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Informationen zu lhrem Frequenzumrichter

Die in dieser Bedienungsanleitung beschriebenen Frequenzumrichter der Serie ST130 sind fir
den Einsatz mit Pumpen- und Lufteranlagen, Hebe- und Fortbewegungsanwendungen geeig-
net. Mit diesen vielseitigen Geraten verbessern Sie z.B. das Anlauf- und Drehzahlverhalten von
Drehstrommotoren.

Das Handbuch beschreibt, wie Sie Ihr neues Antriebssystem optimal auf den jeweiligen Anwen-
dungsfall anpassen konnen. Darliber hinaus erhalten Sie wertvolle Tipps, welche Ihnen den
Umgang mit Ihrem Frequenzumrichter erleichtern und Ihnen bei Einhaltung eine jahrelange
Freude an lhrem Gerat garantieren.

Lassen Sie sich durch den Umfang des Handbuches nicht abschrecken. Lediglich in den Kapiteln
1. ,Sicherheit”, 2. ,Installation” und 5. ,,Funktionsparameter” finden Sie grundlegende Infor-
mationen, mit denen Sie sich vertraut machen sollten. Die Ubrigen Kapitel und der Anhang sind
zum Nachschlagen gedacht. AulRerordentlich hilfreich fiir den Schnell-Einstieg sind die taglich
aktualisierten Fragen & Antworten. Diese finden Sie auf der Sourcetronic-Webseite:

http://www.sourcetronic.com/faq

Es wird Sie interessieren, dass der Frequenzumrichter werksseitig bereits optimal voreingestellt
ist. Um Ihre Anlage einfach und ziigig in Betrieb zu nehmen, brauchen Sie lediglich die Motor-
daten des Typenschildes eingeben. Verandern Sie anschlieBend nur die Parameter, die lhnen
helfen, das System zu optimieren.

Beachten Sie bitte alle Warn- und Sicherheitshinweise. Bewahren Sie dieses Produkthandbuch

stets gut erreichbar in der Nahe des Frequenzumrichters auf.

Sourcetronic GmbH
Fahrenheitstralle 1
28359 Bremen

Tel: 0421 277 9999 -- Fax: 0421 277 9998
info@sourcetronic.com -- www.sourcetronic.com/shop

© 2017 SOURCETRONIC GmbH — Alle Rechte vorbehalten.
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I. Sicherheit

Sourcetronic ST130-Frequenzumrichter unterliegen einer strikten produktionsbegleitenden
Qualitatssicherung. Priifen Sie bitte dennoch, sofort nach der Zustellung, ob die einzelnen Teile
mit den mitgelieferten Dokumenten tUbereinstimmen. Melden Sie sichtbare Transportschaden
umgehend dem Speditionsunternehmen.

1.1 Sichtpriifung

o Packungsinhalt auf Vollstandigkeit priifen
(ein ST130-Frequenzumrichter, diese Bedienungsanleitung)

e Typenschild mit Bestellung vergleichen

1.2 Angaben auf dem Typenschild

Sourcetronic GmbH C¢

Umrichtertyp —— | | TYPE: ST130 OR4G1
Eingangsspannung — | |SOURCE:| 1¢ 220V 50-60Hz
Ausgangsleistung —— | [QUTPUT:| 0.4kW 2.5A OHz~400Hz

A O [ TTTT TR T
L )
1.3 Typenbezeichnung
ST 130 R4 G

L Ausgangskonfiguration

0: Standardkonfiguration ohne
Bremswiderstand (ohne Bezeichner)
Z: mit Bremswiderstand (Option)

Sourcetronic
Frequenzumrichter

Baureihe
130: STI130-Serie

Eingangsspannung
|: Einphasig 220V
2: Dreiphasig 220V
3: Dreiphasig 380V

Lasttyp
G: Standardlast

Nennausgangsleistung(® @ @)
Beispiele: OR4: 0.4KW IR5:1.5 KW
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1.4 Sicherheitsvorkehrungen

Beschreibungen zum sicheren Betrieb des Frequenzumrichters sind in dieser Bedienungsanlei-
tung in zwei Gefahrenkategorien eingeteilt:

o A Lebensgefahr!: Bei falscher oder nicht sachgemaRer Handhabung des Umrichters
kann es zu Beschadigungen am Gerat und zu schwerwiegenden Verletzungen fihren.

. A Vorsicht!: Bei falscher oder nicht sachgeméaRer Handhabung des Umrichters kann es
zu Beschadigungen am Gerat und zu kleineren Verletzungen fuhren.

Vor der Installation
o A Sichtprifung nach dem Auspacken: Sollte der Frequenzumrichter oder Kompo-

nenten davon nass, unvollstandig oder beschadigt sein, darf der Frequenzumrichter
nicht installiert oder in Betrieb genommen werden!

o A Sollte das gelieferte Geréat nicht mit dem auf dem Lieferschein angegebenen Gerat
Ubereinstimmen, setzen Sie sich bitte mit der Sourcetronic GmbH in Verbindung,
bevor der Umrichter installiert oder in Betrieb genommen wird.

. A Fassen Sie nicht direkt auf Steuerkarten des Frequenzumrichters. Dies kann zu kleine-
ren Beschadigungen fiihren, die den Betrieb des Umrichters stéren kdnnen.

Wadhrend der Installation

o A Bitte installieren Sie das Gerat nur auf metallischen oder nichtentziindlichen
Materialien.

. A Achten Sie darauf, dass wahrend der Installation keine Schrauben, Drahte, Bauteile
oder dhnliches in den Umrichter fallen. Dies konnte den Umrichter beschadigen!

. A Wabhlen Sie einen moglichst vibrationsfreien Installationsort, der nicht unter direkter
Sonneneinstrahlung steht.

o A Bei der Installation von mehr als zwei Umrichtern in einem Schaltschrank achten Sie
bitte auf eine gute Belliftung und die Einhaltung der Installationsabstande.

Verdrahtung des Umrichters

o A Der Anschluss/Verdrahtung des Frequenzumrichters sollte nur durch entsprechend
geschultes Fachpersonal und mit Hilfe dieser Betriebsanleitung erfolgen.

o A Zwischen Umrichter und Stromnetz ist ein Leitungstrennschalter zu verwenden.

o A Vergewissern Sie sich, dass beim Anschliefen des Umrichters an eine Spannungsquel-
le diese abgeschaltet ist. Bei Nichtbeachtung kann es zu Verletzungen durch elektrischen
Schlag kommen!

o A Vergewissern Sie sich, dass der Frequenzumrichter entsprechend der gesetzlichen
Normen geerdet ist.
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o A Stellen Sie sicher, dass die verwendeten Leitungen den regionalen EMV-Sicherheits-
richtlinien entsprechen. Der empfohlene Kabelquerschnitt der jeweiligen Leistungs-
klasse kann dieser Bedienungsanleitung entnommen werden.

o A SchlieRen Sie einen Bremswiderstand nur zwischen den Anschlissen P und RB an.

Vor dem Einschalten des Frequenzumrichters

o A Bitte stellen Sie sicher, dass die Versorgungsspannung der Nennspannung des Fre-
quenzumrichters entspricht. Die Klemmen fir die Versorgungsspannung sind R,S,T und
die Klemmen der Ausgangsspannung U,V und W. Uberpriifen Sie die Zuleitungen zum
Umrichter auch auf einen eventuellen Kurzschluss. Dieser kann zu einer Beschadigung des
Umrichters fuhren.

o A Achten Sie darauf, dass die Abdeckung des Frequenzumrichters beim Einschalten
geschlossen ist. Ansonsten besteht die Gefahr eines elektrischen Schlages!

o A Externe Elemente missen unter Verwendung dieser Bedienungsanleitung mit dem
Frequenzumrichter verbunden werden.

Nach Einschalten des Umrichters

o A Halten Sie die Abdeckung des Umrichters geschlossen!

o A Berlihren nicht den Frequenzumrichter oder verbundene Teile mit nassen oder feuch-
ten Handen! Es besteht Gefahr durch elektrischen Schlag!

o A Beriihren Sie auf keinen Fall Ausgangs- und/oder Eingangsklemmen des Umrichters!
o A Der Frequenzumrichter durchlauft wahrend des Einschaltvorgangs einen Sicherheits-
test des Ausgangskreises. Berlihren Sie aus diesem Grund nicht die Ausgangsklemmen

(U,v W) wahrend des Einschaltvorgangs.

o A Fiihren Sie keine Anderungen an bauleistungsbezogenen Parametern durch.

Wadhrend des Betriebs

o A Beriihren Sie wahrend des Betriebs nicht den Lifter oder den Entladewiderstand, um
die Temperatur zu Uberprifen.

o A Nur Fachpersonal darf wahrend des Betriebs Messungen am Frequenzumrichter

durchfihren.

. A Stellen Sie sicher, dass wahrend des Betriebs keine Teile in den Umrichter fallen, um
einen Schaden am Umrichter zu vermeiden.
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Wartung / Reparatur

o A Flhren Sie keine Wartungs- oder Reparaturarbeiten am Frequenzumrichter wahrend
des Betriebs durch. Es besteht Gefahr durch elektrischen Schlag!

o A Wartungs- oder Reparaturarbeiten diirfen nur durchgefiihrt werden, wenn die
Zwischenkreisspannung unter 36V DC liegt; dies ist Giblicherweise zwei Minuten nach dem
Ausschalten der Fall. Bei Nichtbeachtung besteht Gefahr durch elektrischen Schlag durch
die Restladung der Zwischenkreiskondensatoren.

o A Nicht eingewiesenes Fachpersonal darf keine Wartungs- oder Reparaturarbeiten an
Sourcetronic-Frequenzumrichtern durchfiihren. Bei Nichtbeachtung erlischt die Garantie!

1.5 Vorbereitende MaRnahmen

1. Prufen der Motorwicklungen:
Flhren Sie bitte eine Isolationspriifung der Motorwicklungen vor Erstinbetriebnahme oder
vor Inbetriebnahme eines Motors, der fiir einen langeren Zeitraum nicht in Betrieb gewe-
sen ist, durch. Diese MalRnahme soll die Funktionsfahigkeit des Motors sicherstellen und
einen Schaden am Frequenzumrichter durch defekte Motorwicklungen verhindern. Bei der
Isolationsprifung sollte der Motor nicht mit dem Umrichter verbunden sein. Empfohlen
wird eine Prifspannung von 500V DC, wobei der zu messende Isolationswiderstand nicht
kleiner als 5MQ sein sollte.

2. Schutz vor Uberhitzung des Motors:
Wenn die Nennleistung des Motors kleiner ist als die Nennleistung des Umrichters, sollte
darauf geachtet werden, die Motorschutzparameter im Frequenzumrichter anzupassen.
Gegebenenfalls ist es empfehlenswert, ein Thermoschutzrelais zu installieren.

3. Betrieb des Motor oberhalb der Netzfrequenz:
Die Frequenzumrichter der 130er-Serie haben eine Ausgangsfrequenz zwischen OHz und
400Hz. Bei einem Betrieb des Motors oberhalb seiner Nennfrequenz kann es durch die
hohere mechanische Belastung zu einer verkirzten Lebenszeit kommen.

4. Vibrationen am Motor vorbeugen:
Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann beim Beschleunigungsvorgang die
mechanische Resonanzfrequenz der Last treffen. Sollte dieser Fall eintreten und es bei
bestimmten Frequenzen zu starken Vibrationen kommen, kann diese Frequenz durch den
Umrichter ,Gbersprungen” werden, um diese Vibrationen zu vermeiden.

5. Motortemperatur und Laufgerausche:
Durch die Erzeugung des Ausgangssignal durch PWM kann es zu einer erhohten Tem-
peratur und mehr Laufgerauschen im Gegensatz zum Betrieb ohne Frequenzumrichter
kommen. Diese werden durch die harmonischen Anteile der PWM hervorgerufen.

6. Ausgangsseitige Verwendung von spannungsbegrenzenden oder leistungsfaktorkorrigie-
renden Bauelementen:
Die Verwendung von Piezowiderstanden oder Kapazitdten am Ausgang des Umrichters
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10.

11.

12.

kann zu einem Uberstromfehler fithren oder sogar den Umrichter beschadigen.

Verwendung von Schaltelementen am Netzeingang / Motorausgang:

Die Verwendung von Schaltelementen am Netzeingang / Motorausgang zum Starten und
Stoppen des Motors ist nicht zu empfehlen. Sollte dies unbedingt erforderlich sein, so darf
eine Abschaltung des ganzen Frequenzumrichters maximal einmal pro Stunde erfolgen. Ein
ofteres Laden und Entladen fiihrt zu einer deutlich verkiirzten Lebenszeit der Kapazitdten
innerhalb des Frequenzumrichters. Ein Abschalten des Motors wahrend des Betriebs durch
Schaltelemente sollte in jedem Fall vermieden werden, da es dadurch zu einer Beschadi-
gung des Ausgangskreises des Umrichters kommen kann.

Betrieb des Umrichters mit stark abweichender Spannung:

Die Sourcetronic ST130-Frequenzumrichter sind nicht fiir den Betrieb mit einer Spannung
auBerhalb des in dieser Betriebsanleitung angegebenen Spannungsbereiches konzipiert.
Der Betrieb mit einer anderen Spannung kann zu Beschadigungen innerhalb des Umrich-
ters folgen.

Betreiben eines 3-phasigen Umrichters mit einer 1-phasigen Spannung:

Betreiben Sie niemals einen fiir 3-phasige Versorgungsspannung ausgelegten Umrichter
mit einer 1-phasigen Versorgungsspannung und umgekehrt. Dies kann zu erheblichen
Schaden innerhalb des Frequenzumrichters fihren.

Verwendung des Frequenzumrichter in groen Hohen:

Im Fall einer Verwendung des Frequenzumrichter in einer Hohe von iber 1000m muss
die Ausgangsleistung des Frequenzumrichters entsprechend angepasst werden. Durch die
dinnere Luft kommt es zu einer reduzierten Kihlleistung.

Sonderapplikationen:

Soll der Frequenzumrichter fiir einen Applikationsfall verwendet werden, der nicht in
dieser Bedienungsanleitung aufgefiihrt ist, wenden Sie sich bitte an einen Sourcetronic-
Techniker.

Kompatible Motortypen:

1) Drehstromasynchronmotoren. Die Auswahl des richtigen Frequenzumrichters ist hier
vom Motornennstrom abhangig.

2) Die Kuhleigenschaften der oben genannten Motoren sind fur die jeweilige Nennfre-
quenz ausgelegt. Somit ist bei einem Betrieb der Motoren unterhalb der Nennfrequenz
mit einer erhdhten Motortemperatur zu rechnen. Einer Uberhitzung des Motors kann mit
einem externen Lufter entgegen gewirkt werden.

3) Der Frequenzumrichter wird mit einem Standardparametersatz ausgeliefert. Diese
mussen ggf. an den jeweiligen Motor angepasst werden. Der Betrieb des Motors mit nicht
korrekten Parametern kann den Betrieb und den Schutz des Motors beeinflussen.

4) Sollte ein Kurzschluss in der Motorzuleitung oder im Motor selbst zu einer Fehlfunktion
fahren, fihren Sie bitte zuerst einen Isolationstest des Motors und der Zuleitungen durch.
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13. Sonstiges:

1) Stellen Sie sicher, dass die Spannungsversorgung des Umrichters nicht an den Ausgangs-
klemmen angeschlossen ist (U,V,W). Stellen Sie sicher, dass die Abdeckung vor Inbetrieb-
nahme des Umrichters geschlossen ist. Flihren Sie keine Anschlussarbeiten am Umrichter
durch, wahrend dieser eingeschaltet ist.

1.6 Anwendungsgebiete

Der ST130-Frequenzumrichter ist nur fiir Drehstromasynchronmotoren geeignet.

Der ST130-Frequenzumrichter darf nur in Applikationen eingesetzt werden, die durch

die Sourcetronic GmbH genannt werden. Sollte der Umrichter auRerhalb dieser Anwen-
dungsgebiete verwendet werden, kann dies zu Verletzungen, Feuer oder anderen Unfdllen
fuhren.

Soll der ST130-Frequenzumrichter zum Transport von Menschen / Gefahrgut oder in der
Luftfahrtindustrie eingesetzt werden, setzten Sie sich bitte vorher mit der Sourcetronic
GmbH in Verbindung.

Der ST130-Frequenzumrichter darf nur von
qualifiziertem Fachpersonal bedient werden.

Das Fachpersonal muss vor Inbetriebnahme diese Be-
triebsanleitung sorgfiltig durchgelesen haben.
Die regionalen und vor Ort geltenden Sicherheitsbe-
stimmungen sind einzuhalten, um einen gefahrlosen
und korrekten Betrieb sicherzustellen!
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2.Allgemeine Spezifikationen

2.1 Technische Spezifikationen

loke < Or's S g A Ausgang A
ST130-0R4G1 | 1-phasig 0.4 5.4 25
ST130-0R7G1 220V 0.75 8.2 4

+10%
ST130-1R5G1 15 14
ST130-0R4G2 | 3-phasig 0.4 41 25
ST130-0R7G2 220V 0.75 5.3 4
+10%
ST130-1R5G2 1.5 8.0
ST130-0R4G3 , 0.4 2.0 12
3-phasig
ST130-0R7G3 380V 0.75 43 25
ST130-1R5G3 +10% 15 5.0 3.8
ST130-2R2G3 2.2 58 5.1

2.2 Generelle Daten

Netzversorgung

Einphasig (L1, N) 220V
Dreiphasig (L1, L2, L3) 220V
Dreiphasig (L1, L2, L3) 380V
Netzfrequenz: 50Hz / 60Hz
Erlaubte Spannungsschwankung: +10%
Erlaubte Frequenzschwankung: +5%

Steuerungsmodi: V/F-Kennlinie / sensorlose Vektorsteuerung
Ausgangsspannung: 0 - 100% der Netzversorgung
Ausgangsfrequenz: 0.00 - 400.0Hz (Vektorsteuerung)
Motornennspannung: 230V / 400V
Motornennfrequenz: 50Hz / 60Hz
Rampenzeiten: 0,0 - 3600,0s
Rampenfunktion: Linear
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Ausgang (U,V,W)

N 150% flr eine Minute
Uberlastfunktion:

200% fur 1 Sekunde
Tragerfrequenz: 1kHz - 15kHz einstellbar
V/F Kurvenmodi: Linear / Quadratisch / Einstellbar

Drehmoment

Automatische Erhéhung bei niedrigen Frequenzen (1Hz)

Erhohung: Manuelle Drehmomenterhohung einstellbar (0,1% - 30%)
Reaktionszeit: <40ms bei Vektorsteuerung
Anlaufmoment: 150% ab 0.5Hz bei Vektorsteuerung

Digitale Eingange

Programmierbare Digitaleingdnge: 5
Spannungsniveau: 0-24DC
Logik: PNP / NPN
Maximale Spannung am Eingang: 24VDC

Analoge Eingiange

Anzahl analoger Eingdnge: 2
Art der Eingdnge: Spannung / Strom
Spannungsbereich: 0 - 10VDC (skalierbar)
Strombereich: 0 - 20mA (skalierbar)
Auflésung fiir Frequenzsteuerung max. Frequenz * 0,2%

Digitalausgang / Pulsausgang

Programmierbare Ausgédnge: 1
Spannungsniveau: 30VDC
Logik: PNP / NPN
Minimale Ausgangsfrequenz OHz
Maximale Ausgangsfrequenz 10kHz
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Relaisausgange

Programmierbare Ausgédnge: 1
Klemmennummer: TA/TC (schliegen)

TB / TC (6ffnen)
Maximale Leistung AC: 250VAC/ 7A
Maximale Leistung DC: 30VDC / 5A
Anzahl Funktionen: 8

Analoge Ausginge
Programmierbare Ausgénge: 1
Spannungsbereich: :1;;0;:;
. 0-20mA
strombereich: max. Last 2500hm
Anzahl Funktionen: 9

Kommunikation RS485

Integriertes Kommunikationsmodul ist galvanisch von anderen Schaltungsteilen isoliert.

Frequenzbereich: 0 - 400Hz
Drehzahl Steuerbereich: 1:100
(ohne Istwertriickfiihrung) (ohne Schlupf)
Drehzahlgenauigkeit: <+0.5%

(ohne Istwertrickfiihrung)

(ohne Schlupf)

DC Bremsfunktion:

Frequenz: OHz - Fmax
Bremszeit: O - 100s
Bremsstrom: 0% - 100%

JOG - Steuerung:

Frequenz: 0,00Hz - Fmax
Zeit: 0,0 - 3600,0s

Mehrfachgeschwindigkeiten:

16 durch Klemmen

PID Regelung:

Ja

Spannungsregulierung:

Ja

Reglerfreigabe:

Bedienfeld/ Klemmen/ Bus

Freq uenzsteuerungsarten:

8 (DC-10V; DC - 20mA; Bedienfeld; Poti; etc.)

Nothaltfunktion:

Ja

14



2.Allgemeine Spezifikationen

Schutzfunktionen

Uberspannung, Unterspannung, Uberstrom, Uberlast, Uberhitzung, Phasenverlust am Ein-
gang, Kurzschluss der Motorklemmen gegen Erde, Kommunikationsfehler

IGBT Temperaturanzeige: Ja

<15 Millisekunden:
normaler Betrieb.
>15 Millisekunden:

Wiederaufnahme des Betriebs bei

fall: . . .

Stromausfa Umrichter misst die Motor-
geschwindigkeit und setzt den Betrieb fort.

