning is
performed?

Whether the ASR and ACR

Whether the motor Set the motor type
and parameters

are set correctly ? correctly

Yes

Perform autotuning

Yes

Whether it is vector
control?

Yes

parameters are set Setthe parameter

7.6.3 Uberspannung

properly? properly
Yes
Whether unusual Yes Check the set
fluctuations occurs when it fraqusncy

runs at the set frequency?

fluctuations occurs on the

Ifitis a VFD fault, contact

Whether unusual
Check the load

load?
No

us

Overvoltage fault

ether the voltage of the: No
S Ensure the power supply
power supply is within the N
standard range? meets the requirement

Whether UVW on the output
side of the VFD is short to
ground?

Whether the wiring on the
output side of the VFD is
performed| properly?

Yes

4

Rectify the short-circuit
fault and perform the
wiring properly

Whether the ACC/DEC
time is too short?

time

Yes . _Whether the ACC/IDEC~,Y©S
time can be prolonged?

Prolong the ACC/DEC ‘

I

LNO

Yes Whether the loaded motor

is drived reversely?

A

Check and adjust the load

ether fo use a Yes
braking Add braking accessories
accessory?

iNo

No

If it is a VFD fault, contact
us

Adjusi

e braking
accessories and
resistance
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7.6.4 Unterspannung

Undervoltage fault

Whether the voltage of the Yes
power supply is within the
standard range?

Ensure the power supply
meet the requirement

No
Whether the air switch and Yes | Close the air switch and
contactor are opened or contactor; and rectify the
ions? exceptions
No

. Yes
Whether a large-power devic Adjust the input of the
is running on the grid that pulls rid
down the voltage of the grid?, 9

Whether the VFD is
powered off during
running?

dentify the power-
causes, and rectify the
exceptions

Ifitis a VFD fault, contact
us

7.6.5 Ungewohnliche Erhitzung des Motors

Whether the motor Set the motor
parameters are set parameters
corre ctly'l correctly
Whether parameter : Parameter
autotuning is autotune
performed7

Whether it is a variable- Use a variable-
frequency motor? frequency motor
L Yes
Whether the load is es Reduce the
too heavy? load
Whether the three Replace the
phases of the motor are P
motor
balanced”
Whether the carrier Set the carrier
s frequency
frequency is too low?
properly

Whether the motor Yes Add an output
cable is too Iong7 filter

Ifitis a VFD fault, contact us
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7.6.6 VFD-Uberhitzung

VFD overheating
Whether the load is too Yes | Reduce the load and
heavy or the capacity of crease the capacity
the VFD is loo small? of the inverter

Whether the ambient Yes | Add a cooling device
temperature is too or derate the VFD

hlgh”

Whether the fan of
the VFD emits an
unusual sound”

Whether the heat sink Clean the heat sink to
is blocked? improve tljt_a cooling
conditions
Whether the carrier es Reduce the carrier
frequency is too high? frequency

Ifitis a VFD fault,
contact us

Ifitis a VFD fault,
contact us

7.6.7 Motor kippt wahrend der Beschleunigung

Das Kippmoment wird tberschritten, der Motor hat nicht genug Kraft, um auf Nenndrehzahl zu beschleunigen

Motor stalls during

l

Whether the ACC Yes | Increase the ACC
time is too short? time

iNo

Check the voltage of the '\ Yes
terminals of the motor with a
multimeter. Whether the voltage,
is within the defined range?,

Use larger cables, shorten the
wiring distance, adjust the voltage
drop of the output reactor, etc.

Whether the load
orinertia is too
large?

No No

Whether a special N\ 7eS

Contact us
motor is used?

Reduce the torque of Yes Reduce the inertia of
the load and Whether the load the load and
increase the capacity torque is too large? increase the capacity
of the VFD of the VFD

Ifitis a VFD fault or
interference, contact
us

Whether the
torque boost
is too high?

Whether it is V/IF
control?

No

Whether parameter No
autotuning is Overcurrent

Modify the torque
boost performed?

Yes

Ifitis a VFD fault or
interference, contact us
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Overcurrent

Whether UVW on the
output side of the VFD is
short to ground? Remove
the motor cable and
checked whether it is
connected to earth.
No

7.6.8 Uberstrom

Rectify the short-to-
ground fault, and
configure the motor
cables properly

Whether the motor is Yes
short to ground?

T

hether the motor type ant No Set the motor type and

Replace the motor

arameters are set correcily7> | “parameters correctly
Yes
VREPer AT\ No I pertom parameter
performed? autotuning
Yes
ACOIDEG fmesioo %% p{ Adtine ACGIDEC
short? fime
No
B Reduce the load and
Yes
Whe&:‘:;\:‘:\[lﬁfd s >—>{ increase the capacity of
iNo
Whether there are Yes Remove the
interference sources? interference sources

Decrease the torque | _Yes ~~ Whether the torque Whether it is V/F
boost boost is too high? control?
No
No Whether the multi- No
Adjust the VIF curve oo VIE cume o set Wnether the ASR and ACR™ Setthe ASR and ACR
properly? arameters are set properly parameters properly

i Yes iYes

b

Setthe Yes Whether unusual N
VIF vibration control vibration oceurs on Ifitis a VFD fault,
contact us
properly the motor?
No

Ifitis a VFD fault,
contact us

7.7 Gegenmafinahmen bei allgemeinen Stérungen

7.7.1 Stoérung von Messschaltern und Sensoren
Storungserscheinung

Druck-, Temperatur-, Verschiebungssignale und andere Signale eines Sensors werden von einem HMI-Gerat
erfasst und angezeigt. Die Werte werden nach dem Start des VFD wie folgt falsch angezeigt:

. Der obere oder untere Grenzwert wird falsch angezeigt, z. B. 999 oder -999.
. Sprunghafte Veranderung der Anzeige der Werte (normalerweise bei Druckmessumformern).
. Die Anzeige der Werte ist stabil, aber es gibt eine groe Abweichung, z. B. ist die Temperatur um einige

Dutzend Grad hoher als die Ubliche Temperatur (was normalerweise bei Thermoelementen vorkommt).

-319-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Fehlerbehebung

Ein von einem Sensor erfasstes Signal wird nicht angezeigt, sondern dient als Riickfihrsignal flir das
Antriebssystem. Beispielsweise soll der VFD verzdgern, wenn der obere Druck-Grenzwert des Ver-
dichters erreicht wird, aber im tatséchlichen Betrieb beginnt er bereits zu verzégern, bevor der obere
Druck-Grenzwert erreicht ist.

Nach dem Einschalten des VFD gibt es starke Beeintrachtigungen bei der Anzeige aller Arten von
Messgeraten (z. B. Frequenzmesser und Strommesser), die an die Analogausgangsklemme (AO) des
VFD angeschlossen sind, und die Werte werden falsch angezeigt.

Naherungsschalter werden verwendet. Nach dem Einschalten des VFD flackert die Anzeige eines Na-
herungsschalters, und der Ausgangspegel wechselt.

Fehlerbehebung

1)

2)

Stellen Sie sicher, dass das Rickfiihrkabel des Sensors mindestens 20 cm vom Motorkabel entfernt
ist.

Stellen Sie sicher, dass der Erdungsdraht des Motors an die PE-Klemme des VFD angeschlossen ist
(wenn der Erdungsdraht des Motors an den Erdungsblock angeschlossen wurde, miissen Sie mit ei-
nem Multimeter messen und sicherstellen, dass der Widerstand zwischen dem Erdungsblock und der
PE-Klemme weniger als 1,5 Q betragt).

Versuchen Sie, einen Sicherheitskondensator von 0,1 pF an die Ruckfiihrsignalklemme des Sensors
gegen GND anzuschlieRen.

Versuchen Sie, einen Sicherheitskondensator von 0,1 pyF an die Versorgungsklemme des Sen-
sormessgerats anzuschlieBen (achten Sie auf die Spannung der Stromversorgung und die Span-
nungsfestigkeit des Kondensators).

Bei Stérungen an Messgeraten, die an die AO-Klemme eines VFD angeschlossen sind, fligen Sie
einen 0,47 pF-Kondensator zwischen der AO- und der GND-Klemme hinzu, wenn AO Stromsignale
von 0 bis 20 mA verwendet, und fiigen Sie einen 0,1 yF-Kondensator zwischen der AO- und der GND-

Klemme hinzu, wenn AO Spannungssignale von 0 bis 10 V verwendet.

Hinweis:

Wenn ein Entkopplungskondensator erforderlich ist, schlieRen Sie ihn an die Klemme des Gerats an,
das mit dem Sensor verbunden ist. Wenn zum Beispiel ein Thermoelement Signale von 0 bis 20 mA
an einen Temperaturmesser Ubertragen soll, muss der Kondensator an die Klemme des Temperatur-
messers angeschlossen werden; wenn ein elektronischer Sensor Signale von 0 bis 30 V an eine SPS-
Signalklemme Ubertragen soll, muss der Kondensator an die Klemme der SPS angeschlossen werden.

Wenn eine grofe Anzahl von Zahlern oder Sensoren gestort ist, wird empfohlen, einen externen C2-
Filter auf der Eingangsseite des VFD einzubauen. Informationen zu Filtermodellen finden Sie im Ab-
schnitt D.7.2 ,Filtermodelle“.
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7.7.2 Storung der RS485-Kommunikation
Stérungserscheinung:

Die in diesem Abschnitt Giber die 485-Kommunikation beschriebenen Stérungen umfassen vor allem Kommu-
nikationsverzdgerungen, Synchronisationsfehler, gelegentliches Ausschalten oder vollstdndiges Ausschalten
nach dem Start des VFD.

Wenn die Kommunikation nicht ordnungsgemaf erfolgen kann, unabhangig davon, ob der VFD in Betrieb ist,
muss der Fehler nicht zwangslaufig durch eine Stérung verursacht worden sein. Sie kénnen die Ursachen
wie folgt herausfinden:

1) Priifen Sie, ob der Kommunikationsbus 485 unterbrochen ist oder ungeniigenden Kontakt hat.
2) Priifen Sie, ob die beiden Enden der Leitung A oder B verkehrt herum angeschlossen sind.

3) Priifen Sie, ob das Kommunikationsprotokoll (z. B. Baudrate, Datenbits und Priifbit) des VFD mit dem

des Ubergeordneten Rechners Ubereinstimmt.

Wenn Sie sicher sind, dass die Kommunikationsfehler durch Stérungen verursacht werden, kdnnen Sie das
Problem durch die folgenden MaRnahmen beheben:

1) Einfache Kontrolle.
2) Verlegen Sie die Kommunikations- und Motorkabel in verschiedenen Kabelrinnen.

3) In Anwendungsszenarien mit mehreren Frequenzumrichtern sollten Sie fir den Anschluss der Kom-
munikationskabel an die Frequenzumrichter die chrysanthemenférmige Verbindung (liberlappende
Anordnung) wahlen, wodurch die Stéranfalligkeit verbessert werden kann.

4) Prifen Sie in Szenarien mit mehreren Frequenzumrichtern, ob die Antriebsleistung des Masters aus-
reichend ist.

5) Bei der Verbindung mehrerer Frequenzumrichter mussen Sie an jedem Ende einen 120 Q-Abschluss-
widerstand einbauen.

Fehlerbehebung

1) Stellen Sie sicher, dass der Erdungsdraht des Motors an die PE-Klemme des VFD angeschlossen ist
(wenn der Erdungsdraht des Motors an den Erdungsblock angeschlossen wurde, missen Sie mit ei-
nem Multimeter messen und sicherstellen, dass der Widerstand zwischen dem Erdungsblock und der
PE-Klemme weniger als 1,5 Q betragt).

2) SchlieRen Sie den VFD und den Motor nicht an dieselbe Erdungsklemme wie fiir den Steuerrechner
an. Es wird empfohlen, den VFD und den Motor mit Masse zu verbinden und den Ubergeordneten
Rechner separat an einen Erdungsbolzen anzuschlieRen.

3) Versuchen Sie, den Signalreferenz-Erdungsanschluss (GND) des VFD mit dem des libergeordneten
Rechner-Controllers kurzzuschlieRen, um sicherzustellen, dass das Erdungspotenzial des Kommuni-
kationschips auf der Steuerplatine des VFD mit dem des Kommunikationschips des Gbergeordneten
Rechners (ibereinstimmt.

4) Versuchen Sie, GND des VFD mit der Erdungsklemme (PE) kurzzuschlieRen.
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Versuchen Sie, einen 0,1 pF-Sicherheitskondensator an die Stromversorgungsklemme des Ubergeordneten
Rechners (SPS, HMI und Touchscreen) anzuschlieBen. Achten Sie dabei auf die Spannung der Stromversor-
gung und die Spannungsfestigkeit des Kondensators. Alternativ kénnen Sie auch einen Magnetring verwen-
den (empfohlen werden nanokristalline Fe-Magnetringe). Flihren Sie den L/N- Leiter bzw. den +/--Leiter des
Uibergeordenten Rechners in derselben Richtung durch den Magnetring und wickeln Sie 8 Spulen um den
Magnetring.

7.7.3 Beenden von Stérungen und flackernden Anzeigen infolge der Motorkabelanschliisse
Stérungserscheinung
1) Der Frequenzumrichter stoppt nicht:

In einem VFD-System, in dem eine S-Klemme zur Steuerung von Start und Stopp verwendet wird,
sind das Motorkabel und das Steuerkabel in derselben Kabelrinne angeordnet. Nachdem das System
ordnungsgeman gestartet wurde, kann die Klemme S nicht mehr zum Stoppen des VFD verwendet

werden.
2) Die Anzeige flackert:

Nach dem Starten eines VFDs flackern oder blinken die Relaisanzeige, die Anzeige des Schaltkastens,
die SPS-Anzeige und der Warnsummer erzeugt ungewdhnliche Téne.

Losung
1) Prifen Sie, ob das Fehlersignalkabel 20 cm oder mehr vom Motorkabel entfernt ist.

2) Figen Sie einen 0,1 pF-Sicherheitskondensator zwischen der digitalen Eingangsklemme (S) und der
COM-Klemme hinzu.

3) Verbinden Sie die digitale Eingangsklemme (S), die den Start und den Stopp steuert, parallel mit an-
deren nicht genutzten digitalen Eingangsklemmen. Wenn zum Beispiel S1 zur Steuerung von Start
und Stopp verwendet wird und S4 ungenutzt ist, kdnnen Sie versuchen, S1 und S4 parallel zu schalten.

Hinweis: Wenn die Steuerung (z. B. SPS) im System mehr als 5 Frequenzumrichter gleichzeitig Gber digitale
Eingangsklemmen (S) steuert, ist dieses Schema nicht anwendbar.

7.7.4 Fehlerstrom und Stérungen an Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Der VFD gibt eine hochfrequente PWM-Spannung zum Antrieb der Motoren aus. Bei diesem Prozess kann
die verteilte Kapazitat zwischen dem internen IGBT des VFD und dem Kihlkérper sowie die zwischen dem
Stator und dem Rotor eines Motors unweigerlich dazu fiihren, dass der VFD einen hochfrequenten Fehler-
strom zur Masse erzeugt. Eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD) dient zur Erkennung des Netzfrequenz-
Fehlerstroms, wenn in einem Stromkreis ein Erdungsfehler auftritt. Der Einsatz des VFD kann zu einer Fehl-
funktion einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung fiihren.

Regeln fiir die Auswahl von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen

1) VFD-Systeme sind etwas Besonderes. In diesen Systemen muss der Bemessungsfehlerstrom allge-
meiner Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen auf allen Ebenen gréRer sein als 200 mA, und die Frequen-

zumrichter missen zuverléassig geerdet sein.
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2) Bei Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen muss das Zeitlimit einer Aktion langer sein als das der nachsten
Aktion, und die Zeitdifferenz zwischen zwei Aktionen muss langer als 20 ms sein. Zum Beispiel 1s,
0,5s und 0,2s.

3) Flr Stromkreise in VFD-Systemen werden elektromagnetische Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen
empfohlen. Elektromagnetische Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen weisen eine geringe Storanfalligkeit
auf und kdnnen so die Auswirkungen von Hochfrequenz-Fehlerstromen verhindern.

Elektromagnetische Fehlerstrom-
Elektronischer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung
Schutzeinrichtung

Erfordert einen hochempfindlichen, genauen und

. . . . stabilen Nullphasen-Stromwandler, Einsatzt
Geringe Kosten, hohe Empfindlichkeit, kleines Vo- o
o hochpermeabler Permalloy-Materialien, komple-
lumen, anfallig fir Netzspannungs- und Umge- o
. . xer Prozess, hohe Kosten, unempfindlich gegen-
bungstemperaturschwankungen, hohe Stéranfallig-

Keit Uber Spannungsschwankungen der Stromversor-
ei

gung und der Umgebungstemperatur, geringe

Storanfalligkeit

Behebung einer Fehlfunktion der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (Handhabung des VFD)
. Versuchen Sie, die Steckbriicke bei "EMC/J10" an der mittleren Verkleidung des VFD zu entfernen.

. Versuchen Sie, die Tragerfrequenz auf 1,5 kHz zu reduzieren (P00.14=1,5).

. Versuchen Sie, den Modulationsmodus auf ,3-Phasen-Modulation und 2-Phasen-Modulation" zu &n-
dern (P08.40=0).

Behebung einer Fehlfunktion der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (Stromverteilung im System)

. Vergewissern Sie sich, dass das Netzkabel nicht von Wasser durchnasst ist.

. Stellen Sie sicher, dass die Kabel nicht beschadigt oder gespleift sind.

. Uberpriifen Sie und stellen Sie sicher, dass am Nullleiter keine sekunddre Erdung vorgenommen
wurde.

. Priifen Sie und stellen Sie sicher, dass ein eiwandfreier Kontakt zwischen der Klemme des Haupt-

stromkabels und dem Luftschalter oder Schiitz hergestellt ist (alle Schrauben sind angezogen).

. Uberpriifen Sie einphasige Geréte und stellen Sie sicher, dass diese Gerate keine Erdungsleiter als
Nullleiter verwenden.

. Verwenden Sie keine geschirmten Kabel als VFD-Stromkabel und Motorkabel.
7.7.5 Spannungsfiihrendes Geratechassis

Nach dem Einschalten des VFD liegt am Gehause eine splrbare Spannung an, und Sie kdnnen beim Beriih-
ren des Gehauses einen elektrischen Schlag spiiren. Wenn der VFD eingeschaltet ist, aber nicht lauft, steht
das Gehause jedoch nicht unter Spannung (bzw. die Spannung ist weit niedriger als die fiir die Sicherheit der
Menschen ungefahrliche Spannung).
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Fehlerbehebung

Wenn vor Ort eine Erdungsleitung oder ein Erdungsbolzen vorhanden ist, erden Sie das Schrankge-
h&ause des Antriebssystems Uber die Erdungsleitung oder den Erdungsbolzen.

Wenn vor Ort keine Erdung vorhanden ist, muss das Motorgehause mit der Erdungsklemme PE des
VFD verbunden werden und es muss sichergestellt werden, dass die Steckbriicke bei "EMC/J10" an
der mittleren Verkleidung des VFD kurzgeschlossen ist.
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Wartung

8 Wartung

8.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird die vorbeugende Instandhaltung des VFD beschrieben.

8.2 RegelmaRige Kontrolle

Wenn der VFD in einer Umgebung installiert ist, die den Anforderungen entspricht, ist nurwenig Wartung
erforderlich. In der folgenden Tabelle sind die von Sourcetronic empfohlenen Wartungsintervalle aufgefiihrt.

Gegenstand

MaRnahme

Methode

Kriterium

Umgebungsbedingungen

Kontrollieren Sie die Tempera-
tur und die Luftfeuchtigkeit und
prifen Sie, ob in der Umge-

bung Vibrationen, Staub, Gas,

Sichtpriifung und Ver-

wendung von Messin-

Die in diesem Hand-
buch genannten An-

forderungen werden

strumenten.
Olspritzer und Wassertropfen erfullt.
auftreten.

Priifen Sie, ob sich Fremdkor- Es befinden sich
per wie z. B. Werkzeuge oder keine Werkzeuge
Sichtprifung
geféhrliche Stoffe in der Nahe oder gefahrlichen

befinden.

Stoffe in der Nahe.

Uberpriifen Sie die Spannung

Verwenden Sie zur

Die in diesem Hand-

Messung  Multimeter | buch genannten An-
Spannung des Hauptstromkreises und
oder andere Instru- | forderungen werden
des Steuerkreises.
mente. erfullt.
Uberpriifen Sie die angezeig- Die Zeichen werden
Sichtprifung
ten Informationen. richtig angezeigt.
. Die in diesem Hand-
Bedienfeld Priifen Sie, ob die Zeichen
buch genannten An-
nicht vollstdndig angezeigt | Sichtprifung
forderungen werden
werden.
erfullt.
Priifen Sie, ob sich die Schrau-
Ziehen Sie sie fest. Keine Auffalligkeit.
ben geldst haben.
Priifen Sie, ob das Gerat ver-
Haupt- .
. Gemeinsam | formt, gerissen oder bescha-
stromkreis
digt ist oder ob sich seine | Sichtprifung Keine Auffalligkeit.
Farbe aufgrund von Uberhit-
zung und Alterung verandert.
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Keine Auffalligkeit.
Hinweis: Die Verfar-
Priifen Sie, ob Flecken und bung von Kupfer-
Sichtprifung
Staub vorhanden sind. schienen  bedeutet
nicht, dass sie nicht
richtig funktionieren.
Priifen Sie, ob die Leiter ver-
formt sind oder ob sich ihre
. Sichtprifung Keine Auffalligkeit.
Farbe aufgrund von Uberhit-
Leiter und zung verandert hat.
Draht
Priifen Sie, ob die Ummante-
lung der Drahte Risse aufweist | Sichtprifung Keine Auffalligkeit.
oder ihre Farbe verandert.
Klemmen- Priifen Sie, ob Schaden vor-
Sichtprifung Keine Auffalligkeit.
block handen sind.
Priifen Sie, ob Elektrolytflis-
sigkeits- lecks, Verfarbungen,
Sichtprifung Keine Auffalligkeit.
Risse und Ausdehnungen des
Chassis festzustellen sind.
Ermitteln Sie die Le-
bensdauer anhand der
Filterkon-
Priifen Sie, ob die Sicherheits- | Wartungsinformationen
densator Keine Auffalligkeit.
ventile entlastet sind. oder messen Sie sie
anhand der elektrosta-
tischen Kapazitat.
Prifen Sie, ob die elektrostati- | Verwenden Sie Instru- | Elektrostatische Ka-
sche Kapazitdt wie vorge- | mente zur Messungder | pazitdt = Ausgangs-
schrieben gemessen wird. Kapazitat. wert x 0,85
Priifen Sie, ob eine Verschie-
. Geruchs- und Sichtpri-
bung aufgrund von Uberhit- f Keine Auffalligkeit.
ung
zung vorliegt.
Wider- Sichtpriifung oder ein
stand Ende des Anschlusska- | Widerstandsbereich:
Priifen Sie, ob die Widerstéande
bels entfernen und mit | +10 % (vom Stan-
abgeklemmt sind.
einem Multimeter mes- | dardwiderstand)
sen.
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blockieren oder daran haften.

Trans-
Priifen Sie, ob es ungewodhnli- | Akustische  Prifung,
formator
g che Vibrationsgerdusche oder | Geruchspriifung und | Keine Auffalligkeit.
un
Gerliche gibt. Sichtprifung
Drossel
Elektro- Priifen Sie, ob in der Werks-
magne- halle Vibrationsgerdusche zu | Akustische Priifung Keine Auffalligkeit.
tisches héren sind.
Schitz Priifen Sie, ob die Kontakte
. Sichtpriifung Keine Auffalligkeit.
und Relais | einwandfrei hergestellt sind.
Priifen Sie, ob die Schrauben
Ziehen Sie sie fest. Keine Auffalligkeit.
und Stecker locker sind.
Priifen Sie, ob es ungewdhnli-
Geruchs- und Sichtpri-
che Gerliche oder Verfarbun- f Keine Auffalligkeit.
ung
gen gibt.
Steuer-
Regel- ) Priifen Sie, ob Risse, Bescha-
e platine,
reis . . . . L
Stecker digungen, Verformungen oder | Sichtpriifung Keine Auffalligkeit.
Rost vorhanden sind.
Sichtpriifung und Be-
Prifen Sie, ob Elektrolyt aus-
stimmung der Lebens-
tritt oder Verformungen vor- Keine Auffalligkeit.
dauer gemaR War-
handen sind.
tungshinweisen
Akustische Priifung
Priifen Sie, ob es ungewdhnli-
und Sichtprifung sowie | Die Drehung st
che Gerausche oder Vibratio-
Drehen der Geblasefli- | gleichmaRig.
nen gibt.
gel mit der Hand.
Kuhl- Priifen Sie, ob sich die Schrau-
Ziehen Sie sie fest. Keine Auffalligkeit.
geblase ben geldst haben.
Kihl- Sichtpriifung und Be-
Priifen Sie, ob eine Verfarbung
system . stimmung der Lebens-
aufgrund von Uberhitzung vor- Keine Auffalligkeit.
dauer gemaR War-
liegt.
tungshinweisen
Prifen Sie, ob Fremdkdrper
Luftungs- das Kihligeblase, die Luftein-
Sichtprifung Keine Auffalligkeit.
kanal lasse oder die Luftauslédsse

Weitere Informationen zur Wartung erhalten Sie auf Anfrage bei Sourcetronic.
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8.3 Kuihlgeblaseeinheit

Die Lebensdauer der Liifter des VFD betréagt mehr als 25.000 Stunden. Die tatsachliche Lebensdauer des

Kuhlgeblases hangt von der Verwendung des VFD und der Umgebungstemperatur ab.

Sie kénnen die Betriebsdauer des VFD anzeigen durch P07.14 (kumulierte Betriebszeit).

Ein zunehmendes Lagergerdusch deutet auf einen Lifterfehler hin. Wenn der VFD fir einen Anwendungs-

zweck von zentraler Bedeutung eingesetzt wird, muss der Lifter ausgewechselt werden, sobald er anfangt,

ungewohnliche Gerdusche zu erzeugen. Ersatzlifter kdnnen Sie bei Sourcetronic erwerben.

Auswechseln der Liifter

A

Lesen Sie die Sicherheitshinweise aufmerksam durch und befolgen Sie die Anweisungen
zur Durchfiihrung der Arbeiten. Andernfalls kann es zu Korperverletzungen oder Schaden

am Gerat kommen.

1) Stoppen Sie das Gerat, schalten Sie die Wechselstromversorgung ab und warten Sie mindestens so

lange wie mit der Wartezeit am VFD angegeben.

2) Offnen Sie die Kabelklemme, um das Geblésekabel zu lésen (bei VFD-Modellen von 1,5 bis 30 kW

muss die mittlere Verkleidung entfernt werden).

3) Entfernen Sie das Geblasekabel.

4) Bauen Sie die defekten Lufter mit einem Schraubendreher aus dem Geblasetrager aus.

5) Bauen Sie in umgekehrter Reihenfolge neue Lifter in die Geblaseeinheit ein. Bauen Sie den VFD

zusammen. Stellen Sie sicher, dass die Luftrichtung der Geblaseeinheit mit der des VFD uberein-

stimmt, wie in Abbildung 8-1 und Abbildung 8-2 gezeigt.

6) Schalten Sie den Umrichter ein.

\i&\* )

=——x)

Rotating direction Air direction

Air

direction

Abbildung 8-1 Wartung der Geblaseeinheit fir Standardmodelle 7R5G3 und héher
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Air direction  Rotating direction

Air directionm

Abbildung 8-2 Wartung der Geblaseeinheit fir SP-Modelle 7R5G3 und héher

8.4 Kondensator
8.4.1 Kondensator-Formierung

Wenn der VFD lange Zeit nicht benutzt wurde, miissen Sie die Anweisungen zur Formierung des Zwischen-
kreiskondensators befolgen, bevor Sie ihn verwenden. Die Lagerzeit wird ab dem Datum der Lieferung des
VFD berechnet.

Lagerzeit Betriebsanleitung

Weniger als 1 Jahr Es ist kein Ladevorgang erforderlich.

1 bis 2 Jahre Der VFD muss vor dem ersten Betriebsbefehl 1 Stunde lang eingeschaltet sein.

Verwenden Sie zum Laden des VFD ein spannungsgeregeltes Netzteil:

Laden Sie den VFD 30 Minuten lang mit 25 % der Nennspannung, dann 30 Mi-
nuten lang mit 50 % der Nennspannung, weitere 30 Minuten lang mit 75 % und

2 bis 3 Jahre

schlieBlich 30 Minuten lang mit 100 % der Nennspannung.