Parameterschutz: durch Passwort

Anzeige

Funktionen wéhrend Betrieb:

Istfrequenz, Zielfrequenz, Zwischenkreisspannung, Ausgangsspannung, Motorstrom, Aus-
gangsleistung, Drehmoment, Klemmenstatus, Eingangswerte analog, Motor-Istdrehzahl,
PID-Signal und PID-Ruckfiihrsignal, Mehrfachgeschwindigkeitsstufe

Fehlermeldungen:
Zeit, Art, Spannung, Strom, Frequenz, Umrichterstatus

LED - Display: Ja
Parameteribertragung: Ja
Tastensperre: Ja
Gehause: IP20
Max. relative Luftfeuchte: 5% - 90% bei Betrieb
Umgebungstemperatur: ) . o ) . 400? _.40°.C

zwischen 40°C und 50°C verringerte Leistungsfahigkeit
Temperatur bei Lagerung: -20°C-65°C
Max. Hohe Gber Meeresspiegel: 1000m
Vibrationstest: unter 5,9m/s? = 0,6g
EMV Normen: IEC 61800-3:2005
Sicherheitsnormen: IEC 61800-5:2007
Kihlung: Aktive und passive Luftkihlung




2.Allgemeine Spezifikationen

2.3 Gehduseformen und InstallationsmaRle

2.3.1 Gehdusebeschreibung

1: Untere AnschluBabdeckung
2: Bedieneinheit

3: Obere Anschlufabdeckung | 4: AnschluBKlemmen

Leistungseingang
5: AnschluBklemmen
Leistungsausgang

6: Typenschild
7: Liiftereinlafy

8: Montageldcher




2.Allgemeine Spezifikationen

2.3.2 Gehause ST130

2.3.2.1 Gehausetyp: 1M2

85 1228
73 c 03 = B
L |
HBHEH
[wo] [rev] (v ]2 ]
C (=)o (]
== S|
==
Cr
| - i

L A

before Installation and oper ]
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00000

GehausemaBe

Modell Leistung[kW] Nennspannung (52 By ) ]

1-phasig 220V
1M2 0,4-0,75 142 x 85 x 122,8
3-phasig 220V




2.Allgemeine Spezifikationen

2.3.2.2 Gehausetyp: 1M3

100.6 127.5
88.7 2-05.3 116.6
J —
q8888
[ow] [Rev] [k ][A ]
e |
Ealeale o=
o —|
Tk
u - (©
{ | I

Modell Leistung[kW] Nennspannung

w3

1-phasig 220V

15

3-phasig 220V

GehiusemalBe
(L x B x H) [mm]

151,6 x 100,6 x 127,5




2.Allgemeine Spezifikationen

2.3.3 Bedieneinheit JP130
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3. Bedienfeld

3. Bedienfeld

3.1 Bedienfeldbeschreibung

STOP
RESET

Abbildung 3-1
Bedienfeld JP3E130

3.2 Anzeigen auf dem Bedienfeld

3.2.1 Statusanzeigen

Anzeige-LED Beschreibung
Betriebszustandsanzeige Motor
FWD FWD: Frequenzumrichter in Betrieb, Drehrichtung vorwarts.
REV REV: Frequenzumrichter in Betrieb. Drehrichtung riickwarts.
beide AUS: Frequenzumrichter befindet sich im Standby-Modus.
Hz Siebensegmentanzeige zeigt die Drehfeldfrequenz [Hz]
A Siebensegmentanzeige zeigt den Effektivwert des Drehstroms [A]
HZ + A Siebensegmentanzeige zeigt PID-Parameter

20




3. Bedienfeld

3.3 Bedienfeldtasten

Tastenfunktionen Bedienfeld

® Parametriermend aufrufen

e Parametriermend schlieen und zur Statusan-
zeige zurilickkehren

e Eingabe von Funktionsparameterwerten ab-
brechen, ohne die Anderungen zu speichern

Shift - Taste zum Durchschalten der angezeigten
Statusparameter und zur Auswahl der Dezimal-
stelle bei der Funktionsparameterauswahl oder
Funktionsparameterwerteingabe.

Up - Taste zur Erhéhung von Parametern und
zur Navigation.

Down - Taste zur Verringerung von Parametern
und zur Navigation.

RUN

Reglerfreigabe bei Steuerung mit dem Bedien-
feld

Stoppt den Motor wahrend des Betriebes und
setzt den Fehlerstatus zuriick. Kann mittels
F6.00 eingeschrankt werden.

ENTER

Bestatigt Einstellungen und wird verwendet,
um in Parametermends zu navigieren.

*
-
&

Kann zur Frequenzsteuerung im Betrieb ver-
wendet werden, wenn F0.02 auf 3 gesetzt ist.

21



3. Bedienfeld

3.4 Parametrierbeispiele

3.4.1 Ansehen und Andern eines Parameterwertes

Die Parameterstruktur der ST130-Frequenzumrichter besteht grundsatzlich aus drei Ebenen.
In der ersten Ebene befinden sich die Parametergruppen, in der zweiten Ebene befinden sich
die einzelnen Parameter der Parametergruppe und in der dritten Ebene befindet sich dann der
zugehorige Wert zum Parameter. Folgende schematische Darstellung beschreibt diese Ebenen
bildlich:

| Einschalten des Frequenzumrichters |

r—-—=-=-T - - = =1

v

| Betriebsstatusanzeige des Displays |
A

PRG-Taste PRG-Taste

ggf. Passwort-
eingabe
v

| Erste Ebene: Parametergruppen |
A

PRG-Taste ENTER-Taste

A4
| Zweite Ebene: Funktionsparameter |
A

PRG-Taste X

ENTER-Taste ENTER-Taste

v
| Dritte Ebene: Parameterwert |

ke e e e e m = = = d

Abbildung 3-2 - Parametrierung

Ablaufbeschreibung Navigation:

Nach Einschalten des Frequenzumrichters erscheint auf dem Display die Betriebsanzeige. Sie
zeigt bei Werkseinstellung eine blinkende 50.00 an. Dabei handelt es sich um die Zielfrequenz.
Um den Umrichter zu parametrieren, muss in diesem Zustand die -Taste betatigt werden.
Dadurch gelangt man in die Ebene der Parametergruppen, wie oben im Ablaufdiagramm gezeigt.
Durch Betatigen der “,,Hoch”- und n,,Runter”- Tasten kann zwischen den einzelnen Parame-
tergruppen gewechselt werden. Um zu den Parametern zu gelangen, die sich in den einzelnen
Parametergruppen befinden, muss die B -Taste betatigt werden. Durch erneutes Driicken der
B3 -Taste verlisst man die erste Ebene und gelangt wieder zur normalen Betriebsanzeige des
Umrichters.

Man befindet sich jetzt in der zweiten Ebene, den Funktionsparametern oder Parametern. Die
Navigation innerhalb der Parameter einer Gruppe geschieht wieder mit den u,,Hoch”- und ﬂ
,Runter“-Tasten, dazu kann mit der Eil-Taste die bearbeitete Dezimalstelle umgeschaltet wer-
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3. Bedienfeld

,Enter“-Taste zum Parameterwert. Um wieder zuriick in die erste Ebene der Parametergruppen
zu gelangen, muss die ,,PRG”-Taste gedriickt werden.

Befindet man sich in der dritten Ebene, dem Parameterwert, sollte das Display die aktive Dezi-
malstelle des jeweiligen Wertes blinkend darstellen. Mit den “,,Hoch”- und n,,Runter”- Tasten
kann dieser Wert eingestellt werden. Auch hierbei kann man mit der B3 1aste die bearbeitete
Dezimalstelle umschalten. Soll diese Veranderung im Frequenzumrichter gespeichert werden,
so muss die ,,Enter”-Taste betatigt werden. Soll der Vorgang abgebrochen und die Anderung
nicht gespeichert werden, so muss die ,,PRG”—Taste betdtigt werden. In beiden Fallen gelangt
man wieder in die zweite Ebene der Funktionsparameter, nach der Benutzung von ,Enter” aller-
dings um eins hochgezahlt, um die Eingabe mehrerer Parameter in Folge zu erleichtern.

Falls in der dritten Ebene keine Dezimalstelle des Parameterwertes blinkt, heiRt dies, dass dieser
Parameter nicht gedndert werden kann. Dies kann folgende Ursachen haben:

1. Bei dem gewahlten Parameter handelt es sich um einen gesperrten Werksparameter, der
vom Benutzer aus Sicherheitsgriinden nicht verstellt werden kann.

2. Der gewdhlte Parameter basiert auf MeRwerten und kann daher nur gelesen werden; dies
betrifft z.B. alle Parameter der Gruppe dO.

3. Der gewahlte Parameter kann nicht gedndert werden, solange der Motor in Betrieb ist.
Stoppen Sie ggf. den Motor um den Parameter dndern zu konnen.

3.4.1.1 Beispiel 1: Riicksetzen des Frequenzumrichters auf Werkseinstellungen

PRG A ENTER ENTER

50.00 » do > y0 y0.00

- 410
>

< ENTER

50.00

3.4.1.2 Beispiel 2: Andern der Zielfrequenz (F0.01) von 50.00Hz auf 40.00Hz

50.00 %»[ g0 2/ Fo T ro.00 -2 Fo.01
ENTER
> >
PRG [ __ __ |ENTER
FO F0.02 = 40.00 Y| 50.00 *™™[ 50.00
PRG
\ 4
40.00
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3. Bedienfeld

3.4.2 Wechseln der angezeigten Statusparameter

Waéhrend des Betriebs oder im Stillstand kénnen verschiedene Informationen angezeigt werden.
Zum Durchschalten der Statusparameter driicken Sie die &&-Taste am Bedienfeld des Frequen-
zumrichters. Es sind dabei zwei Parametersatze vorhanden. Bei dem Parametersatz 1 (F6.01)
handelt es sich um Parameter, die Informationen wahrend des Betriebs enthalten. Bei Parame-
tersatz 2 (F6.02) handelt es sich um Informationsparameter im gestoppten Zustand des Umrich-
ters.

In der Parametergruppe 1 sind insgesamt 16 Informationsparameter enthalten. Diese umfassen
zum Beispiel die aktuelle Frequenz, die Zielfrequenz, die Zwischenkreisspannung, die Ausgangs-
spannung, den Motorstrom etc.

In der Parametergruppe 2 sind insgesamt 10 Informationsparameter enthalten. Diese umfassen
zum Beispiel die Zielfrequenz, die Zwischenkreisspannung, den Status der einzelnen digitalen
Eingangsklemmen, die anliegende Spannung an den Analogklemmen etc.

Eine komplette Ubersicht der jeweils in den Parametergruppen verfiigbaren Funktionen finden
Sie in Abschnitt ,,5.2.8 Bedienfeldparameter F6.00 - F6.07“ auf Seite 69.

3.4.3 Passwortschutz-Einstellungen

Der ST130-Frequenzumrichter kann durch Setzen eines Passwortes vor unbefugtem Zugriff ge-
schiitzt werden. Das Passwort kann im Funktionsparameter y0.01 gesetzt werden. Ist dieser
Wert nicht ,,0“, wurde bereits ein Passwort eingegeben. Der Passwortschutz wird nach Verlassen
der Parametrierung und Riickkehr zur Betriebsstatusanzeige aktiv. Bei erneutem Aufruf der Para-
metrierung mittels der -Taste wird statt der ersten Menlebene ,-----“ angezeigt, und es muss
das richtige Passwort eingegeben werden um fortzufahren.

Um die Passwortsperre dauerhaft aufzuheben, muss nach Eingabe des richtigen Passworts der
Funktionsparameter y0.01 zurlck auf ,0“ gesetzt werden.

3.4.4 Automatische Einmessung der Motorparameter

Soll der Frequenzumrichter mit Vektorsteuerung betrieben werden, miissen vor Betrieb die Mo-
torparameter vom Typenschild des Motors genau eingegeben werden. Um eine moglichst gute
Regelung mit Vektorsteuerung zu erreichen, sollten so viele Parameter wie moglich eingegeben
werden. Nach Eingabe der Parameter kann dann die automatische Einmessung weiterer Motor-
daten wie folgt gestartet werden:

Setzen Sie bitte zuerst den Parameter F0.04=0, um die Steuerung des Umrichters vom Bedienfeld
zu ermoglichen.

Danach missen folgende Werte basierend auf den Daten Ihres Motors eingeben werden:

o b0.00: Art des Motors

e b0.01: Nennleistung des Motors in [kW]
Beim Neusetzen dieses Wertes werden die Parameter b0.06-b0.10 auf generische Werte fiir
einen Motor der angegebenen Leistung zuriickgesetzt.

e b0.02: Nennspannung des Motors in [V]
e b0.03: Nennstrom des Motors in [A]
e b0.04: Nennfrequenz des Motors in [Hz]

. b0.05: Nenndrehzahl des Motor in [U/min]
24



3. Bedienfeld

Um jetzt die automatische Messung der Motorparameter fiir Drehstromasynchronmotoren zu
starten, muss der Funktionsparameter b0.11 entweder auf 1 oder auf 2 gestellt werden. Fiir
den Fall, dass der Motor ohne Last eingemessen werden soll, stellen Sie b0.11 bitte auf 2. In
diesem Fall wird ein Motoranlauftest durchgefiihrt. Stellen Sie daher bitte der Motortragheit an-
gemessene Beschleunigungs- (F0.05) und Bremszeiten (F0.06) ein, um eine Uberlastabschaltung
zu vermeiden. Muss der Motor mit Last eingemessen werden, stellen Sie b0.11 auf 1. In diesem
Fall erfolgt kein Anlauftest.

Driicken Sie danach am Bedienfeld auf die ,RUN“-Taste. Der Frequenzumrichter beginnt folgen-
de Parameter automatisch zu ermitteln:

e  b0.06: Statorwiderstand

e  b0.07: Rotorwiderstand

e b0.08: Streuinduktivitat

*  b0.09: Gegeninduktivitat (nur bei b0.11 = 2)

e b0.10: Motorstrom im Leerlauf (nur bei b0.11 = 2)

Wenn die Last nicht entfernt werden kann und die Einmessung mit b0.11=1 geschehen musste,
sollten die Parameter b0.09 und b0.10 mit Erfahrungswerten gefiillt werden.
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4. Inbetriebnahme

4. Inbetriebnahme

4.1 Ablaufdiagram zur Inbetriebnahme

26

Inbetrieb-
nahme

Steuerungsart wihlen
(Einstellung F0.00)

Sensorlose
Vektorsteuerung

U/f-
Steuerung

A4

Steuerquelle des Umrichters
wihlen: F0.04

Eingabe der Motorparameter:
b0.01 bis b0.05

Beschleunigungs- und
Bremszeit einstellen:
F0.05, F0.06

v

Frequenzsteuerquelle
wihlen: F0.02

v

d
«

Beschleunigungs- und
Bremszeit einstellen:
F0.05/F0.06

Anlaufmodus wéhlen:

F3.00

Motor starten und Laufver-
halten beobachten. Bei ab-
normalem Verhalten lesen
Sie bitte in Kapitel 7 nach.

Erwiinschtes Verhalten
der Steuerung erreicht?

Einmessmethode der
Motorparameter wihlen:
b0.11, danach RUN




5. Funktionsparameter

5. Funktionsparameter

,8" bezeichnet Messwerte, die nicht verandert werden kénnen.
, % “ bzw. g bezeichnet Parameter, die nicht im laufenden Betrieb verandert werden knnen.
» 7" bezeichnet Parameter, die jederzeit verandert werden kénnen.

5.1 Parametergruppen

Gruppe Gruppenname Beschreibung Seite

40 Statusparameter E!nstellung der angezeigten Statusparameter wie )8
Zielfrequenz, Motorstrom etc.

Fo Basisparameter- Einstellung der Zielfrequenz, Betriebsart des Um- 29

gruppe richters, Beschleunigungs- und Bremszeit

f Eingangsklemmen Funktllonfemstellungen zu den digitalen und analo- 31
gen Eingangen

2 Ausgangsklemmen Funktlons"emstellungen zu den digitalen und analo- 32
gen Ausgangen

3 Start- und Stopp- Anlauf- und Bremsverhalten des Frequenzumrich- 33

Parameter ters einstellen

F4 U/f-Steuerung Parameter zur Einstellung der U/f-Steuerung 33

F5 Vektorsteuerung Konfiguration der Vektorsteuerung 34

6 Bedienfeld Z}Jwelsung von Funktlo.nen am Bedienfeld und 34
Einstellungen der Anzeige

F7 Zusatzfunktionen Jog-Betriebsmodus, Sprungfrequenzen etc. 35

F8 Fehler und Schutz | Verhalten des Umrichters im Fehlerfall / Schutz 36

F9 Kommunikation Einstellungen zu Kommunikationsschnittstellen 36

FA Drehmomentstrg. Parametereinstellungen fir Drehmomentsteuerung | 37

Fb Regleroptimierung | Anpassung der Regelparameter 38

EO Wobbelsteuerung | Wobbeleinstellungen 39

E1l Programmbetrieb | Mehrfachgeschwindigkeiten 40

E2 PID-Regler Konfiguration des PID-Reglers 40

£3 Virtuelle Klemmen Einstellungen fir virtuelle Eingangs- und Ausgangs- a1
klemmen

b0 Motorparameter Eingabe der Motorparameter 42

V0 Systemfunktionen Funktionsparametermanagement und Passwort- 43
schutz

vyl Fehlerspeicher Ubersicht der gespeicherten Fehler 44
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5. Funktionsparameter

5.1.1 dO Statusparametergruppe - nur Lesezugriff, nicht anderbar

d0.00 | Ist-Frequenz Momentane Ist-Frequenz 0,01Hz ° 45

d0.01 | Zielfrequenz Aktuelle Zielfrequenz 0,01Hz ° 45

d0.02 | Zwischenkreisspannung Aktuelle DC Zwischenkreis- v ° 45
spannung

d0.03 | Ausgangsspannung Aktuelle Ausgangsspannung v ° 45

d0.04 | Motorstrom Aktueller Motorstrom 0,1A ° 45

d0.05 | Motorleistung Berechnete momentane 01kw| e | 45
Motorleistung

d0.06 | Motordrehmoment Aktuelles Drehmoment an 1% ° 45
der Motorwelle

d0.07 | DI-Eingangsstatus Status der digitalen Eingange - ° 45

d0.08 | DO-Ausgangsstatus Status der digitalen Ausgdnge - ° 46
Anliegende Spannung am

d0.09 | Spannung All Eingang All 0,01V ° 46

d0.10 | Spannung AI2 Anliegende Spannung am 001v| e | 46

’ P J Eingang Al2 !
. . Aktuelle Spannung am Aus-
do.11 Bedienfeldpotentiome- gang des Bedienfeldpotenti- 0,01V ° 46
terspannung

ometers

d0.12 | Motordrehzahl Aktuelle Motordrehzahl 1Upm ° 46

40.13 | PID-Sollwert Eingestellter Referenzwert 0,1% N 6
des PID Reglers

d0.14 | PID-Ruckfihrsignal Prozentualer Antel des PID 01%| e | 46
Rickfiihrsignals

Mehrfachgeschwindig- Mehrfachgeschwindigkeits-

do.15 keitszustand stufe (0-15) ) ¢ 46

d0.16 | reserviert
Temperatur des Invertermo- o

d0.17 | Temperatur duls (0,0-100,0°C) 0,1°C ° 46

d0.18 | Softwareversion Softwareversionsnummer - ° 46

. . Gesamtbetriebszeit des

d0.19 | Betriebszeit Umrichters (0-65535h) 1h ° 46

d0.20 | Drehmomentvorgabe (%) Uberwachung des Wertes 0,1% ° 46
der Drehmomentvorgabe
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5. Funktionsparameter

5.1.2 FO - Basisparametergruppe

Bezeichnung

Einstellbereich

Werksein-
stellung

Sperre Seite

0: Sensorlose Flussvektorsteue-
rung
F0.00 | Motorsteuerung 1: reserviert 2 * 47
2: U/f Steuerung
3: Drehmomentregelung
F0.01 | Zielfrequenz 0,00Hz bis F0.08 (Max Frequenz) 50,00Hz PAg 47
0: Tastatureingabe (F0.01)
1: Analogeingang All
2: Analogeingang Al2
Steuerquelle fur 3: Bedienfeldpotentiometer
F0.02 Frequenzvorgabe 4: Al1+Al2 0 * 47
5: Mehrgeschwindigkeitsbetrieb
6: PID-Regelung
7: Kommunikationsschnittstelle
0: Anderung méglich, wird nicht-
oo |, s
F0.03 | Uber Tastatur oder - MOgICh, gesp 0 bie 49
Dicitaleinginge 2: Anderung gesperrt
€ gang 3: moglich im Betrieb, gesperrt
wenn angehalten
0: Tastatureingabe
F0.04 | Steuerquelle 1: Digitaleingange 0 * 49
2: Kommunikationsschnittstelle
F0.05 | Beschleunigungs- | ¢ 1 i 3600,0 modellab- | | g
zeit 1 hangig
F0.06 | Abbremszeit 1 0,1 bis 3600,0s modellab- | | g
héngig
. ) modellab-
F0.07 | Tragerfrequenz 1,0 bis 15,0kHz . 50
hangig
F0.08 | Maximalfrequenz 10,00 bis 400,00Hz 50.00Hz 51
0: Tastatureingabe (F0.10)
Steuerquelle fur 1: Analogeingang All
F0.09 | obere Grenze der 2: Analogeingang Al2 0 PAe 51
Betriebsfrequenz 3: Mehrgeschwindigkeitsbetrieb
4: Kommunikationsschnittstelle
Fo.10 | OPereGrenzeder | Lo i eo o8 50,00Hz | * | 52
Betriebsfrequenz
Fo.11 | Untere Grenzeder | o bic F0.10 0,00Hz | +# | 52
Betriebsfrequenz
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5. Funktionsparameter

Para- . . . Werksein- .
are Bezeichnung Einstellbereich STRSEI Sperre Seite
meter stellung