Verwenden Sie zum Laden des VFD ein spannungsgeregeltes Netzteil:

. ko
Mehr als 3 Jahre Laden Sie den VFD 2 Stunden lang mit 25 % der Nennspannung, dann 2 Stunden

lang mit 50 % der Nennspannung, weitere 2 Stunden lang mit 75 % und schlief3-

lich 2 Stunden lang mit 100 % der Nennspannung.

Die Methode zur Verwendung eines spannungsgeregelten Netzteils zum Laden des VFD wird wie folgt be-

schrieben:

Die Auswahl eines spannungsgeregelten Netzteils hangt von der Stromversorgung des VFD ab. Fir VFDs
mit einer Eingangs-Wechselspannung von 1PH/3PH 230 V kénnen Sie einen 230 V AC/2 A-Stelltransformator
oder ein entsprechendes Gleichspannungsnetzteil verwenden. Sowohl einphasige als auch dreiphasige Fre-
quenzumrichter kdnnen mit einem einphasigen Transformator bzw. Netzteil geladen werden (L+ an R und N
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an S oder T anschliellen). Alle Teilbriicken des Briickengleichrichters fiihren auf denselben Zwischenkreis,

die Kondensatoren werden daher unabhangig von der Auswahl der Einspeiseklemmen immer alle geladen.

Bei Frequenzumrichtern der Hochspannungsklasse ist darauf zu achten, dass die erforderliche Spannung (z.
B. 380 V) wahrend des Ladevorgangs eingehalten wird. Fir die Formierung der Oxidschicht der Kondensa-
toren wird nur wenig Strom benétigt, so dass Sie ein Netzteil mit geringer Stromabgabe verwenden kénnen
(2 A sind ausreichend).

Die Methode zur Verwendung eines Widerstands (Glihlampe) zum Laden des Antriebs wird wie folgt be-
schrieben:

Wenn Sie das Antriebsgerat direkt an eine Stromversorgung anschliefen, um den Zwischenkreiskondensator
zu laden, muss dieser mindestens 60 Minuten lang geladen werden. Der Ladevorgang muss bei normaler
Raumtemperatur ohne Last durchgefiihrt werden, und Sie miissen einen Widerstand in Reihe in den Drei-
phasen-Stromkreis des Netzteils schalten.

Fir ein 380-V-Antriebsgerat ist ein 1 kQ/100W-Widerstand zu verwenden. Wenn die Spannung des Strom-
netzes nicht hoher als 380 V ist, kdnnen Sie auch eine (max.) 100 W-Glihlampe verwenden. Wenn eine
Gllihlampe verwendet wird, kann sie erldschen oder das Licht kann sehr schwach werden.

Resistor 1 KQ/100 W R u
Power supply

Resistor 1 KQ/100 W T w

Abbildung 8-3 Beispiel fiir Ladeschaltung von Antriebsgeraten

8.4.2 Auswechseln von Elektrolytkondensatoren

Lesen Sie die Sicherheitshinweise aufmerksam durch und befolgen Sie die Anweisungen
A zur Durchfiihrung der Arbeiten. Andernfalls kann es zu Koérperverletzungen oder Schaden
am Gerat kommen.

Der Elektrolytkondensator des VFD muss ausgewechselt werden, wenn er mehr als 35.000 Stunden in Be-
trieb war. Nahere Informationen zur Auswechslung erhalten Sie bei Sourcetronic.

8.5 Stromkabel

Lesen Sie die Sicherheitshinweise aufmerksam durch und befolgen Sie die Anweisungen
A zur Durchfiihrung der Arbeiten. Andernfalls kann es zu Kérperverletzungen oder Schaden
am Gerat kommen.

1) Stoppen Sie das Gerat, schalten Sie die Wechselstromversorgung ab und warten Sie mindestens so
lange wie die am VFD angegebene Wartezeit.

2) Uberpriifen Sie den Anschluss der Stromkabel. Vergewissern Sie sich, dass sie fest sind.

3) Schalten Sie die Wechselstromversorgung des VFD wieder ein.
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9 Kommunikation

9.1 Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel beschreibt die vom VFD unterstiitzten Kommunikationsprotokolle.

Der VFD verfugt tber eine RS485-Kommunikationsschnittstelle und verwendet die Master/Slave-Kommuni-
kation auf der Grundlage des internationalen Standard-Modbus-Kommunikationsprotokolls. Sie kénnen eine

zentrale Steuerung (Einstellung von Befehlen zur Steuerung des VFD, Anderung der Betriebsfrequenz und
der zugehérigen Funktionsparameter sowie zur Uberwachung des Betriebsstatus und der Fehlerinformatio-
nen des VFD) lber PC/SPS, ubergeordnete Steuerungsrechner oder andere Gerate implementieren, um
spezifische Anwendungsanforderungen zu erfiillen.

9.2 Einfiihrung in Modbus-Protokoll

Modbus ist ein Softwareprotokoll, eine gemeinsame Sprache, die in elektronischen Steuerungen verwendet
wird. Mit Hilfe dieses Protokolls kann ein Controller mit anderen Geraten (iber Ubertragungsleitungen kom-
munizieren. Es entspricht dem allgemeinen Industriestandard. Mit diesem Standard kénnen Steuergerate

verschiedener Hersteller zu einem industriellen Netzwerk verbunden und zentral Gberwacht werden.

Das Modbus-Protokoll bietet zwei Ubertragungsmodi: American Standard Code for Information Interchange
(ASCII) und Remote Terminal Unit (RTU). In einem Modbus-Netzwerk miissen die Ubertragungsmodi, Baud-
raten, Datenbits, Prifbits, Stoppbits und andere grundlegende Parameter in allen Geraten des Netzwerks
einheitlich sein.

Ein Modbus-Netzwerk ist ein Steuerungsnetzwerk mit einem Master und mehreren Slaves, d. h. in einem
Modbus-Netzwerk gibt es nur ein Gerat, das als Master dient, und die anderen Gerate sind die Slaves. Der
Master kann mit einem Slave oder allen Slaves kommunizieren, indem er Broadcast-Nachrichten sendet. Auf
einzelne Zugriffsbefehle muss ein Slave eine Antwort geben. Bei Broadcast-Nachrichten miissen die Slaves

keine Antworten zurlicksenden.

9.3 Anwendung
Der VFD verwendet den Modbus RTU-Modus und kommuniziert Gber die RS485-Schnittstelle.
9.3.1 RS485

RS485-Schnittstellen arbeiten im Halbduplex-Modus und senden Datensignale in der differentiellen Ubertra-
gungsart, die auch als symmetrische Ubertragung bezeichnet wird. Eine RS485-Schnittstelle verwendet eine
verdrillte Zweidrahtleitung, bei dem ein Draht als A (+) und der andere als B (-) definiert ist. Im Allgemeinen
ist der Logikwert "1", wenn der Spannungspegel zwischen den Ubertragungsleitungen A und B positiv ist und
zwischen +2 V und +6 V liegt; ist der Pegel negativ und liegt zwischen -2 V und -6 V, ist der Logikwert "0".
Auf der VFD-Klemmenleiste entspricht die ,485+“-Klemme ,A“ und die ,485-“-Klemme ,B“.
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Die Kommunikations-Baudrate (P14.01) gibt die Anzahl der in einer Sekunde gesendeten Bits an, und die
Einheit ist Bit/s (bps). Eine héhere Baudrate bedeutet eine schnellere Ubertragung und eine hohere Stéran-
falligkeit. Wenn eine verdrillte Zweidrahtleitung von 0,56 mm (24 AWG) verwendet wird, variiert die maximale
Ubertragungsentfernung je nach Baudrate, wie in der folgenden Tabelle beschrieben.

Max. Ubertragungs- Max. Ubertragungs-
Baudrate (bps) ) Baudrate (bps) i
distanz (Meter) distanz (Meter)
2400 1800 9600 800
4800 1200 19200 600

Wenn RS485-Schnittstellen fiir die Kommunikation tber groRe Entfernungen verwendet werden, empfiehlt
es sich, geschirmte Kabel zu verwenden und die Abschirmschicht als Erdungsleitung zu nutzen.

Bei weniger Geréten und kiirzeren Ubertragungsstrecken funktioniert das gesamte Netz auch ohne Ab-
schlusswiderstand. Die Storanfélligkeit nimmt jedoch mit der Entfernung zu. Es wird daher empfohlen, bei
langen Ubertragungsstrecken einen 120Q-Abschlusswiderstand an beiden Enden zu verwenden.

9.3.1.1 Wenn ein einzelner VFD verwendet wird

Abbildung 9-1 zeigt den Modbus-Schaltplan fiir das Netzwerk mit einem VFD und einem PC. PCs verfligen
in der Regel nicht Uber RS485-Schnittstellen, daher muss eine RS232- oder USB-Schnittstelle eines PCs
durch einen Wandler in eine RS485-Schnittstelle umgewandelt werden. Verbinden Sie dann das Ende A der
RS485-Schnittstelle mit dem Anschluss 485+ an der Klemmenleiste des VFD und das Ende B mit dem An-
schluss 485-. Es wird empfohlen, geschirmte verdrillte Zweidrahtleitungen zu verwenden. Bei Verwendung
eines RS232-zu-RS485-Wandlers darf das Verbindungskabel zwischen der RS232-Schnittstelle des PCs und
dem Wandler nicht langer als 15 m sein. Verwenden Sie nach Mdglichkeit ein kurzes Kabel. Es wird empfoh-
len, den Wandler direkt an den PC anzuschlieRen. Wenn Sie einen USB-zu-RS485-Wandler verwenden,

sollten Sie nach Mdéglichkeit ein kurzes Kabel verwenden.

Wenn die Kabelverbindungen hergestellt sind, wahlen Sie den richtigen Anschluss (z. B. COM1 fir den An-
schluss an den RS232-RS485-Wandler) fir den steuernden PC und sorgen Sie dafir, dass die Einstellungen
der grundlegenden Parameter wie Kommunikations-Baudrate und Paritatsprifbit mit denen des VFD Uber-
einstimmen.

Shielded twisted pair

485+ | 485-

Computer VFD

Abbildung 9-1 RS485-Schaltplan fir Netzwerk mit einem Standardmodell-VFD
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Shielded twisted pai B
e e Y
> > >
ke, PETTT g, i & B B

Ground | 485 J 485-

VFD
Abbildung 9-2 RS485-Schaltplan fiir Netzwerk mit einem SP-Modell-VFD

9.3.1.2 Wenn mehrere VFD verwendet werden

In einem Netz mit mehreren Frequenzumrichtern werden in der Regel Bus- und Sterntopologie verwendet.

GemaR den Anforderungen der Standards fiir industrielle RS485-Bussysteme missen alle Gerate in Bus-
schaltung mit einem 120 Q-Abschlusswiderstand an jedem Ende des Bus verbunden werden, wie in Abbil-
dung 9-3 dargestellt. Abbildung 9-4 zeigt den vereinfachten Schaltplan und Abbildung 9-5 zeigt die Ubersicht

Uber die praktische Anwendung.

3# 4#

1200
1# 2% 32#
Abbildung 9-3 Verdrahtung beim Bus-Anschlussschema
A+
B
A+ B
Master 1# 2# 3# 31#

Abbildung 9-4 Vereinfachtes Bus-Anschlussschema

Shielded twisted pair

7= - -r-— - P NN -
/Z(\ /)<’ 4855 ’)<:\ 4351,}:\ ’I<\\ 48597 120Q
bl bl il o8 g bl bt bkl it Terminal
[ | 485- [ 1] 485- [ [ 485- resistor
Earth
RS232-RS485 |~ Bath |\ ... Earth
Max. length of th ST ST ST
lax. length of e
Nl [ [ " ieism VFD VFD VFD
Address 1| Address 2 (Address

Abbildung 9-5 Praktisches Anwendungsschema der Busschaltung
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Abbildung 9-6 zeigt den Schaltplan fiir die Sterntopologie. Bei dieser Verbindungsart miissen die beiden Ge-
rate, die auf der Leitung am weitesten voneinander entfernt sind, mit einem Abschlusswiderstand verbunden
werden (in dieser Abbildung sind die beiden Gerate 1# und 15#).

15#

Abbildung 9-6 Sternschaltung

Verwenden Sie beim Einsatz mehrererer miteinander verbundener Frequenzumrichter nach Mdglichkeit ge-
schirmte Kabel. Die Baudraten, die Einstellungen fir die Datenbitpriifung und andere grundlegende Parame-
ter aller Gerate an der RS485-Leitung miissen einheitlich eingestellt sein, und die Adressen durfen sich nicht

wiederholen.

9.3.2 RTU

9.3.2.1 Aufbau eines RTU-Kommunikationsframe

Wenn ein Modbus-Netzwerk im RTU-Kommunikationsmodus verwendet wird, enthalt jedes Byte (8 Bits) in
der Nachricht 2 hexadezimale Zeichen (jedes enthélt 4 Bits). Im Vergleich zum ASCII-Modus kann der RTU-
Modus dazu beitragen, mehr Daten mit der gleichen Baudrate zu senden, da die Befehlskodierung kompakter
ist.

Code-System
. 1 Startbit

. 7 oder 8 Datenbits; das kleinste gultige Bit wird zuerst gesendet. Jedes 8-Bit-Datenfeld des Frames
umfasst 2 hexadezimale Zeichen (0-9, A-F).

. (optional) 1 Prifbit ungerader/gerader Paritat

. 1 Stoppbit (mit durchgefuhrter Prifung), oder 2 Bits (ohne Priifung)
Datenfeld Fehlererkennung

. Zyklische Redundanzprifung (CRC)

In der folgenden Tabelle wird das Datenformat beschrieben.

11-Bit-Zeichen-Subframe (Bits 1 bis 8 sind Datenbits)

BIT2

‘Start-Bit‘ BIT1 BIT3 ‘ BIT4 BITS ‘ BIT6 ‘ BIT7 ‘ BIT8 ‘Pri]f—Bit‘ Stopp-Bit‘

10-Bit-Zeichen-Subframe (Bits 1 bis 7 sind Datenbits)

Start-Bit‘ BIT1 ‘ BIT2 ‘ BIT3 ‘ BIT4 ‘ BIT5 ‘ BIT6 BIT7 ‘Pr[]f—Bit| Stopp-Bit
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In einem Zeichenframe enthalten nur die Datenbits Informationen. Das Startbit, das Prifbit und das Stoppbit
werden fiir die Ubertragung der Datenbits an das Zielgerét verwendet. In praktischen Anwendungen miissen
die Datenbits, Paritatsprifbits und Stoppbits konsistent eingestellt werden.

Im RTU-Modus muss einem neuen Frame immer eine Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte vorausge-
hen. In einem Netz, in dem die Ubertragungsrate auf der Grundlage der Baudrate berechnet wird, kann die
Ubertragungszeit von 3,5 Byte leicht ermittelt werden. Nach Ablauf der Leerlaufzeit werden die Datenfelder
in der folgenden Abfolge gesendet: Slave-Adresse, Betriebsbefehlscode, Daten und CRC-Priifzeichen. Jedes
Byte, das in jedem Datenfeld gesendet wird, enthalt hexadezimale Zeichen (0-9, A-F). Die Netzwerkgerate
Uiberwachen immer den Kommunikationsbus. Nach dem Empfang des ersten Datenfelds (Adressinformation)
vergleicht jedes Netzgerat das Byte mit seiner eigenen Adresse. Nachdem das letzte Byte gesendet wurde,
wird eine &hnliche Ubertragungspause (mit einer Mindestlange von 3,5 Byte) verwendet, um anzuzeigen,
dass die Frameiibertragung beendet ist. Dann beginnt die Ubertragung eines neuen Datenframes.

RTU data frame format

I{— Modbus packet —)I

Start with a time gap Slave Function End with a time gap
(with a min. length of 3.5 Data Check (with a min. length of
address code
bytes) 3.5 bytes)

Die Informationen eines Frames missen in einem kontinuierlichen Datenfluss gesendet werden. Tritt eine
Kommunikationsunterbrechung auf, die gréRer als die Ubertragungszeit von 1,5 Byte ist, bevor die Ubertra-
gung des gesamten aktuellen Frames abgeschlossen wurde, kann das empfangende Gerat die unvollstan-
dige Information I6schen und das nachfolgende Byte mit dem Adress-Datenfeld eines neuen Frames ver-
wechseln. Ist das Ubertragungsintervall zwischen zwei Frames kiirzer als die Ubertragungszeit von 3,5 Byte,
kann das empfangende Gerat es mit einer Weiterfiihrung des letzten Frames verwechseln. Der CRC-Priifwert
ist aufgrund der Fehlzuordnung der Frames fehlerhaft, so dass ein Kommunikationsfehler auftritt.
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Die folgende Tabelle beschreibt den Standardaufbau eines RTU-Frames.

START (Header des Datenframes) T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 23,5 Bytes)

. Kommunikationsadresse: 0-247 (im Dezimalsystem) (0 bezeichnet die
ADDR (Slave-Adressbereich)
Broadcast-Adresse)

CMD (Funktionsfeld) 03H: Slave-Parameter lesen
unktionsfel
06H: Slave-Parameter schreiben

(Datenfeld)

DATA(N-1) Daten mit 2*N Bytes, Hauptinhalt der Kommunikation sowie Kernstlick des
Datenaustauschs

DATA(0)

CRC CHK low-order bits (CRC-
Prifung
niederwertige Bits)

Fehlererkennung: CRC (16 Bits)
CRC CHK high-order bits (CRC-

Prifung
hoherwertige Bits)

END (Ende des Frames) T1-T2-T3-T4 (Ubertragungszeit von 23,5 Byte)

9.3.2.2 Fehlerpriifung bei RTU-Kommunikations-Frames

Bei der Ubertragung von Daten kénnen aufgrund verschiedener Faktoren Fehler auftreten. Ohne die Priifung
kann das Gerat, das die Daten empféngt, Datenfehler nicht erkennen und méglicherweise eine falsche Ant-
wort geben. Eine falsche Antwort kann zu ernsthaften Problemen fiihren. Daher missen die Daten geprift

werden.

Die Prifung wird wie folgt durchgefiihrt: Der Sender berechnet aus den zu lbertragenden Daten auf der
Grundlage eines bestimmten Algorithmus eine Prifsumme, hangt diese am Ende der Nachricht an und liber-
tragt sie gemeinsam. Nach dem Empfang der Nachricht berechnet der Empfénger aus den empfangenen
Daten auf der Grundlage desselben Algorithmus eine Prifsumme und vergleicht diese mit der vom Sender
Ubermittelten. Wenn die Priifsummen gleich sind, ist die Meldung korrekt. Andernfalls wird die Nachricht als
fehlerhaft angesehen.

Die Fehlerpriifung eines Frames umfasst zwei Teile: die Bitpriifung der einzelnen Bytes (d. h. die Priifung auf
ungerade/gerade Paritdt anhand des Priifbits im Zeichensubframe) und die Datenpriifung des vollstandigen
Frames (CRC-Priifung).

Bitpriifung der einzelnen Bytes (Priifung auf ungerade/gerade Paritét)

Sie kénnen auswahlen, ob die Bitpriifung vorgeschrieben sein soll oder ob keine Prifung durchgefihrt wer-
den soll, wodurch die Einstellung des Priifbits jedes Bytes beeinflusst wird.

Definition gerade Paritat: Bevor die Daten libertragen werden, wird ein gerades Priifbit hinzugefligt, um an-
zuzeigen, ob die Anzahl der Einsen in den zu Ubertragenden Daten ungerade oder gerade ist. Ist die Anzahl
gerade, wird das Priifbit auf "0" gesetzt; ist sie ungerade, wird das Prifbit auf "1" gesetzt.
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Definition der ungeraden Paritat: Bevor die Daten Ubertragen werden, wird ein ungerades Priifbit hinzugefiigt,
um anzuzeigen, ob die Anzahl der Einsen in den zu Ubertragenden Daten ungerade oder gerade ist. Ist die
Anzahl ungerade, wird das Prifbit auf "0" gesetzt; ist sie gerade, wird das Prifbit auf "1" gesetzt.

Die zu Ubertragenden Datenbits sind zum Beispiel "11001110", darunter fiinfmal "1". Wird die gerade Paritat
verwendet, wird das Bit firr die Prifung der geraden Paritat auf "1" gesetzt; wird die ungerade Paritat verwen-
det, wird das Bit fiir die Priifung der ungeraden Paritét auf "0" gesetzt. Wahrend der Ubertragung der Daten
wird das Priifbit berechnet und in das Priifbit des Frames eingefligt. Das empfangende Gerét fiihrt nach dem
Empfang der Daten die Paritatspriifung durch. Stellt es fest, dass die ungerade/gerade Paritat der Daten nicht
mit der voreingestellten Information Ubereinstimmt, entscheidet es, dass ein Kommunikationsfehler vorliegt.

Zyklische Redundanzpriifung (CRC)

Ein Frame im RTU-Format enthélt ein Fehlererkennungsfeld auf der Grundlage der CRC-Berechnung. Das
CRC-Feld pruft den gesamten Inhalt des Frames. Das CRC-Feld besteht aus zwei Bytes mit 16 binaren Bits.
Es wird vom Sender berechnet und dem Frame hinzugefiigt. Der Empfanger berechnet den CRC-Wert des
empfangenen Frames und vergleicht das Ergebnis mit dem Wert im empfangenen CRC-Feld. Wenn die bei-
den CRC-Werte nicht gleich sind, kommt es zu Fehlern bei der Ubertragung.

Wahrend des CRC-Vorgangs wird zunachst OXFFFF in ein Register geladen, und dann wird ein Prozess
aufgerufen, um mindestens 6 zusammenhangende Bytes im Frame auf der Grundlage des Inhalts des aktu-
ellen Registers zu verarbeiten. Die CRC wird nur aus den 8-Bit-Nutzdaten in jedem Zeichen berechnet. Die
Start-, End- und Prifbits werden nicht flr die Berechnung verwendet. Bei der Generierung der CRC-Werte
wird die "Exklusiv-Oder"-Operation (XOR) nacheinander fiir jedes 8-Bit-Zeichen und den aktuellen Inhalt des
Registers durchgefiihrt. Das Ergebnis wird, in Bits ausgedriickt, um eine Stelle zum niederwertigsten Bit hin
verschoben, und 0 wird in das freigewordene héchstwertige Bit eingetragen. Dann wird das niederwertige Bit
geprift. Wenn das niederwertige Bit 1 ist, wird eine XOR-Verknupfung zwischen dem aktuellen Wert im Re-
gister und einem voreingestellten Wert durchgefiihrt. Wenn das niederwertige Bit O ist, wird keine Operation
durchgefiihrt. Dieser Vorgang wird achtmal wiederholt. Nachdem das letzte Bit verarbeitet wurde, wird die
XOR-Operation fur das nachste 8-Bit-Byte und den aktuellen Inhalt des Registers durchgefiihrt. Die im Re-
gister verbleibenden 16bit sind der CRC-Wert, die nach der Durchfiihrung von Operationen an allen Bytes im

Frame erhalten werden.

Die Berechnung erfolgt nach der international Gblichen CRC-Prufregel. Um die CRC-Priifsumme nach Bedarf

zu erstellen, kénnen Sie den jeweiligen Standard-CRC-Algorithmus Ihrer Entwicklungsbibliothek hinzuziehen.

Das folgende Beispiel ist eine einfache CRC-Berechnungsfunktion zu lhrer Information (unter Verwendung

der Programmiersprache C):
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unsigned int crc_cal_value (unsigned char*data_value,unsigned char data_ length)

{
int 1i;
unsigned int crc_value=0xffff
while (data_length--)
{
crc_value®=*data_value++;
for (1=0;1i<8;1i++)
{
if (crc_value&0x0001)
crc_value=(crc_value>>1)"0xa001;
else

crc_value=crc_value>>1;

}

return(crc_value);

9.4 RTU-Befehlscode und Kommunikationsdaten
9.4.1 Befehiscode 03H, Lesen von N Woértern (kontinuierlich bis zu 16 Wértern)

Der Befehlscode 03H wird vom Master verwendet, um Daten aus dem VFD zu lesen. Die Anzahl der zu
lesenden Daten hangt von der im Befehl angegebenen "Datenanzahl" ab. Es kénnen maximal 16 Datenele-
mente gelesen werden. Die Adressen der gelesenen Parameter mussen fortlaufend sein. Jedes Datenele-
ment belegt 2 Bytes, also ein Wort. Das Befehlsformat wird im Hexadezimalsystem dargestellt (eine Zahl
gefolgt von einem "H" steht fiir einen Hexadezimalwert). Ein Hexadezimalwert besteht aus zwei Hexadezi-
malziffern und belegt ein Byte.

Mit dem Befehl 03H werden Informationen wie die Parameter und der Betriebszustand des Frequenzumrich-
ter gelesen.

Nachfolgend werden zum Beispiel die Framestrukturen beschrieben, um ausgehend von der Datenadresse
0004H zwei zusammenhangende Datenelemente (d. h. den Inhalt der Datenadressen 0004H und 0005H)
des VFD mit der Adresse 01H zu lesen.
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RTU-Master-Befehl (vom Master an den VFD gesendet):

START T1—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlédnge von 3,5 Byte)
ADDR (Andresse) 01H
CMD (Befehlscode) 03H
Hoherwertiges Startadressen-Byte 00H
Niederwertiges Startadressen-Byte 04H
Hoéherwertiges Datenanzahlbyte 00H
Niederwertiges Datenanzahlbyte 02H
Niederwertiges CRC-Byte 85H
Hoherwertiges CRC-Byte CAH
END T+—T2—T3—T4 (Pause mit einer Mindestldnge von 3,5 Byte)

"START" und "END" sind " T+—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)", was bedeutet, dass
eine Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte eingehalten werden muss, bevor die RS485-Kommunikation
ausgefiihrt wird. Die Pause dient dazu, eine Nachricht von einer anderen zu unterscheiden, damit die beiden
Nachrichten nicht als eine Nachricht angesehen werden.

"ADDR" ist "01H", was bedeutet, dass der Befehl an den VFD mit der Adresse 01H gesendet wird. Die ADDR-
Information belegt ein Byte.
"CMD" ist "03H", was bedeutet, dass der Befehl zum Lesen von Daten aus dem VFD verwendet wird. Die

CMD-Information belegt ein Byte.

"Startadresse" bedeutet, dass das Lesen der Daten ab dieser Adresse beginnt. Sie belegt zwei Bytes, wobei
das hoherwertige Byte auf der linken und das niederwertige Byte auf der rechten Seite steht.

"Datenanzahl" gibt die Anzahl der zu lesenden Datenregister an (Einheit: Datenwort). "Startadresse" ist
"0004H" und "Datenanzahl" ist 0002H, was bedeutet, dass die Daten von den Datenadressen 0004H und

0005H gelesen werden sollen.

Die CRC-Priifung belegt zwei Bytes in umgekehrter Reihenfolge als die anderen Worte, wobei das nieder-
wertige Byte auf der rechten und das hoherwertige Byte auf der linken Seite der 16bit-Zahl steht.
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Antwort des RTU-Slave (vom VFD an den Master gesendet):

START T+-T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 01H
CMD 03H
Lange der Antwort in Byte 04H

Hoherwertiges Byte der Daten in 0004H 13H

Niederwertiges Byte der Daten in 0004H | 88H

Hoherwertiges Byte der Daten in 0005H 00H

Niederwertiges Byte der Daten in 0005H | O00H

Niederwertige CRC-Bits 7EH
Hoéherwertige CRC-Bits 9DH
END T1—T2—T3—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)

Die Definition der Antwortinformation wird im Folgenden beschrieben:

"ADDR" ist "01H", was bedeutet, dass die Nachricht vom VFD gesendet wird. Dieser hat die Adresse 01H.
Die ADDR-Information belegt ein Byte.

"CMD" ist "03H", was bedeutet, dass die Nachricht eine Antwort des VFD auf den 03H-Befehl des Masters
zum Lesen von Daten ist. Die CMD-Information belegt ein Byte.

"Anzahl der Bytes" gibt die Anzahl der Nutzdaten-Bytes zwischen genau diesem Byte (nicht enthalten) und
dem ersten CRC-Byte (nicht enthalten) an. Der Wert "04" bedeutet, dass zwischen "Anzahl der Bytes" und
"CRC-Byte niedriger Ordnung" vier Datenbytes liegen, d. h. "Datenbyte héherer Ordnung in 0004H", "Daten-
byte niedriger Ordnung in 0004H", "Datenbyte héherer Ordnung in 0005H" und "Datenbyte niedriger Ordnung
in 0005H".