0: Keine Anderung
F0.12 | Laufrichtung 1: Umkehren 0 * 52
2: Rickwartslauf gesperrt

. 0: Ausgeschaltet
F0.13 | Automatische 1: Eingeschaltet 1| « | 52

Spannungsregelun .
P gsreg € 2: nur beim Bremsen ausgeschaltet

30



5. Funktionsparameter

5.1.3 F1 - Eingangsklemmen

F1.00 | DI1 Funktion 1 * 53
F1.01 | DI2 Funktion 2 * 53
F1.02 | DI3 Funktion 0 * 53
0 bis 25
F1.03 | DI4 Funktion 9 * 53
F1.04 | DI5 Funktion 4 * 53
F1.05 | Reserviert - 53
0: Zweileitersteuerung 1
. 1: Zweileitersteuerung 2
F1.06 | Terminalmodus o 0 * 56
2: Dreileitersteuerung 1
3: Dreileitersteuerung 2
Frequenzadnde-
F1.07 | runesrate bei 0,01Hz/s bis 50,00Hz/s 050Hz/s| + | 57
Steuerung Uber
Digitaleingdnge
F1.08 | Minimalspannung | o 50 pice1 10 000v| ¥ | 57
an All
F1.09 L\\/:'ln'malwert Vo1 100,0% bis +100,0% 00%| + | 57
F1.10 | M¥imale Eingangs- | o) o1 110 00v 1000v| ¥ | 57
spannung an All
F1.11 | Maximalwert All -100,0% bis +100,0% 100,0% Yo 57
F1.12 | All Filterzeit 0,00s bis 10,00s 0,10s pAe 57
F1.13 | Minimalspannung | 0o\ ic F1.15 o00v| ¥ | s8
an Al2
F1.14 'Xl"zn'ma'wert Yo 1 -100,0% bis +100,0% 00%| # | 58
F1.15 | Maximale Eingangs- | o) 1300100 00y 10,00V 58
spannung an Al2
F1.16 | Maximalwert Al2 -100,0% bis +100,0% 100,0% PAe 58
F1.17 | Al2 Filterzeit 0,00s bis 10,00s 0,10s PAq 58
Schaltimpuls-
F1.18 | Mindestbreite der 1 bis 10 5 PAe 58
Digitaleingdnge
F1.19 | Polaritat der Bitmaske 0x000 bis Ox1FF 000| * | 59
Digitaleingdnge
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5. Funktionsparameter

5.1.4 F2 - Ausgangsklemmen

Bezeichnung Einstellbereich AL Sperre Seite
stellung
F2.00 | Funktion Ausgang MO1 1 PAe 59
F2.01 | Reserviert -
0 bis 10
F2.02 | Reserviert -
Funktion Relaisausgang
F2.03 (TA, TB, TC) 1 PAe 59
F2.04 | Funktion Ausgang AO1 | 0 bis 10 0 PAG 60
F2.05 | Unterer Grenzwert AO1 | 0,0% bis F2.07 0,0% PAe 60
F2.06 | SPannungamunteren |, .o 10,00v 000v| | 60
Grenzwert AO1
F2.07 | Oberer Grenzwert AO1 | F2.05 bis 100,0% 100,0% PAe 60
F2.08 | SPannungam oberen |, 4 i 10 ooy 1000V | + | 61
Grenzwert AO1
F2.09 MOl N 0,0 bis 3600s 0,0s PAe 61
Einschaltverzogerung
F2.10 MO1 . 0,0 bis 3600s 0,0s PAe 61
Ausschaltverzogerung
F2.11 | Relais ) 0,0 bis 3600s 00s| w | 61
Einschaltverzogerung
F2.12 | Relais ) 0,0 bis 3600s 00s| + | 61
Ausschaltverzogerung
F2.13 | Reserviert -
F2.14 | Polaritat der Bitmaske 0x00 bis OxLF o| # | 61
Digitalausgange
0: Pulsausgang (VCO)
F2.15 | Typ Ausgang MO1 1: Potentialfreier Ausgang ! * 61
F2.16 | Pulsausgangsfunktion 0 bis 10 0 PAe 62
F2.17 | Unterer Grenzwert 0,0% bis F2.19 00%| = | e
MO1
F2.1g | Frequenzamunteren |, .o 10,00kHz 0,00kHz | * | 62
Grenzwert MO1
F2.19 | Oberer Grenzwert MO1 | F2.17 bis 100,0% 100,0% PAe 62
F2.00 | requenzamoberen | o 5,510 60kH: 10,00kHz |+ | 62
Grenzwert MO1
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5. Funktionsparameter

5.1.5 F3 - Start- und Stopparameter

Para-
meter

Bezeichnung

Einstellbereich

Werksein-
stellung

Sperre Seite

0: Direkte Anfahrt
£3.00 | Anfahrmodus 1: Geschwindigkeitsangleich 0 * 63
2: DC-Bremsung, dann
Anfahren
F3.01 | Startfrequenz 0,00Hz bis 10,00Hz 0,00Hz PAe 63
F3.02 | Maltezeit flr Startfre- | ) i 50,0 0,0s 63
quenz
F3.03 | DC-Bremsstromvor 0,0% bis 150,0% 00%| * | 64
dem Anfahren
F3.04 | DaverderBremsung | oL en 0 00s| * | 64
vor dem Anfahren
0: Aktiver Stop
F3.05 | Stoppmodus 1: Freilaufender Stop 0 64
F3.06 | DC-Bremsstartfrequenz | 0,00Hz bis F0.08 0,00Hz 64
F3.07 | Wartezeitvor DC-Brem- | ) o i 50,05 00s| + | 64
sung
F3.08 | Hohe des 0,0% bis 150,0% 00%| * | 64
DC-Bremsstroms
F3.09 | DC-Bremsstrom- 0,0s bis 50,05 00s| * | 64
haltezeit
5.1.6 F4 - U/f-Kennlinienparameter
':: Beze g ellbere -_‘ pe elte
F4.00 | U/f-Kurvenwahl 0 bis 4 0 66
0,0% (Automatisch) o
F4.01 | Drehmomentboost 0,1 bis 30,0% (Manuell) 0,0% 66
0,0 bis 50% der Motor- o
F4.02 | Grenzfreq. F4.01 Nennfrequenz (60.04) 20,0% * 66
F4.03 | U/f-Frequenz f1 0,00Hz bis F4.05 0,00Hz * 67
F4.04 | U/f-Spannung U1l 0,0% bis 100,0% 0,0% * 67
F4.05 | U/f-Frequenz f2 F4.03 bis F4.07 0,00Hz * 67
F4.06 | U/f-Spannung U2 0,0 bis 100,0% 0,0% * 67
F4.07 | U/f-Frequenz f3 F4.05 bis b0.04 0,00Hz * 67
(Motornennfrequenz)
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5. Funktionsparameter

Fara- Bezeichnung Einstellbereich LA Sperre Seite

meter stellung

F4.08 | U/f-Spannung U3 0,0% bis 100,0% 0,0% * 67

Fa.09 | Schiupfkompen- 1 o 4 i o00,09 00%| + | 68
sation

5.1.7 F5 - Vektorregelungsparameter

Para-
meter

Bezeichnung

Einstellbereich

Werksein-
stellung

Sperre Seite

F5.00 | Unterer P-Anteil 0 bis 100 20 PAg 68
F5.01 | Untere Integralzeit | 0,01 bis 10,00s 0,50s PAq 68
F5.02 | Untere 0,00Hz bis F5.05 500Hz | | 68
Schaltfrequenz
F5.03 | Oberer P-Anteil 0 bis 100 15 PAe 68
F5.04 | Obere Integralzeit | 0,01 bis 10,00s 1,00s S 68
Fs.05 | OPere F5.02 bis F0.08 10,00Hz | + | 68
Schaltfrequenz
Schlupfkompensa- .
F5.06 . L. 50,0 bis 200,0% des Nennstroms 100% PAe 69
tionskoeffizient
Obergrenze fir
F5.07 | Drehmomentvor- 0,0% bis 200,0% 150,0% PAq 69
gabe
5.1.8 F6 - Bedienfeld
para- Bezeichnung Einstellbereich LIl Sperre Seite
meter stellung
0: STOP/RESET ist nur bei Key-
boardsteuerung aktiv
1: STOP/RESET ist bei Keyboard-
oder Klemmensteuerung aktiv
F6.00 | STOP/RESET -Taste |, <1p/RESET ist bei Keyboard- 3| x| 89
oder RS485-Steuerung aktiv
3: STOP/RESET ist bei jedem
Steuerungsmodus aktiv
Fe.01 | Anzeigbare Status | 0600 bis OxFFFF 03FF| #~ | 69
werte im Betrieb
Fe.02 | Anzelgbare Status- 1 00 i oxarr OFF| % | 70
werte im Stillstand
Motorgeschwin- .
F6.03 L 0,1 bis 999,9% 100,0% PAq 70
digkeitsfaktor
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5. Funktionsparameter

Fara- Bezeichnung Einstellbereich UL Sperre Seite
meter stellung
F6.04
bis Reserviert -
F6.07
5.1.9 F7 - Zusatzfunktionen
Fara- Bezeichnung Einstellbereich WSS Sperre Seite
meter stellung
F7.00 | Jog-Frequenz 0,00Hz bis F0.08 5,00Hz pAe 71
F7.01 | Jog-Beschl. Zeit 0,1 bis 3600,0s modell- 1| 59
abhangig
F7.02 | Jog-Bremszeit 0,1 bis 3600,0s modell-| |59
abhangig
F7.03 | Beschl.zeit 2 0,1 bis 3600,0s modell-1 =, | 59
abhangig
F7.04 | Bremszeit 2 0,1 bis 3600,0s modell-1 =y | 79
abhangig
F7.05 | Sprungfrequenz 0,00Hz bis F0.08 (maximale 0,00Hz PAe 71
Ausgangsfrequenz)
F7.06 SRrungfrequenzbe- 0,00Hz bis F0.08 (maximale 0,00Hz % 71
reich Ausgangsfrequenz)
Sprungfrequenz . .
F7.07 | aktiv beim Bremsen o: Inal.<t|v 0 * 72
. 1: Aktiv
/ Beschleunigen
Totzeit zwischen
F7.08 | Vorwarts- und Riick- | 0,00s bis 3600,0s 0,00s pie 72
wartsbetrieb
0: Aktiv
F7.09 | Anlaufschutz 1: Nicht aktiv 0 w 73
Frequenziiberwa- .
F7.10 chungswert (FDT) 0,00Hz bis F0.08 50,00Hz PAe 73
Hysterese fir Fre-
F7.11 | quenziiberwachung | 0.0% bis 100.0% (FDT-Level) 5.0% PAS 73
(FDT)
Korridor fiir . o
£7.12 | Frequenziiber- 0,00 bis 100,0% der aktuellen 0,0% % 74
Sollfrequenz
wachung




5. Funktionsparameter

Para- :
are Bezeichnung
meter
Bremswiderstands-
F713 aktivierungsschwell-

wert relativ zur
Busnennspannung

Einstellbereich WIS

stellung
115,0 bis 140,0% (220V-Modell) 120,0%
115,0 bis 140,0% (380V-Modell) 130,0%

Sperre Seite

5.1.10 F8 - Fehler- und Schutzparameter

Para-
meter

Bezeichnung

Einstellbereich

Werksein-
stellung

Sperre Seite

. i o b .
F$.00 Uberstrom 100% bis 200%, bezogen auf den 160% % 75
begrenzung Motornennstrom
Frequenzabnahme- .
FBOL | '\ i Uberstrom | -0 bis 100,00Hz/s 10,00Hz/s | 75
Strombegrenzungs- | 0: Immer aktiv
F8.02 betriebsart 1: Bei konstanter Drehzahl inaktiv 0 ¥ 75
0: Inaktiv
F8.03 Art des Motoriber- | 1: |V|It Komp.ens.atlon fir Kiihlde- ) * 76
lastschutzes fizit bei niedriger Frequenz
2: Ohne Frequenzkompensation
0, H 0,
F8.04 | Uberstromgrenze 20,0% bis 120,0% des 100,0% | ¥ 76
Motornennstroms
Zwischenkreisliber- | 0: Inaktiv
F8.05 spannungsschutz 1: Aktiv 0 B 76
Schwellwert fur 110% bis 150% (220V-Modell) 115%
F8.06 | F8.05 relativ zur PAG 76
Busnennspannung 110% bis 150% (380V‘M0de”) 130%
Fg.7 | Anzahlautomati- L ol * | 76
scher Fehlerresets
Wartezeit nach .
F8.08 Fehler bis Reset 0,1s bis 100,0s 1,0s PAg 77
- - H 0,
F$.09 Brownout-Erken 70,0 bis 110,0% der 80,0% % 77
nung Busnennspannung
Fg.10 | Freauenzabnahme- | o\ g 0,00Hz/s | + | 77
rate bei Brownout




5. Funktionsparameter

5.1.11 F9 - Kommunikationsparameter

Bezeichnung Einstellbereich WAL Sperre Seite
stellung
0: 1200bps
1: 2400bps
Ubertragungsge- 2: 4800bps
F9.00 schwindigkeit 3:9600bps 3 B 78
4:19200bps
5:38400bps
0: RTU (8-N-1)
Datenformat 1: RTU (8-E-1)
F9.01 | (Datenbits/Paritit/ | 2: RTU (8-0-1) 1 A ¢ 78
Stopbits)
17: ASCII (8-0-2)
F9.02 | Umrichteradresse 1-247, 0 fur alle (Broadcast) 1 79
Fo.03 |Antwortverzge- | o o pic 200ms Sms 79
rung
Fo.04 | SrenzwertfirZeit- | o, 1iv), 0,15-100,0s 00s| » | 79
Uberschreitung
0: MODBUS (nicht-standard)
F9.05 | Datenprotokoll 1: MODBUS (standard) 0 A ¢ 79
2: ASCII
0: Alarm und Auslaufen
Ubertragungsfeh- 1: Kein Alarm, Weiterlaufen
F9.06 Ierbehaﬁdlugn 2: Kein Alarm, Stop (nur bei 1 PAq 79
g F0.04=2)
3: Kein Alarm, Stop
0: Antwort auf Schreib- und
F9.07 | Antwortverhalten Lesebefehle 0 PAY 79
1: Antwort nur auf Lesebefehle

5.1.12 FA - Drehmomentsteuerung

Para-
meter

FA.00

Bezeichnung

Quelle fir Drehmo-
menteinstellung

Werksein-

Einstellbereich
stellung

: Bedienfeld (FA.01)
CAll

CAI2

: Bedienfeldpotentiometer 0
: Al1+AI2

: Mehrgeschwindigkeitsbetrieb
: Kommunikationsschnittstelle

Sperre Seite
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5. Funktionsparameter

Fara- Bezeichnung Einstellbereich LA Sperre Seite
meter stellung
Fao1 | Einstellbereich fr | 54 00/ pic 200,0% 500%| + | 80
Drehmoment
Drehmomentkom-
FA.Q2 | Pensation beinied- | Ly h0g 0050| + | 80
riger Geschwindig-
keit (unter F5.02)
Drehmomentkom-
FA03 | Pensationbeiho- 1 g i s 000 0000| ¥ | 80
her Geschwindig-
keit (Gber F5.05)

5.1.13 FB - Regelungsoptimierung

Para: Bezeichnung Einstellbereich LI Sperre Seite
meter stellung
FB.0O | Uberstrom 0 bis 2000A modell- | | gy
abhangig
FB.01 | Unterspannung 0 bis 500V mc.).de!l- * 81
abhangig
FB.02 | Uberspannung 300V bis 800V modell- | o | gy
abhangig
Schwellwert fur
FB.03 | SChwingungsunter- | L ohq 5| % | 81
drickung im niedri-
gen Frequenzbereich
Schwellwert fur
FB.0g | SChWingungsunter- | oo, 100 + | 81
driickung im hohen
Frequenzbereich
Maximale Amplitude
FB.05 | der Schwingungsun- | O bis 10000 5000 PAG 81
terdriickung
Grenzfrequenz zwi-
schen niedrigem und . .
FB.06 | hohem Frequenz- 2350::1 b;:rI;O.L?:n(ZTaxmale 12,50Hz PAe 81
bereich der Schwin- gangsireq
gungsunterdriickung
Schwingungsunter- 0: Aktiv
F8.07 drickung 1: Inaktiv ! w 82
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5. Funktionsparameter

Bezeichnung Einstellbereich AT Sperre Seite
stellung
. .| 0: 7/5 Stufen frequenzabhéangig
FB.08 z:Ls:qugf:mw”'at" 1: 7 Stufen o] * | 82
2: 5 Stufen
. . 0: Deaktiviert
FB.09 | Energiesparbetrieb 1: Automatisch 0 * 82
FB.10 | Totzonenzeit 2 bis 5 mcide!l- * 82
abhangig

5.1.15 EO - Wobbelgeneratorparameter (Zyklische Frequenzvariation)

Werks-
Parameter Bezeichnung Einstellbereich einstel-
lung
Eo.00 | Nobbelfrequenz | o1 100,0% der Zielfrequenz | 0,0% | 4 | 83
bereich
go.01 | Frequenzsprungbei | o oo oo o 00%| + | 83
Richtungswechsel
E0.02 Frequenzanstiegszeit | 0,1s bis 3600,0s 5,0s pie 83
E0.03 Frequenzabfallzeit 0,1s bis 3600,0s 5,0s PAY 83
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5. Funktionsparameter

5.1.16 E1 - Mehrfachgeschwindigkeiten

E1.00 | Geschwindigkeit O -100,0% bis 100,0% 0,0% pie 85
E1.01 | Geschwindigkeit 1 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAS 85
E1.02 | Geschwindigkeit 2 -100,0% bis 100,0% 0,0% S 85
E1.03 | Geschwindigkeit 3 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAe 85
E1.04 | Geschwindigkeit 4 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAS 85
E1.05 | Geschwindigkeit 5 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAe 85
E1.06 | Geschwindigkeit 6 -100,0% bis 100,0% 0,0% pAS 85
E1.07 | Geschwindigkeit 7 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAe 85
E1.08 | Geschwindigkeit 8 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAS 85
E1.09 | Geschwindigkeit 9 -100,0% bis 100,0% 0,0% PAe 85
E1.10 | Geschwindigkeit 10 | -100,0% bis 100,0% 0,0% PAS 85
E1.11 | Geschwindigkeit 11 | -100,0% bis 100,0% 0,0% pAe 85
E1.12 | Geschwindigkeit 12 | -100,0% bis 100,0% 0,0% PAe 85
E1.13 | Geschwindigkeit 13 | -100,0% bis 100,0% 0,0% S 85
E1.14 | Geschwindigkeit 14 | -100,0% bis 100,0% 0,0% * 85
E1.15 | Geschwindigkeit 15 | -100,0% bis 100,0% 0,0% Y 85

0: Funktionsparameter E1.00

1: All
E1.16 ngjilelii BU'” Seschwin: ; Qvlezdienfeldpotentiometer 0 B 85

4: PID-Regler

5: Zielfrequenz (F0.01)

5.1.17 E2 - PID-Parameter

E2.00

Bezeichnung

Quelle PID-Sollwert

Einstellbereich

: Einstellung in E2.01

All

Al2

: Bedienfeldpotentiometer

: Kommunikation RS485

: Mehrfachgeschwindigkeits-
stufen

Werksein-
stellung

Sperre

Seite

86

E2.01

PID-Sollwert

0,0% bis 100,0%

50,0%

86

E2.02

PID-
Rickfuhrsignalquelle

0 bis 7

87
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5. Funktionsparameter

Fara- Bezeichnung Einstellbereich e Sperre  Seite
meter stellung
0: positiv
E2.03 | PID-Verhalten . 0 PAS 87
1: negativ
E2.04 | Proportionalverstar- | o i 100,00 1,00| ¥ 87
kung KP
E2.05 | Integrationszeit Ti 0,01s bis 10,00s 0,10s pAe 87
E2.06 | Differentialzeit Td 0,00s bis 10,00s 0,00s PAe 87
E2.07 | Regler-Schrittzeit T 0,01s bis 100,0s 0,10s pAe 87
E2.08 | GrenzwertfirRegel- | ) oo/ pic 100,0% 00%| ¥ | s8
abweichung
Schwellwert fir o i
E2.09 | Verlusterkennung des 0,0%: k'eme Uberwachung 0,0% < 88
PP 0,1% bis 100,0%
PID-Ruckfiihrsignals
E2.10 | Wartezeitbis Verlust- | ) o0 ic 3600,0s 10s| + | 88
erkennung
5.1.18 E3 - Einstellungen fiir virtuelle Eingangs- und Ausgangsklemmen
e Beze o elipere = = pe e =

E3.00 | Funktion VDI1 0 bis 25 0 * 89
E3.01 | Funktion VDI2 0 bis 25 0 * 89
E3.02 | Funktion VDI3 0 bis 25 0 * 89
E3.03 | Funktion VDI4 0 bis 25 0 * 89
E3.04 | Funktion VDI5 0 bis 25 0 * 89
Einerstelle: Virtual VDI1

Status VDI1 - VDI5 0: inaktiv

in Abhangigkeit von 1: aktiv
E3.05 | der jeweils korres- Zehnerstelle: Virtual VDI2 00000 PAG 89

pondierenden Dezi- | Hunderterstelle: Virtual VDI3

malstelle in E3.06 Tausenderstelle: Virtual VDI4

Zehntausender: Virtual VDI5

Einerstelle: Virtual VDI1
0: aktiv wenn VDO1 aktiv
1: aktiv wenn E3.05=xxxx1
Zehnerstelle: Virtual VDI2 11111 * 89
Hunderterstelle: Virtual VDI3
Tausenderstelle: Virtual VDI4
Zehntausender: Virtual VDI5

Aktivierungsart

E3.06 VDI1 - VDI5

41



5. Funktionsparameter

Fara- Bezeichnung Einstellbereich UL S Sperre
meter stellung te
gao7 |Analogterminal AL 5o ol * | 90
als Digitaleingang
gaog |Analosterminal A2 5o ol * | 90
als Digitaleingang
g0 | Bedienfeldpotentio- | 5o ol % | 90
meter als Dig.Eing.
Einerstelle: All
ooty {0 etk
E3.10 | High-aktiv / Low-ak- o g 00| % | 91
tiv VDI-Klemmen Zehnerstelle: Al2
Hunderterstelle: Bedienfeld-
potentiometer
E3.11 | Funktion VDO1 0 bis 10 0 w 91
E3.12 | Funktion VDO2 0 bis 10 0 PAe 91
E3.13 | Funktion VDO3 0 bis 10 0 < 91
E3.14 | Funktion VDO4 0 bis 10 0 PAe 91
E3.15 | Funktion VDO5 0 bis 10 0 < 91
Einerstelle: VDO1
0:Positive Logik
Umschaltung 1:Negative Logik
E3.16 | High-aktiv / Low-ak- | Zehnerstelle: VDO2 00000 PAq 92
tiv VDO Klemmen Hunderterstelle:VDO3
Tausenderstelle:VDO4
Zehntausenderstelle: VDO5
g3.17 |AUSBANESVErzOge- | oo pic 3600,0 00s| * | 92
rung VDO1
Ausgangsverzoge- .
E3.18 rung VDO2 0,0s bis 3600,0s 0,0s DAY 92
Ausgangsverzoge- .
E3.19 rung VDO3 0,0s bis 3600,0s 0,0s PAG 92
Ausgangsverzoge- .
E3.20 rung VDO4 0,0s bis 3600,0s 0,0s DAY 92
F3.21 |AUSBANESVErzOge- | o pic 3600,0 00s| * | 92
rung VDO5
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5. Funktionsparameter

5.1.19 b0 - Motorparameter

Werksein-

Bezeichnung Einstellbereich stellung Sperre Seite

0: G-Typ (Konstantlast-
b0.00 | Umrichtertyp moment) 0 * 92
1: Reserviert
b0.01 | Motornennleistung 0,4 bis 900,0kW Typabh. * 93
b0.02 | Motornennspannung 0 bis 460V Typabh. * 93
b0.03 | Motornennstrom 0,1 bis 2000,0A Typabh. * 93
b0.04 | Motornennfrequenz 0,01Hz bis F0.08 50,00Hz. * 93
b0.05 | Motornenndrehzahl 0 bis 36000U/min Typabh. * 93
b0.06 | Statorwiderstand 0,001 bis 65535Q Typabh. * 93
b0.07 | Rotorwiderstand 0,001 bis 65535Q Typabh. * 93
b0.08 | Streuinduktivitat 0,1 bis 6553,5mH Typabh. * 93
b0.09 | Gegeninduktivitat 0,1 bis 6553,5mH Typabh. * 93
b0.10 | Leerlaufstrom 0,01 bis 655,35A Typabh. * 93
Automatische Einmes- | 0: Inaktiv
b0.11 | sung der Motorpara- 1: Asynchronmotor mit Last 0 * 93
meter 2: Asynchronmotor ohne Last

5.1.20 y0 - Systemfunktionen und Funktionsparametermanagement

Werksein-

Bezeichnung Einstellbereich Sperre Seite
stellung

0: Keine Aktion

1: Alle Parameter auRer Motor-
daten auf Werkseinstellungen
zurilicksetzen

2: Fehlerhistorie 16schen

y0.00 | Parametersatze 3: Alle Parameter auf Werkseinstel- 0 * 94
lungen zurticksetzen

4: Parametereinstellungen spei-
chern

5: Wiederherstellen der gespei-
cherten Nutzerparameter

y0.01 | Benutzerpasswort | 0 bis 65535 0 * 94
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5.1.21y1 - Fehlerspeicher

Fara- Bezeichnung Einstellbereich LI Sperre Seite
meter stellung
0: Kein Fehler
1: Schutzfunktion U-Phase
2: Schutzfunktion V-Phase
3: Schutzfunktion W-Phase
4: Uberstrom bei Beschleunigung
5: Uberstrom bei Bremsvorgang
6: Uberstrom bei konst. Geschw
7: Uberspannung bei Beschl.
8: Uberspannung Bremsvorg.
Art des drittletzten 9: Uberspannung konst. Gesch.
y1.00 Fehlers 10: I?usunterspannung 0 ° 95
11: Uberlast Motor
12: Uberlast Umrichter
14: Ausgangsphasenverlust
16: Invertermoduliiberhitzung
17: Externer Fehler
18: Kommunikationsfehler
19: Strommessfehler
20: Einmessung fehlerhaft
21: EEPROM-Fehler
22: PID-Ruckfuhrsignalverlust
y1.01 Art des vorletzten 0 bis 22 0 o 95
Fehlers
v1.02 Art des letzten 0 bis 22 0 o 95
Fehlers
Frequenz bei letz-
y1.03 tem Fehler - 0,00Hz ° 96
v1.04 Strom bei letztem ) 0,0A o 96
Fehler
Zwischenkreisspan-
y1.05 | nung bei letztem - ov ° 96
Fehler
Eingangsklemmen-
y1.06 | status bei letztem - 0 ° 96
Fehler
Ausgangsklemmen-
y1.07 | status bei letztem - 0 ° 96
Fehler
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5. Funktionsparameter

5.2 Funktionsparameterbeschreibung

5.2.1 Statusparameter: d0.00 - d0.20 - nur Lesezugriff, nicht anderbar

Die dO-Parameter enthalten Betriebsinformationen des Frequenzumrichters wie die momenta-
ne Frequenz des Motors oder die aktuell eingestellte Zielfrequenz. Die Informationen kénnen
wahrend des Betriebs auf dem Display des Bedienfeldpotentiometers angezeigt oder tber die
Kommunikationsschnittstelle ausgelesen werden. Folgende Tabelle beschreibt die einzelnen
Parameter und deren Einheiten:

Parameter  Bezeichnung Einheit
d0.00 Motorfrequenz 0,01 Hz

Bei der Motorfrequenz handelt es sich um die aktuell am Ausgang des Frequenzumrichters
anliegende Ist-Frequenz.

do.01 Zielfrequenz 0,01 Hz

Die Zielfrequenz ist die momentan eingestellte Soll-Frequenz. Sie kann im Bereich zwischen
der minimalen und maximalen Frequenz eingestellt werden.

d0.02 DC-Zwischenkreisspannung 1v

Es wird die aktuell im Zwischenkreis des Umrichters gemessene Gleichspannung angezeigt.

d0.03 Ausgangsspannung 1v

Gibt den Effektivwert der aktuell am Ausgang des Umrichters anliegenden Spannung wieder.
do.04 Ausgangsstrom 0,1A

Gibt den Effektivwert des aktuell flieBenden Stroms wieder.

d0.05 Ausgangsleistung 0,1kW

Zeigt den aus Strom und Spannung errechneten Wert der Ausgangsleistung an.

d0.06 Motordrehmoment 1%

Es wird das momentan am Motor anliegende Drehmoment prozentual vom Motor-
nenndrehmoment angezeigt.

do.07 Zustand der Digitaleingdnge -

Der Zustand der digitalen Eingange wird als hexadezimale Zahl angezeigt. Der Zustand jedes
einzelnen Digitaleingangs kann dabei 0 oder 1 sein.

20 28 21 26 25 24 28 22 21 Q0
918|716 |5]4|13(2(1]0

[ [ [ [
Reserviert DI 1
Reserviert DI 2

Reserviet———— L———DI3
Reserviet ——M8 — | L DI4
Reserviert DI 5
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5. Funktionsparameter

Parameter Bezeichnung Einheit

d0.08 Zustand der Digitalausgange -

Der Zustand der digitalen Ausgange wird als hexadezimale Zahl angezeigt, die sich aus den
Zustanden der einzelnen Ausgange (0 oder 1) ableitet.

24 28 22 20 20

413[2|1]0

I
MO1

—— Reserviert

Reserviert
Relais RO
Reserviert

d0.09 Spannung an Analogeingang All

Aktuell anliegende Spannung zwischen den Klemmen Al1 und GND.

d0.10 Spannung an Analogeingang Al2 0,01V
do.11 Eingangsspannung vom Bedienteilpotentiometer (0,01-10,00V) 0,01V
do.12 Motorgeschwindigkeit 1Upm

Errechnete momentane Geschwindigkeit des Motors.

do.13 PID-Sollwert 1%

Aktuell eingestellter PID-Sollwerts in Prozent des Maximalwertes der RuckfiihrgroRe.

do.14 PID-RiickfiihrgroRe 1%

Aktueller Wert der RickflhrgroRe in Prozent vom Maximalwert.

do.15 Mehrfachgeschwindigkeitsstufe (0-15) -
do.16 Reserviert

do.17 Temperatur des Invertermoduls (0,0-100,0°C)
do0.18 Softwareversionsnummer
do.19 Gesamtbetriebsdauer (0-65535h)

do.20 Drehmomentvorgabe

Zeigt das aktuell vorgegebene Drehmoment an, wenn der Umrichter auf Drehzahl- oder
Drehmomentregelung eingestellt ist.

46



5. Funktionsparameter

5.2.2 Basisparametergruppe: F0.00 - F0.13

Die Basisparametergruppe umfasst alle Hauptparameter wie die Zielfrequenz, Betriebsart und
Steuerungsmodi fiir Frequenzen etc.

F0.00 Motorsteuerung Werkseinstellung: 2%
Der Frequenzumrichter bietet drei verschiedene Arten der Motorsteuerung. Je nach Applikation
kann hier zwischen Vektorsteuerung, U/f- und Drehmomentsteuerung gewahlt werden:

0: Vektorsteuerung ohne Sensor (open loop)
Die Vektorsteuerung eignet sich fiir Hochleistungsapplikationen, bei denen der Frequenzumrich-
ter nur einen Motor steuert.

1: Reserviert

2: U/f-Steuerung

Die Spannungs/Frequenz-Steuerung ist etwas weniger prazise als die anderen Arten. Sie eignet
sich fur alle gangigen Drehstromasynchronmotoren, Pumpen und Lifter. Es kann sowohl ein Mo-
tor mit zwei Frequenzumrichtern gesteuert werden, als auch zwei Motoren mit einem Frequenz-
umrichter.

3: Drehmomentregelung

Die Drehmomentregelung ist fir Anwendungen mit geringeren Anforderungen an die Genauig-
keit. Die Motorgeschwindigkeit ist lastabhdngig, Beschleunigungs- und Bremszeit werden nicht
mehr durch die Vorgaben in F0.05/6 bestimmt.

Zielfrequenz (Bedienteil) Werkseinstellung: 50.00Hz

Ist die Frequenzsteuerungsquelle F0.03 des Frequenzumrichters auf das Bedienteil eingestellt,
kann hier die gewlinschte Zielfrequenz eingestellt werden. Sie kann in einem Bereich zwischen
minimaler Frequenz 0,00Hz und maximaler Frequenz F0.08 eingestellt werden. Soll hier ein Wert
Uber 50.00Hz parametriert werden, so muss zuerst die maximale Ausgangsfrequenz F0.08 ent-
sprechend erh6ht werden.

Bei einer digitalen Steuerung der Frequenz und bei Modifikation der Frequenz mit den ,,Hoch“-
und ,,Runter“-Tasten am Bedienfeld dient die hier eingestellte Frequenz als Startwert.

Wird F0.01 geandert, bleibt ein zuvor mit den ,,Hoch“- und ,Runter”-Tasten eingestellter Offset
erhalten!

F0.02 Frequenzsteuerquelle Werkseinstellung: 0

Als Steuerquelle fiir die Frequenz bietet der Frequenzumrichter acht mogliche Einstellungen.
Hier kdnnen zum Beispiel die Eingangsspannung an den Analogklemmen oder das Bedienfeldpo-
tentiometer als Quelle gewahlt werden.

0: Bedienfeld (F0.01)

Die Frequenz wird durch den Wert im Parameter FO.01 vorgegeben. Die ,,Hoch“- und ,Runter-
Tasten am Bedienfeld des Frequenzumrichters konnen zur Modifikation der Frequenz verwendet
werden. Ob der hierdurch erzeugte Offset zu F0.01 gespeichert wird, kann mittels F0.03 konfi-
guriert werden.
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1: Analogeingang All

Zur Frequenzvorgabe wird die Analogspannung verwendet, die zwischen den Klemmen Al1 und
GND anliegt. Diese Einstellung ist zu verwenden, wenn ein externes Potentiometer zur Frequenz-
steuerung verwendet werden soll. Der Eingangsspannungsbereich betragt hier OV — 10V oder
OmA — 20mA. Um zwischen Spannungs- und Strommessung umzuschalten, muss der Jumper
JP2 auf der Steuerkarte des Umrichters umgesteckt werden, dadurch wird der Strom {iber einen
5000Q-Widerstand geleitet. Werksseitig ist der Analogeingang auf Spannungsmessung gesetzt.

2: Analogeingang Al2

Selbe Funktionsweise wie ,1: Analogeingang Al1“ nur dass die Spannung zwischen den Klem-
men Al2 und GND verwendet wird. Der zugehorige Jumper auf der Steuerkarte des Frequenzum-
richters ist dabei JP3. Dieser ist ebenfalls werksseitig auf Spannungsmessung gesetzt.

3: Bedienfeldpotentiometer

Das Potentiometer am Bedienfeld des Umrichters wird als Frequenzquelle verwendet. Die Ein-
gangsspannung am Bedienfeldpotentiometer betragt OV — 10V.

4:Analogeingdnge Al1+Al2

Selbe Funktionsweise wie ,1: Analogeingang Al1“ nur dass die Werte von All und Al2 vor der
Weiterverarbeitung addiert werden.

5: Mehrfachgeschwindigkeiten

Bei der Steuerung der Frequenz durch Mehrfachgeschwindigkeiten konnen digitale Eingdnge
dazu verwendet werden, um dem Umrichter verschiedene Festfrequenzen vorzugeben. Dabei
kénnen bis zu 16 Geschwindigkeiten programmiert werden, die dann mit Kombinationen der
digitalen Eingdnge gewdhlt werden konnen. Die jeweiligen Frequenzen kénnen dabei in der Para-
metergruppe E1 festgelegt werden. Damit ein digitaler Eingang fiir Mehrfachgeschwindigkeiten
genutzt werden kann, muss die Funktion ,Mehrfachgeschwindigkeitseingang” fiir den digitalen
Eingang in der Parametergruppe F1 parametriert werden.

6: PID-Regelung

Bei der PID-Regelung wird die Ausgangsfrequenz durch den PID-Prozessregler des Frequenzum-
richters gesteuert. Ublicherweise wird die PID-Regelung fiir eine Konstantdruckregelung oder
andere ,,closed loop“-Verfahren verwendet, wobei ein externer Sensor oder dhnliches als Riick-
flihrgroRe verwendet wird. Die PID-Parameter befinden sich in der Parametergruppe E2.

7: Fernsteuerung des Frequenzumrichters

Der Frequenzumrichter unterstiitzt die Fernsteuerung per MODBUS-Protokoll Uber die
RS485-Schnittstelle. Die Kommunikationsparameter sind in der Parametergruppe F9 hinterlegt.
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F0.03 Bedienfeldeinstellungen Werkseinstellung: 0
0: Bedienfeld (F0.01) mit Speicherfunktion

Die Sollfrequenz wird durch den Wert im Parameter F0.01 vorgegeben. Die ,Hoch“- und ,,Runter”-
Tasten am Bedienfeld des Frequenzumrichters konnen zur Modifikation der Sollfrequenz ver-
wendet werden. Der hierdurch erzeugte Versatz zu F0.01 wird beim Abschalten gespeichert und
beim Einschalten wiederhergestellt.

1: Bedienfeld (F0.01) ohne Speicherfunktion

Die Funktionsweise gleicht dem bei Parameterwert 0, jedoch wird der zuletzt eingestellte Versatz
beim Abschalten nicht gespeichert, so dass die Sollfrequenz beim nachsten Einschalten auf den
Wert F0.01 zurlckgesetzt ist.

Hier ist zu beachten, dass mit dem Begriff ,,Abschalten” das Trennen des Frequenzumrichters von
der Netzspannung gemeint ist, nicht aber das Stoppen des Motors.
2: ,Hoch“- und ,Runter“-Tasten deaktiviert

Die Modifikation der Sollfrequenz (iber die Bedienfeldtasten ,,Hoch” und , Runter” sowie die kon-
figurierbaren ,Hoch“- und ,Runter“-Funktionen der Eingangsklemmen ist deaktiviert.

3: ,Hoch“- und ,Runter“-Tasten nur im laufenden Betrieb aktiviert, im Standby deaktiviert
Die Modifikation der Sollfrequenz liber die Bedienfeldtasten ,,Hoch” und , Runter” sowie die
konfigurierbaren ,,Hoch“- und ,Runter“-Funktionen der Eingangsklemmen ist erlaubt, solange

der Umrichter in Betrieb ist, aber beim Stoppen wird der eingestellte Versatz verworfen und die
Modifikation gesperrt.

Steuerquelle des Frequenzumrichters Werkseinstellung: 0%

Der Parameter bestimmt, wie verschiedene Funktionen des Frequenzumrichters wie Start,
Stopp, Vorwarts, Riickwarts etc. gesteuert werden sollen.

0: Lokale Steuerung durch Bedienteil (RUN-, STOP/RESET-Tasten)

Das Bedienteil wird fur die Steuerung des Umrichters verwendet.

1: Klemmensteuerung (DI1-5, Al1-2)

Erlaubt die Steuerung des Frequenzumrichters (iber den Klemmenblock.

2: Steuerung durch Kommunikationsschnittstelle (RS485)

Der Frequenzumrichter kann z.B. durch einen PC, Prozessrechner oder ein anderes Gerat mit
Hilfe der RS485-Kommunikationsschnittstelle gesteuert werden.

Beschleunigungszeit 1 Werkseinstellung: modellabhangig

Bremszeit 1 Werkseinstellung: modellabhéngig

Die Beschleunigungszeit gibt die Zeit in Sekunden an, die der Frequenzumrichter bendtigt, um
von OHz zur Maximalfrequenz (F0.08) zu beschleunigen.

Die Bremszeit gibt die Zeit an, die der Frequenzumrichter bendtigt, um von der Maximalfrequenz
(F0.08) auf OHz abzubremsen.

In beiden Fallen ist eine Zeit von 0,1 bis 3600,0 Sekunden einstellbar.

Die tatsachlich benétigte Zeit fur das Beschleunigen zu / Abbremsen von der Sollfrequenz ver-
ringert sich um das Verhéltnis von Sollfrequenz zu Maximalfrequenz, siehe auch folgendes Bild.
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A Ausgangs-
frequenz (f)
Maximal-
frequenz | ... oo ...
frequenz

Soll- 2 o LN

w Zeit (t)
w 1 >
Tatsdchliche Besch‘leunigungszeit

e
|

Tat$ﬁchliche Bremszeit

——
T

Eingestellte Beschleuniglﬁgszeit . Eingestellte Bremszeit

Der ST130-Frequenzumrichter kann insgesamt zwei verschiedene Satze Beschleunigungs- und
Bremszeiten speichern, zwischen denen lber die digitalen Eingdnge umgeschaltet werden kann.
Der andere Satz befindet sich in den Parametern F7.03 und F7.04.

Tragerfrequenz Werkseinstellung: modellabhangig [kHz]

Die Tragerfrequenz kann angepasst werden, um einer eventuellen Gerduschentwicklung oder
Vibrationsverhalten am Motor entgegenzuwirken. Bei einer hoheren Tragerfrequenz entsteht
ein qualitativ besseres Signal am Ausgang des Frequenzumrichters und verringert so die Gerau-
sche und Vibrationen des Motors. Auf der anderen Seite werden die Schaltverluste innerhalb
des Frequenzumrichters hoher, was den Wirkungsgrad des Umrichters mindert und somit die
Ausgangsleistung reduziert. Die EMV-Belastung durch den Umrichter steigt ebenfalls mit héhe-
rer Tragerfrequenz, und der kapazitive Leckstrom wird ebenfalls erhoht. Die eben beschriebenen
Phanomene kehren sich um, wenn die Tragerfrequenz reduziert wird.

Wie ein Motor sich bei verschiedenen Tragerfrequenzen verhalt, ist von Motor zu Motor unter-
schiedlich. Die optimale Einstellung kann hier in Verbindung mit dem Hersteller und eigenen
Versuchen gefunden werden. Man kann jedoch sagen, dass eine kleinere Tragerfrequenz umso
bessere Ergebnisse erzielt, je groRer die Leistung des an den Umrichter angeschlossenen Mo-
tors ist. Die hier maximal einstellbare Tragerfrequenz liegt bei 15kHz. Wird die Tragerfrequenz
Uber die Werksvoreinstellung erhoéht, so ist flr jedes kHz Erhéhung 20% von der Nennleistung
abzuziehen. Die folgende Tabelle soll eine ungefahre Richtlinie zum Finden der richtigen Trager-
frequenz darstellen.