Ein Datenelement besteht aus zwei Bytes, wobei die htherwertigen Bits links und die niederwertigen Bits
rechts stehen. Aus der Antwort geht hervor, dass die Daten in 0004H 1388H (5000 dezimal) und die Daten in
0005H 0000H sind.

Die CRC-Priifung belegt zwei Bytes in umgekehrter Reihenfolge als die anderen Worte, wobei das nieder-
wertige Byte auf der rechten und das héherwertige Byte auf der linken Seite steht.

9.4.2 Befehlswort 06H, Schreiben eines Wortes

Dieser Befehl wird vom Master verwendet, um Daten in den VFD zu schreiben. Pro Befehl kann nur ein
einziges Datenelement geschrieben werden. Er wird verwendet, um die Parameter und den Betriebsmodus
des VFDs zu andern. Um zum Beispiel 5000 (1388H) in 0004H des VFD mit der Gerateadresse 02H zu
schreiben, werden folgende Framestrukturen verwendet:
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RTU-Master-Befehl (vom Master an den VFD gesendet):

START T+-T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 02H
CMD 06H
Schreibadresse hoherwertiges Datenbyte 00H
Schreibadresse niederwertiges Datenbyte 04H
Dateninhalt héherwertiges Byte 13H
Dateninhalt niederwertiges Byte 88H
Niederwertiges CRC-Byte C5H
Hoherwertiges CRC-Byte 6EH

END

T1—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestléange von 3,5 Byte)

Gleichlautende Antwort des RTU-Slave (vom VFD an den Master gesendet):

START T+—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 02H
CMD 06H
Schreibadresse hoherwertiges Datenbyte 00H
Schreibadresse niederwertiges Datenbyte 04H
Dateninhalt héherwertiges Byte 13H
Dateninhalt niederwertiges Byte 88H
Niederwertiges CRC-Byte C5H
Hoherwertiges CRC-Byte 6EH

END

T1+—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)

Hinweis: Die Abschnitte 9.4.1 und 9.4.2 beschreiben hauptsachlich die Befehlsformate. Fiir die detaillierte

Anwendung siehe 9.4.8.

9.4.3 Befehiscode 08H, Schnittstellen-Diagnose

Beschreibung des Unterfunktionscodes:

Unterfunktions-Code

Beschreibung

0000

Exakte Riicksendung der Daten der Anfrage

Nutzen Sie diese Funktion, um die serielle Kommunikation des VFD mit der Adresse 01H zu (iberprifen. Bei
korrekter Funktion sind Abfrage und Antwortstrings gleich. Die Formate sind in den folgenden Tabellen be-

schrieben.
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RTU-Master-Befehl:

hoéherwertiges Byte)

START T+-T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 01H

CMD 08H

Unterfunktionscode hoherwertiges Byte 00H

Unterfunktionscode niederwertiges Byte 00H

Dateninhalt héherwertiges Byte 12H

Dateninhalt niederwertiges Byte DOWNH

CRC CHK low-order Byte (CRC-Prifung ADH

niederwertiges Byte)

CRC CHK high-order Byte (CRC-Priifung 14H

END

T+—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)

RTU Slave-Antwort:

hoherwertiges Byte)

START T+—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 01H

CMD 08H

Unterfunktionscode héherwertiges Byte 00H

Unterfunktionscode niederwertiges Byte 00H

Dateninhalt héherwertiges Byte 12H

Dateninhalt niederwertiges Byte DOWNH

CRC CHK low-order Byte (CRC-Priifung ADH

niederwertiges Byte)

CRC CHK high-order Byte (CRC-Priifung 144

END

T+—T>—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlénge von 3,5 Byte)

9.4.4 Befehlscode 10H, kontinuierliches Schreiben

Der Befehlscode 10H wird vom Master verwendet, um Daten in den VFD zu schreiben. Die Menge der zu

schreibenden Daten wird durch "Data count" (Datenanzahl) bestimmt, und es kénnen maximal 16 Datenele-

mente geschrieben werden.

Um z. B. 5000 (1388H) und 50 (0032H) in 0004H bzw. 0005H des VFD zu schreiben, dessen Slave-Adresse
02H ist, werden die Framestrukturen im Folgenden beschrieben.
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RTU-Master-Befehl (vom Master an den VFD gesendet):

START T+-T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 02H
CMD 10H
Schreibadresse hoherwertiges Datenbyte 00H
Schreibadresse niederwertiges Datenbyte 04H
Hoéherwertiges Datenanzahlbyte 00H
Niederwertiges Datenanzahlbyte 02H
Data Count / Anzahl der Bytes 04H
Inhalt héherwertiges Byte von 0004H 13H
Inhalt niederwertiges Byte von 0004H 88H
Inhalt hdherwertiges Byte von 0005H 00H
Inhalt niederwertiges Byte von 0005H 32H
Niederwertiges CRC-Byte C5H
Hoherwertiges CRC-Byte 6EH

END

T1—T2—-Ts—T4 (Pause mit einer Mindestléange von 3,5 Byte)

Antwort des RTU-Slave (vom VFD an den Master gesendet)

START T+—T2—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
ADDR 02H
CMD 10H
Schreibadresse hoherwertiges Datenbyte 00H
Schreibadresse niederwertiges Datenbyte 04H
Héherwertiges Datenanzahlbyte 00H
Niederwertiges Datenanzahlbyte 02H
Niederwertiges CRC-Byte C5H
Hoherwertiges CRC-Byte 6EH

END

T+—-To—Ts—T4 (Pause mit einer Mindestlange von 3,5 Byte)
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9.4.5 Definition der Datenadresse

In diesem Abschnitt wird die Adressdefinition von Kommunikationsdaten beschrieben. Die Adressen werden
zur Steuerung des Betriebs, zum Abrufen von Statusinformationen und zur Einstellung von Funktionspara-

metern des VFD verwendet.
9.4.5.1 Regeln fiir das Funktionscode-Adressformat

Die Adresse eines Funktionscodes besteht aus zwei Bytes, wobei das hoherwertige Byte auf der linken und
das niederwertige Byte auf der rechten Seite steht. Das hoherwertige Byte reicht von 00 bis ffH, und das
niederwertige Byte reicht ebenfalls von 00 bis ffH. Das héherwertige Byte ist die hexadezimale Form der
Gruppennummer vor dem Punkt, das niederwertige Byte ist die hexadezimale Form der Parameternummer
hinter dem Punkt. P05.06 dient als Beispiel: Die Gruppennummer ist 05, d. h. das héherwertige Byte der
Parameteradresse ist die hexadezimale Form von 05; und die Zahl hinter dem Punkt ist 06, d. h. das nieder-
wertige Byte ist die hexadezimale Form von 06. Die Funktionscode-Adresse lautet also in hexadezimaler
Form 0506H. Als weiteres Beispiel lautet die Parameteradresse von P10.01 OAO1H.

Funktions- . X Einstell- ..
Bezeichnung | Beschreibung i Standard | Andern
code bereich

0: Stopp nach einmaligem Durchgang

Einfacher 1: Nach einmaligem Durchgang mit
SPS-Modus dem Endwert weiterlaufen

0-2 0 O

2: Zyklischer Betrieb

0: Ohne Speicherung nach dem Aus-
Speicherwahl schalten

einfache SPS | 4. \iit Speicherung nach dem Aus-
schalten
Hinweis:
. Die Parameter in der Gruppe P99 werden vom Hersteller festgelegt und kénnen nicht gelesen oder

geandert werden. Einige Parameter kdnnen nicht geandert werden, wenn der VFD in Betrieb ist; an-
dere kénnen ungeachtet des VFD-Status nicht geéndert werden. Beachten Sie beim Andern den Ein-

stellbereich, die Einheit und die Beschreibung eines Parameters.

. Die Lebensdauer des elektrisch I6schbaren, programmierbaren Nur-Lese-Speichers (EEPROM) kann
sich verkirzen, wenn er haufig zum Speichern verwendet wird. Viele Funktionsparameter miissen
nicht dauerhaft gespeichert werden, eine flichtige Speicherung reicht aus. Dies kann erfolgen, indem
der Parameterwert nur im Arbeitsspeicher des Umrichters geéndert wird, dazu wird das héchstwertige
Bit der entsprechenden Funktionscode-Gruppenadresse von 0 auf 1 gedndert. Wenn zum Beispiel
P00.07 nichtim EEPROM gespeichert werden muss, kénnen Sie den Wert nur fllichtig im RAM andern,
indem Sie die Adresse auf 8007H setzen. Diese Adresse kann nur zum Schreiben von Daten in das
auf dem Chip befindliche RAM verwendet werden und ist ungiiltig, wenn sie zum Lesen von Daten

verwendet wird.
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9.4.5.2 Beschreibung weiterer Funktionsadressen

Der Master kann nicht nur die Parameter des VFD andern, sondern auch den VFD steuern, z. B. starten und
stoppen und den Betriebsstatus des VFD Uberwachen. In der folgenden Tabelle werden weitere Funktions-
parameter beschrieben.

Funktion Adresse Beschreibung der Daten R/W

0001H: Vorwartslauf

0002H: Ruckwartslauf

0003H: Vorwartstippen (Jog)

0004H: Ruckwartstippen (Jog)

Kommunikationsbasierter

2000H : i R/W
Steuerbefehl 0005H: Stopp (mit Rampe)

0006H: Austrudeln bis Stopp (Freier Halt, elektri-
scher Not-Aus, Torque Off)

0007H: Fehler-Reset

0008H: Tippen bis Stopp

Kommunikationsbasierte Frequenzeinstellung (0-
Fmax, Einheit: 0,01 Hz)

2001H

R/W
PID-Sollwert, Bereich (0-1000, 1000 entspricht

100,0 %)

2002H

PID-Ruckfiihrung, Bereich (0-1000, 1000 ent-
2003H ] R/W
spricht 100,0 %)

Drehmomentsollwert (-3000 - +3000, 1000 ent-
2004H ] R/W
spricht 100,0 % des Motornennstroms)

Einstellung des oberen Grenzwerts der Vor-
2005H . o R/W
wartslauffrequenz (0-fmax, Einheit: 0,01 Hz)

Einstellung des oberen Grenzwerts der Rick-

ikati i 2006H R/W
Kommurikationsbasierte wartslauffrequenz (0-fmax, Einheit: 0,01 Hz)

Werteinstellung
Oberer Grenzwert des elektromotorischen Mo-

2007H ments (0-3000, 1000 entspricht 100,0 % des Mo- | R/W
tornennstroms)

Oberer Grenzwert des Bremsmoments (0-3000,
2008H ) R/W
1000 entspricht 100,0 % des Motornennstroms)

Spezielles Steuerbefehlswort:
Bit0-1: =00: Motor 1

=01: Motor 2
2009H Bit2: =1 Umschaltung Drehzahl-/Drehmoment- | R/W
regelung aktivieren
=0: Umschaltung Drehzahl-/Drehmoment
regelung deaktivieren
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Bit3: = 1 Stromverbrauch I6schen

=0: Stromverbrauch nicht I6schen
Bit4: =1 Vorerregung;

=0: Vorerregung deaktivieren
Bit5: =1 Gleichstrombremse

=0: Gleichstrombremse deaktivieren

Befehl fur virtuelle Eingangsklemme, Einstellbe-
reich: 0x000-0x3FF

200AH ] ) R/W
Bitmaske entspricht S8/S7/S6/S5/HDIB/HDIA/

S4/83/S2/S1

Befehl fiir virtuelles Ausgangsklemme, Einstell-
200BH bereich: 0x00-0x0F R/W
Bitmaske entspricht lokalem RO2/RO1/HDO/Y1

Spannungseinstellung (fur die U/f-Separation
verwendet)

200CH . R/W
(0-1000, 1000 entspricht 100,0 % der Motor-

nennspannung)

AO-Ausgang Einstellung 1 (-1000-+1000, 1000
200DH i R/W
entspricht 100,0 %)

AO-Ausgang Einstellung 2 (-1000-+1000, 1000
200EH ) R/W
entspricht 100,0 %)

0001H: Vorwartslauf

0002H: Ruckwartslauf

0003H: Gestoppt
VFD-Statuswort 1 2100H R
0004H: Fehlerhaft

0005H: POFF

0006H: Vorerregt

BitO: =0: Nicht startbereit
=1: Startbereit
Bit1-2: =00: Motor 1
=01: Motor 2
Bit3: =0: Asynchronmotor
=1: Synchronmotor
VFD-Statuswort 2 2101H Bit4: =0: Kein Uberlastalarm R

=1: Uberlastalarm

Bit5-Bit6:  =00: Steuerung Uber Bedienfeld
=01: Klemmenbasierte Steuerung
=10: Kommunikationsbasierte
Steuerung

Bit7: Reserviert

-346-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Kommunikation

Bit8: =0: Drehzahlregelung
= 1: Drehmomentregelung
Bit9: =0: Keine Lageregelung
=1: Lageregelung
Bit11-Bit10: =0: Vektor 0
=1: Vektor 1
=2: Regelkreis-Vektor
=3: Raumzeigermodulation
VFD-Fehlercode 2102H Siehe Beschreibung der Fehlerarten.
VFD-Kennzeichnungscode 2103H ST600: 0x01A2
Betriebsfrequenz 3000H 0-fmax (Einheit: 0,01Hz) R
Frequenz einstellen 3001H 0-fmax (Einheit: 0,01Hz) R
0,0-2000,0V (Einheit:
Busspannung 3002H R
0,1V)
Ausgangsspannung 3003H 0-1200V (Einheit: 1V) R
0,0-3000,0A (Einheit:
Ausgangsstrom 3004H R
0,1A)
Drehzahl 3005H 0-65535 (Einheit: 1min") R
. -300,0-300,0 % .
Ausgangsleistung 3006H o Zusatzliche R
(Einheit: 0,1 %) -
Kommunikations-
-250,0-250,0 %
Ausgangsdrehmoment 3007H o 0 ° adressen zur R
(Einheit: 0,1 %) Kompatibilitat mit
-100,0-100,0 % anderen
PID-Sollwert 3008H o ) R
(Einheit: 0,1 %) Umrichtermodellen
-100,0-100,0 % (read-only)
PID-Riickfiihrung 3009H S R
(Einheit: 0,1 %)
000-3F
Eingangsstatus 300AH Entspricht lokalem R
HDIB/HDIA/S4/S3/S2/S1
000-0F
Ausgangsstatus 300BH Entspricht lokalem R
RO2/RO1/HDO/Y1
. 0,00-10,00V (Einheit:
Analogeingang 1 300CH R
0,01V)
. 0,00-10,00V (Einheit:
Analogeingang 2 300DH R
0,01V)
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. -10,00-10,00V
Analogeingang 3 300EH o
(Einheit: 0,01V)
Analogeingang 4 300FH
Leseeingang HDIA Hoch- 3010H 0,00-50,00kHz (Einheit:
geschwindigkeits-impuls 0,01Hz)
Leseeingang HDIB-
Hochgeschwindigkeits-im- 3011H
puls
Aktuelle Drehzahlstufe le-
3012H 0-15
sen
AuBenlange 3013H 0-65535
Externer Zahlwert 3014H 0-65535
. -300,0-300,0 % (Einheit:
Drehmomenteinstellung 3015H
0,1 %)
Kennzeichnungscode 3016H
Fehlercode 5000H

R

R

Die Lese-/Schreibeigenschaften (R/W) geben an, ob eine Funktion gelesen und geschrieben werden kann.

So kann z.B. "Kommunikationsbasierter Steuerbefehl" geschrieben werden, und somit wird der Befehlscode

6H zur Fernsteuerung des VFD verwendet. Das Merkmal R bedeutet, dass eine Funktion nur gelesen werden

kann, und W bedeutet, dass eine Funktion nur geschrieben werden kann.

Hinweis: Einige Parameter in der vorstehenden Tabelle sind nur gliltig, nachdem sie aktiviert wurden. Zum

Beispiel muss fir die Vorgange ,Start" und "Stopp" der ,Betriebsbefehls-Kanal" (P00.01) auf "Kommunikation"

und der "Kanal fir die Kommunikation des Betriebsbefehls" (P00.02) auf den Modbus-Kommunikationskanal

eingestellt werden. Ein weiteres Beispiel: Wenn Sie den "PID-Sollwert" &dndern, missen Sie die "PID-

Sollwertquelle” (P09.00) auf Modbus-Kommunikation einstellen.

Die folgende Tabelle beschreibt die Kodierungsregeln fiir Geratecodes (entsprechend dem Kennzeichnungs-

code 2103H des VFD).

Acht Acht
hoéherwertige Bedeutung | niederwertige Bits Bedeutung
Bits des Codes des Codes
Oxa1 Vektor-Frequenzumrichter ST600-UL
01 ST
O0xa2 Vektor-Frequenzumrichter ST600
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9.4.6 Feldbusskalierung

In praktischen Anwendungen werden Kommunikationsdaten in hexadezimaler Form dargestellt, aber hexa-
dezimale Werte kénnen keine Dezimalzahlen darstellen. Zum Beispiel kann 50,12 Hz nicht in der hexadezi-
malen Form dargestellt werden. In solchen Fallen kénnen wir 50,12 mit 100 multiplizieren, um eine ganze
Zahl 5012 zu erhalten, und dann kann 50,12 als 1394H (5012 in der Dezimalform) in der Hexadezimalform

dargestellt werden.

Bei der Multiplikation einer nicht ganzzahligen Zahl mit einem Vielfachen, um eine ganze Zahl zu erhalten,

wird das Vielfache als Feldbusskalierung bezeichnet.

Die Feldbusskalierung hangt von der Anzahl der Dezimalstellen des in "Detaillierte Parameterbeschreibung”
oder "Standardwert" angegebenen Wertes ab. Wenn der Wert n Dezimalstellen enthalt, ist die Feldbusska-

lierung m die n-te Potenz von 10.

Nehmen wir die folgende Tabelle als Beispiel, m ist 10.

Funktions- X ) Einstell- "
Bezeichnung Beschreibung i Standard | Andern
code bereich

Verzdgerung beim

0,0-3600,0s 0,0-
P01.20 Aufwachen aus dem o . 0,0s O
(glltig, wenn P01.19 2 ist) 3600,0
Standby
Neustart nach 0: Deaktivieren
P01.21 . 0-1 0 O
Stromausfall 1: Aktivieren

Der in ,Einstellbereich” oder ,Standard“ angegebene Wert enthalt eine Dezimalstelle, so dass die Feldbuss-
kalierung 10 betragt. Wenn der vom Steuerrechner empfangene Wert 50 betragt, ist der Wert der ,Verzége-
rung beim Aufwachen aus dem Standby* des VFD 5,0 (5,0=50/10).

Um die ,Verzdgerung beim Aufwachen aus dem Standby" Giber die Modbus-Kommunikation auf 5,0s einzu-
stellen, missen Sie zunachst 5,0 mit 10 gemaR der Skalierung multiplizieren, um eine ganze Zahl 50 zu
erhalten, d.h. 32H in hexadezimaler Form, und dann den folgenden Schreibbefehl senden:

01 06 0114 0032 49E7

VFD Write Parameter Parameter CRC
address command address data

Nach Erhalt des Befehls rechnet der VFD die 50 basierend auf der Feldbusskalierung in 5,0 um und setzt

dann die ,Verzégerung beim Aufwachen aus dem Standby“ auf 5,0s.

Ein weiteres Beispiel: Nachdem der steuernde Rechner den Parameter-Lesebefehl ,Verzégerung beim Auf-

wachen aus dem Standby* gesendet hat, erhalt der Master die folgende Antwort vom VFD:

01 03 02 0032 3991

VFD Write  2-byte Parameter CRC
address command data data
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Die Parameterdaten sind 0032H, d. h. 50, so dass sich auf der Grundlage der Feldbusskalierung 5,0 ergibt
(50/10=5,0). In diesem Fall erkennt der Master, dass die ,Verzdgerung beim Aufwachen aus dem Standby"
5,0s betragt.

9.4.7 Antwort auf Fehlermeldung

Bei der kommunikationsbasierten Steuerung kénnen Bedienungsfehler auftreten. So kdnnen beispielsweise
einige Parameter nur gelesen werden, es wird jedoch ein Schreibbefehl Ubertragen. In diesem Fall sendet

der VFD eine Fehlermeldung zurtick.

Antworten auf Fehlermeldungen werden vom VFD an den Master gesendet. In der folgenden Tabelle werden

die Codes und Definitionen der Fehlermeldungen beschrieben.

Code Bezeichnung Beschreibung
Der vom ubergeordneten Rechner empfangene Befehlscode darf nicht
ausgefiihrt werden. Die moglichen Ursachen sind:
- . Der Funktionscode gilt nur fiir neuere Modelle und ist in diesem
01H Ungiltiger Befehl . )
Gerat nicht implementiert.
. Der Slave befindet sich bei der Bearbeitung dieser Anfrage im
Fehlerzustand.
L Fir den VFD ist die Datenadresse in der Anfrage des ibergeordneten
Ungiiltige Daten- X L o N
02H d Rechners nicht zulassig. Insbesondere ist die Kombination aus der Re-
adresse
gisteradresse und der Anzahl der zu Uibertragenden Bytes ungiiltig.
Das empfangene Datenfeld enthalt einen unzuléssigen Wert. Der Wert
gibt den Fehler der verbleibenden Struktur in der kombinierten Anfrage
Ungdltiger Daten- | an.
03H 9utg
wert Hinweis: Das bedeutet nicht, dass die zur Speicherung im Register
Ubermittelten Datenelemente einen vom Programm unerwarteten Wert
enthalten.
Der Parameter wird beim Schreibvorgang auf einen ungiiltigen Wert ge-
04H Bedienfehler setzt. Eine Eingangsklemmenfunktion kann zum Beispiel nicht auf meh-
reren Klemmen gleichzeitig eingestellt werden.
Das in der Passwort-Priifadresse eingegebene Kennwort unterscheidet
05H Passwort-Fehler . . K
sich von dem, das in P07.00 eingestellt wurde.
. Die Lange des vom libergeordneten Rechner ibertragenen Datenfra-
Fehler im Daten- . . . ey
06H B mes ist falsch oder im RTU-Format stimmt der Wert der CRC-Priifbits
rame
nicht mit dem vom gesteuerten Gerat berechneten CRC-Wert tberein.
O7H Parameter Der vom Schreibvorgang des steuernden Rechners zu andernde Para-
schreibgeschutzt meter ist ein Nur-Lese-Parameter.
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Parameter kann
im laufenden Be- Der vom Schreibvorgang des steuernden Rechners zu andernde Para-

08H
trieb nicht gean- meter kann wahrend des Betriebs des VFD nicht gedndert werden.
dert werden
Ein Benutzerkennwort ist festgelegt und der steuernde Rechner gibt
das Kennwort nicht an, um das System zu entsperren, wenn ein Lese-
09H Passwortschutz

oder Schreibvorgang durchgefiihrt wird. Es wird der Fehler "System ge-
sperrt" gemeldet.

Beim Zurilicksenden einer Antwort verwendet das Slave-Geréat ein Funktionscode-Feld und einen Fehlercode,
um anzugeben, ob es sich um eine normale Antwort (kein Fehler) oder eine Fehlerantwort (Fehler treten auf)
handelt. Bei einer normalen Antwort sendet das Gerat den entsprechenden Funktionscode und die Datenad-
resse bzw. den Unterfunktionscode zuriick. Bei einer Fehlerantwort sendet das Gerat einen Code zurtick, der

einem normalen Code entspricht, jedoch mit dem Unterschied, dass das erste Bit den Logikzustand 1 hat.

Wenn beispielsweise das Master-Gerat eine Anforderungsnachricht an ein Slave-Gerat sendet, um eine

Gruppe von Funktionscode-Adressdaten zu lesen, wird der Code wie folgt erzeugt:
00000011 ( O3H in hexadezimaler Form)
Bei einer normalen Antwort wird derselbe Code zuriickgesendet.
Bei einer Fehlerantwort wird der folgende Code zurlickgesendet:
10000011 (83H in hexadezimaler Form)

Zusétzlich zur Anderung des Codes sendet das Slave-Gerét ein Fehlercode-Byte zuriick, der die Fehlerursa-
che beschreibt. Nach Erhalt der Fehlerantwort besteht die typische Verarbeitung des Master-Gerats darin,
die Anforderungsnachricht erneut zu Gbermitteln oder den Befehl auf der Grundlage der Fehlerinformationen

zu andern.

Um zum Beispiel den "Betriebsbefehls-Kanal" des VFD, dessen Adresse 01H ist, auf 03 einzustellen (P00.01,
die Parameteradresse ist 0001H), lautet der Befehl wie folgt:

01 06 0001 00 03 98 0B

VFD Read Parameter Parameter CRC
address command address data

Der Einstellbereich fir den ,Betriebsbefehlskanal" betragt jedoch 0 bis 2. Der Wert 3 uberschreitet den Ein-

stellbereich. In diesem Fall gibt der VFD eine Fehlermeldung zuriick, wie im Folgenden dargestellt:

01 86 04 43A3

VFD Exception  Error code CRC
address response code

Der Fehlerantwortcode 86H (generiert auf der Grundlage des héchstwertigen Bits "1" des Schreibbefehls
06H) zeigt an, dass es sich um eine Fehlerantwort auf den Schreibbefehl (06H) handelt. Der Fehlercode
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lautet 04H. Aus der vorstehenden Tabelle ist ersichtlich, dass der Fehler ,Bedienfehler" angezeigt wird, was

bedeutet: "Der Parameter wird beim Schreibvorgang auf einen ungliltigen Wert gesetzt".

9.4.8 Beispiel fiir einen Lese-/Schreibvorgang

Einzelheiten zu den Formaten der Lese- und Schreibbefehle finden Sie in den Abschnitten 9.4.1 und 9.4.2.
9.4.8.1 Beispiele fiir Lesebefehl 03H

Beispiel 1: Statuswort 1 des VFD mit Adresse 01H lesen. GemaR der Tabelle der weiteren Funktionsadressen

lautet die Parameteradresse von Statuswort 1 des VFD 2100H.

Der an den VFD Ulbertragene Lesebefehl lautet wie folgt:

01 03 2100 0001 B8E36

VFD Read Parameter Data quantity CRC
address command address

Angenommen, die folgende Antwort wird zuriickgesendet:

01 03 02 0003 F845

VFD Read Number  pa¢a content CRC
address command of bytes

Der vom VFD zuriickgesendete Dateninhalt ist 0003H, was bedeutet, dass sich der VFD im gestoppten Zu-
stand befindet.

Beispiel 2: Anzeige von Informationen Giber den VFD mit der Adresse 03H, einschlieBlich "Aktueller Fehlertyp"
(P07.27) bis "Flnftletzter Fehlertyp" (P07.32), deren Parameteradressen 07 1BH bis 0720H sind (zusammen-
hangende 6 Parameteradressen ab 071BH).

Der an den VFD Ubertragene Befehl lautet wie folgt:

03 03 071B 0006 B559

VFD Read Start 6 parameters in total CRC
address command address

Angenommen, die folgende Antwort wird zurlickgesendet:

03 03 0C 0023 002300230023 00230023 5F D2

VFD Read Numberof Present Last fault 2nd-last fault ~ 3rd-last fault ~ 4th-last fault 5th-last fault CRC
address command  bytes fault type type type type type type

Gemal den zuriickgesendeten Daten sind alle Fehlertypen 0023H, also 35 in der Dezimalform, d. h. Einstell-
Fehler (STo)

9.4.8.2 Beispiele fiir Schreibbefehl 06H

Beispiel 1: Stellen Sie den VFD mit der Adresse 03H auf Vorwartslauf ein. Die Adresse des "kommunikations-
basierten Steuerbefehls" ist 2000H, und 0001H bedeutet Vorwartslauf.
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Funktion Adresse Beschreibung der Daten R/W

0001H: Vorwartslauf

0002H: Rickwartslauf

0003H: Vorwartstippen

Kommunikationsbasierter 0004H: Riickwartstippen
2000H R/W

Regelbefehl 0005H: Stopp

0006H: Austrudeln bis Stopp (Not-Aus)

0007H: Fehler-Reset

0008H: Tippen bis Stopp

Der vom Master (ibertragene Befehl lautet wie folgt:

03 06 2000 0001 4228

VFD Write Parameter Forward CRC
address command address running

Ist der Vorgang erfolgreich, wird die folgende Antwort zuriickgesendet (wie der vom Master gesendete Be-
fehl):

03 06 2000 0001 4228

VFD Write Parameter Forward CRC
address command address running

Beispiel 2: Stellen Sie die "Max. Ausgangsfrequenz" des VFD mit der Adresse 03H auf 100 Hz ein.

Funktions- Standard- .
Bezeichnung Beschreibung ) Andern
code einstellung

Dient zur Einstellung der maximalen Aus-
gangsfrequenz des Frequenzumrichters. Er
Maximale Aus- bildet die Grundlage fiir die Frequenzeinstel-

P00.03 gangsfrequenz lung und fir die Beschleunigung/Verzoge-

50,00Hz o
rung.

Einstellbereich: (P00.04, 10,00)-630,00 Hz

Entsprechend der Anzahl der Dezimalstellen betragt die Feldbusskalierung fir die "Max. Ausgangsfrequenz"
(P00.03) 100. Multiplizieren Sie 100 Hz mit 100. Man erhalt den Wert 10000, der in hexadezimaler Form
2710H entspricht.
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Der vom Master Ubertragene Befehl lautet wie folgt:

03 06 0003 2710 6214

VFD Write Parameter Parameter
address command address data

CRC

Ist der Vorgang erfolgreich, wird die folgende Antwort zuriickgesendet (wie der vom Master gesendete Be-
fehl):

03 06 0003 2710 6214

VFD Write Parameter Parameter
address command address data

CRC

Hinweis: In der vorangehenden Befehlsbeschreibung werden Leerzeichen nur zur Erlduterung in einen Be-
fehl eingefiigt. In praktischen Anwendungen sind keine Leerzeichen in den Befehlen erforderlich.

9.4.8.3 Beispiele fiir kontinuierlichen Schreibbefehl 10H
Beispiel 1: Stellen Sie den VFD mit der Adresse 01H so ein, dass er mit einer Frequenz von 10 Hz vorwarts
lauft. Die Adresse des "kommunikationsbasierten Steuerbefehls" ist 2000H, 0001H bedeutet Vorwartslauf,

und die Adresse der "kommunikationsbasierten Werteinstellung" ist 2001H, wie in der folgenden Abbildung
gezeigt. 10 Hz ist 03E8H in hexadezimaler Form.

Funktion Adresse Beschreibung der Daten R/W

0001H: Vorwartslauf

0002H: Ruckwartslauf

0003H: Vorwartstippen

Kommunikationsbasierter 0004H: Rickwartstippen
2000H R/W
Steuerungsbefehl 0005H: Stopp

0006H: Austrudeln bis Stopp (Not-Aus)

0007H: Fehler-Reset

0008H: Tippen bis Stopp

Kommunikationsbasierte Frequenzeinstellung
2001H

Kommunikationsbasierte (0-Fmax, Einheit: 0,01 Hz)

Werteinstellung 2002H PID-Einstellung, Bereich (0-1000, 1000 ent-
spricht 100,0 %)

R/W

Als Voraussetzung dafiir muss P00.01 auf 2 und P00.06 auf 8 eingestellt werden.
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Der vom Master Ubertragene Befehl lautet wie folgt:

01 10 2000 0002 04 0001 03E8 3B10

VFD Continuous Parameter Parameter Number of Froward 10 Hz CRC
address write address quantity bytes running
command

Ist der Vorgang erfolgreich, wird die folgende Antwort zurlickgesendet:

01 10 2000 0002 4A08

VFD Continuous Parameter Parameter CRC
address write address quantity
command

Beispiel 2: Setzen Sie die ,Beschleunigungszeit" des VFD, dessen Adresse 01H ist, auf 10s und die ,Brems-
zeit* auf 20s ein.

Funktions- i i Standard- |,
Bezeichnung Beschreibung ) Andern
code einstellung
Abhangig
P00.11 Beschleunigungszeit 1 @]
Einstellbereich von P00.11 und P00.12: 0,0~/ vom Modell
3600,0 s Abhangig
P00.12 Verzdgerungszeit 1 @]
vom Modell

Die Adresse von P00.11 ist 000B, 10s ist 0064H in hexadezimaler Form und 20s ist 00C8H in hexadezimaler

Form.

Der vom Master Ubertragene Befehl lautet wie folgt:

01 10 000B 0002 _04 0064 00C8 F255

VFD Continuous Parameter Parameter Number of 10s 20s CRC
address  write address quantity bytes
command

Ist der Vorgang erfolgreich, wird die folgende Antwort zuriickgesendet:

01 10 000B 0002 300A

VFD Continuous Parameter Parameter CRC
address write address quantity
command

Hinweis: In der vorangehenden Befehlsbeschreibung werden Leerzeichen nur zur Erlduterung in einen Be-
fehl eingefligt. In praktischen Anwendungen sind keine Leerzeichen in den Befehlen erforderlich.

9.4.8.4 Beispiel fiir die Inbetriebnahme der Modbus-Kommunikation

Ein PC wird als Host verwendet, ein RS232-zu-RS485-Wandler dient zur Signalumwandlung und der vom
Wandler verwendete serielle PC-Anschluss ist COM1 (ein RS232-Anschluss). Die Inbetriebnahme-Software
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des Ubergeordneten Rechners ist der serielle Inbetriebnahme-Assistent Commix, der aus dem Internet her-
untergeladen werden kann. Laden Sie eine Version herunter, die die CRC-Priffunktion automatisch ausfiih-

ren kann. Die folgende Abbildung zeigt die Schnittstelle von Commix.

& Comnix 1.4 (=03
Port: COM1 :I' BaudRate: 3600 :l' Apply [T DTR [~ RTS
DataBits: 18 :I' Parity: INone LI StopBits: |1 L] [~ NoCRC Pause

Input HEX ~ Show HEX .
[Input ASC | Show ASC ¥ lagnore Space ¥ Newline W Show Interval ] Clear

(s) Send
¥ by Enter

Stellen Sie zunéchst den seriellen Anschluss auf COM1 ein. Stellen Sie dann die Baudrate einheitlich mit
P14.01 ein. Die Datenbits, Prifbits und Endbits miissen einheitlich mit P14.02 eingestellt werden. Wenn der
RTU-Modus ausgewahlt ist, missen Sie die hexadezimale Form Input HEX wahlen. Um die Software so
einzustellen, dass sie die CRC-Funktion automatisch ausfiihrt, miissen Sie ModbusRTU und CRC16
(MODBU SRTU) wahlen und das Startbyte auf 1 setzen. Nach der Aktivierung der automatischen CRC-
Prifung dirfen keine CRC-Informationen in Befehle eingeben werden. Andernfalls kann es aufgrund der wie-

derholten CRC-Priifung zu Befehlsfehlern kommen.

Der Inbetriebnahmebefehl zum Einstellen des VFD mit der Adresse 03H auf Vorwartslauf lautet wie folgt:

03 06 2000 0001 4228

VFD Write Parameter
address command address

Forward running CRC

Hinweis:
Stellen Sie die Adresse (P14.00) des VFD auf 03 ein.

Stellen Sie ,Betriebsbefehls-Kanal" (P00.01) auf "Kommunikation", und stellen Sie ,Kanal fiir die Kommuni-

kation des Betriebsbefehls” (P00.02) auf den Modbus-Kommunikationskanal ein.

Klicken Sie auf Senden. Wenn die Leitungskonfiguration und die Einstellungen korrekt sind, wird eine vom
VFD gesendete Antwort wie folgt empfangen:

03 06 2000 0001 4228

VFD Write Parameter
address command address

Forward running ~ CRC
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9.5 Haufige Kommunikationsfehler

Zu den haufigsten Kommunikationsfehlern gehéren die folgenden:

Es wird keine Antwort zurtickgesendet.

Der VFD sendet eine Fehlerantwort zuriick.

Mdgliche Ursachen fiir das Ausbleiben einer Antwort sind folgende:

Der serielle Anschluss ist falsch eingestellt. Zum Beispiel verwendet der Wandler den seriellen An-
schluss COM1, aber COM2 st fiir die Kommunikation ausgewahlt, oder die Leitungen RX und TX

mussen vertauscht werden.

Die Einstellungen der Baudraten, Datenbits, Endbits und Prifbits stimmen nicht mit den Einstellungen
des VFD Uberein.

Der Pluspol (+) und der Minuspol (-) des RS485-Busses sind verkehrtherum angeschlossen.

Der an die RS485-Klemmen auf der Klemmenleiste des VFD angeschlossene Terminierungswider-

stand ist falsch eingestellellt.
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Erweiterungskarten

Anhang A Erweiterungskarten

A.1 Definition des Modells

Feldkennung

Feldbezeichnung

Benennungsbeispiel

@

Produktkategorie

S: Sourcetronic Erweiterungskarte

@

Kartenkategorie

PG: PG-Karte

PC: SPS-Karte

10: E/A-Erweiterungskarte

TX: Kommunikations-Erweiterungskarte

Technische Ausfiihrung

Gibt die Generation einer technischen Ausfiihrung mit-
hilfe ungerader Zahlen an; z. B. stehen 1, 3 und 5 fir die
1., 2. und 3. Gerneration der technischen Ausfiihrung.

Unterscheidungscode

01: Inkrementalgeberkarte PG + frequenzgeteilter Aus-
gang

02: Sinusgeberkarte + Impulsrichtungseinstellung + fre-
quenzgeteilter Ausgang

03: Schnittstelle Inkrementalgeberkarte UVW + Impuls-
richtungseinstellung + Frequenzteilerausgang

04: PG-Schnittstelle Resolver + Impulsrichtungseinstel-
lung + Frequenzteilerausgang

05: Inkrementalgeberkarte PG + Impulsrichtungseinstel-
lung + frequenzgeteilter Ausgang

06: Absolutwertgeber-Schnittstelle + Impulsrichtungsein-
stellung + Frequenzteilerausgang

07: Vereinfachte Inkrementalgeberkarte

Arbeitsleistung

00: Passiv

05: 5V

12: 12-15V

24: 24V
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© |3

@ lon
® IS

©ln

Feldkennung Feldbezeichnung Benennungsbeispiel

@ Produktkategorie S: Sourcetronic Erweiterungskarte

10: E/A-Erweiterungskarte

TX: Kommunikations-Erweiterungskarte
PG: PG-Karte

PC: SPS-Karte

@ Kartenkategorie

Gibt die Generation einer technischen Ausfiihrung mithilfe
® Technische Ausflihrung ungerader Zahlen an; z. B. stehen 1, 3 und 5 fir die 1., 2.
und 3. Gerneration der technischen Ausfiihrung.

01: 10 Punkte, 6 Eingdnge und 4 Ausgange (2 Transisto-
rausgénge + 2 Relaisausgange)

@ Unterscheidungscode .
02: Kommunikation tber 8-Punkt-lIO+1Al+1AO0+485

03: Reserviert

Feldkennung Feldbezeichnung Benennungsbeispiel

@ Produktkategorie S: Sourcetronic Erweiterungskarte

TX: Kommunikations-Erweiterungskarte
PG: PG-Karte

PC: SPS-Karte

10: E/A-Erweiterungskarte

@) Kartenkategorie

Gibt die Generation einer technischen Ausflihrung mit-
® Technische Ausflihrung hilfe ungerader Zahlen an; z. B. stehen 1, 3 und 5 fir die
1., 2. und 3. Gerneration der technischen Ausfiihrung.

01: Bluetooth-Kommunikationskarte

02: WLAN-Kommunikationskarte

03: PROFIBUS-Kommunikationskarte

@ Unterscheidungscode
05: CANopen-Kommunikationskarte

06: DeviceNet-Kommunikationskarte

07: BACnet-Kommunikationskarte
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08: EtherCat-Kommunikationskarte

09: PROFINET-Kommunikationskarte

10: EthernetlP-Kommunikationskarte

11: CAN-Kommunikationskarte Master/Slave-Steuerung

15: MODBUS TCP-Kommunikationskarte

Feldkennung

Feldbezeichnung

Benennungsbeispiel

O]

Produktkategorie

EC: Erweiterungskarte

Kartenkategorie

10: E/A-Erweiterungskarte

TX: Kommunikations-Erweiterungskarte
PG: PG-Karte

PC: SPS-Karte

Technische Ausfiihrung

Gibt die Generation einer technischen Ausfiihrung mit-
hilfe ungerader Zahlen an; z. B. stehen 1, 3 und 5 fir die
1., 2. und 3. Gerneration der technischen Ausfiihrung.

Unterscheidungscode

01: Multifunktions-E/A-Erweiterungskarte (4 digitale Ein-
gange, 1 digitaler Ausgang, 1 analoger Eingang, 1 analo-
ger Ausgang und 2 Relaisausgéange)

02: Digitale E/A-Karte

03: Analoge E/A-Karte

04: Reserviert 1

05: Reserviert 2

Besondere Anforderung

Default: 00

ONOIOIONOIO)®)]

Feldkennung

Feldbezeichnung

Benennungsbeispiel

@) Produktkategorie EC: Erweiterungskarte
10: E/A-Erweiterungskarte
@ Kartenkategorie TX: Kommunikations-Erweiterungskarte

PG: PG-Karte
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PC: SPS-Karte
) Gibt die Generation einer technischen Ausfiihrung mithilfe
Technische o
® N ungerader Zahlen an; z. B. stehen 1, 3 und 5 fir die 1., 2.
Ausfihrung . . N
und 3. Gerneration der technischen Ausfiihrung.
01: Multifunktions-E/A-Erweiterungskarte (4 digitale Ein-
gange, 1 digitaler Ausgang, 1 analoger Eingang, 1 analoger
Ausgang und 2 Relaisausgange)
@ Unterscheidungscode 02: Digitale E/A-Karte
03: Analoge E/A-Karte
04: Reserviert 1
05: Reserviert 2
Besondere
® Default: 00
Anforderung
0: Plug-in
® SIM-Kartentyp g
1: Surface mounted
G: GPS function
@ Besondere Funktion Hinweis: Wenn dieses Feld ausgelassen wird, hat die Karte
keine spezielle Funktion.
CN: Chinesische Version
EU: Europaische Version
Internationale Version | LA: Lateinamerikanische Version
Hinweis: Eine 4G SIM-Karte ist die Standardkonfiguration fur
die CN-Version, allerdings nicht fiir die EU- oder LA-Version.

Die folgende Tabelle beschreibt die vom VFD unterstitzten Erweiterungskarten. Die Erweiterungskarten sind
optional und miissen separat erworben werden.

Bezeichnung Modell Technische Angaben
. 4 Digitaleingange
. 1 Digitalausgang
. . 1 Analogeingang
E/A-Erweiterungskarte 1 S10501-00
. 1 Analogausgang
. 2 Relaisausgange: 1 Doppelkontakt-Ausgang
und 1 Einzelkontakt-Ausgang
. 4 Digitaleingange
) . 1PT100
E/A-Erweiterungskarte 2 S10502-00
. 1 PT1000
. 2 Relaisausgéange: Einzelkontakt-Ausgang
Programmierbare . Verwendet die global etablierte SPS-
) SPC502-00 . ’ .
Erweiterungskarte Entwicklungsumgebung, die verschiedene Pro-
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grammiersprachen unterstitzt, z. B. die Be-
fehlssprache, den Kontaktplan und Ablaufspra-
che AS (Sequential Function Chart)
Unterstiitzung der Inbetriebnahme von Halte-
punkten

Bereitstellung von Benutzerprogramm-Spei-
cherplatz von 16K-Schritten und Datenspei-
cherplatz von 8K-Woértern

6 Digitaleingénge

2 Relaisausgange

1 Analogeingang und 1 Analogausgang

1 RS485-Kommunikationskanal, der die Mas-
ter/Slave-Umschaltung auf dem ubergeordne-
ten Rechner realisiert

Speichern von Daten mit 1K-Worten bei Strom-
ausfall

Bluetooth-
Kommunikationskarte

STX501-1
STX501-2

Unterstiitzt Bluetooth 4.0

Mit der Handy-APP von Sourcetronic kénnen
Sie uber Bluetooth die Parameter einstellen und
den Zustand des VFD uberwachen

Die maximale Kommunikationsentfernung in of-
fenen Umgebungen betragt 30 m.

STX501-1 ist mit einer eingebauten Antenne
ausgestattet und eignet sich fir gekapselte Ma-
schinen.

STX501-2 ist mit einer externen Saugerantenne
ausgestattet und fur Blechbearbeitungsmaschi-
nen geeignet.

WLAN-
Kommunikationskarte

STX502-1
STX502-2

nach IEEE802.11b/g/n

Mit der Handy-APP von Sourcetronic kénnen
Sie den VFD uber WLAN-Kommunikation lokal
oder aus der Ferne tiberwachen

Die maximale Kommunikationsentfernung in of-
fenen Umgebungen betragt 30 m.

STX501-1 ist mit einer eingebauten Antenne
ausgestattet und eignet sich fir gekapselte Ma-
schinen.

STX501-2 ist mit einer externen Saugerantenne
ausgestattet und fur Blechbearbeitungsmaschi-
nen geeignet.

PROFIBUS-DP-
Kommunikationskarte

STX503

Unterstitzt das PROFIBUS-DP-Protokoll
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Basierend auf der Bitlibertragungsschicht

CANopen- CAN2.0A
Kommunikationskarte STX505 . Unterstitzt das CANopen-Protokoll
(Version C) . Verwendung des proprietdren Master-Slave-
Steuerungsprotokolls von Sourcetronic
PROFINET- .
o STX509 Unterstiitzt das PROFIBUS-DP-Protokoll
Kommunikationskarte
. Unterstiitzt das Ethernet-IP-Protokoll  und
ODVA-Protokoll
. Mit 2 Ethernet-IP-Ports, unterstitzt 10/100M
Ethernet/IP- STX510 . Mit zwei Ethernet-IP-Ports, die 10/100M Halb-
Kommunikationskarte /Vollduplex-Betrieb unterstiitzen
. Unterstitzung von Stern-, Linien- und Ring-
netztopologien (aber keine Unterstiitzung der
Ringnetziiberwachung)
. Mit zwei Modbus TCP 10-Ports, die 100M-Voll-
duplex-Betrieb unterstiitzen, und die Linien-
Modbus-TCP- ) o
o STX515 und Sternnetz-Topologien mit bis zu 32 Knoten
Kommunikationskarte .
unterstitzen
. Kann als Modbus-TCP-Slave fungieren
. Gilt fiir Sinusgeber mit oder ohne CD-Signale(n)
. . Unterstutzt frequenzgeteilten Ausgang A,B,Z
Sinusgeberkarte SPG502 . .
. Unterstitzt den Eingang des Impulsfolgen-Soll-
wertes
. Gilt fir Resolver
. Unterstiitzt frequenzgeteilten Ausgang der
Impulsgeberkarte durch den Resolver simulierten Ausgange
SPG504-00
Resolver AB,Z
. Unterstitzt den Eingang des Impulsfolgen-Soll-
wertes
. Gilt fur 5V- oder 12V-OC-Geber
i X . Gilt fir 5V- oder 12V-Push-Pull-Geber
Multifunktionale o ) .
. Gilt fur 5V-Differenzialgeber
Inkrementalgeberkarte SPG505-12 . .
PG . Unterstiitzt orthogonalen Eingang A,B,Z
. Unterstitzt frequenzgeteilten Ausgang A,B,Z
. Unterstiitzt die Einstellung von Impulsfolgen
. Gilt fiir 24V-OC-Geber
24V/- . Gilt fur 24V-Push-Pull-Geber
Inkrementalgeberkarte SPG505-24 . Gilt fur 5V-Differenzialgeber
(Version B) . Unterstiitzt orthogonalen Eingang A, B, Z

Unterstiitzt frequenzgeteilten Ausgang A,B,Z
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. Unterstitzt den Eingang des Impulsfolgen-Soll-
wertes
SIC502-2-CN ) .
4G-Karte SIC502-2-EU . UntersttJtzt Standard-RS.485.-Schn|ttste||en
SIC502-2-LA . Unterstiitzt 4G-Kommunikation

E/A-Erweiterungs- E/A-Erweiterungskarte Programmierbare Er- Bluetooth/WLAN-
karte SI0501-00 2 S10502-00 weiterungskarte Kommunikationskarte
SPC502-00 STX501/502

PROFIBUS-DP- CANopen- PROFINET- Ethernet/IP Kommuni-
Kommunikationskarte Kommunikationskarte Kommunikationskarte kationskarte STX510/
STX503 STX505 STX509 Modbus-TCP-
Kommunikationskarte
STX515
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AAAAANNANT

Sin/Cos PG-Karte Resolver-PG-Karte Multifunktions-Inkre- 24V-Inkrementalgeber-
SPG502 SPG504-00 mentalgeberkarte PG karte SPG505-24
SPG505-12

4G-Karte
SIC502-2-CN
SIC502-2-EU
SIC502-2-LA
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A.2 Abmessungen und Einbau

Alle Erweiterungskarten haben die gleichen Abmessungen (108 mm x 39 mm) und kdnnen auf die gleiche
Weise installiert werden.

Befolgen Sie beim Einsetzen oder Herausnehmen einer Erweiterungskarte die folgende Vorgehensweise:
. Stellen Sie vor dem Einbau der Erweiterungskarte sicher, dass kein Strom anliegt.

. Die Erweiterungskarte kann in einem der Kartensteckplatze SLOT1, SLOT2 und SLOT3 installiert wer-
den.

. Die VFD-Modelle 5R5G3 und darunter kdnnen mit zwei Erweiterungskarten gleichzeitig konfiguriert
werden, die Modelle 7R5G3 und hdher kdnnen mit drei Erweiterungskarten konfiguriert werden.

. Wenn nach der Installation von Erweiterungskarten Stérungen an den externen Kabeln auftreten, an-
dern Sie die Steckplatze der Karten flexibel, um die Verkabelung zu erleichtern. Der Stecker des Ver-
bindungskabels der DP-Karte ist zum Beispiel grof3, daher wird empfohlen, die Karte im Kartensteck-
platz SLOT1 zu installieren.

. Um eine hohe Stérsicherheit bei der Regelung zu gewahrleisten, miissen Sie einen Abschirmungs-
draht im Geberkabel verwenden und die beiden Enden des Abschirmungsdrahtes erden, d. h. die Ab-
schirmungsschicht auf der Motorseite mit dem Motorgehduse und auf der PG-Kartenseite mit der PE-
Klemme verbinden.

Die folgende Abbildung zeigt den Installationsplan und den VFD mit installierten Erweiterungskarten.

EC installation diagram Diagram of ECs installed

Abbildung A-1 Standardmodell 7R5G3 oder dariiber mit eingebauten Erweiterungskarten

ECs installing ECs installed

Abbildung A-2 Standardmodell 5R5G3 und darunter mit eingebauten Erweiterungskarten
-366-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Erweiterungskarten

EC installation diagram Diagram of ECs installed
Abbildung A-3 SP-Modell 7R5G3 oder dariiber mit eingebauten Erweiterungskarten
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Installation von Erweiterungskarten:

Unscrew the screws,
take out the keypad,
and remove the upper cover

Algn the EC posiioring holes
and posioning studs o ixthe EC

STEP 5

Tighten the screws

Abbildung A-4 Installationsschema firr Erweiterungskarten (Standardmodelle)
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STEP1

Unscrew the screw and remove the lower

Unscrew the screw, take out e
keypad, and remove the upper

Insert the EC.

STEP4

Tighten th .
ghion e sarews Align the EC positioning holes a nd

positioning studs to fix the EC.

Abbildung A-5 Installationsschema fiir Erweiterungskarten (SP-Modelle)
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A.3 Verdrahtung

1. Erden Sie ein geschirmtes Kabel wie folgt:

Grounding position of the

Grounding position of shielded cable

the shielded cable

Abbildung A-6 Erdungsschema der Erweiterungskarte (Standardmodelle)

Grounding position of

Grounding position of
the shielded cable

Abbildung A-7 Erdungsschema der Erweiterungskarte (SP-Modelle)
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2. Verdrahten Sie eine Erweiterungskarte wie folgt:

Abbildung A-9 Verdrahtung der Erweiterungskarte (SP-Modelle)
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A.4 Funktionsbeschreibung der E/A-Erweiterungskarte

A.4.1 E/A-Erweiterungskarte 1 (S10501-00)

A

N
S

CME und COM sind vor der Auslieferung Uber J3 kurzgeschlossen, und J5 ist der Jumper zur Auswahl des

Ausgangstyps (Spannung oder Strom) von AO2.

Die Klemmen sind wie folgt angeordnet:

A3 AO2 | GND |
COoM CME Y2 S5 ‘ RO3A ‘ RO3B | RO3C |
PW +24V S6 s7 S8 | ‘ RO4A ‘ | RO4C ‘

Definition der Anzeigen:

Anzeige Bezeichnung Funktion

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte eine Ver-
bindung mit der Steuerplatine herstellt; sie blinkt periodisch,
nachdem die Erweiterungskarte ordnungsgemag mit der Steu-

LED1 Stat i
alusanzeige erplatine verbunden ist (der Zeitraum betragt 1s, 0,5s lang leuch-
tet sie und die restlichen 0,5s lang ist sie aus); und sie ist aus,
wenn die Erweiterungskarte von der Steuerplatine getrennt ist.
. . Diese Anzeige leuchtet, nachdem die E/A-Erweiterungskarte
LED4 Betriebsanzeige

durch die Steuerplatine eingeschaltet wurde.

Die Erweiterungskarte SIO501-00 kann in Szenarien eingesetzt werden, in denen die E/A-Schnittstellen des
Frequenzumrichters ST600/ST600SP die Anforderungen der Anwendung nicht erfillen kénnen. Sie kann 4
digitale Eingange, 1 digitalen Ausgang, 1 analogen Eingang, 1 analogen Ausgang und zwei Relaisausgange
zur Verfugung stellen. Sie ist benutzerfreundlich und unterstiitzt Relaisausgange iber Schraubklemmen nach
europaischem Standard und andere Ein- und Ausgénge lber Federklemmen.
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Funktionsbeschreibung Klemme S10501-00

Kategorie Symbol Bezeichnung Beschreibung
Die Betriebsspannung des digitalen Eingangs
wird durch eine externe Stromversorgung be-
f Externe reitgestellt.
Leistung P Stromversorgung Spannungsbereich: 12-30 V
Im Auslieferungszustand sind die Klemmen
PW und +24V kurzgeschlossen.
1) Eingangsbereich: 0-10 V, 0-20 mA
2) Eingangsimpedanz: 20 kQ fur Span-
nungseingang; 250 Q fir Stromein-
gang
3) Stellen Sie Gber den entsprechenden
Funktionscode ein, ob es sich um ei-
AI3-GND Analogeingang 1 nen Spannungs- oder Stromeingang
handelt.
4) Auflésung: Wenn 10 V einer Frequenz
von 50 Hz entsprechen, betragt die
Analoger Ein- Mindestauflésung 5 mV.
gang/Ausgang
5) Abweichung: %0,5 %; Eingang 5 V
oder 10 mA oder hoher bei einer Tem-
peratur von 25°C
1) Ausgangsbereich: 0-10 V, 0-20 mA
2) Ob es sich um einen Spannungs- oder
Stromausgang handelt, wird durch J5
AO2-GND | Analogausgang 1 bestimmt.
3) Abweichung +0,5 %; Eingang 5 V oder
10 mA oder héher bei einer Tempera-
tur von 25°C
S5-CoM Digitaleingang 1 1) Interne Impedanz: 3,3 kQ
$6-COM Digitaleingang 2 | 2)  Bereich der Eingangsleistung: 12-30 V
Dicitaler Ei S7-COM Digitaleingang 3 3) Bidirektionale Eingangsklemme
gafgl;t/aAj;g;:g S8-COM Digitaleingang 4 4) Max. Eingangsfrequenz: 1 kHz
1) Belastbarkeit des Schalters:
Y2-CME Digitalausgang 50 mA/30 V
2) Ausgangsfrequenzbereich: 0-1 kHz
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3) Die Klemmen CME und COM werden
vor der Auslieferung Uber J3 kurzge-
schlossen.

NO-Kontakt
RO3A Relais 3
RO3B NC—Kontgkt Relais '
1) Kontaktbelastbarkeit: 3A/AC 250 V, 1
Allgemeiner A/DC 30V
Relaisausgang RO3C Kontakt von o »
Relais 3 2) Verwenden Sie sie nicht als digitale
NO-Kontakt Hochfrequenzausgange.
RO4A Relais 4
Allgemeiner
RO4C Kontakt Relais 4

A.4.2 E/A-Erweiterungskarte 2 (S10502-00)

Die Klemmen sind wie folgt angeordnet.

PT1+ PT- PT2+
S5 S6 s7 S8 | RO4A ‘ RO4C ‘
+24V PW CcoMm CcoMm RO3A | RO3C

Definition der Anzeigen:

Anzeige

Bezeichnung

Funktion

LED1

Statusanzeige

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte eine
Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie blinkt perio-
disch, nachdem die Erweiterungskarte ordnungsgemaf mit
der Steuerplatine verbunden ist (der Zeitraum betragt 1s,
0,5s lang leuchtet sie und die restlichen 0,5s lang ist sie aus);
und sie ist aus, wenn die Erweiterungskarte von der Steuer-

platine getrennt ist.