Tragerfrequenz Niedrig -> Hoch
Motorgerausche Laut -> Leise
Gute des Ausgabesignals | Schlecht -> Gut
Motortemperatur Hoch -> Niedrig

Umrichtertemperatur | Niedrig -> Hoch

Leckstrom Klein -> Grof
EMV Belastung Klein -> Grof
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Maximale Ausgangsfrequenz Werkseinstellung: 50,00Hz %

Die maximale Ausgangsfrequenz dient als Grenze fiir die manuelle Sollfrequenzeinstellung tiber
F0.01 und Bedienpanel sowie als Referenzwert flr die Frequenzsteuerung mit analogen Ein-
gangen, Digitaleingdangen und Mehrfachgeschwindigkeiten, da diese immer einen prozentualen
Wert der maximalen Ausgangsfrequenz betragen. Die maximale Ausgangsfrequenz kann bis zu
400,0Hz eingestellt werden.

F0.09 Quelle fiir obere Grenzfrequenz Werkseinstellung: 0
Die obere Grenzfrequenz kann genau wie die Zielfrequenz durch externe Quellen wie Analog-
spannungen oder Fernsteuerung lUber einen PC variiert werden.

0: F0.10 Einstellung
Es wird die Frequenz verwendet, die im Parameter F0.10 hinterlegt ist.
1: Analogeingang All

Bei Steuerung der Frequenz durch eine analoge Spannung zwischen All und GND ist die Fre-
quenz in F0.08 die Referenz fiir 100% Eingangsspannung.

2: Analogeingang Al2
Siehe Analogeingang Al1.
3: Mehrfachgeschwindigkeitseinstellung

4: Kommunikationsschnittstelle
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F0.10 Obere Grenzfrequenz F0.11 - F0.08 Werkseinstellung: 50,00Hz

Die obere Grenzfrequenz ist ab Werk auf 50,00Hz eingestellt. Sie ist nicht zu verwechseln mit der
Maximalfrequenz F0.08 und dient wahrend des Betriebs des Frequenzumrichters als variable
Begrenzung der Motorfrequenz. Quellen zur Steuerung der oberen Grenzfrequenz befinden sich
unter Parameter F0.09.

Untere Grenzfrequenz (0,00Hz bis F0.10) Werkseinstellung: 0,00Hz

Ist die Frequenzvorgabe geringer als die untere Grenzfrequenz, so kann der Frequenzumrichter
den Motor stoppen, den Motor mit der unteren Grenzfrequenz oder der Nullgeschwindigkeit
weiter betreiben. Das Verhalten kann bei Parameter F7.18 eingestellt werden.

Motordrehrichtung Werkseinstellung: 0%

Sollte die Motordrehrichtung falsch sein, kann mit diesem Parameter die Drehrichtung umge-
kehrt werden, ohne die Beschaltung am Motor dandern zu muissen.

Bitte beachten: Dieser Parameter ist zur temporaren Verwendung bei der Fehlersuche vorgese-
hen. Bei der Anwendung dieses Parameters ist insbesondere in Umgebungen, wo die Umkehr
der Drehrichtung zu Beschadigungen fiihren kann, besondere Vorsicht angeraten.
Dieser Parameter wird aufRer an dieser Stelle nur durch y0.00 verandert.
0: Drehrichtung beibehalten
Feld dreht in Standardrichtung.
1: Drehrichtung umkehren
Zwei Ausgange werden vertauscht, Feld dreht in Gegenrichtung.
2: Drehrichtungsumkehrung verhindern
Feld dreht immer in Standardrichtung, Steuerung auf positive Drehzahlen beschrankt.

Automatische Spannungsnachregelung (AVR) Werkseinstellung: 1

Ohne diese Funktion dndert die Ausgangsspannung sich mit der Eingangsspannung (bzw. der
Zwischenkreisspannung). Die Spannungsnachregelung sorgt dafiir, dass die Ausgangsspannung
konstant gehalten wird, solange die Nennlast oder die Toleranzgrenzen der Eingangsspannung
nicht Gberschritten werden.

0: Inaktiv

Keine Nachregelung, Ausgangsspannung folgt der Eingangsspannung
1: Immer aktiv

Ausgangsspannung wird auf Nennspannung nachgeregelt
2: Nur beim Bremsen inaktiv

Durch Gegenspannung beim Bremsen oder Aktivierung des Bremswiderstandes entstehende
Schwankungen werden nicht ausgeglichen.
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5.2.3 Eingangsparametergruppe F1.00 - F1.19

Die Eingangsparametergruppe umfasst alle Parameter, die bendtigt werden, um die verfligbaren
Eingdnge des ST130-Frequenzumrichters zu parametrieren und zu verwenden. Dabei sind alle
Frequenzumrichter mit finf frei konfigurierbaren digitalen Eingdngen ausgestattet.

Digitaleingang DI1 Werkseinstellung: 1%
Digitaleingang DI2 Werkseinstellung: 2%
Digitaleingang DI3 Werkseinstellung: 0%

Digitaleingang D14 Werkseinstellung: 9%

Digitaleingang DI5 Werkseinstellung: 4%

Reserviert -

Die funf oben aufgefiihrten Parameter werden zur Funktionseinstellung der einzelnen digitalen
Eingdange verwendet. Bitte beachten Sie den Schaltplan am Ende dieser Bedienungsanleitung fir
eine korrekte externe Beschaltung der digitalen Eingange. Es kann dabei jeder Eingang beliebig
mit den folgenden Funktionen belegt werden, dabei kann allerdings jede Funktion nur einmal
auf allen realen oder virtuellen Klemmen verwendet werden:

0: Keine Funktion

Diese Einstellung dient alleine zum Deaktivieren des digitalen Eingangs, um eine eventuelle un-
gewollte Aktivierung einer Funktion zu vermeiden.

1: Vorwartsbetrieb (FWD)

Der Frequenzumrichter betreibt den Motor im Vorwartsbetrieb.
2: Riickwartsbetrieb (REV)

Der Frequenzumrichter betreibt den Motor im Riickwartsbetrieb.
3: Dreileiterbetriebssteuerung

Eingang dient zur Freigabe im Dreileiterbetriebsmodus des Frequenzumrichters, welcher unter
Parameter F1.06 genauer beschrieben ist.

4: Vorwadrtsbetrieb JOG (FIOG)

Vorwartsbetrieb im JOG-Modus des Frequenzumrichters. Die JOG-Frequenz und die Brems- und
Beschleunigungszeiten kénnen unter den Parametern F7.00, F7.01 und F7.02 eingestellt werden.

5: Riickwartsbetrieb JOG (RJOG)

Rickwartsbetrieb im JOG-Modus des Frequenzumrichters.

6: Frequenz erh6hen (UP)

Erhdhung der Frequenz mit dem eingestellten Frequenzinkrement.
7: Frequenz verringern (DOWN)

Verringern der Frequenz mit dem eingestellten Frequenzdekrement.
8: Freier Halt

Der Umrichter schaltet den Ausgang sofort ab. Der Bremsprozess wird nicht mehr vom Umrichter
kontrolliert. Es handelt sich um dieselbe Funktionsweise wie unter Parameter F3.05 beschrieben.
Dieser Betriebsmodus wird fiir Lasten mit groRer Tragheit empfohlen, wenn die Bremszeit uner-
heblich ist.
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9: Fehlermeldung zuriicksetzen (RESET)

Nachdem der Umrichter in den Fehlerzustand gegangen ist, kann mit dieser Funktion der Um-
richter zuriickgesetzt werden. Es handelt sich dabei um dieselbe Funktion wie bei der RESET-Tas-
te auf dem Bedienfeld.

10: Eingang fiir externen Fehler

Wird ein digitaler Eingang mit dieser Funktion parametriert, gibt der Umrichter bei Zustand , 1
des Eingangs den Fehlercode E.SET aus, wechselt in den Fehlerzustand und stoppt.

11: Riicksetzen der Frequenz auf Wert von der Frequenzsteuerquelle

Wird ein digitaler Eingang mit dieser Funktion parametriert, kann er dazu verwendet werden,
um nach Modifikation der Sollfrequenz mittels der ,,Hoch” und , Runter“-Tasten die Frequenz
wieder auf den von der Frequenzsteuerquelle (siehe F0.02) vorgegebenen Wert zuriickzusetzen.

12: Mehrfachgeschwindigkeitseingang 1 (MGE1)
13: Mehrfachgeschwindigkeitseingang 2 (MGE2)
14: Mehrfachgeschwindigkeitseingang 3 (MGE3)
15: Mehrfachgeschwindigkeitseingang 4 (MGE4)

Es konnen bis zu 16 verschiedene Geschwindigkeiten mit den Mehrfachgeschwindigkeiten pro-
grammiert werden. Diese 16 Geschwindigkeiten kdnnen mit Kombinationen der vier Mehrfach-
geschwindigkeitseingange ausgewahlt werden. Folgende Tabelle zeigt die Wahrheitsmatrix und
die fiir die jeweilige Geschwindigkeit bendtigten Kombinationen der Eingédnge:

Vi e digke Paramete

0 0 0 0 0 E1.00
0 0 0 1 1 E1.01
0 0 1 0 2 E1.02
0 0 1 1 3 E1.03
0 1 0 0 4 E1.04
0 1 0 1 5 E1.05
0 1 1 0 6 E1.06
0 1 1 1 7 E1.07
1 0 0 0 8 E1.08
1 0 0 1 9 E1.09
1 0 1 0 10 E1.10
1 0 1 1 11 E1.11
1 1 0 0 12 E1.12
1 1 0 1 13 E1.13
1 1 1 0 14 E1.14
1 1 1 1 15 E1.15

Wenn die Mehrfachgeschwindigkeiten als Frequenzsteuermethode gewahlt werden, beziehen
sich die in den Parametern E1.00 - E1.15 eingetragenen Werte prozentual auf die in F0.08 para-
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metrierte Maximalfrequenz. Bei Verwendung des PID-Reglers kénnen die Mehrfachgeschwin-
digkeiten auch zum Umschalten zwischen verschiedenen ZielgroRen verwendet werden. Zum
Beispiel konnte man verschiedene Zieldriicke als prozentuale Soll-Rickfihrungswerte paramet-
rieren und zwischen diesen Sollwerten mit Hilfe der digitalen Eingange umschalten.

16: Eingang fiir variable Beschleunigungs- oder Bremszeit

Mit Hilfe dieses digitalen Eingangs kann zwischen zwei verschiedenen Brems- und Beschleuni-
gungszeiten umgeschaltet werden. Folgende Tabelle zeigt die Wahrheitsmatrix mit den dazuge-
horigen Parametern fiir die verschiedenen Zeiten:

Eingang Brems-/Beschl. Zeitpaar verwendete Parameter
0 Zeitpaar 1 F0.05 und F0.06
1 Zeitpaar 2 F7.03 und F7.04

17: Umschalten zwischen verschiedenen Steuerquellen (F0.04)

Wenn der Steuerungsmodus des Frequenzumrichters F0.04>0 ist, kann diese Funktion benutzt
werden, um mit Hilfe eines digitalen Eingangs von der konfigurierten Steuerquelle (Klemmen-
steuerung F0.04=1 oder RS485-Steuerung F0.04=2) auf Bedienfeldsteuerung (wie F0.04=0) und
zurilick zu schalten.

18: Bremsen und Beschleunigen durch externe Signale verhindern

Sperrt die Veranderung der momentanen Zielfrequenz durch externe Signale. Beim Setzen die-
ses Eingangs wird die aktuelle Ausgabefrequenz beibehalten.

19: PID-Regler pausieren

Pausiert die Steuerung des Motors durch den PID-Regler und behalt die aktuelle Frequenz bei.
20: Wobbeln pausieren

Das zyklische Oszillieren der Sollfrequenz kann pausiert werden.

21: Wobbeln zuriicksetzen

Setzt die momentane Sollfrequenz auf die Mittenfrequenz zuriick.

22: Drehmomentregelung verbieten

Hiermit wird die Drehmomentregelung gesperrt, und der Frequenzumrichter schaltet auf Ge-
schwindigkeitsregelung um.

23: Temporares Riicksetzen der Frequenz auf Wert von der Frequenzsteuerquelle

Funktion fast identisch wie 11, allerdings mit Riickkehr zur modifizierten Frequenz, sobald dieser
Eingang inaktiv wird.
24: Sofortige DC-Bremse

Wird der Eingang wahrend des Abbremsvorgangs auf ,1“ gesetzt, schaltet der Frequenzumrich-
ter sofort die aktive DC-Bremsfunktion ein.

25: Reserviert
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Klemmensteuerungsmodus Werkseinstellung: 0%

Der Klemmensteuerungsmodus bestimmt die Steuerungsart des Frequenzumrichters bei Steue-
rung durch Klemmen.

0: Zweileitungssteuerung 1

Die ab Werk parametrierte Zweileitersteuerung 1 ist die meistbenutzte Steuerungsart. Der Vor-
warts-/Rickwaértsbetrieb des Motors wird dabei durch zwei separate digitale Eingdnge gesteu-

ert, wobei die Freigabe implizit erfolgt.
Die Klemmenfunktionen sind dabei wie folgt:

e en D Parameterwe Be eibung
DI <n> F1.0(n-1)=1 Vorwartsbetrieb (FWD)
DI <m> F1.0(m-1)=2 Rickwartsbetrieb (REV)
K1
0 0 Stopp DI1-5 Vorwarts (FWD)
0 1 Rlckwarts K2
DI 1-5 Rickwarts (REV)
1 0 Vorwarts
COM  Masse
1 1 Stopp

1: Zweileitungssteuerung 2

Bei dieser Steuerungsart wird eine digitale Klemme K1 verwendet, um den Motor zu starten und
zu stoppen. Dazu kann mit einer weiteren Klemme K2 die Drehrichtung des Motors zwischen
Vorwadrts und Rickwarts umgeschaltet werden.

Klemmen DI 1-5 Parameterwert Beschreibung
eigentlich Vorwartsbetrieb (FWD)
<n> . -1)=
DI<n F1.0(n-1)=1 hier Start/Stopp
_ Ruckwartsbetrieb (REV)

DI <m> F1.0(m-1)=2 hier 0=Vorwirts, 1=Riickwiarts

K1
0 0 St0pp DI1-5 Start/Stopp
0 1 Sto K2

PP DI1-5 FWD/REV
1 0 Vorwarts
COM  Masse

1 1 Rlckwarts
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2: Dreileitungssteuerung 1

Im Dreileitersteuerungsmodus 1 werden drei Klemmen zur Steuerung des Umrichters verwen-
det. Dabei wird eine Klemme zum Freigabe des Umrichters (pegelgesteuert) benutzt und zwei
weitere fiir die Vorwarts/Rickwarts-Umschaltung (ansteigende Flanke).

Klemmen DI 1-5 Parameterwert Beschreibung

DI <n> F1.0(n-1)=1 Vorwadrtsbetrieb (FWD)
DI <m> F1.0(m-1)=2 Rickwartsbetrieb (REV)
DI <o> F1.0(0-1)=3 Freigabe Umrichter

Dabei reagieren die beiden Klemmen flr die Richtungssteuerung jeweils auf eine ansteigende
Flanke. Es kann z.B. jeweils ein Taster verwendet werden, um zwischen Vorwarts- und Rick-
wadrtsbetrieb umzuschalten. Die Freigabe des Umrichters ist pegelgesteuert und kann z.B. mit

einem normalen Schalter gesteuert werden.
SB2
[l

¢ DI 1-5 Vorwarts

o DI 1-5 Freigabe
—SB3

o DI 1-5 Riickwarts

0 Masse (COM)

Hierbei wird SB1 als Stoppschalter, SB2 als Vorwadrts- und SB3 als Riickwartstaster verwendet.
3: Dreileitersteuerung 2

Bei der Dreileitersteuerung 2 wird eine Klemme zur Freigabe (pegelgesteuert), eine Klemme zum
Starten des Motors (ansteigende Flanke) und eine fir die Drehrichtungssteuerung (pegelgesteu-
ert) benutzt. Die Funktionsparameter sind wie folgt:

] ISB2
e e Parameterwe Be eibung DI 1-5 Start
DI <n> F1.0(n-1)=1 Start des Motors 8Bl | s Freigabe/Stopp
DI <m> F1.0(m-1)=2 Schalter FWD / REV K
_ i Schalter FWD / REV
DI <o> F1.0(0-1)=3 Freigabe Umrichter
Masse (COM)

Hierbei sind K und SB1 Schalter, und SB2 Taster.

Befehl Frequenzanderung (O, 0,00Hz/s) Werkseinstellung: 0,50Hz/s

In diesem Parameter kann eingestellt werden, mit welcher Rate pro Sekunde sich die Frequenz
andert, wenn die Klemmen UP/DOWN benutzt werden.

Minimalspannung an Al1 (0,00V - F1.10) Werkseinstellung: 0,00V
Minimalwert von Al1 ( -100,0% bis 100,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Max. Eingangsspannung Al1 (F1.12 - 10,00V) Werkseinstellung: 10,00V
Maximalwert von Al1 ( -100,0% bis 100,0%) Werkseinstellung: 100,0%
Filterzeit Al1 (0,00s - 10,00s) Werkseinstellung: 0,10s

Mit Hilfe der Funktionsparameter F1.08 - F1.12 kann das Verhalten des analogen Eingangs All
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bestimmt werden. Die Filterzeit dient dazu, das Signal zu glatten und Stérungen auszufiltern.
Eine groRere Filterzeit fiihrt allerdings auch zu einer langsameren Reaktionszeit der Eingange.
Das Verhaltnis zwischen Eingangsspannung und dem endgiltigen Wert kann zum Beispiel dazu
verwendet werden, um dem Frequenzumrichter eine minimale Spannung vorzugeben. Soll der
analoge Eingang All nicht mit einer Spannung, sondern einem Strom verwendet werden, so
entsprechen 0,5V genau 1mA.

Beispiel: Soll der analoge Eingang All mit einem Signal von 4mA bis 20mA verwendet werden,
so muss zuerst der Jumper JP2 umgesteckt werden, wodurch dem Eingang ein Widerstand mit
500Q parallelgeschaltet wird. Jetzt muss der Eingang auf einen Minimalwert von 4mA eingestellt
werden. Das heilt, der Parameter F1.08 muss auf 2,00V programmiert werden, da 0,5V = 1mA.

Die folgenden Graphen zeigen das Verhaltnis zwischen Eingangssignal und dem daraus resultie-
renden Wert anhand zweier Beispiele:

A
Frequenz/ 4

Drehmoment
100%

100%

Frequenz /
Drehmoment

0V/0mA

>
10V/20mA Al

ov/0mA 10V/20mA A

Minimalspannung an Al2 (0,00V - F1.14) Werkseinstellung: 0,00V
Minimalwert von AlI2 ( -100,0% bis 100,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Max. Eingangsspannung Al2 (F1.12 - 10,00V) Werkseinstellung: 10,00V
Maximalwert von Al2 ( -100,0% bis 100,0%) Werkseinstellung: 100,0%
Filterzeit Al1 (0,00s - 10,00s) Werkseinstellung: 0,10s

Parametersatz zur Einstellung vom Analogeingang Al2. Funktionsbeschreibung siehe Parameter
F1.08-F1.12. Der Jumper fir die 10V/20mA-Umschaltung ist JP3.

F1.18 Filterzeit DI (1-10) Werkseinstellung: 5

Mit diesem Parameter kann die Filterzeit fiir die Digitaleingange softwareseitig eingestellt wer-
den. Sollten Stérungen und Interferenzen dazu fiihren, dass digitale Eingdnge oder analoge Ein-
gange nicht richtig funktionieren, kann dem durch Erhéhung der Filterzeit entgegengewirkt wer-
den. Eine groRRere Filterzeit flihrt aber auch zu einer langsameren Reaktionszeit der Eingange.
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Pegeleinstellung DI (Klemmen 1-5) 0x000-0Ox1FF Werkseinstellung: 000 %

Der Parameter F1.19 bestimmt, wann die digitalen Eingangsklemmen den Status ,aktiv” oder
»inaktiv” besitzen. Bei Werkseinstellungen werden die Eingdnge als ,,aktiv“ angesehen, wenn die
jeweilige DI-Klemme mit COM verbunden ist, und ,,inaktiv”, wenn die Klemme und COM getrennt
sind. Wird der Parameter fur die jeweilige Klemme auf ,1“ parametriert, verhélt es sich genau
umgekehrt. Folgende Bits des Parameters gelten fiir die einzelnen Eingdnge:

F1.19 Bit 0: Digitaleingang DI1

F1.19 Bit 1: Digitaleingang DI2
F1.19 Bit 2: Digitaleingang DI3

F1.19 Bit 3: Digitaleingang DI4
F1.19 Bit 4: Digitaleingang DI5
F1.19 Bit 5-9: Reserviert

0: positive Logik

Der Eingang gilt als aktiv, wenn die Eingangsklemme mit der entsprechenden Masse verbunden,
also der mit dem Eingang verbundene (Relais-)Kontakt geschlossen ist (Eingangssignal low-aktiv,
logisch ON bei Low-Pegel).

1: negative Logik

Der Eingang gilt als aktiv, wenn die Eingangsklemme nicht mit Masse verbunden ist und da-
her per Pull-Up-Widerstand auf die Eingangsreferenzspannung gezogen wird (Eingangssignal
high-aktiv, logisch ON bei High-Pegel).

Die Bitmaske wird als Hexadezimalzahl eingetragen.
5.2.4 Ausgangsparametergruppe F2.00 - F2.20

Die Ausgangsparametergruppe beinhaltet alle Parameter, die zum Einstellen der analogen sowie
der digitalen Ausgdnge des Frequenzumrichters bendtigt werden. Mit dem analogen Ausgang
kann zum Beispiel der aktuelle Motorstrom als 0V-10V- oder OmA-20mA-Signal ausgegeben wer-
den. Mit Hilfe der digitalen Ausgdnge kann im Fehlerfall des Frequenzumrichters zum Beispiel ein
Relais geschaltet oder eine SPS angesteuert werden.