LED4

Betriebsanzeige

Diese Anzeige leuchtet, nachdem die E/A-Erweiterungskarte

durch die Steuerplatine eingeschaltet wurde.
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Die Erweiterungskarte SIO502-00 kann in Szenarien eingesetzt werden, in denen die E/A-Schnittstellen des
Frequenzumrichters die Anforderungen der Anwendung nicht erflllen kénnen. Sie verfligt Gber 4 digitale Ein-
gange, 1 PT100-Temperaturmesseingang (PT1+), 1 PT1000-Temperaturmesseingang (PT2+) und 2 Relais-
ausgange. Sie ist benutzerfreundlich und unterstiitzt Relaisausgange und digitale Eingénge uber Schraub-
klemmen nach europaischem Standard sowie Temperaturmesseingange tber Federklemmen.

Funktionsbeschreibung Klemme S10502-00

Kategorie

Symbol

Bezeichnung

Funktion

Leistung

PW

Externe

Stromversorgung

Die Betriebsspannung des digitalen Ein-
gangs wird durch eine externe Stromver-
sorgung bereitgestellt.
Spannungsbereich:

48 VDC(+10 %),

24(-10 %)—48 VAC(+10 %)

24(-20 %)

+24V

Interne Leistung

Anschlussleistung des Frequenzumrich-
ters.

Max. Ausgangsstrom: 200 mA

COM

Referenzleistung

Gemeinsame Klemme von +24V

Digitaleingang

S5-COM

Digitaler Eingang 5

S$6-COM

Digitaler Eingang 6

S§7-COM

Digitaler Eingang 7

S$8-COM

Digitaler Eingang 8

Interne Impedanz: 6,6 kQ

Unterstitzt externe Stromversorgung: 24(-
20 %)—48 VDC(+10 %), 24(-10 %)—
48 VAC(+10 %)

Unterstitzt interne 24V-Stromversorgung
Bidirektionale Eingangsklemme, unter-
stuitzt NPN/PNP-Anschluss

Max. Eingangsfrequenz: 1 kHz

Alle Klemmen sind programmierbare digi-
tale Eingangsklemmen. Sie konnen die
Funktion der Klemmen Uber Funktions-
codes einstellen.

Temperaturer-
fassungsein-
gang

PT1+

Eingang PT100

PT2+

Eingang PT1000

Unabhéangige PT100 und
PT1000. PT1+ ist mit PT100 und PT2+ ist
mit PT1000 verbunden.

1. Auflésung: 1°C

2. Bereich: -20°C-150°C

3. Erfassungsgenauigkeit: 3°C

4. Unterstutzt Offline-Schutz

Eingange

Referenzeingang
von
PT100/PT1000

Nullpotentialreferenz von PT100/PT1000
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RO3A Kontakt A Relaisausgang RO3. RO3A: NO; RO3C:
Schliefier 3 gemeinsame Klemme
RO3C Kontakt C Kontaktbelastbarkeit: 3A/AC250V,
Relaisausgang SchlieRer 3 1A/DC30V
RO4A Kontakt A Relaisausgang RO4. RO4A: NO; RO4C:
Schiiefler 4 gemeinsame Klemme
Kontakt C Kontaktbelastbarkeit: 3A/AC250V,
Rosc SchlieRer 4 1A/DC30V

Expansion card

Terminal 85 o
¢ L
Terminal S6 W
. 1—@ 1
Terminal S7 5
. L
Terminal S8 4@

Temperature input

PT-
T
PE
(Externally connected
temperature resistor)

RO3A

RO3C

RO4A

RO4C

Output of relay 3

Output of relay 4

Abbildung A-10 Steuerkreisverdrahtung der E/A-Erweiterungskarte 2
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A.5 Programmierbare Erweiterungskarte — SPC502-00

POLOL..

ONY STON AV 21 IV 0ZL IF ON

Die Klemmen sind wie folgt angeordnet:

SW1 ist der Start/Stopp-Schalter der programmierbaren Erweiterungskarte. CN1 umfasst die Klemmen PE,
485-, 485+, GND, Al1 und AO1, und auf der nachsten Klemme befindet sich ein Auswahl-Jumper. "Al" und
"AV" bezeichnen die Auswahl des Stromeingangs und des Spannungseingangs von Al1 und kénnen uber J2
ausgewahlt werden. "AlO" und "AVO" bezeichnen die Auswahl der Strom- und Spannungsausgange von AO1
und kénnen Uber J5 ausgewahlt werden. "120" steht fiir einen 120Q -Abschlusswiderstand, der an J1 ange-
schlossen werden kann. Standardmagig ist J1 mit NC, J2 mit AV und J5 mit AVO verbunden.

PE 485- 485+ At | Aot |
coMm COM PS1 PS2 PS3 | Pro2a | PRO2C |
PW 24v PS4 PS5 PS6 [ PRO1A | PROIC |

Definition der Anzeigen:

Anzeige Bezeichnung Funktion

. . . Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungs-
LED1 Betriebsanzeige (griin) . .
karte eingeschaltet ist.

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungs-
karte eine Verbindung mit der Steuerplatine her-
stellt; sie blinkt periodisch, nachdem die Erweite-
LED3 Kommunikationsanzeige rungskarte ordnungsgeman mit der Steuerplatine
(gran) verbunden ist (der Zeitraum betragt 1s, 0,5s lang
leuchtet sie und die restlichen 0,5s lang ist sie aus);
und sie ist aus, wenn die Erweiterungskarte von der

Steuerplatine getrennt ist.

Diese Anzeige blinkt, wenn ein Fehler auftritt (die
LED4 Fehleranzeige (rot) Blinkperiode betragt 1s, 0,5s lang leuchtet sie, die

restlichen 0,5s lang ist sie aus). Sie kdnnen die
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Fehlerarten auf der Auto-Station des libergeordne-
ten Rechners abfragen.
Diese Anzeige ist aus, wenn kein Fehler vorliegt.

LED5

Betriebsanzeige

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungs-
karte eingeschaltet ist.

LED6

RUN-Anzeige (griin)

Diese Anzeige leuchtet, wenn das SPS-Programm

lauft; sie erlischt, wenn das SPS-Programm stoppt.

Die programmierbare Erweiterungskarte SPC502-00 kann einige Mikro-SPS-Anwendungen ersetzen. Sie
verwendet die globale etablierte SPS-Entwicklungsumgebung und unterstitzt die Befehlssprache (IL), den
Kontaktplan (LD) und Ablaufsprache (AS). Sie bietet einen Speicherplatz fiir Benutzerprogramme von 16K
Schritten und einen Datenspeicherplatz von 8K Wértern und unterstiitzt die Speicherung von 1K Wértern bei

Stromausfall, was die Weiterentwicklung der Kunden erleichtert und die Anforderungen der Kunden erftillt.

Die programmierbare Erweiterungskarte SPC502-00 bietet 6 digitale Eingénge, 2 Relaisausgénge, 1 analo-
gen Eingang, 1 analogen Ausgang und 1 RS485-Kommunikationskanal (fur Master/Slave-Umschaltung). Sie
ist benutzerfreundlich und unterstiitzt Relaisausgange Uber Schraubklemmen nach europaischem Standard
und andere Ein- und Ausgénge Uber Federklemmen.

Beschreibung der Klemmenfunktion der SPC502-00:

Kategorie Symbol Bezeichnung Funktion
Die Betriebsspannung des digitalen Ein-
gangs wird durch eine externe Stromversor-
PW Externe gung bereitgestellt.
Leistung Stromversorgung Spannungsbereich: 12-24 V
Im Auslieferungszustand sind die Klemmen
PW und +24V kurzgeschlossen.
24V Interne Leistung Interne Ausgangsleistung: 100mA
PS1-COM Digitaleingang 1 1. Interne Impedanz: 4 kQ
PS2-COM Digitaleingang 2 2. Zulassiger Spannungseingang: 12-30 V
PS3-COM Digitaleingang 3 3. Bidirektionale Klemme
4. Max. Eingangsfrequenz: 1 kHz
pS4-CoM Digitaleingang 4 5. Unterstiitzt sowohl Eingdnge vom Typ
Digitaler Ein- PS5-COM Digitaleingang 5 Quelle als auch vom Typ Senke, aber der Ein-
gang/Ausgang .
PS6-COM Digitaleingang 6 gangstyp muss derselbe sein
PY1-CME Digitalausgang 1 1. Belastbarkeit des Schalters: 200 mA/30 V
2. Ausgangsfrequenzbereich: 0-1 kHz
PY2-CME Digitalausgang 2 3. Die Klemmen CME und COM werden vor
der Auslieferung tiber J1 kurzgeschlossen.
Al1 Analogeingang 1 1. Eingangsbereich: 0~10V oder 0~20mA
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2. Eingangswiderstand: 20 kQ fiir Span-
nungseingang; 250 Q fiir Stromeingang

3. Ob es sich bei dem Eingang um einen
Spannungs- oder Stromeingang handelt, wird
Uber die Steckbriicke eingestellt.

4. Auflésung: Wenn bei 10 V die Frequenz 50
Hz betragt, betragt die Mindestaufldésung 5
mV.

Analoger Ein- 5. Abweichung 1 %, 25°C, voller Messbe-
gang/Ausgang reich
1. Ausgangsbereich: 0~10V Spannung oder
0~20mA Strom
2. Die Einstellung, ob es sich um einen Span-
AO1 Analogausgang 1 nungs- oder Stromausgang handelt, erfolgt
Uber die Steckbriicke.
3. Abweichung +1 %, 25°C, voller Messbe-
reich
NO-Kontakt
PRO1A
Relais 1
NC-Kontakt
PRO1B .
Relais 1 1. Kontaktbelastbarkeit: 3A/AC 250 V, 1 AIDC
Relaisaus- Allgemeiner Kon- 30V
PRO1C
gang takt von Relais 1 2. Verwenden Sie sie nicht als digitale Hoch-
NO-Kontakt frequenzausgénge.
PRO2A
Relais 2
Allgemeiner Kon-
PRO2C

takt von Relais 2

Einzelheiten zum Betrieb programmierbarer Erweiterungskarten finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir
die programmierbare Erweiterungskarte der ST600-Serie VFD.
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A.6 Funktionsbeschreibung der Kommunikationskarte

A.6.1 Bluetooth-Kommunikationskarte--STX501 und WLAN-Kommunikationskarte--STX502

Definitionen der Anzeigen und Funktionstasten:

Anzeige/Taste Bezeichnung Funktion

Die Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte
eine Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie
blinkt periodisch, nachdem die Erweiterungskarte
Bluetooth/WIFI- ordnungsgeman mit der Steuerplatine verbunden ist
LED1/LED3
Statusanzeige (der Zeitraum betragt 1s, 0,5s lang leuchtet sie und
die restlichen 0,5s lang ist sie aus); und sie ist aus,
wenn die Erweiterungskarte von der Steuerplatine

getrennt ist.

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Bluetooth-Kom-

. munikation online ist und ein Datenaustausch statt-
Anzeige des Bluetooth- .
LED2 finden kann.
Kommunikationsstatus . . .
Sie ist ausgeschaltet, wenn die Bluetooth-Kommuni-

kation nicht im Online-Zustand ist.

. . Diese Anzeige leuchtet, nachdem die Bluetooth-
LED5 Betriebsanzeige . . .
Karte durch die Steuerplatine eingeschaltet wurde.

WLAN-Taste zum
SWA1 Zuriicksetzen auf
Werkseinstellungen

Sie wird auf die Standardwerte zuriickgesetzt und in
den lokalen Uberwachungsmodus versetzt.

WLAN-Hardware-Reset- Sie wird zum Reboot der Erweiterungskarte verwen-
Taste det.

Sw2

Die Karte fiir drahtlose Kommunikation ist besonders nitzlich fir Szenarien, in denen die Bedienung des
Frequenzumrichters aufgrund des begrenzten Einbauraums nicht direkt tber das Bedienfeld erfolgen kann.
Mit einer Handy-APP kdnnen Sie den VFD aus einer maximalen Entfernung von 30 m bedienen. Sie kénnen
eine PCB-Antenne oder eine externe Saugerantenne wahlen. Wenn sich der VFD in einem offenen Raum
befindet und es sich um eine gekapselte Maschine handelt, konnen Sie eine eingebaute PCB-Antenne ver-
wenden; wenn es sich um eine Maschine aus Blech handelt, die in einem Metallschrank untergebracht ist,
missen Sie eine externe Saugerantenne verwenden.

-380-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Erweiterungskarten

Wenn Sie eine Saugerantenne installieren, bauen Sie zuerst eine Karte fiir drahtlose Kommunikation in den
VFD ein und stecken Sie dann den SMA-Stecker der Saugnapfantenne in den VFD ein und schrauben ihn
an CN2, wie in der folgenden Abbildung gezeigt. Setzen Sie den Antennenful auf das Gehause und legen
Sie den oberen Teil frei. Versuchen Sie, ihn nicht zu blockieren.

eUuLjUE 8Y) JO8UUOD

7] booccooog
40 [Tkoosooood B
[Jbooooooed o 4|

HPER(SITUVVIW

Ot

Die Karte fir drahtlose Kommunikation muss mit der VFD APP von Sourcetronic verwendet werden. Weitere
Informationen finden Sie im Handbuch zur drahtlosen Kommunikationskarte, das mit der Erweiterungskarte
geliefert wird. Die Hauptschnittstelle wird wie folgt dargestellt.

Z W

Set Freq.

0.00

o 100

o H 100
Input terminal state
s1 §2 S3 s4 HDA HDB

Output terminal state
RO2 RO1 HDO Y1

o o
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A.6.2 PROFIBUS-DP-Kommunikationskarte - STX503

CN1 ist ein 9-poliger D-Stecker, wie in der folgenden Abbildung dargestellt.

O5 04 03 02 O1

O

Steckerstift Beschreibung
1 - Ungenutzt
2 - Ungenutzt
3 B-Linie Daten+ (verdrillter Zweidrahtleiter 1)
4 RTS Anfrage senden
5 GND_BUS Isolierung Masse
6 +5V BUS Isolierte Spannungsversorgung von 5V DC
7 - Ungenutzt
8 A-Linie Daten- (verdrillter Zweidrahtleiter 2)
9 - Ungenutzt
Gehause SHLD PROFIBUS-Kabelschirmleitung

+5V und GND_BUS sind Busabschlusswiderstande. Einige Gerate, wie z. B. der optische Transceiver
(RS485), miissen moglicherweise liber diese Pins mit Strom versorgt werden.

Bei einigen Geraten wird die Sende- und Empfangsrichtung durch RTS bestimmt. Bei normalen Anwendun-
gen mussen nur die A-Leitung, die B-Leitung und die Abschirmschicht verwendet werden.

-382-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Erweiterungskarten

Definition der Anzeige

Anzeige Bezeichnung Funktion

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte
eine Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie
blinkt periodisch, nachdem die Erweiterungskarte ord-
nungsgemaf mit der Steuerplatine verbunden ist (der
Zeitraum betragt 1s, 0,5s lang leuchtet sie und die
restlichen 0,5s lang ist sie aus); und sie ist aus, wenn
die Erweiterungskarte von der Steuerplatine getrennt

LED1 Statusanzeige

ist.

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Kommunikations-
karte online ist und ein Datenaustausch stattfinden
LED2 Online-Anzeige kann.

Sie ist ausgeschaltet, wenn sich die Kommunikations-
karte nicht im Online-Zustand befindet.

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Kommunikations-
karte offline ist und der Datenaustausch nicht durch-
gefiihrt werden kann.

Sie blinkt, wenn sich die Kommunikationskarte nicht
im Offline-Zustand befindet.

Sie blinkt mit einer Frequenz von 1 Hz, wenn ein Kon-
figurationsfehler auftritt: Die Lange des Benutzerpara-
meterdatensatzes bei der Initialisierung der Kommu-
nikationskarte unterscheidet sich von der bei der
Netzwerkkonfiguration.

Sie blinkt mit einer Frequenz von 2 Hz, wenn die Be-
nutzerparameterdaten falsch sind: Die Lange bzw.
der Inhalt des Benutzerparameterdatensatzes bei der

LED3 Offline/Fehleranzeige

Initialisierung der Kommunikationskarte unterscheidet
sich von der bei der Netzwerkkonfiguration.

Sie blinkt mit einer Frequenz von 4 Hz, wenn ein Feh-
ler bei der ASIC-Initialisierung der PROFIBUS-
Kommunikation auftritt.

Sie ist ausgeschaltet, wenn die Diagnosefunktion de-
aktiviert ist.

i X Diese Anzeige leuchtet, nachdem die Kommunikati-
LED4 Betriebsanzeige

onskarte durch die Steuerplatine eingeschaltet wurde.

Einzelheiten zum Betrieb finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir die Kommunikations-Erweiterungskarte
der ST600-Serie.
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A.6.3 CANopen-Kommunikationskarte — STX505

Die Kommunikationskarte STX505 ist benutzerfreundlich und verfiigt Giber Federklemmen.

Etikett Description
PGND Isolationserde Isolationserde
PE Abgeschirmt CAN-Bus-Abschirmung
CANH CANopen-Bus-Hochpegelsignal CAN-Bus-Hochpegelsignal
CANL CANopen-Bus-Niedrigpegelsignal | CAN-Bus-Niedrigpegelsignal
ON: RS485+ und RS485- sind an einen Klem-
menwiderstand von 120 Q angeschlossen.
485 485 Klemmenwiderstandsschalter
OFF: RS485+ und RS485- sind nicht an einen
Klemmenwiderstand angeschlossen.
ON: CANH und CANL sind mit einem Terminal-
widerstand von 120 Q verbunden.
CAN CAN-Klemmenwiderstandsschalter

OFF: CANH und CANL sind nicht an einen
Klemmenwiderstand angeschlossen.

wie folgt einstellen:

Hinweis: Bevor Sie das Gerat einschalten, wahlen Sie bitte den Protokolltyp, indem Sie den Schalter SW2

Switch SW2
1 2 Protocol type
OFF OFF CANopen
ON OFF CAN master/slave
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Definition der Anzeigen:

Anzeige

Bezeichnung

Funktion

LED1

Statusanzeige

Ein: Die Erweiterungskarte stellt eine Verbindung mit der Steu-
erkarte her.

Blinkt periodisch: Die Erweiterungskarte ist ordnungsgeman
mit der Steuerkarte verbunden (die Periode betragt 1s, 0,5s
lang leuchtet sie und die restlichen 0,5s lang ist sie aus).

Aus: Die Erweiterungskarte ist nicht mit der Steuerkarte ver-
bunden.

LED2

Betriebsanzeige

An: Die Kommunikationskarte ist in Betrieb.

Blinkt: Die Kommunikationskarte befindet sich im Zustand vor
dem Betrieb.

Aus: Es liegt ein Fehler vor. Prifen Sie, ob der Reset-Pin der
Kommunikationskarte und die Stromversorgung richtig ange-
schlossen sind. Die Kommunikationskarte befindet sich im ge-
stoppten Zustand.

LED3

Fehleranzeige

An: Der CAN-Controller-Bus ist ausgeschaltet, am Umrichter
liegt eine Storung vor, oder ein empfangenes Telegramm
wurde nicht empfangen, oder beim Telegrammempfang ist ein
Fehler aufgetreten.

Aus: Die Kommunikationskarte befindet sich im Betriebszu-
stand.

LED4

Stromanzeige

Ein: Die Steuerkarte versorgt die Kommunikationskarte mit
Strom.

Einzelheiten zum Betrieb programmierbarer Erweiterungskarten finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir
die programmierbare Erweiterungskarte der ST600-Serie VFD.

A.6.4 PROFINET-Kommunikationskarte--STX509

Der Anschluss CN2 verfugt Gber eine Standard-RJ45-Schnittstelle, wobei CN2 die duale RJ45-Schnittstelle
ist. Diese beiden RJ45-Schnittstellen unterscheiden sich nicht voneinander und kénnen austauschbar einge-

setzt werden.

-385-



Frequenzumrichter der Serie ST600

Erweiterungskarten

Sie sind wie folgt angeordnet:

Stift Bezeichnung Beschreibung
1 TX+ Datenlbertragung+
2 TX- Datenibertragung -
3 RX+ Datenempfang+
4 n/c Nicht verbunden
5 n/c Nicht verbunden
6 RX- Datenempfang-
7 n/c Nicht verbunden
8 n/c Nicht verbunden

Definition der Anzeige:

Die PROFINET-Kommunikationskarte verfugt Gber 9 Anzeigen, von denen LED1 die Betriebsanzeige, LED2-
5 die Anzeigen des Kommunikationsstatus der Kommunikationskarte und LED6-9 die Statusanzeigen des

Netzwerkanschlusses sind.

Anzeige Farbe Status Beschreibung
LED1 Griin 3,3V-Stromanzeige
Ein Keine Netzwerkverbindung
Die Verbindung zum Profinet-Controller
i Uber das Netzwerkkabel ist in Ordnung,
LED2 Blinkt . S o
. Rot aber die Kommunikation wird nicht herge-
(Busstatusanzeige)
stellt.
A Die Kommunikation mit dem Profinet-Con-
us
troller ist hergestellt
LED3 Ein Profinet-Diagnose erfolgt
i Grin
(Systemfehleranzeige) Aus Keine Profinet-Diagnose
Ein TPS-1-Protokollstapel gestartet
LED4 .
) . . TPS-1 wartet auf die Initialisierung der
(Slave- Bereitschaftsan- Griin Blinkt
. MCU
zeige)
Aus TPS-1-Protokollstapel startet nicht
LED5S Gri Herstellerspezifisch - abhangig von den Ei-
riin
(Wartungsstatusanzeige) genschaften des Geréts
LED6/7 PROFINET-Kommunikationskarte und
(Netzwerkanschluss- Sta- Griin Ein PC/SPS sind uber ein Netzwerkkabel ver-
tusanzeige) bunden
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A PROFINET-Kommunikationskarte und
us
PC/SPS sind noch nicht verbunden
Ei PROFINET-Kommunikationskarte und
in
LED8/9 PC/SPS kommunizieren
(Kommunikationsanzeige Griin —
des Netzwerkanschlusses) Aus PROFINET-Kommunikationskarte und
PC/SPS kommunizieren noch nicht

Elektrischer Anschluss:

Die Profinet-Kommunikationskarte verfiigt liber eine Standard-RJ45-Schnittstelle, die sowohl in einer linearen
Netzwerktopologie als auch in einer sternférmigen Netzwerktopologie verwendet werden kann. Der Elektro-
schaltplan der linearen Netzwerktopologie ist nachfolgend dargestellt.

Slave device 1 Slave device 2 Slave device n

Master
device

RJ45 | | RJ45 RJ45 | | RJ45 RJ45 | | RJ45

I I S o

Elektroschaltplan lineare Netzwerktopologie

Hinweis: Fir die sternformige Netzwerktopologie mussen Sie Profinet-Switches erstellen.

Der Elektroschaltplan der sternférmigen Netzwerktopologie ist nachfolgend dargestellt:

Slave device 1 Slave device 2 Slave device n
Master
device
RJ45 | | RJ45 RJ45 | | RJ45 RJ45 | | RJ45
Switch

-387-



Frequenzumrichter der Serie ST600 Erweiterungskarten

A.6.5 Ethernet/IP-Kommunikationskarte (STX510) und Modbus TCP-Kommunikationskarte (STX515)

Der Anschluss CN2 verfugt Uber Standard-RJ45-Schnittstellen, wobei die beiden RJ45-Schnittstellen sich
nicht voneinander unterscheiden und beliebig austauschbar sind.

8 1 8 1

Abbildung A-11 Standard-RJ45-Schnittstelle
Funktionen der Standard-RJ45-Schnittstelle

Stift Bezeichnung Beschreibung
1 TX+ Datenibertragung+
2 TX- DatenuUbertragung -
3 RX+ Datenempfang+
4 n/c Nicht verbunden
5 n/c Nicht verbunden
6 RX- Datenempfang-
7 n/c Nicht verbunden
8 n/c Nicht verbunden

Definition der Anzeige:

Die EtherNet/IP-Kommunikationskarte verfiigt Gber vier LED-Anzeigen und vier Netzanschlussanzeigen, mit
denen der Status der Anschliisse angezeigt wird.

LED Farbe Status Beschreibung
Ei Die Karte und der Frequenzumrichter kommunizieren im
in
Handshake-Betrieb miteinander.
. Die Karte und der Frequenzumrichter kommunizieren nor-
LED1 Grlin Blinken (1 Hz)
mal.
A Die Karte und der Frequenzumrichter kommunizieren
us
nicht richtig.
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LED Farbe Status Beschreibung

Ei Die Kommunikation zwischen der Karte und der SPS ist
in
hergestellt und der Datenaustausch ist zulassig.

LED2 Grln Blinken (1 Hz)  |IP-Adressenkonflikt zwischen der Karte und der SPS.

Die Kommunikation zwischen der Karte und der SPS ist

Aus
nicht hergestellt.

Ein Zwischen Karte und SPS wurde kein 1/0 eingerichtet.
Blinken (1 Hz)  |Falsche SPS-Konfiguration.
Blinken (2 Hz)  |Die Karte konnte keine Daten an die SPS senden.

LED3 Rot
. Die Verbindung zwischen der Karte und der SPS wurde
Blinken (4 Hz)
unterbrochen.
Aus Kein Fehler.
LED4 Rot Ein 3,3V-Stromanzeige.
. Kopplungsanzeige; zeigt an, dass eine Ethernet-Verbin-
Netzan- Ein )
dung erfolgreich hergestellt wurde.
schlussan- Gelb - - - -
. Kopplungsanzeige; zeigt an, dass keine Ethernet-Verbin-
zeige Aus
dung hergestellt wurde.
. ACK-Anzeige; zeigt an, dass ein Datenaustausch stattfin-
Netzan- Ein
. det.
schlussan- Griin
. ACK-Anzeige; zeigt an, dass kein Datenaustausch statt-
zeige Aus findet
indet.

Elektrische Verdrahtung

Die EtherNet/IP-Kommunikationskarte verfligt Uber Standard-RJ45-Anschllsse und unterstitzt die Linear-,

Stern- und Ringtopologie. Die folgenden drei Abbildungen zeigen die Elektroschaltplane.

Verwenden Sie CAT5-, CAT5e- und CAT6-Netzwerkkabel fiir die elektrische Verdrahtung. Wenn die Kommu-
nikationsentfernung mehr als 50 Meter betrégt, verwenden Sie hochwertige Netzwerkkabel, die den Quali-

tatsstandards entsprechen.

Slave 1 Slave 2 Slave n

Master
(PLC)

CNZ‘ ‘ CN1 CNZ‘ ‘ CN1

I

Abbildung A-12 Elektroschaltplan flr eine lineare Netzwerktopologie

CNZ‘ ‘ CN1
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Slave 1 Slave 2 Slave n
Master
(PLC)
CN2 ‘ ‘ CN1 CN2 ‘ ‘ CN1 CN2 ‘ ‘ CN1
Switch

Abbildung A-13 Elektroschaltplan fur eine Sterntopologie

Hinweis: Fir die sternformige Netzwerktopologie miissen Ethernet-Schalter vorhanden sein.

(PLC)

Master

L

Slave 1

Slave 2

CNZ‘ ‘ CN1

CNZ‘ ‘ CN1

|

Slave n

CNZ‘ ‘ CN1

Abbildung A-14 Elektroschaltplan fiir ein Ringnetz
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A.7 Funktionsbeschreibung der PG-Erweiterungskarte

A.7.1 Sinusgeberkarte PG — SPG502

Die Klemmen sind wie folgt angeordnet:

PE AO+

BO+ Z0+ A1+ B1+ R1+ A2+ B2+ Z2+ PWR

GND AO-

BO- Z0- Al-

B1- R1- A2- B2- Z2- GND

Definition der Anzeige:

C1+ C1- D1+ D1-

Anzeige

Bezeichnung

Funktion

LED1

Unterbrechungsanzeige

Diese Anzeige leuchtet nicht, wenn A1 und B1 des Gebers
nicht angeschlossen sind; sie blinkt, wenn C1 und D1 des
Gebers nicht angeschlossen sind; und sie leuchtet, wenn
die Gebersignale normal sind.

LED2

Betriebsanzeige

Diese Anzeige leuchtet, nachdem die PG-Karte durch die
Steuerplatine eingeschaltet wurde.