Funktion Ausgang MO1 Werkseinstellung:
Reserviert

Reserviert

Funktion Relaisausgang (TA, TB, TC) Werkseinstellung:

Die Funktionen der oben aufgefiihrten Ausgdnge kann aus der folgenden Liste fiir jeden Ausgang
frei gewdhlt werden. Mit Ausnahme von Funktion 3 sind diese nur im Betrieb (,RUN“) aktiv.

0: Keine Funktion
Der Ausgang besitzt keine Funktion.

1: Motor lauft vorwarts
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Der Frequenzumrichter befindet sich im Betrieb mit positiver Drehrichtung.
2: Motor lauft riickwarts

Der Frequenzumrichter befindet sich im Betrieb mit negativer Drehrichtung.
3: Fehler

Der Frequenzumrichter befindet sich im Fehlerzustand.

4: Erreichen der Frequenzgrenze FDT

Ausgang wird bei Erreichen der Frequenzgrenze auf , 1“ gesetzt. Die Frequenzgrenze FDT kann
mit Hilfe der Parameter F7.10 und F7.11 eingestellt werden.

5: Erreichen der Zielfrequenz

Ausgang wird bei Erreichen der Zielfrequenz auf ,1“ gesetzt. Der Toleranzbereich kann im Para-
meter F7.12 eingestellt werden.

6: Motor in Betrieb mit OHz

Ausgang wird geschaltet, wenn der Motor mit einer Soll- und Istfrequenz von OHz in Betrieb ist.
7: Obere Grenzfrequenz erreicht

Wird wahrend des Betriebs die obere Grenzfrequenz (F0.10) erreicht, wird der Ausgang aktiv.
8: Untere Grenzfrequenz erreicht

Wird wahrend des Betriebs die untere Grenzfrequenz (F0.11) erreicht, wird der Ausgang aktiv.

9-10: Reserviert
F2.04 Funktion Analogausgang AO1 Werkseinstellung: 0

Der Analogausgang kann entweder eine Spannung von 0V bis 10V oder einen Strom von OmA bis
20mA ausgeben. Die Umschaltung erfolgt Gber den Jumper JP4. Folgende Werte lassen sich tber
den Ausgang ausgeben:

0: Istfrequenz (OHz bis maximale Ausgangsfrequenz)

: Zielfrequenz (OHz bis maximale Ausgangsfrequenz)

: Ausgangsstrom (0 bis 2facher Motornennstrom)

: Drehmoment (0 bis 2faches Motornenndrehmoment)

: Ausgangsleistung (0 bis 2fache Motornennleistung )

: Ausgangsspannung (0 bis 1,2fache Umrichternennspannung)
: Al1 (OV-10V oder OmA-20mA)

: Al2 (OV-10V oder OmA-20mA)

00 N o Uu B W N R

: Motordrehzahl (0 bis 2fache Motornenndrehzahl)

9-10: Reserviert

F2.05 Minimalwert von AO1 (0,0% bis F2.07) Werkseinstellung: 0,0%

F2.06  Entsprechende Minimalspannung (0,00V-10,00V) Werkseinstellung: 0,00V
F2.07 Maximalwert von AO1 (F2.05 bis 100,0%) Werkseinstellung: 100,0%

60



5. Funktionsparameter

F2.08 Entsprechende Maximalspannung (0,00V-10,00V) Werkseinstellung: 10,00V

Die obigen Parameter dienen zur Einstellung des Verhéltnisses zwischen Ausgangswert und

ausgegebener Spannung. Unter- bzw. Uberschreitet der Ausgangswert den Minimal- bzw. Maxi-

malwert, so wird flr die Berechnung der Ausgangsspannung dieser Minimal- bzw. Maximalwert

verwendet. Ist der Ausgang AO1 mittels JP4 von Spannungs- auf Stromausgang umgestellt, ent-

sprechen jeweils 1mA Strom 0,5V Spannung. Bitte beachten Sie, dass die Bedeutung der 100%

des Ausgangswertebereiches von dem in F2.04 konfigurierten auszugebenden Wert abhéngt.
AO1 AAusgabespannung (Strom)

10V (20mA)
i Ausgangs-
3 wert
0,0% 100,0%

Verhaltnis von Ausgangswert und analoger Ausgabe

MO1 Einschaltverzégerung (0,0s bis 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s

MO1 Ausschaltverzégerung (0,0s bis 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Relais Einschaltverzogerung (0,0s bis 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s
Relais Ausschaltverzogerung (0,0s bis 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Mit der Parametergruppe F2.09 bis F2.12 wird die Verzogerung eingestellt, nach der die Aus-
gdange umgeschaltet werden.

Reserviert

Ausgangsklemmenlogik fur F2.10 - F2.14 Werkseinstellung: 00000

Mit Parameter F2.14 konnen die Ausgangsklemmen invertiert werden.

Bit 0 Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4

MO1 Reserviert Reserviert Relais Reserviert

0: positive Logik
Der Ausgang gilt als aktiv, wenn das Ausgangselement (Optokoppler bzw. Relais) angesteuert wird
und die Ausgangsklemme mit der entsprechenden Masse verbindet (Ausgangssignal low-aktiv).

1: negative Logik

Der Ausgang gilt als aktiv, wenn das Ausgangselement (Optokoppler bzw. Relais) nicht angesteu-
ert wird und die Ausgangsklemme nicht mit Masse verbindet (Ausgangssignal high-aktiv).

F2.15 Ausgangstyp MO1 Werkseinstellung: 1
Die Ausgangsklemme MO1 kann in zwei verschiedenen Betriebsarten arbeiten. Entweder kann
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der Ausgang als Pulsausgang mit einer maximalen Frequenz von 10kHz oder als potentialfreier
Schaltkontakt verwendet werden. Die Funktion des Pulsausgangs wird mit Hilfe des Parameters
F2.16 bestimmt, die des Schaltkontaktes mit F2.00.

0: Pulsausgang

Funktion einstellbar bei Parameter F2.16
1: Potentialfreier Schaltkontakt
Funktion einstellbar bei Parameter F2.00

F2.16 Funktion Pulsausgang MO1 Werkseinstellung: 0

Der Pulsausgang kann eine Frequenz von 0,01kHz bis F2.20 ausgeben. Fir die hierbei zur Aus-
wahl stehenden Ausgabewerte siehe F2.04.

Minimalwert von MO1 (0,0% bis F2.19) Werkseinstellung: 0,00%
Entsprechende Minimalfrequenz (0,00 bis 10,00kHz) Werkseinstellung: 0,00kHz
Maximalwert von MO1 (F2.17 bis 100,0%) Werkseinstellung: 100%

Entsprechende Maximalfrequenz (0,00 bis 10,00kHz)  Werkseinstellung: 10,00kHz

Die Funktionsparameter F2.17 bis F2.20 konnen verwendet werden, um analog zu F2.08 das Ver-
haltnis zwischen Ausgabewert und ausgegebener Frequenz einzustellen. Auch hier gilt, dass bei
Uber- bzw. Unterschreitung eines Grenzwertes dieser anstelle des tatsdchlichen Ausgabewertes
verwendet wird.
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5.2.5 Start- und Stopparametergruppe F3.00 - F3.09

In dieser Parametergruppe kann das Start- und Stoppverhalten des Frequenzumrichters einge-
stellt werden. Die Funktionsparameter beinhalten zum Beispiel Einstellungen des DC-Bremsver-
haltens und der Geschwindigkeitsmessung bei Start des Betriebs.

F3.00 Anfahrmodus Werkseinstellung: 0%

0: Direktes Anfahren
Der Umrichter fahrt direkt mit der Startfrequenz los.
1: Umdrehungsiiberwachtes Anfahren

Der Umrichter tUberpriift zuerst die Drehzahl und Richtung des Motors und startet dann bei der
gemessenen Geschwindigkeit. Geeignet fur kurzzeitiges Wegschalten des Stromes bei gréReren
Lasten und Tragheiten. Um das Umdrehungsiiberwachtes Anfahren richtig nutzen zu kdnnen,
missen Sie zunachst die Motorparameter b0 einstellen.

2: DC-Bremsung, dann Anfahren

Wenn die DC-Bremszeit F3.04 auf 0 gestellt ist, fahrt der Umrichter direkt mit der Startfrequenz
los. Wenn eine DC-Bremszeit eingestellt ist, wird zunachst flr diese Zeit der Rotor festgehalten
und startet dann mit der Startfrequenz. Geeignet fir kleinere Lasten, die sich gegebenenfalls
beim Einschalten drehen.

Startfrequenz (0,00Hz - 10,00Hz) Werkseinstellung: 0,00Hz

Haltezeit flr Startfrequenz (0,0s - 50,0s) Werkseinstellung: 0,0s %

Wird der Motor gestartet, wird dieser zuerst mit der Startfrequenz angefahren, bis die Zeit im
Parameter F3.02 abgelaufen ist. Danach wird der Motor mit der eingestellten Zielfrequenz be-
trieben. Dabei ist die Startfrequenz im Parameter F3.01 nicht durch die untere Grenzfrequenz
limitiert. Sollte aber die Zielfrequenz geringer sein als die eingestellte Startfrequenz, so bleibt
der Frequenzumrichter im Standby.

Beispiel 1:

F0.02=0 (Einstellung der Frequenz durch Bedienfeld)

F0.01=2,00Hz (Zielfrequenz wird auf 2,00Hz festgelegt)

F3.01=5,00Hz (Startfrequenz ist 5,00Hz)

F3.02=2,0s (Haltezeit fur Startfrequenz betragt 2,0s)

Fiir das oben aufgefiihrte Parameterbeispiel bleibt der Frequenzumrichter im Standby mit einer
Ausgangsfrequenz von 0,00Hz.

Beispiel 2:

F0.02=0 (Einstellung der Frequenz durch Bedienfeld)

F0.01=10,00Hz (Zielfrequenz wird auf 10,00Hz festgelegt)

F3.01=5,00Hz (Startfrequenz ist 5,00Hz)

F3.02=2,0s (Haltezeit fur Startfrequenz betragt 2,0s)

Hier beschleunigt der Frequenzumrichter auf 5,00Hz innerhalb der angegebenen 2,0s. Hat der
Umrichter die eingestellte Haltezeit erreicht, wird der Motor gemal} der programmierten Star-
trampe FO0.05 auf 10,00Hz beschleunigt.
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F3.03 DC-Bremsstrom vor dem Anfahren (0,0% - 150,0%) Werkseinstellung: 0,0% %

F3.04 Dauer der Bremsung vor dem Anfahren (0,0s - 50,0s) Werkseinstellung: 0,0s %

Die DC-Bremsung vor dem Start des Motors wird haufig benutzt, wenn der Motor gebremst und
dann wieder gestartet werden soll. Ist die Haltestrom-Haltezeit F3.04 auf 0,0s parametriert, wird
die Funktion automatisch deaktiviert.

Der prozentuale Wert im Parameter F3.03 bezieht sich auf den angegebenen Nennstrom des Fre-
quenzumrichters. Generell gilt: Je gréBer der DC-Bremsstrom, desto groRer die Bremswirkung.

F3.05 Stoppmodus Werkseinstellung: 0
Wird dem Frequenzumrichter ein Stoppbefehl erteilt, kann aus zwei verschiedenen Bremsver-
halten gewahlt werden:

0: Aktiver Stop

Der Frequenzumrichter bremst den Motor aktiv, indem die Ausgangsfrequenz in der eingestell-
ten Bremsrampenzeit auf OHz heruntergefahren wird.

1: Freier Halt

Sofort nach Erhalten des Stoppbefehls schaltet der Frequenzumrichter die Spannung am Aus-

gang ab und lasst den Motor gemaR seiner Tragheit und Dampfung auslaufen.
DC-Bremsstartfrequenz (0,00Hz - F0.08) Werkseinstellung: 0,00Hz
Wartezeit vor DC-Bremsung (0,0s - 50,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Ausgangsstrom bei DC-Bremsfunktion (0,0% - 150,0%) Werkseinstellung: 0,0%

DC-Bremsstromhaltezeit (0,0s - 50,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Sinkt die Istfrequenz unter die DC-Bremsstartfrequenz, schaltet der Umrichter die Spannung
am Ausgang ab und ldsst den Motor fir die in F3.07 konfigurierte Wartezeit frei auslaufen, um
eventuellen Stromspitzen entgegenzuwirken. Nach Ablauf der Wartezeit aktiviert der Umrichter
die DC-Bremsfunktion. Die Hohe des DC-Bremsstroms kann im Parameter F3.08 eingestellt wer-
den. Der Parameter bezieht sich prozentual auf den Motornennstrom. Je groRer dieser Strom
eingestellt wird, desto groRer ist auch die Bremswirkung. Es kann dabei aber auch zu groRerer
Warmeentwicklung an Motor und Frequenzumrichter kommen. Die Dauer der DC-Bremse kann
in Parameter F3.09 eingestellt werden.

Ist die Bremsstartfrequenz auf 0,00Hz eingestellt, ist die DC-Bremsfunktion deaktiviert.
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Folgende schematische Darstellung soll die DC-Bremsfunktion verdeutlichen:

Ausgangs- A
frequenz (f)

Anfahrrampe F0.05 Bremsrampe F0.06
Bremsstartfre- \ . »

quenz F3.06

Startfre- —w»f-——-- |
quenz F3.01

Ausgangs- A Zeit (1)

i -
spannung (U)

Haltezeit F3.09 der
DC-Bremse bei Stopp

i |

Start (RUN)¥ s> -~ Zeit (6
Bremszeit F3.04 | Haltezeit F3.02 fir Wartezeit F3.07
vor dem Anfahren Startfrequenz vor DC-Bremsung

Schematische Darstellung der DC-Bremsfunktion
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5.2.6 U/f-Kennlinienparameter F4.00 - F4.09

Die Parameter in dieser Parametergruppe werden nur verwendet, wenn der Frequenzumrichter
sich im U/f-Steuerungsmodus befindet. Eine U/f-Steuerung eignet sich zum Beispiel fur Lufter,
Pumpen oder Applikationen, in denen ein Frequenzumrichter mehrere Motoren ansteuert.

F4.00 U/f-Kurvenwahl Werkseinstellung: 0%

0: Lineare U/f-Kennlinie
Geeignet fur konstante Last.
1: Multipunkt-U/f-Kennlinie

Geeignet flr Zentrifugen und andere Spezialanwendungen. Die Punkte, aus denen sich diese
Kurve zusammensetzt, kdnnen mit den Parametern F4.03 bis F4.08 eingestellt werden.

2: Quadratische U/f-Kennlinie
Geeignet fur Lifter, Pumpen und Zentrifugen.

3: Exponentialkurve mit Exponent 1,25

4: Exponentialkurve mit Exponent 1,75

Drehmomentboost (0,0% - 30,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Grenzfrequenz fiir Boost (0,0-50,0% von b0.04) Werkseinstellung: 20,0% %

Die Hauptfunktion des Drehmomentboosts ist die Verbesserung der Drehmomentcharakteristik

des Motors bei niedrigen Frequenzen im U/f-Betrieb. Die richtige Einstellung des Boosts hangt

dabei von der jeweiligen Applikation ab. Ist der Boost zu niedrig eingestellt, kann es passieren,

dass der Motor zu wenig Leistung hat, um die Last in Bewegung zu setzen. Ist der Boost zu hoch

eingestellt, kann es zu einer Ubererregung des Motors kommen. Durch den dann flieRenden ho-

hen Motorstrom kann die Effizienz des Motors sinken und es zu einer grofReren Hitzeentwicklung

kommen.

Es wird empfohlen, den Wert des Drehmomentboosts zu erhohen, wenn der Motor eine grolRe

Last bewegen muss und merklich zu wenig Drehmoment besitzt.

Wird der Boost auf 0,0% eingestellt, berechnet der Frequenzumrichter automatisch den benétig-

ten Wert aus gemessenen Parametern des Statorwiderstands.

Mit der Grenzfrequenz kann festgelegt werden, bis zu welcher Frequenz der Boost aktiv ist.
Ausgangsspannung [V]A

U

b

|

|

|

I I

4 " »
»

—
—

1 b Ausgangsfrequenz [Hz]
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Die Abbildung zeigt eine schematische Darstellung der Ausgangsspannung bei eingestelltem
Drehmomentboost. Mit:

U, : Ausgangsspannung durch eingestellten Drehmomentboost

U.: Maximale Ausgangsspannung

f,: Grenzfrequenz fiir Drehmomentboost (F4.02)

f,: Nennfrequenz des Motors

U/f Kennlinie Frequenz U1 (0,00Hz - F4.05) Werkseinstellung: 0,00Hz %
U/f Kennlinie Spannung f1 (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 0,0% %
U/f Kennlinie Frequenz U2 (F4.03 - F4.07) Werkseinstellung: 0,00Hz %

U/f Kennlinie Spannung f2 (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 0,0% %
U/f Kennlinie Frequenz U3 (F4.05 - b0.04) Werkseinstellung: 0,00Hz %
U/f Kennlinie Spannung f3 (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 0,0% %

Die Parameter F4.03 bis F4.08 werden benutzt, um die benutzerdefinierte U/f-Kennlinie festzule-
gen. Bitte beachten Sie, dass folgende Bedingungen erfillt werden missen:
Ul<U2<U3undfl<f2<f3

Vorsicht: Sollte bei niedrigen Frequenzen die Spannung zu hoch eingestellt sein, kann es zu einer
starken Erhitzung des Motors oder sogar zu Beschadigungen kommen. Der Frequenzumrichter
kann in diesem Fall auch in den Fehlerzustand wechseln. Die folgende Abbildung zeigt die ein-

stellbare U/f Kennlinie:
Spannung %] 4

U

O

»
>

Frequenz [%]

f, f,
Die in der Abbildung gezeigten Variablen U, - U, beziehen sich auf die Parameter F4.03, F4.05 und

F4.07. Die dazugehdrigen f-Werte f_ - f, konnen in den Parametern F4.04, F4.06, F4.08 eingestellt
werden. U, und f_stehen hier fir die Motornennspannung und die Motornennfrequenz.
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F4.09 Schlupfkompensation (0,0% - 200,0%) Werkseinstellung: 0,0%
Die Schlupfkompensation kann einer Geschwindigkeitsanderung entgegenwirken, die bei einem
Lastwechsel entsteht. So kann auch wahrend eines Lastwechsels die Geschwindigkeit des Mo-
tors weitgehend konstant gehalten werden. Hier sollte die Nennschlupffrequenz des Motors,
bezogen auf dessen Nennfrequenz, eingetragen werden. Sofern diese nicht direkt angegeben ist,
berechnet sich die Schlupffrequenz f zu
f =f -nxp+60
und damit die einzutragende Schlupfkompensation zu
F4.09=f +f x100%
wobei f, die Motornennfrequenz (b0.04), n die Nenndrehzahl (b0.05) und p die Motorpolpaar-
anzahl ist.

5.2.7 Vektorregelungsparameter F5.00 - F5.07

Funktionsparameter in dieser Parametergruppe sind nur aktiv, wenn der Steuerungsmodus des
Frequenzumrichters auf Vektorregelung parametriert wurde. Bei der Verwendung der U/f-Steu-
erung finden diese Parameter keine Anwendung.

Unterer P-Anteil (0-100) Werkseinstellung: 20
Untere Integralzeit (0,01s - 10,00s) Werkseinstellung: 0,50s

Untere Schaltfrequenz (0,00 - F5.05) Werkseinstellung: 5,00Hz
Oberer P-Anteil ( 0-100) Werkseinstellung: 15
Obere Integralzeit (0,01s - 10,00s) Werkseinstellung: 1,00s
Obere Schaltfrequenz (F5.02 - F0.08) Werkseinstellung: 10,00Hz

A
Pl Funktions-
parameter

F5.00
F5.01

F5.03
F5.04

»

>
F5.02 F5.05  Ausgabefrequenz

Die Parameter F5.00 bis F5.05 ermdglichen eine Einstellung des PI-Reglers bei Vektorregelung.
Ist die Betriebsfrequenz geringer als die untere Schaltfrequenz F5.02, so wird die Reaktion bzw.
die Regelung durch die beiden Parameter F5.00 und F5.01 beeinflusst. Ist die Betriebsfrequenz
groRer als die obere Schaltfrequenz wird das Regelverhalten mit den beiden Parametern F5.03
und F5.04 eingestellt. Liegt die Betriebsfrequenz zwischen F5.02 und F5.05, werden die Regler-
parameter durch lineare Interpolation berechnet, wie in vorstehendem Bild dargestellt.
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Uber P-Anteil und Integrationszeit kann das dynamische Antwortverhalten der Geschwindig-
keits-Regelschleife der Vektorregelung an die Tragheit des Gesamtsystems angepasst werden.
Eine Erhohung des Proportionalanteils bei gleichzeitiger Reduktion der Integrationszeit kann
das Antwortverhalten der Regelschleife beschleunigen, aber andererseits zu groReren Uber-
schwingern und genereller Oszillationsneigung des Systems fiihren, was zur Uberlastung von
Umrichter, Motor oder der angetriebenen Mechanik fiihren kann. Eine zu starke Verringerung
des Proportionalanteils fiihrt dagegen zu langsamer Reaktion und moglicherweise zu Regelab-
weichung und Oszillation im stationaren Zustand (Grenzzyklen).

Eine Anpassung der Parameter sollte ausgehend von den Werkseinstellungen erfolgen. Dabei
wird zuerst der Proportionalanteil so verdandert, dass ein ausreichender Sicherheitsabstand zur
Stabilitatsgrenze erreicht wird, dann der I-Anteil angepasst, um eine schnelle, aber nicht zu stark
Uberschwingende Reaktion zu erhalten.

F5.06  Schlupfkompensation (50% - 200%) Werkseinstellung: 100%

Der Schlupfkompensationskoeffizient wird benutzt, um die Schlupffrequenz der Vektorsteue-
rung abzustimmen und die Genauigkeit der Geschwindigkeitssteuerung zu verbessern. Dies ist
notwendig, weil der Regler keinen vollstandigen Regelkreis mit Drehzahlmesser am Motor bildet,
sondern die Drehzahl aus den Ausgangsmesswerten berechnet und daher Daten Uber die Ab-
weichung der Drehzahl vom Drehfeld - namlich den Schlupf - benétigt. Ist der Parameter korrekt
eingestellt, kann die statische Regeldifferenz effektiv minimiert werden. So kann auch wahrend
eines Lastwechsels die Geschwindigkeit des Motors weitgehend konstant gehalten werden.

F5.07  Obergrenze fiir Drehmomentvorgabe (0,0% - 200,0%) Werkseinstellung: 150,0%

Bei Vektorsteuerung kann die Obergrenze fiir das ausgegebene Drehmoment durch Parameter
F5.07 eingestellt werden. Der Wert 100% entspricht dem Nennstrom des Frequenzumrichters.

5.2.8 Bedienfeldparameter F6.00 - F6.07

In dieser Parametergruppe kann das Bedienfeld konfiguriert werden. Die Parameter beinhalten
Displayeinstellungen, Speichereinstellungen und Informationen zum Frequenzumrichter.

F6.00 STOP/RESET - Taste Werkseinstellung: 3

0: STOP/RESET-Taste nur bei Bedienfeldsteuerung aktiv

Wird ein anderer Steuerungsmodus als die Bedienfeldsteuerung verwendet, ist die STOP/RE-
SET-Taste deaktiviert.

1: STOP/RESET-Taste nur bei Bedienfeld- und Klemmensteuerung aktiv

Die STOP/RESET-Taste ist in anderen Steuerungsmodi als Bedienfeld- und Klemmensteuerung
deaktiviert.

2: STOP/RESET-Taste nur bei Bedienfeld- und Rechnersteuerung aktiv

Die STOP/RESET-Taste ist in anderen Steuerungsmodi als Bedienfeld- und Rechnersteuerung tiber
die RS485-Schnittstelle deaktiviert.

3: STOP/RESET-Taste immer aktiv

STOP/RESET-Taste ist immer aktiv, egal welcher Steuerungsmodus gewahlt wird.

F6.01 Anzeigbare Statuswerte im Betrieb (0000 - FFFF) Werkseinstellung: 03FF
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‘15‘14‘13‘12|11‘10‘9‘8‘ ‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

PID-Sollwert [%)] Istfrequenz [Hz]

L PID-Ruckfiihrung [%] L Zielfrequenz [HzZ]
Eingangsstatus DI L Zwischenkreisspg. [V]
Ausgangsstatus DO L Ausgangsspannung [V]
Spannung Al1 [V] L Ausgangsstrom [A]
Spannung Al2 [V] L Drehzahl[Upm]
Mehrfachgeschw.-Status Ausgangsleistung [kW]
Drehmomentsollwert [%] Drehmoment [%]

Soll einer der oben dargestellten Statusparameter wahrend des Betriebs angezeigt werden, so
muss zuerst die Stelle des Wertes im Binarwort auf ,,1“ gesetzt werden. Danach muss das Binar-
wort in eine hexadezimale Zahl konvertiert und als solche eingegeben werden.

Die anzeigbaren Statusparameter entsprechen den in Gruppe dO aufgefiihrten.

Es muss immer mindestens ein Statuswert anzeigbar sein. Wird der Parameter deaktiviert, der
gerade angezeigt wird, muss die Anzeige ggf. mit der ,SHIFT“-Taste weitergeschaltet werden.

F6.02 Anzeigbare Statuswerte im Stillstand (0000 - 03FF) Werkseinstellung: 00FF
[15]14[13]12][11]10] 9 | 8| [7]6]s]a][3]2]1]0]
Mehrfachgeschw.-Status L Zielfrequenz [Hz]
L Drehmomentsollwert [%] L Zwischenkreisspannung [V]
Reserviert L Eingangsstatus DI
Reserviert L Ausgangsstatus DO
Reserviert PID-Sollwert [%]
Reserviert PID-Ruckfihrung [%]
Reserviert Spannung Al1 [V]
Reserviert Spannung Al2 [V]

Funktionsbeschreibung analog zu Parameter F6.01.

Motorgeschwindigkeitsfaktor (0,1 - 999,9%) Werkseinstellung: 100,0%

Mit diesem Parameter kann ein Faktor parametriert werden, mit dem die Anzeige der Motor-
drehzahl wie folgt korrigiert wird:

Angezeigte Drehzahl [Upm] = 2x60xIstfrequenzxF6.03+Anzahl der Pole

bzw.

Angezeigte Drehzahl [Upm] = 60xIstfrequenzxF6.03+Anzahl der Polpaare

Reserviert
Reserviert

Reserviert

Reserviert
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5.2.9 Zusatzfunktionen F7.00 - F7.13

In der Zusatzfunktionsparametergruppe befinden sich Parameter fiir den JOG-Betrieb, Sprung-
frequenzen, Schwellwerte und andere zusatzliche Funktionen.

F7.00 JOG-Frequenz (0,00Hz - F0.08) Werkseinstellung: 5,00Hz

F7.01 JOG-Beschleunigungszeit (0,1 - 3600,0s) Werkseinstellung: modellabhéngig
F7.02  JOG-Bremszeit (0,1 - 3600,0s) Werkseinstellung: modellabhéngig

Die Parameter F7.00 bis F7.02 bestimmen die Grundwerte im JOG-Modus. Wenn der JOG-Modus
benutzt wird, werden die Parameter F3.00 und F3.05 automatisch implizit auf O gesetzt.

F7.03 Beschleunigungszeit 2 (0,1 - 3600,0s) Werkseinstellung: modellabhangig
F7.04  Bremszeit 2 (0,1 - 3600,0s) Werkseinstellung: modellabhéngig

Der ST130-Frequenzumrichter bietet zwei Satze mit unterschiedlichen Brems- und Beschleuni-
gungszeiten, zwischen denen mit Hilfe der digitalen Eingdnge umgeschaltet werden kann. Die
Einstellungen der digitalen Eingange sind in den Parametern F1.00 bis F1.05, Funktion 16, zu
finden. Der andere Satz befindet sich in den Parametern F0.05 und F0.06.

F7.05  Sprungfrequenz (0,00Hz - F0.08) Werkseinstellung: 0,00Hz

F7.06  Sprungfrequenzbereich (0,00Hz - F0.08) Werkseinstellung: 0,00Hz

Erreicht der Frequenzumrichter im Betrieb die Sprungfrequenz, wird der Sprungfrequenzbereich
Gbersprungen. So kdnnen Frequenzen vermieden werden, bei denen es am Motor zu Resonanz-
schwingungen kommt. Der Sprungfrequenzbereich liegt jeweils zur Halfte tber und unter der
Sprungfrequenz. Wird die Sprungfrequenz auf OHz parametriert, ist die Funktion deaktiviert.
Eine schematische Darstellung soll die folgende Grafik liefern:

Ausgangs—A
frequenz [Hz]
Sprungfrequenz ¢----------------moooooooooooodooooo zz:zir;%frequenz-

Sollfrequenz [Hz]'
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F7.07 Sprungfrequenz aktiv bei Beschleunigung / Bremsvorgang Werkseinstellung: 0

Der Wert in diesem Parameter gibt vor, ob die Sprungfrequenzfunktion auch beim Beschleunigen
oder Bremsen des Motors aktiv sein soll (1) oder nicht (0). Ist die Sprungfrequenzfunktion akti-
viert und erreicht die Betriebsfrequenz eine durch die Parameter F7.05 und F7.06 eingestellte
Grenze, so wird der komplette Sprungfrequenzbereich von F7.05-%xF7.06 bis F7.05+%xF7.06
sofort Ubersprungen, wie folgende Darstellung zeigt:

Ausgangs- i
frequenz [Hz]
------------ Sprungfrequenz-
Sprungfrequenz ¢§------------------ooooooqoooooooooo bereich
Zeit[s]

Verzégerung zwischen Vorwarts- und

£7:08 Ruckwartsbetrieb (0,0 - 3600,0s)

Werkseinstellung: modellabhangig

Wird wahrend des Vorwartsbetriebs des Frequenzumrichter der Befehl zum Rickwartsbetrieb
gegeben, bremst der Umrichter den Motor auf OHz herunter und wechselt dann in den Riick-
wartsbetrieb. Mit diesem Parameter kann eine Verzégerungszeit parametriert werden. Hat der
Frequenzumrichter OHz erreicht und ist dieser Parameter nicht 0,0s dann wird die in diesem
Parameter eingestellte Zeit gewartet, bis der Motor in den Riickwértsbetrieb geschaltet wird.
Folgende Grafik zeigt den Verlauf der Frequenz mit parametrierter Verzogerung:

Frequenz [Hz]“ Vorwarts

Zeit t [s]

Rickwarts
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F7.09 Anlaufschutz Werkseinstellung: 0

Steht im Klemmensteuerungsmodus dieser Parameter auf 0, und liegt beim Einschalten zum Bei-
spiel an den Digitaleingdngen ein aktives Signal zur Reglerfreigabe an, so reagiert der Frequenz-
umrichter nicht auf dieses Signal. Es muss zuerst diese Reglerfreigabe entfernt werden. Danach
akzeptiert der Frequenzumrichter wieder alle Signale.

Wird dieser Parameter auf 1 gestellt, lduft der Umrichter von selbst an, wenn bei der Initialisie-

0: Anlaufschutz aktiviert

1: Anlaufschutz deaktiviert

F7.10 Frequenziberwachungswert FDT (0,00Hz - F0.08) Werkseinstellung: 50,00Hz

F7.11 Hysteresebereich fir FDT (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 5,0%

Mit Hilfe der Parameter F7.10 und F7.11 kann ein Frequenzwert programmiert werden, bei des-
sen Uberschreitung ein mit Funktion 4 belegter digitaler Ausgang auf ,1“ gesetzt wird. Der para-
metrierbare Bereich bei F7.11 bezieht sich dabei auf den Frequenzbereich unterhalb von F7.10,
in dem der digitale Ausgang im Bremsvorgang noch auf ,, 1“ geschaltet bleiben soll.

A
Frequenz [Hz]
F7.10 Hysteresebereich
=F7.10xF7.11
Zeit [s]
A
Ausgangs-
signal DO
1
0 Zeit [s] >
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F7.12 Frequenzuberwachungsbereich (0,00 - 100,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Mit diesem Parameter kann ein Frequenzbereich von +%xF7.12 um die Sollfrequenz gewdhlt
werden. Wenn sich die Betriebsfrequenz innerhalb des eingestellten Bereichs befindet, wird ein
mit Funktion 5 belegter digitaler Ausgang auf ,1“ geschaltet .

A
Frequenz [Hz]
Zielfrequenz } F7.12
Zeit [s]'
Ausgangs- ‘ \
signal DO | | | |
1l {ON | 1ON}
0 B
Zeit [s]

Werkseinstellung:
120,0% (220V)

F7.13 Bremswiderstandsaktivierungsschwellwert (115,0 - 140,0%)

Mit diesem Parameter wird eingestellt, wie weit beim Bremsen die Zwischenkreisspannung tiber
die Zwischenkreisnennspannung ansteigen darf, bevor der Bremswiderstand (optionales Zube-
hor) aktiviert wird, um Gberschissige Energie aus dem Zwischenkreis abzuflihren. Ein zu geringer
Wert fuhrt zur Verschlechterung der Energieeffizienz des Gerates, da haufig unnotig Energie aus
dem Zwischenkreis als Abwarme abgefiihrt wird, wahrend ein zu hoher Wert dazu fiihrt, dass
andere UberspannungsvermeidungsmaRfnahmen (F8.05/6) des Umrichters zuerst greifen und
daher die Bremswirkung eingeschrankt wird.
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5.2.8 Fehler- und Schutzparameter F8.00 - F8.10

In dieser Parametergruppe kann das Verhalten des Frequenzumrichters im Fehlerfall und ver-
schiedene Schutzfunktionen parametriert werden.

F8.00 Uberstromschutzgrenze (100 - 200%) Werkseinstellung: 160%

F8.01 Frequenzabsenkungsrate (0,00 - 100,00Hz/s) Werkseinstellung: 10,00Hz/s

Beim Anfahren eines Drehstromasynchronmotors sowie bei plotzlichen Lastwechseln kann der
Anstieg der Motorgeschwindigkeit dem der Umrichterausgangsfrequenz hinterherlaufen, dabei
kann ein deutlich héherer Strom flieRen als der Motornennstrom. Uberschreitet der Strom die
in F8.00 gesetzte Grenze, so versucht der Umrichter automatisch, dem entgegenzuwirken, in-
dem die Ausgangsfrequenz mit der in F8.01 gesetzten Geschwindigkeit abgesenkt wird. Dadurch
kénnen invasivere, den Betrieb unterbrechende, SchutzmaRnahmen (z.B. via F8.04) vermieden
werden. Sobald der Strom wieder unter die Grenze fallt, wird der normale Betrieb fortgesetzt.

Ausgangs- A
strom
Grenzstrom
aus F8.00
-
Ausgangs- A | >
frequenz|  |Frequenzab-
senkung, [Rate \
aus F8.01 \
-

F8.02 Uberstrombegrenzung bei Konstantgeschwindigkeit Werkseinstellung: 0

Die in F8.00/01 konfigurierte automatische Strombegrenzung ist beim Anfahren und Abbremsen
immer aktiv. Hier kann eingestellt werden, ob dies auch bei konstanter Geschwindigkeit der Fall
sein soll. Fir Anwendungen, die konstante Geschwindigkeit benétigen, ist abzuwagen, ob das
Aufrechterhalten der konstanten Geschwindigkeit wichtiger ist als die Vermeidung von betriebs-
unterbrechenden weiteren UberlastschutzmaRnahmen.

0: Uberstrombegrenzung immer aktiv

1: Uberstrombegrenzung bei konstanter Geschwindigkeit inaktiv
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F8.03 Uberlastschutz Werkseinstellung: 2 %

Der Parameter F8.03 bestimmt, ob der Uberlastschutz aktiviert oder deaktiviert ist. Der Grad des
Schutzes F8.04 sollte in Ubereinstimmung mit der Uberlastfahigkeit des Motors eingestellt wer-
den. Bei falschen Einstellungen kann es zu einer unbemerkten Uberlastung des Motors kommen
und so zu Schaden fiihren!

0: Uberlastschutz deaktiviert

Bei deaktiviertem Uberlastschutz kann es zu Beschadigungen am Motor durch Uberhitzung kom-
men. Es wird empfohlen, ein Thermoschutzrelais zu verwenden, um den Motor zu schiitzen.

1: Uberlastschutz aktiviert, normaler Motor, Geschwindigkeitskompensation

Bei einem herkdmmlichen Motor ist die Kihlung drehzahlabhangig, weil sie direkt von der
Motorachse angetrieben wird. Mit dieser Einstellung wird die Uberlastgrenze bei Istfrequenzen
unter 30Hz reduziert, um thermische Uberlastung aufgrund mangelnder Kiihlung zu vermeiden.
2: Uberlastschutz aktiviert, Umrichtermotor, ohne Geschwindigkeitskompensation

Bei einem speziell fir den Umrichterbetrieb vorgesehenen Motor ist die Kiihlung von der Dreh-
zahl unabhangig, daher ist eine Leistungsanpassung bei niedrigen Drehzahlen nicht notwendig.

F8.04 Uberstromschutz (20,% - 120,0% des Motornennstroms) Werkseinstellung: 80%

Ist der Motorstrom Uber 1 Minute lang groRer als 200%xF8.04xMotornennstrom oder lber 10
Minuten lang groBer als 158%xF8.04xMotornennstrom, schaltet der Frequenzumrichter sofort
in den Uberlastschutz und unterbricht damit den Betrieb.

Bei der Einstellung dieses Parameters sollte die tatsichliche Uberlastfiahigkeit des Motors be-
ricksichtigt werden. Wird hier ein zu groRer Wert eingetragen, kann der Motor Gberhitzen und
beschadigt werden, bevor die Schutzfunktion auslost.

F8.05 Uberspannungsbegrenzung aktiv Werkseinstellung: 0

F8.06  Uberspannung / Bremsspannung (110% - 150%) Werkseinstellung: 115%

Wahrend des Bremsvorgangs kann es aufgrund der Tragheit von Motor und Last vorkommen,
dass die Ausgangsfrequenz des Umrichters schneller fallt als die Motordrehzahl. In diesem Fall
arbeitet der Motor als Generator, fihrt Energie zum Umrichter zuriick, und die Zwischenkreis-
spannung steigt.

F8.05=0: Uberspannungsbegrenzung deaktiviert

Sofern die Spannung nicht durch einen (optionalen) Bremswiderstand abgebaut wird, geht der
Umrichter bei fortdauernder Spannungserhéhung in den Uberspannungsschutz und unterbricht
damit den Betrieb.

F8.05=1: Uberspannungsbegrenzung aktiviert

Wird die Zwischenkreisspannung groRer als der bei F8.06 parametrierte Wert, unterbricht der
Frequenzumrichter den Bremsvorgang und halt die momentane Ausgangsfrequenz, bis die Zwi-
schenkreisspannung unter das eingestellte Level gesunken ist.

F8.07  Anzahl automatischer Fehlerresets (0 - 3) Werkseinstellung: 0

In diesem Parameter kann die Anzahl an Fehlern festgelegt werden, die der Frequenzumrichter
automatisch quittieren soll. Tritt danach im Betrieb ein weiterer Fehler auf, verbleibt der Umrich-
ter im Fehlerstatus, und der Fehler muss manuell quittiert werden.
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Zeit nach Fehler bis Fehlerreset (0,1s - 100,0s) Werkseinstellung: 1,0s

Einstellung der Wartezeit, nachdem ein Fehler aufgetreten ist bis dieser automatisch quittiert
wird. Diese Zeit sollte so bemessen sein, dass die Fehlerursache wahrend dieser mit groRer
Wabhrscheinlichkeit aufgeldst wird (z.B. Uberhitzung, Uber- oder Unterspannung).

Insbesondere bei langerer Wartezeit sollte an der angetriebenen Maschine ein Hinweis ange-
bracht werden, dass diese automatisch wieder anlaufen kann.

F8.09 Spannungseinbruchserkennung (70,0 - 110%) Werkseinstellung: 80,0%

F8.10 Frequenzabnahmerate (0,00Hz - F0.08) Werkseinstellung: 0,00Hz/s

Fallt die Zwischenkreisspannung unter den in F8.09 parametrierten auf die Zwischenkreis-
nennspannung bezogenen Anteil, so nimmt die Ausgabefrequenz mit der in F8.10 parametrier-
ten Rate ab. Hierdurch kann die Ausfalliberbriickungszeit verlangert werden.

Bei einer Rate von F8.10=0,00Hz/s ist die Funktion deaktiviert.

Es ist nur in sehr speziellen Fallen sinnvoll, F8.09 auf mehr als 95% einzustellen.

Zwischenkreis- 4
spannung [V]

F8.294-----mmmmmmmmmo oo

A
Frequenz [Hz]

Absenkung mit

wm/s

Zeit [s]

Zeit [s]
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5.2.11 Kommunikationsparameter F9.00 - F9.07

Diese Parametergruppe beinhaltet alle Kommunikationsparameter, die benétigt werden um eine
Verbindung mit dem Umrichter via RS485 herzustellen. Eine genaue Beschreibung des Kommuni-
kationsprotokolls finden Sie im Anhang I: RS485 Kommunikationsprotokoll.

F9.00 Baudrate Werkseinstellung: 3
In diesem Parameter kann die Schrittgeschwindigkeit der Kommunikationsschnittstelle einge-
stellt werden.

0. 1200bps
1. 2400bps
2. 4800bps
3. 9600bps
4. 19200bps
5. 38400bps

F9.01 Datenformat Werkseinstellung: 1

Hier kénnen sowohl das Datenlibertragungsformat (Paritdt und Anzahl der Daten- und Stopbits)
als auch das verwendete Kommunikationsdatenformat (RTU oder ASCII) festgelegt werden.

RTU:

0. Keine Paritdt, ein Stopbit (8-N-1)

1. Gerade Paritdt, ein Stopbit (8-E-1)

2. Ungerade Paritdt, ein Stopbit (8-0-1)

3. Keine Paritat, zwei Stopbits (8-N-2)

4. Gerade Paritat, zwei Stopbits (8-E-2)

5. Ungerade Paritat, zwei Stopbits (8-0-2)

ASCII:

6. Keine Paritat, ein Stopbit, 7 Datenbits (7-N-1)
7. Gerade Paritdt, ein Stopbit, 7 Datenbits (7-E-1)
8. Ungerade Paritdt, ein Stopbit, 7 Datenbits (7-0-1)
9. Keine Paritdt, zwei Stopbits, 7 Datenbits (7-N-2)

10. Gerade Paritdt, zwei Stopbits, 7 Datenbits (7-E-2)
11. Ungerade Paritdt, zwei Stopbits, 7 Datenbits (7-0-2)
12. Keine Paritat, ein Stopbit (8-N-1)

13. Gerade Paritat, ein Stopbit (8-E-1)

14. Ungerade Paritit, ein Stopbit (8-0-1)

15. Keine Paritat, zwei Stopbits (8-N-2)

16. Gerade Paritdt, zwei Stopbits (8-E-2)

17. Ungerade Paritit, zwei Stopbits (8-0-2)
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F9.02 Adresse des Frequenzumrichters (1 - 247) Werkseinstellung: 1

Hier kann die Adresse des Frequenzumrichters festgelegt werden, die nachher bei der Kommu-
nikation angegeben wird. Die Adressen aller an den RS485-Bus angeschlossenen Gerdte mis-
sen eindeutig sein. Der Master kann einen Befehl an alle angeschlossenen Gerate gleichzeitig
senden, indem er die Zieladresse 0 verwendet (Broadcastadresse); in diesem Fall wird von den
angesprochenen Geraten keine Antwort gesendet, daher sind nur Schreibbefehle zuldssig.