LED3

Statusanzeige

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte eine
Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie blinkt perio-
disch, nachdem die Erweiterungskarte ordnungsgeman
mit der Steuerplatine verbunden ist (der Zeitraum betragt
1s, 0,5s lang leuchtet sie und die restlichen 0,5s lang ist
sie aus); und sie ist aus, wenn die Erweiterungskarte von
der Steuerplatine getrennt ist.

Beschreibung der Klemmenfunktion der SPG502:

Signal Anschluss Funktion

PWR Spannung: 5V 5%

Geberleistung

PGND Max. Ausgangsstrom: 150 mA

A1+ . .

1. Unterstlitzung von Sinusgebern
A1- ] 2. SINA/SINB/SINC/SIND 0,6-1,2Vpp; SINR 0,2-0,85Vpp
Geber-Schnittstelle ]
B1+ 3. Max. Frequenzgang von Signalen A/B: 200 kHz
B1 Max. Frequenzgang von Signalen C/D: 1 kHz
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R1+

R1-

C1+

C1-

D1+

D1-

A2+

A2-

B2-

Z2+

Impuls-Sollwert

1. Unterstlitzung von Schnittstellen, deren Signaltyp der-
selbe ist wie der des Gebers
2. Frequenzgang: 200 kHz

Z0O-

Frequenzgeteilter
Ausgang

1. Differenzausgang 5 V

2. Untersttitzt die Frequenzteilung von 2N, die Gber P20.16
oder P24.16 eingestellt werden kann; max. Ausgangsfre-
quenz: 200 kHz

Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der PG-Karte, wenn sie in Kombination mit einem Ge-
ber ohne CD-Signale verwendet wird.

ipsiiemagel
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Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der PG-Karte, wenn sie in Kombination mit einem Ge-
ber mit CD-Signalen verwendet wird.

Forward running_ st E
PWR
s2
Forward jogeing, 2 PGND
s AL+
AL
_ HDIA @ Bl
RL+
- HDIB _E
R1-
com civ
pw .
28y o1+
PE o1-
A0+ ‘L
0-
pulse A 0+ A2+
A2
80- e
pulse 8 20+ B2 pLC
B2
20- Upper computer
2+
2

A.7.2 Resolver-PG-Karte--SPG504-00

END

PE AO+ BO+ Z0+ EX+ Si+ CO+ A2+ B2+ Z2+ PWR

GND AO- BO- Z0O- EX- SI- CO- A2- B2- Z2- PGND
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Definition der Anzeige:

Anzeige

Bezeichnung

Funktion

LED1

Statusanzeige

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte
eine Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie
blinkt periodisch, nachdem die Erweiterungskarte ord-
nungsgeman mit der Steuerplatine verbunden ist (der
Zeitraum betragt 1s, 0,5s lang leuchtet sie und die rest-
lichen 0,5s lang ist sie aus); und sie ist aus, wenn die
Erweiterungskarte von der Steuerplatine getrennt ist.

LED2

Unterbrechungsanzeige

Diese Anzeige leuchtet nicht, wenn der Geber nicht an-
geschlossen ist; sie leuchtet, wenn die Gebersignale
normal sind; und sie blinkt, wenn die Gebersignale
nicht stabil sind.

LED3

Betriebsanzeige

Diese Anzeige leuchtet, nachdem die PG-Karte durch
die Steuerplatine eingeschaltet wurde.

Die Erweiterungskarte SPG504-00 kann in Verbindung mit einem Resolver mit einer Erregerspannung von 7
Vrms verwendet werden. Sie ist benutzerfreundlich und verfiigt Giber Federklemmen.

Die Klemmen der SPG504-00 werden wie folgt beschrieben:

Signal

Anschluss

Funktion

Si+

SI-

CO+

CO-

Geber-Signaleingang

Empfohlene Resolver-Ubersetzung: 0,5

EX+

EX-

Geber-Erregungssignal

1. Werksseitige Einstellung der Erregung: 10 kHz

2. Unterstiitzung von Resolvern mit einer Erregerspan-
nung von 7 Vrms

A2+

A2-

B2+

B2-

72+

Z2-

Einstellung des Impulses

1. Differenzeingang 5 V
2. Frequenzgang: 200 kHz

AO+

BO+

Frequenzgeteilter Aus-
gang

1. Differenzausgang 5 V
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BO-

Z0+

Z0-

2. Der frequenzgeteilte Ausgang des Resolvers simu-
liert A1, B1 und Z1, was einer Inkrementalgeberkarte
PG mit 1024 pps entspricht.

3. Unterstiitzt eine Frequenzteilung von 1-255, die
Uber P20.16 oder P24.16 eingestellt werden kann

4. Max. Ausgangsfrequenz: 200 kHz

Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der Erweiterungskarte SPG504-00.

Forward
running

s1

Forward
iogging

s2

Fault reset

S3

s4

HDIA

HDIB

B B @

com
PW

pulse A

pulse B

+24V

AO-
BO+
BO-

Z0-

SI-
co- @
CO-

EX-

CNC
PLC

Upper computer
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A.7.3 Multifunktions-Inkrementalgeberkarte PG — SPG505-12

m

¢NO
€NO

Die Klemmen sind wie folgt angeordnet:

Der DIP-Schalter SW1 dient zur Einstellung der Spannungsklasse (5 V oder 12 V) fiir die Stromversorgung
des Gebers. Der DIP-Schalter kann mit einem zuséatzlichen Werkzeug betéatigt werden.

PE AO+ BO+ Z0+ A1+ B1+ Z1+ A2+ B2+ Z2+ PWR
GND AO- BO- Z0- Al- B1- Z1- A2- B2- Z2- PGND

Definition der Anzeige:

Anzeige Bezeichnung Funktion

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte eine
Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie blinkt perio-
disch, nachdem die Erweiterungskarte ordnungsgemafn
LED1 Statusanzeige mit der Steuerplatine verbunden ist (der Zeitraum betragt
1s, 0,5s lang leuchtet sie und die restlichen 0,5s lang ist
sie aus); und sie ist aus, wenn die Erweiterungskarte von
der Steuerplatine getrennt ist.

Diese Anzeige leuchtet nicht, wenn A1 und B1 des Gebers
LED2 Unterbrechungsanzeige nicht angeschlossen sind, und sie leuchtet, wenn die Im-
pulse normal sind.

. . Diese Anzeige leuchtet, nachdem die PG-Karte durch die
LED3 Betriebsanzeige . .
Steuerplatine eingeschaltet wurde.

Die SPG505-12 kann durch verschiedene externe Verdrahtungsmodi mit mehreren Typen von Inkremental-
gebern kombiniert werden. Sie ist benutzerfreundlich und verfligt Gber Federklemmen.

Beschreibung der Klemmenfunktion der SPG505-12:

Signal Anschluss Funktion

Spannung: 5 V/12V 5 %

PWR Max. Ausgangsstrom: 150 mA
Geberleistung Wahlen Sie die Spannungsklasse Uber den DIP-Schalter
PGND SW1 entsprechend der Spannungsklasse des verwendeten
Gebers.
A1+ Geber-Schnittstelle 1. Unterstitzt 5 V/12 V-Pushpull-Schnittstellen
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A1- 2. Unterstiitzt 5 V/12 V-Open-Collector-Schnittstellen
B1+ 3. Untersttitzt 5V-Differenzschnittstellen
] 4. Frequenzgang: 200 kHz
B1-
Z1+
Z1-
A2+
A2-
1. Unterstitzt die gleichen Signaltypen wie die Geber-Sig-
B2+ Einstellung des Im- 9 gnatyp o
naltypen
B2- pulses )
2. Frequenzgang: 200 kHz
Z2+
Z2-
AO+
AO-
1. Differenzausgang 5 V
BO+ Frequenzgeteilter . g 9 ) .
2. Unterstutzt eine Frequenzteilung von 1-255, die Giber
BO- Ausgang .
P20.16 oder P24.16 eingestellt werden kann
Z0+
ZO-

Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung des Erweiterungskarte in Kombination mit einem Open-
Collector-Geber. In der PG-Karte ist ein Pullup-Widerstand konfiguriert.
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+24v
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A0-
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BO- A2 CNC
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zo0- B2- Upper computer
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Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der Erweiterungskarte in Kombination mit einem Push-
Pull-Geber.

— 3o R u U
— 05 - M3~
W

Forward
et s §d o
o] PWR
Forward s2 ,_@ e
jogaing
s3
s4 »
- Bd At A
HDIA " PG,
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CcoM Z1+
L PW . z
o +24V
Lif
AO+ E?
AO-
pulse A B+ A2+
A2-
BO- CNC
»
pulse B 20+ B2 PLC
zo- B2- Upper computer
Z2+
2

Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der Erweiterungskarte in Kombination mit einem Diffe-
renzialgeber.
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A.7.4 24V-Multifunktions-Inkrementalgeberkarte PG - SPG505-24

PO PO P00,

2

Die Klemmen sind wie folgt angeordnet:

PE AO

BO

Al+ B1+

Z1+ A2+ B2+ 72+ PWR

GND PGND

Z0

Al- B1-

Z1- A2- B2- Z2- PGND

Definition der Anzeigen:

Anzeige

Bezeichnung

Funktion

LED1

Statusanzeige

Diese Anzeige leuchtet, wenn die Erweiterungskarte
eine Verbindung mit der Steuerplatine herstellt; sie
blinkt periodisch, nachdem die Erweiterungskarte
ordnungsgeman mit der Steuerplatine verbunden ist
(der Zeitraum betragt 1s, 0,5s lang leuchtet sie und
die restlichen 0,5s lang ist sie aus); und sie ist aus,
wenn die Erweiterungskarte von der Steuerplatine
getrennt ist.

LED2

Unterbrechungsanzeige

Diese Anzeige leuchtet nicht, wenn A1 und B1 des
Gebers nicht angeschlossen sind; sie leuchtet, wenn
die Geberimpulse normal sind; und sie blinkt, wenn
eine Ausnahme in der Kommunikation zwischen Ge-

ber und Steuerplatine auftritt.

LED3

Betriebsanzeige

Diese Anzeige leuchtet, nachdem die PG-Karte
durch die Steuerplatine eingeschaltet wurde.

Die SPG505-24 kann durch verschiedene externe Verdrahtungsmodi mit mehreren Typen von Inkremental-

gebern kombiniert werden. Sie ist benutzerfreundlich und verflgt Giber Federklemmen.

Beschreibung der Klemmenfunktion der SPG505-24:

Signal Anschluss Funktion
PWR Geber- Spannung: 24 V £ 5%
PGND Stromversorgung Max. Ausgangsstrom: 150 mA
A1+ Geber-Schnittstelle 1. Unterstlitzung von 24 V-Pushpull-Schnittstellen
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A1- 2. Unterstiitzung von 24 V-Open-Collector-Schnittstellen
B1+ 3. Frequenzgang: 200 kHz
B1-
Z1+
Z1-
A2+
A2-
B2+ 1. Unterstlitzung von Schnittstellen, deren Signaltyp der-
Impuls-Sollwert selbe ist wie der des Gebers
B2- 2. Frequenzgang: 200 kHz
72+
Z2-
AO . 1. Open-Drain-Kollektorausgang
Frequenzgeteilter . . . o
BO A 2. Unterstutzt eine Frequenzteilung von 1-255, die Uber
usgan
70 gang P20.16 oder P24.16 eingestellt werden kann

Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der PG-Karte, wenn sie in Kombination mit einem O-
pen-Drain-Kollektor verwendet wird. In der PG-Karte ist ein Pullup-Widerstand konfiguriert.
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Die folgende Abbildung zeigt die externe Verdrahtung der PG-Karte, wenn sie in Kombination mit einem
Pushpull-Geber verwendet wird.

— o] K
— ¢
(8l e
I
e
Forward running gt - ~
Fprward jogging [52] —E
= [Fown
Fault reset __ &g
[A¢
~ [ Bd = (8]
- B o
oM
0 - |
S
Jlli=
‘L
Az
—

A.8 loT-Karten

A.8.1 4G-Karte (SIC502-2-CN, SIC502-2-EU, SIC502-2-LA)

Beschreibung der Klemmen:

Klemme Beschreibung
24V Stromversorgung +
GND Stromversorgung -
485+ 485A
485- 485B
4G 4G-Antenne
CN3 SIM-Kartenfach
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Definition der Anzeige:

Anzeige Bezeichnung Beschreibung

Blinkt langsam (Ein: 600 ms; Aus: 600 ms): Keine SIM-
Karte/Netzregistrierung in Arbeit/Registrierung fehlgeschlagen.

NET Netzwerk-Anzeige
Blinkt schnell (Ein: 75 ms; Aus: 75 ms): Datenverbindung her-
gestellt.
Blinkt (Ein: 1s; Aus: 1s): Das System lauft ordnungsgeman.
RUN Betriebsanzeige

Ein oder Aus: Systemausnahmen sind aufgetreten.

. Blinkt (Ein: 1s; Aus: 1s): Das Handshaking zwischen der Er-
Handshaking-An-
SPI . weiterungskarte und der VFD-Steuerkarte ist erfolgreich.
zeige
9 Ein: Handshaking fehlgeschlagen oder kein Handshaking.

POWER Stromanzeige Stromversorgungsanzeige

Einzelheiten zum Betrieb finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir die 4G-Erweiterungskarte der ST600-
Serie VFD.
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Anhang B Technische Daten

B.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die technischen Daten des VFD und die Einhaltung der CE-Richtlinien und weiterer
Qualitatszertifizierungssysteme beschrieben.

B.2 Leistungsminderung

B.2.1 Leistung

Wahlen Sie ein VFD-Modell auf der Grundlage des Nennstroms und der Leistung des Motors. Um die Nenn-
leistung des Motors zu gewahrleisten, muss der Nennausgangsstrom des VFD grofRer oder gleich dem
Nennstrom des Motors sein. Die Nennleistung des VFD muss groRer oder gleich der des Motors sein.

Hinweis:

. Die maximal zulassige Wellenleistung des Motors ist auf das 1,5-Fache der Nennleistung des Motors
begrenzt. Wird der Grenzwert Uiberschritten, begrenzt der VFD automatisch das Drehmoment und den
Strom des Motors. Diese Funktion schiitzt die Antriebswelle wirksam vor Uberlastung.

. Die Nennleistung ist die Leistung bei einer Umgebungstemperatur von 40°C.

. Sie missen prifen und sicherstellen, dass die durch den gemeinsamen Gleichstromanschluss im ge-
meinsamen Gleichstromsystem flieRende Leistung die Nennleistung des Motors nicht tbersteigt.

B.2.2 Leistungsminderung

Wenn die Umgebungstemperatur am Aufstellungsort des Frequenzumrichters 40°C ubersteigt, die H6hen-
lage 1000 m Ubersteigt, eine Abdeckung mit Warmeableitungséffnungen verwendet wird oder die Tragerfre-
quenz hoher ist als empfohlen, muss die Leistung des Frequenzumrichters herabgesetzt werden.

B.2.3 Temperaturbedingtes Leistungsminderung

Wenn die Temperatur zwischen +40°C und +50°C liegt, wird der Nennausgangsstrom um 1 % je zusatzlichem
1°C reduziert.

Derating coefficient (%)
100
90
80 7 v
60 ¥ %

40 E4544

2004475

d d d Temperature (°C)

0 0 10 20 30 40 50
Abbildung B-1 Diagramm der tatséchlichen temperaturabhéngigen Leistungsminderung

Hinweis: Es wird nicht empfohlen, den VFD bei einer Temperatur von mehr als 50°C zu verwenden. Wenn
Sie dies tun, sind Sie fiir die daraus entstehenden Folgen verantwortlich.
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B.2.4 Leistungsminderung aufgrund der Hohe

Wenn die Hohe des Standorts, an dem der VFD installiert ist, weniger als 1000 m betragt, kann der VFD mit
der Nennleistung betrieben werden. Bei einer Hohenlage von mehr als 1000 m muss eine Leistungsreduzie-
rung um 1 % je 100 zusatzliche Hohenmeter erfolgen. Wenn die Hohe 3000 m (ibersteigt, wenden Sie sich
bitte an Sourcetronic, um Einzelheiten zu erfahren.

B.2.5 Leistungsminderung aufgrund der Tragerfrequenz

Die Leistung des VFD variiert je nach Tragerfrequenzen. Die VFD-Nennleistung wird auf der Grundlage der
werkseitig eingestellten Tragerfrequenz definiert. Wenn die Tragerfrequenz die Werkseinstellung tberschrei-
tet, wird die Leistung des Frequenzumrichters um 10% je 1 kHz reduziert.

B.3 Technische Angaben zum Netz

Netzspannung AC 3PH 380V (-15 %) — 440V (+10 %)

Gemal der Definition der IEC 61439-1 sind die VFD-Modelle 1R5G3-
015G3 fir den Einsatz im Netz geeignet, wenn der maximal zu erwartende
Kurzschlussstrom nicht mehr als 5kA bei der maximalen Nennspannung
betragt; die VFD-Modelle 018G3-090G3 sind fiir den Einsatz im Netz ge-
Kurzschlussfestigkeit eignet, wenn der maximal zu erwartende Kurzschlussstrom nicht mehr als
22kA bei der maximalen Nennspannung betragt; die VFD-Modelle 110G3-
500G3 sind fir den Einsatz im Netz geeignet, wenn der maximal zu er-
wartende Kurzschlussstrom nicht mehr als 100kA bei der maximalen
Nennspannung betragt.

Frequenz 50/60 Hz+5%, mit einer maximalen Anderungsrate von 20%/s

B.4 Motoranschlussdaten

Motortyp Asynchroner Induktionsmotor oder Permanentmagnet-Synchronmotor

0-U1 (Nennspannung des Motors), 3PH symmetrisch, Umax (Nennspan-

Spannun
2 2 nung des VFD) am Feldschwachungspunkt

Der Kurzschlussschutz fiir den Motorausgang erfiillt die Anforderungen
der IEC 61800-5-1.

Kurzschlussschutz

Frequenz 0-400 Hz
Frequenzauflésung 0,01 Hz
Strom Siehe 3.6 ,Nennleistungen®
Leistungsgrenze 1,5-fache Motornennleistung

Feldschwachungspunkt 10-400 Hz

Tréagerfrequenz 4, 8,12 oder 15 kHz
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B.4.1 EMV-Vertraglichkeit und Motorkabelldnge

Die folgende Tabelle beschreibt die maximalen Motorkabelldngen, die die Anforderungen der EU-EMV-
Richtlinie (2014/30/EU) erfillen.

Alle Modelle (mit externen EMV-Filtern) Maximale Lénge des Motorkabels (m)

Umweltkategorie Il (C3) 30

Sie kdnnen die maximale Lange des Motorkabels Uber die Betriebsparameter des Frequenzumrichters erfah-
ren. Um die genaue maximale Kabellange fiir die Verwendung eines externen EMV-Filters zu erfahren, wen-

den Sie sich bitte an die lokale INVT-Niederlassung.

In Abschnitt B.6 ,EMV-Vorschriften” sind die Umgebungskategorien 11 (C3) beschrieben.

B.5 Geltende Normen

In der folgenden Tabelle werden die Normen beschrieben, die der VFD erfiillt.

EN/ISO 13849-1

Sicherheit von Maschinen-Sicherheitsrelevante Teile von Kontrollsyste-
men-Teil 1: Allgemeine Konstruktionsgrundsatze

IEC/EN 60204-1

Sicherheit von Maschinen—Elektrische Ausriistung von Maschinen. Teil
1: Allgemeine Anforderungen

IEC/EN 62061

Sicherheit von Maschinen—Sicherheitsrelevante Funktionssicherheit
elektrischer, elektronischer und programmierbarer elektronischer Steue-
rungssysteme

IEC/EN 61800-3+A1

Drehzahlverénderbare elektrische Antriebssysteme—Teil 3: EMV-
Anforderungen und spezielle Prifverfahren

IEC/EN 61800-5-1+A1

Drehzahlveranderbare elektrische Antriebssysteme—Teil 5-1: Sicher-
heitsanforderungen—Elektrische, thermische und energetische Anforde-
rungen

IEC/EN 61800-5-2+A1

Drehzahlveranderbare elektrische Antriebssysteme—Teil 5-2: Sicher-
heitsanforderungen—Funktion

Universal-Frequenzumrichter mit Drehzahlregelung fiir Spannungen bis

GBIT 30844.1 ) ) .

1 kV-Teil 1: Technische Bedingungen

Universal-Frequenzumrichter mit Drehzahlregelung fiir Spannungen bis
GBIT 30844.2 .

1 kV—Teil 2: Testmethoden

Universal-Frequenzumrichter mit Drehzahlregelung fiir Spannungen bis
GBIT 30844.3

1 kV—Teil 3: Sicherheitsvorschriften
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B.5.1 CE-Kennzeichnung

Die CE-Kennzeichnung auf dem Typenschild des VFD zeigt an, dass der VFD CE-konform ist und die Anfor-
derungen der européischen Niederspannungsrichtlinie (2014/35/EU) und der EMV-Richtlinie (2014/30/EU)
erfullt.

B.5.2 Erklarung zur EMV-Vertraglichkeit

Die Europaische Union (EU) schreibt vor, dass in Europa verkaufte elektrische und elektronische Gerate
keine elektromagnetischen Stérungen erzeugen dirfen, die die in den entsprechenden Normen festgelegten
Grenzwerte Uberschreiten, und dass sie in Umgebungen mit bestimmten elektromagnetischen Stérungen
einwandfrei funktionieren miissen. Die EMV-Norm (EN 61800-3) beschreibt die EMV-Anforderungen und spe-
zifischen Priifverfahren fir drehzahlveranderbare elektrische Antriebssysteme. Diese EMV-Vorschriften wer-
den von Sourcetronic-Produkten strikt eingehalten.

B.6 EMV-Vorschriften
Die EMV-Produktnorm (EN 61800-3) beschreibt die EMV-Anforderungen an VFDs.
Kategorien der Anwendungsumgebung

Kategorie I: Zivile Umgebungen, einschliellich Anwendungsszenarien, in denen VFDs direkt und ohne Zwi-
schentransformatoren an die Niederspannungsnetze der zivilen Stromversorgung angeschlossen werden

Kategorie II: Alle Umgebungen auRer denen der Kategorie I.
VFD-Kategorien
C1: Bemessungsspannung kleiner als 1000 V, angewendet in Umgebungen der Kategorie I.

C2: Nennspannung unter 1000 V, nicht steckbare oder ortsveranderliche Gerate; Antriebssysteme, die von
Fachpersonal installiert und bedient werden mussen, wenn sie in Umgebungen der Kategorie | eingesetzt
werden

Hinweis: Die EMV-Norm IEC/EN 61800-3 schrankt die Energieverteilung von Frequenzumrichtern nicht mehr
ein, sondern spezifiziert deren Verwendung, Installation und Inbetriebnahme. Spezialisiertes Personal oder
Organisationen miissen Uber die notwendigen Fahigkeiten (einschlieRlich der EMV-bezogenen Kenntnisse)
fiir die Installation und/oder Inbetriebnahme der elektrischen Antriebssysteme verfiigen.

C3: Nennspannung unter 1000 V, Anwendung in Umgebungen der Kategorie Il. Kein Einsatz in Umgebungen
der Kategorie I.

C4: Nennspannung hoher als 1000 V oder Nennstrom héher oder gleich 400 A, geltend fiir komplexe Systeme
in Umgebungen der Kategorie II.

B.6.1 VFD-Kategorie C2
Der Grenzwert fiir induzierte Stérungen kann unter folgenden Bedingungen erfiillt werden:

1. Wahlen Sie einen optionalen EMV-Filter gemaR "Optionales Peripherie-Zubehdr" und installieren Sie ihn
wie im Handbuch zum EMV-Filter beschrieben.

2. Wahlen Sie die Motor- und Steuerkabel entsprechend der Beschreibung im Handbuch aus.

3. Installieren Sie den VFD gemaR der Beschreibung im Handbuch.
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é In bestimmten Umgebungen kann der VFD Funkstérungen erzeugen. Sie miissen Mafnah-
men ergreifen, um diese Stérungen zu reduzieren.

B.6.2 VFD-Kategorie C3

Die Entstérungsleistung des VFD erfiillt die Anforderungen der Umgebungskategorie Il der Norm IEC/EN
61800-3.

Der Grenzwert fiir induzierte Stérungen kann unter folgenden Bedingungen erfiillt werden:

1) Wahlen Sie einen optionalen EMV-Filter gemaf "Optionales Peripherie-Zubehdr" und installieren Sie
ihn wie im Handbuch zum EMV-Filter beschrieben.

2) Wahlen Sie die Motor- und Steuerkabel entsprechend der Beschreibung im Handbuch aus.

3) Installieren Sie den VFD gemaR der Beschreibung im Handbuch.

VFDs der Kategorie C3 sollen nur an gewerbliche Niederspannungsnetze angeschlossen
A werden. Wenn sie an hausliche Netze angeschlossen werden, kdnnen die VFDs hochfre-
quente elektromagnetische Stérungen erzeugen.
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Anhang C MaRzeichnungen

C.1 Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die MalRzeichnungen des VFD. Die in den Zeichnungen verwendete Mafeinheit ist
mm.

C.2 Aufbau des Bedienfelds

C.2.1 Technische Zeichnung

Outer outline of the keypad 2-M3x8 tapping
screw
28.5
F 25
713 68
O ™o |
i
{/2-u4
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g s g|]d
1 I gl | F
7N\ T L1e-l20
= i : :
<« > i 3
S\ x
N
~ 58 — |
© 713

Installation hole dimensions and diagram for key installation without bracket
Abbildung C-1 Aufbau des Bedienfelds
C.2.2 Halterung fiir das Bedienfeld

Hinweis: Fir den Einbau eines externen Bedienfelds kénnen Sie direkt Gewindeschrauben oder eine Bedi-
enfeldhalterung verwenden. Fiir die Standardmodelle 1R5G3-075G3 missen Sie die optionalen Montagehal-
terungen fiir das Bedienfeld verwenden. Fiir die Standardmodelle 090G3-500G3 kénnen Sie optionale Hal-
terungen verwenden oder die Standard-Bedienfeldhalterungen auen anbringen.

103 98

=t

115

4-R12 —

Keypad adapter bracket Installation dimensions

Abbildung C-2 Standardmodelle 1R5G3-500G3 Montagehalterung fir Bedienfeld (optional)
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C.3 Aufbau des VFD

~ JAAMARARANNNY,

) ARRRANRG
U dﬂ”ﬂﬂ”f/f//////ﬂ/

v

B \]

Standardmodelle)
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Abbildung C-3 Aufbau des VFD
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Abbildung C-4 Aufbau des VFD (SP-Modelle)

C.3.1 Abmessungen fiir die Wandmontage
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Abbildung C-5 Standardmodelle 1R5G3-037G3 (Wandmontage)
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Abbildung C-7 Standardmodelle 090G3-110G3 (Wandmontage)
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Abbildung C-8 Standardmodelle 132G3-200G3 (Wandmontage)
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W1 D1

F*WZ WZT 6-213.0
) 3 [ig

Abbildung C-9 Standardmodelle 220G3-315G3 (Wandmontage)

Tabelle C-1 Abmessungen der Standardmodelle bei Wandmontage (Einheit: mm)

7] Netto- | Brutto-
VFD-Modell w1 w2 w3 H1 H2 H3 D1 D2 | Einbau- | Schraube | gewicht | gewicht
6ffnung (kg) (kg)

ST600-004G3
126 | 115 - 186 | 175 - 185 - @5 M4 25 35

ST600-5R5G3
ST600-7R5G3 | 146 | 131 - 256 |243.5 - 192 - @6 M5 3 4

ST600-011G3
170 | 151 - 320 |303.5 - 220 - @6 M5 6 7

ST600-015G3

ST600-018G3
200 | 185 - 340.6 | 328.6 - 208 - a6 M5 85 10.5

ST600-022G3

ST600-030G3
250 | 230 - 400 | 380 - 223 - @6 M5 16 17

ST600-037G3

ST600-045G3
ST600-055G3 | 282 | 160 | 226 | 560 | 542 - 258 - @9 M8 25 29

ST600-075G3

ST600-090G3
338 | 200 - 554 | 535 - 330 - @10 M8 41 52

ST600-110G3

ST600-132G3-
500 | 180 - 870 | 850 - 360 - a1 M10 85 110

ST600-200G3

ST600-220G3-
680 | 230 - 960 | 920 - 380 - @13 M12 135 165

ST600-315G3
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Abbildung C-10 SP-Modelle 004G3-037G3 (Wandmontage)
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Abbildung C-11 SP-Modelle 045G3-110G3 (Wandmontage)
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Tabelle C-2 Abmessungen der SP-Modelle bei Wandmontage (Einheit: mm)

[%] Netto- Brutto-
VFD-Modell w1 w2 H1 H2 H3 D1 D2 | Einbau- | Schraube | gewicht | gewicht
6ffnung (kg) (kg)
ST600SP-004G3
196 | 164 |428.5| 403 | 389 |262.8| 227 @6 M5 9 1
ST600SP-5R5G3
ST600SP-7R5G3
ST600SP-011G3 223 | 187 |503.8 | 475 |458.5 | 289.4 | 250.7 a7 M6 13 16
ST600SP-015G3
ST600SP-018G3
274 | 234 |551.5| 522 | 504 |281.8 | 246 a7 M6 21 245
ST600SP-022G3
ST600SP-030G3
318 | 263 | 619 | 587 |566.5| 290 | 242.9 @9 M8 27 315
ST600SP-037G3
ST600SP-045G3
338 | 283 |829.8| 800 | 7785 |336.7 | 289.7 @9 M8 48 55
ST600SP-055G3
ST600SP-075G3
ST600SP-090G3 370 | 310 [ 8253 | 788 [764.5| 382 | 335 a1 M10 64 82.8
ST600SP-110G3
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C.3.2 Abmessungen fiir Flanschmontage
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Abbildung C-12 Standardmodelle 1R5G3-075G3 (Flanschmontage)
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Abbildung C-13 Standardmodelle 090G3-110G3 (Flanschmontage)
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Abbildung C-14 Standardmodelle 132G3-200G3 (Flanschmontage)
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Tabelle C-3 Abmessungen der Standardmodelle bei Flanschmontage (Einheit: mm)

(7]
VED-Modell wi1 W2 | W3 | w4 H1 H2 H3 H4 D1 D2 Einbau- | Schraube
offnung

ST600-1R5G3

150.2| 115 | 130 | 7.5 | 234 | 220 | 190 | 13.5 | 185 | 65.5 @5 M4
ST600-2R2G3
ST600-004G3

150.2| 115 | 130 | 7.5 | 234 | 220 | 190 | 13.5 | 201 83 @5 M4
ST600-5R5G3
ST600-7R5G3 170.2 | 131 150 | 9.5 | 292 | 276 | 260 6 192 | 845 6 M5
ST600-011G3

191.2| 151 174 | 115 | 370 | 351 | 324 12 220 | 113 a6 M5
ST600-015G3
ST600-018G3

266 | 250 | 224 13 371 | 250 |350.6 | 20.3 | 208 | 104 6 M5
ST600-022G3
ST600-030G3

316 | 300 | 274 13 430 | 300 | 410 55 223 | 1183 a6 M5
ST600-037G3
ST600-045G3
ST600-055G3 352 | 332 | 306 12 580 | 400 | 570 80 258 | 133.8 @9 M8
ST600-075G3
ST600-090G3

418.5(389.5| 361 | 14.2 | 600 | 370 | 559 |108.5| 330 |149.5 @10 M8
ST600-110G3
ST600-132G3
ST600-160G3

500 | 180 | 480 60 870 | 850 | 796 37 360 | 1785 211 M10
ST600-185G3
ST600-200G3
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Abbildung C-15 SP-Mo
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Abbildung C-16 SP-Modelle 045G3-055G3 (Flanschmontage)
Tabelle C-4 Abmessungen der SP-Modelle bei Flanschmontage (Einheit: mm)

2
VFD-Modell W1 | W2 | W3 | W4 | H1 H2 H3 H4 D1 D2 D3 | Einbau- | Schraube
offnung
ST600SP-004G3
2555 | 225 | 212 - 456 | 321 | 405 | 29 |262.8| 227 | 785 6 M5
ST600SP-5R5G3
ST600SP-7R5G3
ST600SP-011G3 | 282.5 | 258.5 | 239 - 520 |333.5| 477 | 58.5 | 289.4 | 250.7 | 100.5 a7 M6
ST600SP-015G3
ST600SP-018G3
346 | 3105 [ 291 - 560 | 3715 | 524 | 63 |281.8 | 246 | 100.5 a7 M6
ST600SP-022G3
ST600SP-030G3
382 | 354 | 336 - 624 | 457 | 589 | 49.5 | 290 | 242.9|101.5 @9 M8
ST600SP-037G3
ST600SP-045G3
410 | 380 |355.6 | 12.2 | 834 | 397 | 802 | 186 |336.7 | 289.7 | 126.5 @9 M8
ST600SP-055G3
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C.3.3 Abmessungen fiir Bodenmontage
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Abbildung C-17 Standardmodelle 220G3-315G3 (Bodenmontage)
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Abbildung C-18 Standardmodelle 355G3-500G3 (Bodenmontage)
Tabelle C-5 Abmessungen der Standardmodelle bei Bodenmontage (Einheit: mm)
@ Einbau-
VFD-Modell w1 w2 w3 w4 H1 H2 D1 D2 Schraube
offnung
ST600-220G3~
750 230 714 680 | 1410 | 1390 | 380 150 13112 M12/M10
ST600-315G3
ST600-355G3—
620 230 572 - 1700 | 1678 | 560 240 22/12 M20/M10
ST600-500G3
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Anhang D Optionale Peripheriegerate

D.1 Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie optionale Peripheriegerate fir den VFD auswahlen kdnnen.

D.2 Verdrahtung der Peripheriegerite
Die folgenden Abbildungen zeigen die externe Verdrahtung des VFD.
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Abbildung D-1 Externe Verdrahtung der Standardmodelle
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Abbildung D-2 Externe Verdrahtung der SP-Modelle
Hinweis:
. Die Standardmodelle 037G3 und niedriger, sowie alle SP-Modelle sind mit eingebauten Brem-
seinheiten ausgestattet.
. Die Standardmodelle 018G—110G3 sind mit eingebauten Gleichstromdrosseln ausgestattet.
. Die Klemmen P1 sind nur bei den Standardmodellen 132G3 und héher vorhanden, so dass die
VFDs direkt an externe Gleichstromdrosseln angeschlossen werden kénnen.
. Bei den Bremseinheiten handelt es sich um Standard-Bremseinheiten der Serie Sourcetronic

SBU. Einzelheiten finden Sie in der Betriebsanleitung zur SBU.
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Abbildung

Bezeichnung

Beschreibung

Kabel

Zubehor fur die Signallibertragung

Trennschalter, Lei-
tungsschutzschalter,
Fehlerstromschutz-
schalter

Gerat zur Verhinderung von Stromschlagen und zum
Schutz vor Erdschliissen, die zu Fehlerstrom und Bran-
den filhren kénnen. Wahlen Sie Fehlerstromschutzschal-
ter (RCCBs), die fiir Frequenzumrichter geeignet sind und
hohe Oberschwingungen begrenzen kénnen und deren
Ansprech-Nennstrom fiir einen VFD groRer als 30 mA ist.

Eingangsdrossel

Gleichstromdrossel

Zubehdr zur Verbesserung des Stromanpassungs-koeffi-
zienten auf der Eingangsseite des Frequenz-umrichters
und damit zur Begrenzung hoher Ober-schwingungs-
stréme.

Die Standardmodelle 132G3 und hdher kénnen direkt an
externe Gleichstromdrosseln angeschlossen werden.

Eingangsfilter

Zubehor zur Begrenzung der vom VFD erzeugten und
Uber das Stromkabel an das o6ffentliche Netz Ubertrage-
nen elektromagnetischen Stérungen. Versuchen Sie, den
Eingangsfilter in der Nahe der Eingangsklemmenseite
des Frequenzumrichters zu installieren.

Bremseinheit oder
Bremswiderstand

Zubehor zur Abflihrung der regenerativen Energie des
Motors, um die Bremszeit zu verkiirzen.

Die Standardmodelle 037G3 und niedriger, sowie alle SP-
Modelle miissen nur mit Bremswiderstanden konfiguriert
werden.

Ausgangsfilter

Zubehorteil zur Begrenzung von Stérungen, die im Ver-
drahtungsbereich auf der Ausgangsseite des VFD entste-
hen. Versuchen Sie, den Ausgangsfilter in der Nahe der
Ausgangsklemmenseite des Frequenzumrichters zu in-
stallieren.

Ausgangsdrossel

Zubehér zur Verlangerung der gliltigen Ubertragungsstre-
cke des VFD, das die beim Ein- und Ausschalten des
IGBT-Moduls des VFD erzeugte voriibergehende Hoch-
spannung wirksam begrenzt.
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D.3 Stromversorgung

Siehe Kapitel 4 ,Installationsanleitung*.

ﬁ Stellen Sie sicher, dass die Spannungsklasse des Frequenzumrichters mit der des Netzes
Ubereinstimmt.

D.4 Kabel

D.4.1 Stromkabel

Die Abmessungen der Eingangsstromkabel und der Motorkabel missen den értlichen Vorschriften entspre-
chen.

» Die Eingangs- und Motorkabel missen fur die entsprechenden Laststréme ausgelegt sein.

*  Die maximale Temperaturspanne der Motorkabel im Dauerbetrieb darf nicht unter 70°C liegen.

* Die Leitfahigkeit des PE-Schutzleiters ist die gleiche wie die des Phasenleiters, d. h. die Querschnittsfla-
chen sind bei gleichem Material gleich groR.

. Einzelheiten zu den EMV-Anforderungen finden Sie unter Anhang B , Technische Daten*.

Um die in den CE-Normen festgelegten EMV-Anforderungen zu erfiillen, missen Sie als Motorkabel sym-
metrisch geschirmte Kabel verwenden (wie in der folgenden Abbildung dargestellt).

Vieradrige Kabel kénnen als Eingangskabel verwendet werden, es werden jedoch symmetrisch geschirmte
Kabel empfohlen. Im Vergleich zu vieradrigen Kabeln kdnnen symmetrisch geschirmte Kabel die elektromag-
netische Strahlung sowie den Strom und die Verluste der Motorkabel reduzieren.

Symmetrical shielded cable Four-core cable

PE conductor and

shield layer Shield layer
@ Conductor,
() Conductor Conductor Jacket
PE
@' Jacket Jacket Insulator
Insulator Insulator

Hinweis: Wenn die Leitfahigkeit der Abschirmungsschicht der Motorkabel nicht den Anforderungen an die
elektrische Sicherheit des Schutzleiters entspricht, miissen separate PE-Leiter verwendet werden.

Zum Schutz der Leiter muss der Querschnitt der Schirmung des Kabels mindestens gleich dem der Phasen-
leiter sein, wenn Schirmung und Leiter aus demselben Material bestehen. Dies verringert den Erdungswider-
stand und verbessert somit die Kontinuitat der Impedanz.

Um die Abstrahlung und Weiterleitung von Hochfrequenzstérungen (RF) wirksam zu begrenzen, muss die
Leitfahigkeit der Schirmung des Kabels mindestens 1/10 der Leitfahigkeit des Phasenleiters betragen. Diese
Anforderung kann durch eine Abschirmungsschicht aus Kupfer oder Aluminium gut erflillt werden. Die fol-
gende Abbildung zeigt die Mindestanforderungen an die Motorleitungen eines VFD. Das Kabel muss aus
einer Lage spiralformig gewickelter Kupferbander bestehen. Je dichter die Abschirmungsschicht ist, desto
wirksamer werden elektromagnetische Stérungen eingeschrankt.
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Insulating layer Shield layer

Cross-section of the cable

D.4.2 Steuerleitungen

Alle analogen Steuerkabel und Kabel, die fur den Frequenzeingang verwendet werden, miissen geschirmte
Kabel sein. Analoge Signalkabel miissen doppelt geschirmte, verdrillte Zweidrahtleitungen sein (wie in Abbil-
dung a dargestellt). Verwenden Sie firr jedes Signal eine separate geschirmte verdrillte Zweidrahtleitung.
Verwenden Sie nicht dasselbe Massekabel fir verschiedene analoge Signale.

a b

4

e e
= .’-..a..qL-

Multiple double-shielded twisted-pair cables Multiple shielded twisted-pair cables

Power cable arrangement

Fur digitale Niederspannungssignale werden doppelt geschirmte Kabel empfohlen, es kdnnen aber auch ge-
schirmte oder ungeschirmte verdrillte Zweidrahtleiter (wie in Abbildung b dargestellt) verwendet werden. Fur
Frequenzsignale kdnnen jedoch nur geschirmte Kabel verwendet werden.

Relaiskabel missen mit einem Metallgeflecht als Abschirmung versehen sein.

Bedienfelder miissen Uber Netzwerkkabel angeschlossen werden. In komplizierten elektromagnetischen Um-
gebungen werden geschirmte Netzwerkkabel empfohlen.

Hinweis: Analoge Signale und digitale Signale diirfen nicht dieselben Kabel verwenden, weil Schaltflanken
auf die analogen Signale ibersprechen kénnten.

Fihren Sie am VFD oder seinen Komponenten, insbesondere am Steuerkreis, keine Spannungsfestigkeits-
prifungen oder Isolationswiderstandsprifungen wie z. B. Hochspannungsisolationstests durch und verwen-
den Sie keine Hochspannungs-Megaohmmeter zur Messung des Isolationswiderstands. Vor der Auslieferung
wurden Isolations- und Spannungsfestigkeitspriifungen zwischen dem Hauptstromkreis und dem Gehéause
jedes VFD durchgeflhrt. Dariiber hinaus sind in den VFDs Spannungsbegrenzungsschaltungen konfiguriert,
die die Prufspannung automatisch ableiten kénnen.

Hinweis: Uberpriifen Sie, ob die Isolationseigenschaften des Eingangsstromkabels des Frequenzumrichters
den ortlichen Vorschriften entsprechen, bevor Sie es anschlieRen.
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D.4.3 Empfohlene KabelgroBen
Tabelle D-1 Empfohlene KabelgréRen fir Standardmodelle

Empfohlene Kabelgrofe (mm?) Schraube
VFD-Modell RS, T Klemmen- | Anzugsdreh-
PE P1 (+) PB, (+) ()
U, vV,w schraube | moment (Nm)

ST600-1R5G3 1.0 1.0 1.0 1.0 M4 1.2-1.5
ST600-2R2G3 1.0 1.0 1.0 1.0 M4 1.2-15
ST600-004G3 1.5 1.5 1.5 1.5 M4 1.2-15
ST600-5R5G3 2.5 2.5 2.5 2.5 M5 2-2.5
ST600-7R5G3 4 4 4 4 M5 2-25
ST600-011G3 6 6 6 6 M5 2-2.5
ST600-015G3 10 10 10 10 M5 2-2.5
ST600-018G3 10 10 10 10 M5 2-2.5
ST600-022G3 10 10 10 10 M6 4-6
ST600-030G3 16 16 16 16 M6 4-6
ST600-037G3 25 16 25 25 M6 4-6
ST600-045G3 25 16 25 25 M8 9-11
ST600-055G3 35 16 35 35 M8 9-11
ST600-075G3 50 25 50 50 M8 9-11
ST600-090G3 70 35 70 70 M10 18-23
ST600-110G3 95 50 95 95 M10 18-23
ST600-132G3 95 50 95 95 M12 31-40
ST600-160G3 150 70 150 150 M12 31-40
ST600-185G3 185 95 185 185 M12 31-40
ST600-200G3 185 95 185 185 M12 31-40
ST600-220G3 2x95 95 2x95 2x95 M12 31-40
ST600-250G3 2x95 95 2x95 2x95 M12 31-40
ST600-280G3 2x150 150 2x150 2x150 M12 31-40
ST600-315G3 2x150 150 2x150 2x150 M12 31-40
ST600-355G3 2x185 185 2x185 2x185 M12 31-40
ST600-400G3 3x150 2x120 3x150 3x150 M12 3140
ST600-450G3 3x185 2x150 3x185 3x185 M12 3140
ST600-500G3 3x185 2x150 3x185 3x185 M12 3140
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Tabelle D-2 Empfohlene KabelgréRen fir SP-Modelle

Empfohlene KabelgréBe (mm?) Schraube
VFD-Modell Klemm- Anzugs-
R,S, T,U,V,W PE schraube drehmoment
(Nm)
ST600SP-004G3 3x1.5 1.5
M4 1.2
ST600SP-5R5G3 3x2.5 25
ST600SP-7R5G3 3x4 4
ST600SP-011G3 3x6 6
M5 23
ST600SP-015G3 3x10 10
ST600SP-018G3 3x10 10
ST600SP-022G3 3x16 16
ST600SP-030G3 3x16 16 Mé 25
ST600SP-037G3 3x25 16
ST600SP-045G3 3x35 16
M8 10
ST600SP-055G3 3x50 25
ST600SP-075G3 3x70 35
ST600SP-090G3 3x95 50 M12 35
ST600SP-110G3 3x120 70
Hinweis:
. Kabel der fiir den Hauptstromkreis empfohlenen Gréfen kénnen in Szenarien verwendet wer-
den, in denen die Umgebungstemperatur unter 40°C liegt, die Verdrahtungsstrecke kirzer als
100 m ist und der Strom dem Nennstrom entspricht.
. Die Klemmen P1, (+), PB und (-) werden fiir den Anschluss von Gleichstromdrosseln und
Bremszubehor verwendet.
Tabelle D-3 Empfohlene Kupferrohrklemmen fiir SP-Modelle
Empfohlene Kupferrohrklemme
VFD-Modell Spezifikation Spezifikation Spezifikation
R,S, T der Klemm- u,vyw der Klemm- PE der Klemm-
schraube schraube schraube
ST600SP-004G3 | DBN1.25-14 GTNR1.25-4 GTNR1.25-4
/ M4 M4
ST600SP-5R5G3 DBN2-14 GTNR2.5-4 GTNR2.5-4
ST600SP-7R5G3 | DBN5.5-14 GTNR4-4 GTNR4-4
/ M6 M4
ST600SP-011G3 | DBN5.5-14 GTNRG6-4 GTNRG6-4
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ST600SP-015G3 DBN8-14 GTNR10-4 GTNR10-4
ST600SP-018G3 DBN8-14 GTNR10-5 GTNR10-5
/ M6 M5
ST600SP-022G3 | DBN14-16 GTNR16-5 GTNR16-5
ST600SP-030G3 | DBN14-16 GTNR16-5 GTNR16-5
/ M6 M5
ST600SP-037G3 | DBN22-16 GTNR25-5 GTNR16-5
ST600SP-045G3 | GTNR35-8 GTNR35-8 GTNR16-8
M8 M8 M6
ST600SP-055G3 | GTNR50-8 GTNR50-8 GTNR25-8
ST600SP-075G3 | GTNR70-12 GTNR70-12 GTNR35-8
ST600SP-090G3 | GTNR95-12 M12 GTNR95-12 M12 GTNR50-8 M8
ST600SP-110G3 | GTNR120-12 GTNR120-12 GTNR70-8
DNB: Aderendhtilse
GTNR: Rohrkabelschuh
GTNR series terminal DBN series terminal
DBN1.25-14 DBN2-14 DBN5.5-14 DBN8-14 DBN14-16 ‘ DBN22-16 | DBN38-16
L=14mm L=16mm
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Tabelle D-4 Empfohlenes Klemmenmodell und Drehmoment fir SP-Modelle

R,S,T u,v,w PE
VFD-Modell Spezifikation | Anzugs- | Spezifikation | Anzugs- | Spezifikation | Anzugs-
der Klemm- drehmo- der Klemm- drehmo- der Klemm- drehmo-
schraube ment (Nm) schraube ment (Nm) schraube ment (Nm)
ST600SP-004G3
- 0.8 M4 1.2 M4 1.2
ST600SP-5R5G3
ST600SP-7R5G3
ST600SP-011G3 - 2.0 M6 2.0 M4 1.2
ST600SP-015G3
ST600SP-018G3
- 2.0 M6 2.0 M5 25
ST600SP-022G3
ST600SP-030G3
- 6.0 M6 2.0 M5 2.5
ST600SP-037G3
ST600SP-045G3
M8 4.0 M8 4.0 M6 4.0
ST600SP-055G3
ST600SP-075G3
ST600SP-090G3 M12 35 M12 35 M8 10
ST600SP-110G3

D.4.4 Anordnung der Kabel

Motorkabel missen von anderen Kabeln getrennt verlegt werden. Die Motorkabel von mehreren VFDs kén-
nen parallel angeordnet werden. Es wird empfohlen, die Motorkabel, die Eingangsstromkabel und die Steu-
erkabel getrennt in verschiedenen Kabelrinnen zu verlegen. Durch den dU/dt-Wert der Ausgangsspannung
der VFDs konnen elektromagnetische Stérungen in andere Kabel eingestreut werden. Verlegen Sie daher
andere Kabel und die Motorkabel nicht parallel.

Wenn sich ein Steuerkabel und ein Stromkabel kreuzen missen, achten Sie darauf, dass der Winkel zwi-
schen ihnen 90 Grad betragt.

Die Kabelrinnen miissen ordnungsgemaf angeschlossen und gut geerdet sein. Aluminiumrinnen kénnen ei-
nen lokalen Potentialausgleich herstellen.
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Die folgenden Abbildungen zeigen den erforderlichen Abstand der Kabelanordnung.

Input power cable

.D.

Motor cable

Power cable

Min. distance:
300 mm

Motor cable

Min. distance:
200 mm

507 |

Control cable

e Min. distance: 500 mm

Control cable

Input power cable

Cable arrangement distances

Motor cable

Power cable

Min. distance:
300mm

Motor cable

tMin. distance: 200mrs\"10 L

Control cable

t Min. distance: 500mm

Control cable

D.4.5 Uberpriifung der Isolierung

Uberpriifen Sie den Motor und den Isolationszustand des Motorkabels, bevor Sie den Motor starten.

1. Vergewissern Sie sich, dass das Motorkabel an den Motor angeschlossen ist, und entfernen Sie dann

das Motorkabel von den U-, V- und W-Ausgangsklemmen des VFD.

2. Messen Sie mit einem 500 V DC-Megaohmmeter den Isolationswiderstand zwischen jedem Phasenleiter

und dem Schutzleiter. Angaben zum Mindest-Isolationswiderstand des Motors finden Sie in der Beschrei-

bung des Herstellers.

Hinweis: Der Isolationswiderstand ist geringer, wenn sich Feuchtigkeit im Motor befindet. Wenn dies der Fall

sein kdnnte, muss der Motor trocknen und anschlieRend der Isolationswiderstand erneut gemessen werden.

D.5 Trennschalter und elektromagnetisches Schiitz

Sie missen eine Sicherung bzw. einen Leitungsschutzschalter hinzufiigen, um eine Uberlastung der Netzzu-

leitung zu verhindern.

Sie mussen einen manuell bedienbaren Kompaktleistungsschalter (MCCB) zwischen der Wechseltromquelle
und dem VFD konfigurieren. Der Schalter muss fiir die Installation und Inspektion in gedffnetem Zustand

verriegelt werden kénnen. Die Kapazitat des Trennschalters muss das 1,5- bis 2-fache des Nennstroms des

VFD betragen.

A\

Aufgrund des Funktionsprinzips und des Aufbaus von von Trennschaltern kdnnen bei einem
Kurzschluss heilRe ionisierte Gase aus dem Gehause des Trennschalters entweichen, wenn
die Vorschriften des Herstellers nicht eingehalten werden. Um eine sichere Nutzung zu ge-
wahrleisten, sollten Sie bei der Installation und Platzierung des Trennschalters besonders
vorsichtig sein. Befolgen Sie die Anweisungen des Herstellers.
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Um die Sicherheit zu gewahrleisten, kénnen Sie ein elektromagnetisches Schiitz auf der Eingangsseite kon-
figurieren, um das Ein- und Ausschalten des Hauptstromkreises zu steuern, so dass die Eingangsstromver-
sorgung des VFD bei einem Systemfehler effektiv abgeschaltet werden kann.

Tabelle D-5 Parameter des optionalen Zubehérs fiir Standardmodelle

Nennstrom des Schiitz-
VADR L Trennschalters (A) Flinke Sicherung () Nennstrom (A)
ST600-1R5G3 6 10 9
ST600-2R2G3 10 10 9
ST600/ST600SP-004G3 20 20 18
ST600/ST600SP-5R5G3 25 35 25
ST600/ST600SP-7R5G3 32 40 32
ST600/ST600SP-011G3 50 50 38
ST600/ST600SP-015G3 63 60 50
ST600/ST600SP-018G3 63 70 65
ST600/ST600SP-022G3 80 90 80
ST600/ST600SP-030G3 100 125 80
ST600/ST600SP-037G3 125 125 98
ST600/ST600SP-045G3 140 150 115
ST600/ST600SP-055G3 180 200 150
ST600-075G3 225 250 185
ST600SP-075G3 250 300 225
ST600-090G3 250 300 225
ST600SP-090G3 315 350 265
ST600/ST600SP-110G3 315 350 265
ST600-132G3 400 400 330
ST600-160G3 500 500 400
ST600-185G3 500 600 400
ST600-200G3 630 600 500
ST600-220G3 630 700 500
ST600-250G3 700 800 630
ST600-280G3 800 1000 630
ST600-315G3 1000 1000 800
ST600-355G3 1000 1000 800
ST600-400G3 1000 1200 1000
ST600-450G3 1250 1200 1000
ST600-500G3 1250 1400 1000

Hinweis: Die in der vorstehenden Tabelle beschriebenen Zubehérspezifikationen sind Idealwerte. Bei der
Auswahl des Zubehérs kénnen Sie sich am aktuellen Marktangebot orientieren, verwenden Sie jedoch keine
minderwertigen Produkte.
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D.6 Drosselspulen

Wenn die Netzspannung hoch ist, kann ein hoher transienter Strom, der in den Eingangsstromkreis flie3t, die
Gleichrichterkomponenten beschadigen. Sie missen eine Wechselstromdrossel (Netzdrossel) auf der Ein-
gangsseite konfigurieren, die auch den Stromanpassungskoeffizienten auf der Eingangsseite verbessern

kann.

Wenn die Entfernung zwischen dem VFD und dem Motor mehr als 50 m betragt, kann die parasitare Kapazitat
zwischen dem langen Kabel und der Erde einen hohen Fehlerstrom verursachen, und der Uberstromschutz
des VFD kann haufig ausgelést werden. Um dies zu verhindern und eine Beschadigung des Motorisolators
zu vermeiden, muss eine Ausgangsdrossel (Motordrossel) zur Kompensation eingesetzt werden. Wenn ein
VFD mehrere Motoren antreibt, muss die Gesamtlange der Motorkabel (d. h. die Summe der Langen der
Motorkabel) beriicksichtigt werden. Wenn die Gesamtlange mehr als 50 m betragt, muss eine Ausgangsdros-
sel auf der Ausgangsseite des Frequenzumrichters hinzugefiigt werden. Wenn der Abstand zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Motor 50 m bis 100 m betragt, wahlen Sie die Drossel gemaR der folgenden
Tabelle aus. Wenn die Entfernung mehr als 100 m betragt, wenden Sie sich bitte an den technischen Kun-

dendienst von Sourcetronic.

Sinusfilter dienen der Umwandlung der Ausgangsspannung in eine sinusférmige Spannung. Hierbei werden
gewisse Storsignale vermindert und Spannungsspitzen gedampft, sowie die elektromagnetische Vertraglich-
keit verbessert, um die Lebensdauer des Motors zu erhdhen.

Gleichstromdrosseln kénnen direkt an die Standardmodelle ab 132G3 angeschlossen werden. Gleichstrom-
drosseln kénnen den Leistungsfaktor verbessern, Schaden an Briickengleichrichtern vermeiden, die durch
den hohen Eingangsstrom des VFD verursacht werden, wenn Transformatoren mit groRRer Kapazitat ange-
schlossen sind, und auch Schaden an der Gleichrichterschaltung vermeiden, die durch von Netzspannungs-
transienten oder Phasenanschnittlasten verursachte Oberschwingungen entstehen. Sourcetronic bietet der-

zeit keine hauseigenen Gleichstromdrosseln zum Verkauf an.

Input reactor Output reactor

Abbildung D-3 Netzdrossel (input reactor) und Motordrossel (output reactor)
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Tabelle D-6 Drosseln fir Standard- und SP-Modelle

VFD-Modell Netzdrossel Motordrossel Sinusfilter
ST600-1R5G3 > | R3 40 4/6 > MR3 400/4 > SFB 400/4
ST600-2R2G3 2 LR3 40 4/6 > MR3 400/6 > SFB 400/10

ST600/ST600SP-004G3 > LR3 40 4/16 > MR3 400/10 > SFB 400/10
ST600/ST600SP-5R5G3 = LR3 40 4/30 > MR3 400/18 > SFB 400/16,5
ST600/ST600SP-7R5G3 > LR3 40 4/30 > MR3 400/24 > SFB 400/23,5
ST600/ST600SP-011G3 > LR3 40 4/40 > MR3 400/30 > SFB 400/32
ST600/ST600SP-015G3 2 LR3 40 4/40 = MR3 400/37 > SFB 400/32
ST600/ST600SP-018G3 > LR3 40 4/45 > MR3 400/42 > SFB 400/48
ST600/ST600SP-022G3 = LR3 40 4/80 > MR3 400/48 = SFB 400/48
ST600/ST600SP-030G3 > LR3 40 4/80 > MR3 400/61 > SFB 400/61
ST600/ST600SP-037G3 = LR3 40 4/80 > MR3 400/91 = SFB 400/90
ST600/ST600SP-045G3 2 LR3 40 4/100 = MR3 400/110 2 SFB 400/115
ST600/ST600SP-055G3 > L R3 40 4/160 > MR3 400/150 > SFB 400/115
ST600/ST600SP-075G3 > | R3 40 4/160 > MR3 400/150 > SFB 400/150
ST600/ST600SP-090G3 2 LR3 40 4/180 / > SFB 400/180
ST600/ST600SP-110G3 / / > SFB 400/250
ST600-132G3 / / 2 SFB 400/440
ST600-160G3 / / > SFB 400/440
ST600-185G3 / / > SFB 400/440
ST600-200G3 / / > SFB 400/440
ST600-220G3 / / > SFB 400/440
ST600-250G3 / / 2 SFB 400/480
Hinweis:
. Der von Eingangsdrosseln verursachte Spannungsabfall der Eingangsspannung betragt ca.

2 %+15 %.

. Der von Ausgangsdrosseln verursachte Spannungsabfall der Ausgangsspannung betragt ca.
1 %+15 %.

. In der vorangehenden Tabelle wird das externe Zubehdr beschrieben. Beim Kauf miissen Sie ange-
ben, welche Sie Zubehdrteile Sie wahlen.
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D.7 Filter
J10 ist bei den VFD-Modellen 110G3 und niedriger werksseitig nicht angeschlossen. SchlieRen Sie J10 an,

der dem Handbuch beiliegt, wenn die Anforderungen der Stufe C3 erfiillt werden missen;

J10 ist werkseitig flir VFDs mit 132G3 und hoher angeschlossen, die alle die Anforderungen der Stufe C3

erfullen.

Hinweis:

Entfernen Sie J10 in den folgenden Situationen:

Der EMV-Filter der Stufe C3 ist nur fir das symmetrisch geerdete TN-Netz geeignet. Wenn der Um-
richter an ein IT-Netz angeschlossen wird (d. h. fur ein nicht neutral geerdetes Netz), entfernen Sie
J10.

Wenn der Fehlerstromschutz bei der Verwendung eines Fehlerstromschutzschalters auslost, entfer-
nen Sie J10.

Hinweis:

C3-Filter durfen nicht an IT-Netze angeschlossen werden.

Entstorfilter auf der Eingangsseite kdnnen die Stérwirkung von VFDs auf benachbarte Geréate reduzie-

ren.

Entstorfilter auf der Ausgangsseite kénnen von den Kabeln zwischen Frequenzumrichtern und Moto-

ren abgestrahlte Funkstérungen sowie den Fehlerstrom auf der Motorzuleitung verringern.
Sourcetronic bietet lhnen einige der Filter zur Auswahl an.
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D.7.1 Filtermodellbezeichnung

SFI-0007-TB
o © O

Feldkennung Feldbezeichnung Beispiel

@ Name der EMV-Filterreihe SFI: Sourcetronic EMV-Filter

0007: 7A Stromstarke
0016: 16A Stromstarke
0030: 30A Stromstarke
0042: 42A Stromstarke
®@ Nennstrom 0050: 50A Stromstarke
0065: 65A Stromstarke
0080: 80A Stromstarke
0110: 110A Stromstarke
0150: 150A Stromstarke

® Bauart TB: dreiphasiger Filter

D.7.2 Filtermodelle
Tabelle D-7 EMV-Filtermodelle fir Standard- und SP-Modelle

VFD-Modell EMV-Filter
ST600-1R5G3
SFI-0007-TB
ST600-2R2G3

ST600/ST600SP-004G3

SFI-0016-TB
ST600/ST600SP-5R5G3
ST600/ST600SP-7R5G3

SFI-0030-TB
ST600/ST600SP-011G3
ST600/ST600SP-015G3

SFI-0042-TB
ST600/ST600SP-018G3
ST600/ST600SP-022G3 SFI-0050-TB
ST600/ST600SP-030G3 SFI-0065-TB
ST600/ST600SP-037G3 SFI-0080-TB
ST600/ST600SP-045G3

SFI-0110-TB
ST600/ST600SP-055G3
ST600/ST600SP-075G3 SFI-0150-TB
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Hinweis:
. Die Eingangs-EMI erfiillt die C2-Anforderungen, nachdem ein Eingangsfilter konfiguriert wurde.
. In der vorangehenden Tabelle wird das externe Zubehdr beschrieben. Beim Kauf miissen Sie ange-

ben, welche Sie Zubehdrteile Sie wiinschen.

. Fir die Modelle 090G3 und dariber sind derzeit keine Filter verfugbar.

D.8 Bremssystem
D.8.1 Auswahl der Bremskomponenten

Wenn ein VFD, der eine Last mit hohem Tragheitsmoment antreibt, abbremst oder abrupt abbremsen muss,
lauft der Motor im Generatormodus und Ubertragt die Bewegungsenergie der Last auf den Gleichstromkreis
des VFD, wodurch die Busspannung des VFD ansteigt. Wenn die Busspannung einen bestimmten Wert Gber-

schreitet, meldet der VFD einen Uberspannungsfehler. Um dies zu verhindern, miissen Sie die Bremsbauteile

konfigurieren.

. Planung, Installation, Inbetriebnahme und Betrieb des Geréats miissen von geschul-
tem und qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden.

. Befolgen Sie wahrend des Betriebs alle "Warnhinweise". Andernfalls kann es zu
schweren Korperverletzungen oder Sachschaden kommen.

. Die Verkabelung darf nur von einer Elektrofachkraft durchgefiihrt werden. Andern-

A falls kann es zu Schaden am VFD oder an den Bremskomponenten kommen.
. Lesen Sie die Anweisungen fiir den Bremswiderstand oder das Geréat sorgfaltig

durch, bevor Sie sie an den VFD anschlief3en.

. SchlieRen Sie die Bremswiderstande nur an die Klemmen PB und (+) und die Brem-
seinheiten nur an die Klemmen (+) und (-) an. Schlielen Sie sie nicht an andere
Klemmen an. Andernfalls kann es zu einer Beschadigung des Bremskreises und

des VFD sowie zu einem Brand kommen.

Schliellen Sie die Bremskomponenten gemaf dem Schaltplan an den VFD an. Wenn die
A Verdrahtung nicht ordnungsgeman ausgefihrt wird, kdnnen Schaden am VFD oder ande-
ren Geraten verursacht werden.

Die Standardmodelle 037G3 und niedriger, sowie alle SP-Modelle sind mit eingebauten Bremseinheiten aus-
gestattet, wahrend die Standardmodelle 045G3 und héher mit externen Bremseinheiten konfiguriert werden
missen. Wahlen Sie die Bremswiderstéande entsprechend den spezifischen Anforderungen (wie z. B. dem
Bremsmoment und den Anforderungen an den Nutzungsgrad der Bremse) vor Ort aus.
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Tabelle D-8 Bremskomponenten fiir Standardmodelle

Abgeleitete Leistung des Min.
(iderstand Bremswiderstands (kW) zulissiger
VFD-Modell B inheit fir 100 % B
-Mode remseinhei o o o rems-
Brems- 10 % 50 % 80 % )
Brems- | Brems- | Brems- widerstand
moment (Q)
einsatz | einsatz | einsatz (Q)
ST600-1R5G3 326 0,23 1,1 1,8 170
ST600-2R2G3 222 0,33 1,7 2,6 130
ST600-004G3 122 0,6 3 4,8 80
ST600-5R5G3 89 0,75 4,1 6,6 60
ST600-7R5G3 65 1,1 5,6 9 47
Eingebaute
ST600-011G3 i . 44 1,7 8,3 13,2 31
Bremseinheit
ST600-015G3 32 2 " 18 23
ST600-018G3 27 3 14 22 19
ST600-022G3 22 3 17 26 17
ST600-030G3 17 5 23 36 17
ST600-037G3 13 6 28 44 11,7
ST600-045G3 10 7 34 54
ST600-055G3 8 8 41 66 6,4
ST600-075G3 6,5 1 56 90
ST600-090G3 54 14 68 108
44
ST600-110G3 4,5 17 83 132
ST600-132G3 Weitere 3,7 20 99 158 3,2
ST600-160G3 Informationen 3.1 24 120 192
finden Sie in der
ST600-185G3 Sourcetronic 2,8 28 139 222 2,2
ST600-200G3 Betriebs- 2,5 30 150 240
ST600-220G3 | anleitung fur die 22 33 165 264
dynamische 1,8
ST600-250G3 . . 2,0 38 188 300
Bremseinheit
ST600-280G3 SBU. 3,6*2 21*2 105*2 168*2
ST600-315G3 3,2*2 24*2 118*2 189*2
2,2*2
ST600-355G3 2,8*2 27*2 132*2 210*2
ST600-400G3 2,4*2 30*2 150*2 240*2
ST600-450G3 2,22 34*2 168*2 270%2
1,8*2
ST600-500G3 2,02 38*2 186*2 300*2
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Tabelle D-9 Bremskomponenten fiir SP-Modelle

Abgeleitete Leistung des
Widerstand Bremswiderstands (kW) Min. zulissiger
fir 100 %
VFD-Modell Bremseinheit 10 % 50 % 80 % Brems- wider-
Brems- mo-
Brems- | Brems- | Brems- stand (Q)
ment (Q)
einsatz einsatz einsatz
ST600SP-004G3 122 0.6 3 4.8 80
ST600SP-5R5G3 89 0.75 4.1 6.6 60
ST600SP-7R5G3 65 1.1 5.6 9 47
ST600SP-011G3 44 1.7 8.3 13.2 31
ST600SP-015G3 32 2 11 18 23
ST600SP-018G3 27 3 14 22 19
ST600SP-022G3 Eingebaute 22 3 17 26 17
ST600SP-030G3 | Bremseinheit 17 5 23 36 17
ST600SP-037G3 13 6 28 44 11.7
ST600SP-045G3 10 7 34 54
ST600SP-055G3 8 8 41 66 6.4
ST600SP-075G3 6.5 11 56 90
ST600SP-090G3 5.4 14 68 108
4.4
ST600SP-110G3 4.5 17 83 132
Hinweis:
. Wahlen Sie die Bremswiderstande entsprechend den von unserem Unternehmen bereitgestellten Wi-
derstands- und Leistungsdaten aus.
. Der Bremswiderstand kann das Bremsmoment des VFDs erhéhen. Die vorstehende Tabelle beschreibt

den Widerstand und die Leistung fir 100 % Bremsmoment, 10 % Bremseinsatz, 50 % Bremseinsatz
und 80 % Bremseinsatz. Sie kdnnen das Bremssystem je nach den tatsachlichen Betriebsbedingun-
gen auswahlen.

. Wenn Sie eine externe Bremseinheit verwenden, stellen Sie die Bremsspannungsklasse der Brems-
einheit anhand des Handbuchs der dynamischen Bremseinheit richtig ein. Wenn die Spannungsklasse
falsch eingestellt ist, 1auft der Frequenzumrichter méglicherweise nicht richtig.
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A\

Verwenden Sie keine Bremswiderstédnde, deren Widerstand niedriger ist als der angege-
bene Mindestwiderstand. Der VFD bietet keinen Schutz gegen Uberstréme, die durch Wi-
derstédnde mit niedrigem Widerstandswert verursacht werden.

A

In Szenarien, in denen die Bremse haufig zum Einsatz kommt, d. h. bei Bremseinsatz von
mehr als 10 %, mussen Sie einen Bremswiderstand mit hoherer Leistung wéhlen, wie es die
Betriebsbedingungen gemaf der vorstehenden Tabelle erfordern.

D.8.2 Wahl des Bremswiderstandskabels

Bremswiderstandskabel miissen geschirmt sein.

D.8.3 Einbau

eines Bremswiderstands

Alle Widerstande missen an Orten mit guten Kiihlbedingungen installiert werden.

A\

Die Materialien in der Nahe des Bremswiderstands oder der Bremseinheit missen nicht
brennbar sein. Die Oberflachentemperatur des Widerstands ist hoch. Die Luft, die aus dem
Widerstand stromt, hat eine Temperatur von mehreren hundert Grad Celsius. Vermeiden
Sie, dass irgendwelche Materialien mit dem Widerstand in Beriihrung kommen.

Einbau von B

remswiderstanden

ﬁ . Die VFD-Modelle 037G3 und darunter bendtigen nur externe Bremswiderstande.
. PB und (+) sind die Klemmen fir den Anschluss der Bremswidersténde.
m
=
@ &
@
=}
R
o
g
VFD =8
Q
@
@,
PB g
Einbau von Bremseinheiten:
. (+) und (-) sind die Klemmen fir den Anschluss der Bremseinheiten.
. Die Verbindungskabel zwischen den Klemmen (+) und (-) des VFD und denen einer

A

Bremseinheit missen kiirzer als 5 m sein, und die Verbindungskabel zwischen den
Klemmen BR1 und BR2 einer Bremseinheit und den Klemmen eines Bremswider-
stands mussen kurzer als 10 m sein.

Die folgende Abbildung zeigt den Anschluss eines VFD an eine dynamische Bremseinheit.
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DBU
VFD Braking unit
(+) ()
DC+ DC- BR1BR2 (+) (-) PE
CIOICICHCHOICIOIC) @B ®®®
I

—. |

External braking resistor
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Anhang E Beschreibung der STO-Funktion

Referenznormen: IEC 61508-1, IEC 61508-2, IEC 61508-3, IEC 61508-4, IEC 62061, ISO 13849-1,
IEC 61800-5-2.

Sie kénnen die Safe Torque Off (STO)-Funktion aktivieren, um unerwartete Startvorgdnge zu verhindern,
wenn die Hauptstromversorgung des Umrichters nicht abgeschaltet ist. Die STO-Funktion schaltet den Um-
richterausgang durch Abschalten der Umrichtersignale ab, um ein unerwartetes Anlaufen des Motors zu ver-
hindern (siehe folgende Abbildung). Wenn die STO-Funktion aktiviert ist, kénnen Sie einige Vorgange (z. B.
nichtelektrische Reinigung in der Drehmaschinenindustrie) durchflihren und die nichtelektrischen Komponen-
ten des Gerats warten, ohne den Antrieb auszuschalten.

Switch, relay, etc.

Control
i i PWM+
circuit UNIW

1| Drive

circuit

Note:

PWM The contacts of the safety switch must be opened
or closed within 250 ms; and the cable that
connects the VFD to the safety switch cannot be
longer than 25 m.

ubC-

E.1 Logik der STO-Funktion

Die folgende Tabelle beschreibt die Eingangszustande und die entsprechenden Fehler in der STO-
Funktion.

STO-Eingangszustand Entsprechender Fehler

Die STO-Funktion wird ausgeldst, und der Umrichterbetrieb wird
H1 und H2 gleichzeitig gedffnet gestoppt.
Fehlercode: 40: Safe Torque Off (STO)

Die STOP-Funktion wird nicht ausgel®st, und der Antrieb lauft

H1 und H2 gleichzeitig geschlossen .
ordnungsgeman.

Fehler STL1, STL2 oder STL3 tritt auf.
Fehlercode:

41: Fehler Kanal H1 (STL1)

42: Fehler Kanal H2 (STL2)

43: Fehler Kanal H1 und H2 (STL3)

Einer der Kanale H1 und H2 ist ge-
offnet, der andere geschlossen
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E.2 Verzégerung an den STO-Kandlen

Die folgende Tabelle beschreibt die Ausldse- und Anzeigeverzdgerung der STO-Kanale.

STO-Modus STO-Auslése und Anzeigeverzégerung® 2

Ausldseverzdgerung < 10 ms
STO-Fehler: STL1
Anzeigeverzdgerung < 280 ms

Ausloseverzégerung < 10 ms
STO-Fehler: STL2
Anzeigeverzdgerung < 280 ms

Ausloseverzégerung < 10 ms
STO-Fehler: STL3
Anzeigeverzdgerung < 280 ms

Ausloseverzégerung < 10 ms
STO-Fehler: STO

Anzeigeverzégerung < 100 ms

1. Ausléseverzogerung der STO-Funktion: Zeitintervall zwischen Auslésen der STO-Funktion und Abschal-
ten des Antriebsausgangs

2. STO-Befehlsverzégerung: Zeitintervall zwischen dem Auslésen der STO-Funktion und der Anzeige des
STO-Ausgangszustands

E.3 Checkliste fiir die Installation der STO-Funktion

Uberpriifen Sie vor der Installation der STO-Funktion die in der folgenden Tabelle beschriebenen Punkte, um

sicherzustellen, dass die STO-Funktion ordnungsgemaf verwendet werden kann.

Gegenstand

O

Vergewissern Sie sich, dass der Antrieb wéahrend der Inbetriebnahme willkirlich gestartet bzw.
gestoppt werden kann.

Stoppen Sie den Umrichter (falls er lauft), schalten Sie die Eingangsstromversorgung ab und
trennen Sie die Stromzufuhr iber das Kabel zum Umrichter durch Betétigen des Schalters.

Uberpriifen Sie den Anschluss des STO-Schaltkreises gemaR dem Schaltplan.

Priifen Sie, ob die Abschirmung des STO-Eingangskabels mit dem zu +24-V gehérenden Mas-
seanschluss COM verbunden ist.

o o |o| o

Schliellen Sie das Gerat an das Stromnetz an.

Testen Sie die STO-Funktion wie folgt, nachdem der Motor nicht mehr lauft:

*  Wenn der Umrichter lauft, senden Sie einen Stoppbefehl und warten Sie, bis sich die Welle
des Motors nicht mehr dreht.

*  Aktivieren Sie die STO-Schaltung und senden Sie einen Betriebsbefehl an den Umrichter.
Stellen Sie sicher, dass der Motor nicht startet.

*  Deaktivieren Sie die STO-Schaltung.

Starten Sie den Umrichter neu und priifen Sie, ob der Motor ordnungsgemat lauft.
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Testen Sie die STO-Funktion wie folgt, wenn der Motor lauft:

«  Starten Sie den Antrieb. Stellen Sie sicher, dass der Motor ordnungsgemaf lauft.

0 *  Aktivieren Sie die STO-Schaltung.

¢ DerAntrieb meldet einen STO-Fehler (fir Details siehe 5.5.19 ,Fehlerbehandlung®). Stellen
Sie sicher, dass der Motor bis zum Stillstand austrudelt.

*  Deaktivieren Sie die STO-Schaltung.

O Starten Sie den Umrichter neu und priifen Sie, ob der Motor ordnungsgeman lauft.
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Anhang F Akronyme / Abkiirzungen

In diesem Kapitel werden die Begriffe bzw. Wérter beschrieben, die den Akronymen und Abkurzungen ent-

sprechen, die in den Ansichten des Bedienfelds angezeigt werden kénnen.

) Akronym/ i Akronym/
Begriff/Wort . Begriff/Wort .
Abkiirzung Abkiirzung
Kumuliert/
Accum VFD Inv
Kumulation
Adresse Addr Leck Lkge
Amplitude Amp Unterer Grenzwert LowLim
Briicke Brdg Niederfrequenz LwFreq
Koeffizient Coeff Niedrige Drehzahl LwSp
Kombination Comb Master/Slave M/S
Betrieb/betatigen/
Befehl Cmd Oper
bedienen/Bediener
Kommunikation Komm Ausgabe Outp
Kompensation/Ausgleich Comp Parameter Parameter
Komponente/Bauteil Cmpt Passwort Pwd
Verbrauch Consume Position Pos
Regelung Ctrl Leistung Pwr
Strom Cur Proportional Prop
Erkennung/Erfassung/
Det schitzen/Schutz Prot
erkennen/erfassen
Differential Diff Menge Menge
Digitaler Digi Sollwert Ref
Anzeige Disp Widerstand Resis
Dynamisch Dyn Rickwarts REV (Rick)
Elektromotorische Kraft Emf Sattigung Satur
Notfall Emer Kurzschluss S/IC
Fehler Err Quelle Src
Faktor Fac Drehzahl Spd
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Rickfiihrung Fdbk Spindel Spdl
Filter/Filterung Filt Schalter Swt
Vorwarts FWD System SYS
Frequenz Freq Temperatur Temp
Frequenzpunkt FregPnt Klemme Trml
Reibung Frict Schwellenwert Thr
mit hoher Drehzahl/
Hochgeschwindigkeits- HiSp Drehmoment Trg
Identifizierung/ldentitat ID Oberer Grenzwert UpLim
Induktivitat Ind Wert Val
Urspriinglich Init Version Ver
Eingabe Inp Vibration Vib
Instanz Inst Spannung Volt
Integral Intg Spannungspunkt VoltPnt
Intervall Intvl
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Anhang G Energieeffizienzdaten

Tabelle G-1 Relative Verluste und IE-Klasse der Standardmodelle

Relative Verluste (%) Standby- E
VFD-Modell (0;25) | (0;50) | (0;100) | (50;25) | (50;50) | (50;100) | (90;50) | (90;100) ve:\l;:te Klasse
ST600-1R5G3 154 | 150 | 1.67 | 1.12 1.04 1.45 0.91 1.45 3 IE2
ST600-2R2G3 221 | 258 | 3.22 2.37 2.73 3.46 2.76 3.34 5 IE2
ST600-004G3 113 | 140 | 2.05 1.14 1.43 214 1.41 2.28 6 IE2
ST600-5R5G3 1.09 | 147 | 243 | 112 1.53 2.56 1.52 2.64 11 IE2
ST600-7R5G3 1.06 | 1.37 | 2.06 1.1 1.45 2.45 1.46 2.69 7 IE2
ST600-011G3 0.61 | 0.84 1.55 0.61 1.04 1.97 0.99 2.16 9 IE2
ST600-015G3 042 | 052 | 127 | 055 | 0.73 1.46 0.78 1.66 9 IE2
ST600-018G3 054 | 0.74 | 1.22 | 0.77 1.03 1.70 0.96 1.65 11 IE2
ST600-022G3 047 | 067 | 1.21 0.67 | 0.90 1.54 0.87 1.38 11 IE2
ST600-030G3 0.53 | 0.71 1.24 0.72 0.90 1.45 0.85 1.50 13 IE2
ST600-037G3 047 | 069 | 139 | 063 | 0.88 1.60 0.99 1.72 14 IE2
ST600-045G3 049 | 069 | 1.39 | 0.78 1.00 1.64 0.97 1.66 21 IE2
ST600-055G3 051 | 069 | 1.26 | 0.71 0.89 1.47 0.88 1.40 22 IE2
ST600-075G3 0.44 | 0.61 1.12 0.51 0.69 1.29 0.76 1.42 22 IE2
ST600-090G3 042 | 059 | 115 | 047 | 0.65 1.29 0.90 1.48 25 IE2
ST600-110G3 043 | 063 | 1.30 | 048 | 0.75 1.64 0.80 1.78 28 IE2
ST600-132G3 0.47 | 0.59 | 1.06 | 0.61 0.71 1.28 0.85 1.43 55 IE2
ST600-160G3 0.59 | 0.71 1.36 1.22 0.97 1.87 1.00 1.84 55 IE2
ST600-185G3 0.63 | 0.76 1.21 1.17 1.12 1.70 1.08 1.61 55 IE2
ST600-200G3 053 | 0.71 | 142 | 074 | 0.94 1.81 1.00 1.84 55 IE2
ST600-220G3 0.33 | 042 | 069 | 085 | 0.95 1.33 1.10 1.18 80 IE2
ST600-250G3 0.38 | 0.59 | 1.22 | 0.65 | 0.92 1.67 0.93 1.74 80 IE2
ST600-280G3 040 | 059 | 1.10 | 0.64 | 0.89 1.58 1.12 1.35 80 IE2
ST600-315G3 056 | 0.35 | 0.79 | 094 | 0.94 1.63 1.36 2.22 80 IE2
ST600-355G3 0.37 | 0.47 | 0.98 0.91 1.1 1.95 1.42 2.44 80 IE2
ST600-400G3 0.17 | 0.26 | 0.42 0.28 0.41 0.74 0.47 0.92 80 IE2
ST600-450G3 031 | 054 | 098 | 046 | 0.62 1.02 0.67 0.85 80 IE2
ST600-500G3 032 | 055 | 0.98 | 045 | 0.61 1.02 0.66 0.83 80 IE2
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Tabelle G-2 Relative Verluste und IE-Klasse der SP-Modelle

Relative Verluste (%) Standby- E
VFD-Modell verluste
(0;25) | (0;50) | (0;100) | (50;25) | (50;50) | (50;100) | (90;50) | (90;100) w) Klasse
ST600SP-004G3 152 | 1.76 | 2.33 1.50 1.77 2.36 1.70 2.44 6 IE2
ST600SP-5R5G3 094 | 1.27 | 2.07 1.01 1.38 2.33 1.53 2.60 8 IE2
ST600SP-7R5G3 0.76 | 096 | 1.53 | 0.75 | 097 1.60 0.98 1.75 10 IE2
ST600SP-011G3 0.61 | 0.84 1.55 0.61 1.04 1.97 0.99 2.16 10 IE2
ST600SP-015G3 0.56 | 0.78 | 1.42 0.56 | 0.78 1.46 0.80 1.60 10 IE2
ST600SP-018G3 0.51 | 070 | 1.26 | 0.52 0.74 1.38 0.71 1.36 14 IE2
ST600SP-022G3 0.58 | 0.80 | 1.37 | 0.64 | 0.87 1.59 0.94 1.71 11 IE2
ST600SP-030G3 0.53 | 0.68 1.32 0.64 0.73 1.54 0.83 1.65 14 IE2
ST600SP-037G3 1.02 | 1.24 1.92 1.10 1.38 2.16 1.49 2.37 20 IE2
ST600SP-045G3 092 | 1.12 | 2.02 1.03 1.26 1.86 1.38 1.95 21 IE2
ST600SP-055G3 0.53 | 0.73 | 1.38 | 0.61 0.83 1.47 0.88 1.47 21 IE2
ST600SP-075G3 0.44 | 0.61 1.12 0.51 0.69 1.29 0.76 1.42 22 IE2
ST600SP-090G3 042 | 059 | 1.15 | 047 | 065 1.29 0.90 1.48 25 IE2
ST600SP-110G3 0.66 | 0.86 | 1.53 | 0.79 1.01 1.77 1.12 1.93 28 IE2
Tabelle G-3 Scheinleistung der Standard- und SP-Modelle
Schein- Nennaus- Max. Umge- Nennein-
Nennleis- Nenn-Netzfre-
VFD-Modell leistung gangsstrom (bungstempera- gangsspan-
tung (kW) quenz (Hz)
(kVA) (A) tur (°C) nung (V)
ST600-1R5G3 24 1.5 3.7
ST600-2R2G3 3.2 22 5
ST600/ST600SP-004G3 6.2 4 9.5
ST600/ST600SP-5R5G3 9.2 55 14
ST600/STE00SP-7R5G3 | 12.2 75 185 50°C,
STE00/STE00SP-011G3 | 16.4 1 25 Leistungsmin- | - 50Hz/60Hz,
derung um -1% | zuléssiger
ST600/ST600SP-015G3 21.0 15 32 3PH 380V
der Nennleis- | Bereich: 47-
ST600/ST600SP-018G3 25.0 18.5 38 L .
tung flr jeweils 63Hz
ST600/ST600SP-022G3 29.6 22 45 1°C tiber 40°C
ST600/ST600SP-030G3 39.4 30 60
ST600/ST600SP-037G3 49.3 37 75
ST600/ST600SP-045G3 60.5 45 92
ST600/ST600SP-055G3 75.7 55 115
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Frequenzumrichter der Serie ST600

Energieeffizienzdaten

ST600/ST600SP-075G3 98.7 75 150
ST600/STE600SP-090G3 118.5 90 180
ST600/ST600SP-110G3 141.5 110 215
ST600-132G3 1711 132 260
ST600-160G3 200.7 160 305
ST600-185G3 223.7 185 340
ST600-200G3 250.1 200 380
ST600-220G3 279.7 220 425
ST600-250G3 315.9 250 480
ST600-280G3 348.8 280 530
ST600-315G3 473.8 400 720
ST600-355G3 394.9 315 600
ST600-400G3 539.7 450 820
ST600-450G3 427.8 355 650
ST600-500G3 566.0 500 860
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