F9.03 Antwortverzogerung (Oms - 200ms) Werkseinstellung: 5ms

Dieser Parameter setzt die Verzégerungszeit, die nach vollstandigem Erhalt der Empfangsdaten
mindestens vergehen muss, bevor der Umrichter mit dem Senden der Antwort beginnt.

F9.04 Zeit bis Timeout (0,0s - 100,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Uberschreitet der Zeitraum von einem Kommunikationsvorgang zum nachsten die hier einge-
stellte Zeit, so wird ein Kommunikationsfehler (E.CE) ausgelGst. Dies ist sinnvoll, wenn der Um-
richter vollstandig ferngesteuert wird und bei Verlust der Kommunikation anhalten soll. Natir-
lich ist es in diesem Fall n6tig, dass der Host rechtzeitig ggf. Dummy-Befehle sendet.

Ein Parameterwert von ,,0,0s“ deaktiviert diese Funktion.

F9.05 Datenprotokoll Werkseinstellung: 0

0: Nicht standardisiertes MODBUS-Protokoll
1: Standardisiertes MODBUS-Protokoll
2: ASCll

F9.06 Ubertragungsfehlerbehandlung Werkseinstellung: 1

Kommunikationsfehler (E.CE) auslésen und Motor frei auslaufen lassen
Keinen Fehler auslosen und weiterlaufen

Keinen Fehler auslésen und gemaB F3.05 anhalten (nur bei Steuerung liber Kommunika-
tionsschnittstelle F0.04=2)

Keinen Fehler auslosen und gemaR F3.05 anhalten (in allen Steuerungsmodi)

w

F9.07 Antwortverhalten Werkseinstellung: 0

Mit diesem Parameter kann festgelegt werden, ob der Umrichter nach dem Erhalt eines Schreib-
befehls eine Bestatigung sendet. Bei niedriger Schrittgeschwindigkeit oder vielen am RS485-Bus
angeschlossenen Geraten kann es sinnvoll sein, diese Bestatigung zu deaktivieren, um Busband-
breite freizuhalten.

0. Antwort auf Schreib- und Lesebefehle
1. Antwort nur auf Lesebefehle
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5.2.12 Drehmomentsteuerungsparameter FA.00 - FA.03

Diese Parameter sind nur aktiv, wenn die Drehmomentsteuerung verwendet wird (F0.00=3).

FA.00 Quelle fiir Drehmomenteinstellung Werkseinstellung: 0

0: Bedienfeld (FA.01)

1: Analoger Eingang All (100% entsprechen dem doppelten Umrichternennstrom)
2: Analoger Eingang Al2 (wie Al1)

3: Bedienfeldpotentiometer (wie All)

4: Analoge Eingdnge All + Al2 (wie Al1)

5: Mehrfachgeschwindigkeiten (wie All)

6: Kommunikationsschnittstelle (wie Al1)

Der Strom, den der Umrichter liefert, ist korreliert mit dem Drehmoment, das der Motor ab-
gibt. Da der Umrichter das Drehmoment nicht direkt erfassen kann, wird stattdessen der Aus-
gangsstrom auf den von der hier ausgewahlten Steuerquelle vorgegebenen Wert geregelt.
Ist das resultierende Drehmoment gréRer als das Lastmoment, steigt die Ausgangsfrequenz an,
der Motor beschleunigt. Wird dabei die obere Grenzfrequenz F0.10 erreicht, so wird der Strom
reduziert und die Frequenz nicht weiter erhéht.

Ist das resultierende Drehmoment kleiner als das Lastmoment, wird der Motor gebremst und
die Umrichterausgangsfrequenz fallt. Wird dabei die untere Grenzfrequenz F0.11 erreicht, so
versucht der Umrichter den Strom zu erhéhen, damit die Frequenz gehalten werden kann.
Wenn FA.00 auf 0 gesetzt ist, so gibt FA.01 den Sollwert fiir den Strom an. In allen anderen Féllen
entsprechen 100% der jeweiligen Steuerquelle dem doppelten Nennstrom des Umrichters, wah-
rend -100% dem doppelten Nennstrom bei umgekehrter Drehrichtung entsprechen.

Mit den Digitaleingdangen kann zwischen Drehmoment- und Geschwindigkeitssteuerung umge-
schaltet werden (Funktion 22 in F1.00-F1.05).

Im gestoppten Zustand schaltet der Umrichter automatisch von Drehmoment- auf Geschwindig-
keitssteuerung.

FA.01 Einstellwert fiir Drehmoment (-200% bis 200%) Werkseinstellung: 50%

Wenn die Drehmomentsteuerung verwendet wird (F0.00=3), und als Quelle der Drehmoment-
steuerung das Bedienfeld ausgewahlt ist (FA.00=0), kann in diesem Parameter der gewlinschte
Ausgangsstrom eingegeben werden. 100% entsprechen hier dem Nennstrom des Frequenzum-
richters. Negative Werte implizieren eine Umkehr der Drehrichtung. Der Einstellbereich betragt
-200% bis +200%.

FA.02 Kompensation bei niedriger Frequenz (0,000-1,000) Werkseinstellung: 0,050

FA.03 Kompensation bei hoher Frequenz (0,000-1,000) Werkseinstellung: 0,000

Die Drehmomentkompensation bei niedriger Frequenz FA.03 wird zur Kompensation erhéhter
Reibung bei niedrigen Geschwindigkeiten, z. B. zur Uberwindung der Haftreibung, verwendet.
Entsprechend kompensiert FA.04 erhohte Reibung bei hohen Geschwindigkeiten, z. B. verur-
sacht durch Viskositatsanomalien. Unterhalb der mit F5.02 gesetzten Frequenz gilt allein der in
FA.03 gesetzte Wert, oberhalb von F5.05 der in FA.04, dazwischen eine lineare Interpolation aus
beiden Werten analog zur Darstellung bei F5.00-F5.05.
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5.2.13 Parameter zur Regelungsoptimierung FB.00 - FB.10

Werkseinstellung:
modellabhangig %

FB.00 Grenzwert fiir Uberstrom (0 - 2000A)

Werkseinstellung:

FB.01 Grenzwert fiir Unterspannung (0 - 500V) ] g

Werkseinstellung:

FB.02 Grenzwert fiir Uberspannung (300 - 800V) o

Uber diese drei Parameter kénnen die Grenzwerte fiir verschiedene Schutzfunktionen verédndert
werden. Dabei sollte aus Sicherheitsgriinden nur eine Verscharfung der Grenzwerte gegentber
den Werksvoreinstellungen vorgenommen werden. Werden diese Werte zu knapp eingestellt,
kann es zu vermehrten Betriebsunterbrechungen fiihren. Diese Parameter miissen im Normalfall
nicht vom Benutzer gedndert werden.

Mit dem Parameter FB.00 kann der Stromgrenzwert verandert werden, ab dem der Umrichter
einen der Fehler ,E.oC1“ bis ,,E.0C3“ erkennt und in den Fehlerzustand wechselt.

Mittels FB.01 kann der Messpunkt festgelegt werden, bei dem der Umrichter in den Fehlerzu-
stand fur Unterspannung wechselt und auf dem Display die Fehlermeldung ,,E.LU” erscheint.
Mit Hilfe des Parameters FB.02 kann die Spannung eingestellt werden, ab welcher der Umrich-
ter eine Uberspannung im Zwischenkreis mit dem Fehlerzustand ,,E.oU1“ ,E.oU2“ oder ,,E.oU3“
meldet.

Jeder Umrichter hat auBerdem modellabhéngige feste Grenzwerte, die unabhéngig von den hier
eingestellten Werten wirksam werden und daher nicht Gberschritten werden kénnen, z.B. ist der
nicht veranderbare Grenzwert fiir den Strom das 2,3-fache des Umrichternennstroms.

Schwellwert fuir Schwingungsunterdriickung im niedrigen

Frequenzbereich (0 - 500) Werkseinstellung: 5

Schwellwert fuir Schwingungsunterdriickung im hohen Fre- Werkseinstellung:
guenzbereich (0 - 500) 100

Werkseinstellung:

Maximalamplitude der Schwingungsunterdriickung (0 - 10000) 5000

Grenzfrequenz zwischen niedrigem und hohem Frequenzbe- Werkseinstellung:
reich der Schwingungsunterdriickung (0,00Hz - F0.08) 12,50Hz

Bei den meisten Motoren kann es in bestimmten Frequenzbereichen zu Resonanzeffekten kom-
men, die zu unruhigem Lauf und sogar zu Uberstromfehlern fiihren kénnen, insbesondere wenn
der Motor mit wenig oder ganz ohne Last ljuft. Dieses Aufschwingen kann bei U/f-Steuerung mit
der in FB.03-06 parametrierten Schwingungsunterdriickung vermieden werden.

Kleine Werte in FB.03 und FB.04 fiihren zu einer starkeren Schwingungsunterdriickung, aller-
dings auch zu hoheren Stromen.

Mit dem Parameter FB.05 kann der zur Unterdriickung ausgefiihrte Spannungsboost begrenzt
werden.

In Parameter FB.06 wird die Grenzfrequenz festgelegt, bis zu welcher FB.03 und ab welcher FB.04
glltig ist.
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5. Funktionsparameter

FB.07 Schwingungsunterdriickung ein/aus Werkseinstellung: 1

Hier wird die vorstehend beschriebene Schwingungsunterdriickung ein- oder ausgeschaltet.
0. Schwingungsunterdriickung aktiv

1. Schwingungsunterdriickung inaktiv

FB.08 Art der Pulsweitenmodulation (0 - 2) Werkseinstellung: 0%

Diese Einstellung ist nur bei U/f-Steuerung.gultig.

0. PWM-Modus 1: Unter 8Hz wird siebenstufige Pulsweitenmodulation benutzt, oberhalb
12Hz funfstufige.

1. PWM-Modus 2: Im gesamten Frequenzbereich wird siebenstufige PWM genutzt.

2. PWM-Modus 3: Im gesamten Frequenzbereich wird flinfstufige PWM genutzt.

FB.09 Energiesparbetrieb (0 - 1) Werkseinstellung: 0%

Wenn der Motor mit konstanter Geschwindigkeit Iauft und wenig bis gar nicht belastet ist, passt
der Umrichter Spannung und Strom an, um Energie zu sparen.

0. Deaktiviert

1. Automatisch

FB.10 Totzonenzeit (2 - 5) Werkseinstellung: modellabhangig %

Dieser Parameter hangt mit der Schaltzeit der IGBTs zusammen. Er wird vom Hersteller einge-
messen und sollte nicht verstellt werden.
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5.2.15 Oszillations- und Zahlfunktionen E0.00 - E0.03

In dieser Parametergruppe kann die Oszillationsfunktion eingestellt werden.

E0.00 Oszillationsbereich (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Die Oszillationsfunktion kann fir verschiedene Anwendungsgebiete in der Textilindustrie, Che-
mie oder anderen Industrien verwendet werden. Beim Oszillieren schwankt die Frequenz um die
eigentliche Sollfrequenz. Die Amplitude dieser Schwankung kann mit dem Parameter E0.00 ein-
gestellt werden. Der Prozentwert bezieht sich auf die momentan von der Frequenzsteuerquelle
vorgegebene Sollfrequenz. Wird der Parameter E0.00 auf ,,0“ gesetzt, so ist die Oszillationsfunk-
tion deaktiviert.

Eine schematische Darstellung der Oszillationsfunktion kann auf Seite 84 dieser Bedienungs-
anleitung gefunden werden.

E0.01 Sprungfrequenz bei Oszillation (0,0% - 50,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Wird in diesem Parameter ein Wert > 0,0% parametriert, so Uberspringt der Frequenzumrichter
nach jedem Oszillationsscheitelpunkt einen bestimmten Frequenzbereich. Dieser Frequenzbe-
reich entspricht dem in diesem Parameter eingestellten Prozentwert. Dieser Prozentwert bezieht
sich auf den in Parameter E0.00 eingestellten Oszillationsbereich.

E0.02 Anstiegszeit der Oszillation (0,1 - 3600s) Werkseinstellung: 5,0s

Mit diesem Parameter wird die Anstiegszeit der Oszillation von der niedrigsten zur hochsten
Frequenz eingestellt.

E0.03 Abfallzeit der Oszillation (0,1 - 3600s) Werkseinstellung: 5,0s

Mit diesem Parameter wird die Absinkzeit der Oszillation von der héchsten zur niedrigsten Fre-
quenz eingestellt.
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5. Funktionsparameter

5.2.16 Mehrfachgeschwindigkeiten und Programmbetrieb E1.00 - E1.16

Die Parametergruppe E1 beinhaltet Parameter fiir 16 Mehrfachgeschwindigkeiten.

Geschwindigkeit 0X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 1X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 2X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 3X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 4X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 5X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 6X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 7X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 8X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 9X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 10X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 11X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 12X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 13X (-100,0% - 100,0%)
Geschwindigkeit 14X (-100,0% - 100,0%)

Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:
Werkseinstellung:

Werkseinstellung:

Geschwindigkeit 15X (-100,0% - 100,0%) Werkseinstellung:

Die Mehrfachgeschwindigkeitsstufen 0X - 15X kdnnen als Frequenzvorgabe oder als Sollwert fir
die PID-Regelung verwendet werden. Bei Verwendung als Frequenzvorgabe bezieht sich der zu
parametrierende Wert prozentual auf die Maximalfrequenz F0.08. Bei Verwendung als PID-Soll-
wert wird der Wert direkt parametriert, so wie er in E2.01 eingetragen wiirde.

In welcher Weise die digitalen Eingdnge geschaltet werden mdssen, ist in der Parametergruppe
F1 erklart.

E1.16 Quelle fiir Vorgabe 0X Werkseinstellung: 0

Fiir die Stufe OX kann auch eine andere Vorgabequelle ausgewahlt werden, die anstelle des in
E1.00 eingetragenen Wertes verwendet wird.

Iu

Die Auswahl ,,PID-Stellsignal“ ist nicht sinnvoll, wenn die Mehrfachgeschwindigkeiten die Quelle
fur den PID-Sollwert sind (E2.00=5), da eine Gleichsetzung von Soll- und Stellwert zu einer Ver-
starkungsschleife der Regeldifferenz fihren wirde.

0: Funktionsparameter E1.00
1: Analogeingang All

2: Analogeingang Al2

3: Bedienfeldpotentiometer
4: PID-Stellsignal

5: Zielfrequenz F0.01
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5.2.17 PID-Regler E2.00 - E2.10

PID-Regler beeinflussen selbsttdtig in einem meist technischen Prozess die physikalischen Gro-
Ben so, dass ein vorgegebener Wert auch bei Stéreinflissen moglichst gut eingehalten wird.
Dazu vergleicht der PID-Regler innerhalb eines Regelkreises laufend das Signal der Filhrungsgro-
Be (Sollwert) mit der gemessenen und zurlickgefiihrten RegelgroRe (Istwert) und ermittelt aus
dem Unterschied der beiden GréRen — der Regelabweichung (Regeldifferenz) — eine StellgréRRe,
welche die Regelstrecke so beeinflusst, dass die Regelabweichung im eingeschwungenen Zu-
stand minimiert wird.

Weil die einzelnen Regelkreisglieder ein Zeitverhalten haben, muss der Regler den Wert der Re-
gelabweichung verstarken und gleichzeitig das Zeitverhalten der Strecke so kompensieren, dass
die RegelgroRe den Sollwert in gewiinschter Weise — von aperiodisch bis gedampft (liber)schwin-
gend — erreicht.

Falsch eingestellte Regler machen den Regelkreis zu langsam, fiihren zu einer groRen Regelab-
weichung oder zu ungedampften Schwingungen der RegelgroRe und damit unter Umstanden zur
Zerstorung der Regelstrecke. Eine falsch gewahlte oder verpolt angeschlossene RickfiihrgréRe
dagegen fluhrt dazu, dass der Regler beim Versuch die Regelabweichung zu minimieren diese
stattdessen vergroRert, bis die maximal moglichen Werte (mechanischer Anschlag, Grenzwerte,
Schutzschaltung) erreicht sind.

StorgroBe

Regelstrecke

Fiihrungs-
groBe

Regelab-

weichung StellgroBe RegelgroBe

(Sollwert)

RuckfihrgroBe

E2.00 Quelle fir PID-Sollwert Werkseinstellung: 0

Mit diesem Parameter kann die Steuerquelle fiir den Sollwert des PID-Reglers festgelegt werden.
0: Parameterwert in E2.01

1: Analogeingang All

2: Analogeingang Al2

3: Bedienfeldpotentiometer

4: Vorgabe PID-Sollwert iiber RS485 (z.B. PC)

5: Vorgabe durch Mehrfachgeschwindigkeitsstufe

E2.01 PID-Sollwert (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 50,0%

Hier muss der Sollwert fir die PID-Regelung parametriert werden, wenn der Parameter E2.00 =0
gesetzt wurde. Der Einstellbereich ist dabei in [%] angegeben und bezieht sich auf den maximal
moglichen Wert der RickfiihrgroRe (z.B. bei Al1/2 parametriert in F1.08-16).
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E2.02 Quelle fir PID-Ruckflihrgrofe Werkseinstellung: 0

Der in diesem Parameter eingestellte Wert bestimmt die Quelle fir die RickstellgroBe im PID-
Regelkreis. Dies kann zum Beispiel ein Drucksensor an einem analogen Eingang oder eine fest
eingestellte GroRe sein. Die Quelle muss sich von der Sollwertquelle unterscheiden.

0: Analogsignal an All1

1: Analogsignal an Al2

2: Bedienfeldpotentiometer

3: All - Al2

4: Vorgabe PID-Riickfiihrung liber RS485
5: All + Al2

6: Maximum {|AlI1]|; |AI2]|}

7: Minimum {|Al1[; |AI2|}

E2.03 PID-Verhalten Werkseinstellung: 0

Verhalten der Regelstrecke.

0: Positiv

Erhdhung der StellgroRe fuihrt zu Erhéhung der RickfuhrgréRe, eine positive Regeldifferenz muss
also durch Absenkung der StellgroRe ausgeregelt werden. Beispiel: Regelung der Strangspan-
nung beim Aufwickeln.

1: Negativ

Erhdhung der StellgroBe fiihrt zu Absenkung der RickfiihrgroRe, eine positive Regeldifferenz
muss also durch Erhéhung der StellgréRe ausgeregelt werden. Beispiel: Regelung der Strang-
spannung beim Abwickeln.

E2.04 Proportionalverstarkung KP (0,00 - 100,00) Werkseinstellung: 1,00

E2.05 Integrationszeit Ti (0,01s - 10,00s) Werkseinstellung: 0,10s
E2.06 Differentialzeit Td (0,00 - 10,00s) Werkseinstellung: 0,00s

Mit Hilfe der Parameter E2.04 - E2.06 konnen die einzelnen Komponenten des PID-Reglers ein-
gestellt werden.

Der D-Anteil bei einer PID-Regelung fiihrt zu einer empfindlicheren und vorausschauenderen
Regelung, kann aber auch zu einer Oszillation fiihren, wenn der D-Anteil sich zu schnell andert.
Mit Parameter E2.06 kann die Reaktionszeit des D-Anteils eingestellt werden.

E2.07 Regler-Schrittzeit T (0,01 - 100,00s) Werkseinstellung: 0,10s

Dieser Parameter gibt die Zeit zwischen zwei Schritten des digitalen Reglers an. Pro Schritt wer-
den einmal RickfihrgroRe und Sollwert ermittelt und die StellgroRe verdandert. Die Schrittzeit
kann bei Storeinflissen erhoht werden, um einen stabileren Betrieb zu erméglichen. Je hoher
die Schrittzeit eingestellt wird, desto langsamer reagiert der Frequenzumrichter auf Anderungen
der RegelgroRe.
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E2.08 Grenzwert fur Regelabweichung (0,0% - 100,0%) Werkseinstellung: 0,0%

Ist die Abweichung zwischen Sollwert und RickstellgroRe kleiner als der hier parametrierte
Wert, stoppt der Umrichter die PID-Regelung und hélt die Ausgangsfrequenz stabil.
Folgende schematische Darstellung soll die automatische Umschaltung verdeutlichen:

* Riickfiihrgrofie ¢
Sollwert ——~ (A N = ----'-Abweichungs-
/A A v ---------- f -grenzen
| AR
L o : t
i — ; >
A o L ;
Ausgangs- Do |
frequenz Do
Ly

Schwellwert fiir Verlusterkennung des PID-Riickfiihr-

e signals (0,0%/0,1% - 100,0%)

Werkseinstellung: 0,0%

E2.10 Wartezeit bis Verlusterkennung (0,0s - 3600,0s) Werkseinstellung: 1,0s

Mit Hilfe der Parameter E2.09 und E2.10 kann der Umrichter erkennen, ob das Riickstellsignal
wahrend des Betriebs verlorengeht. Dies ist z.B. sinnvoll in Verbindung mit einem Sensor, der
einen Wertebereich von 4-20mA liefert; Messwerte zwischen 0 und 4mA weisen dann auf ei-
nen Fehler hin. Der Parameter E2.10 gibt an, wie lange das Ruckfihrsignal die Grenze in E2.09
unterschreiten darf, ehe der Umrichter den Verlust des Riickstellsignals feststellt und den Fehler
,E.PId“ meldet. In der Einstellung 0,0% ist die Uberwachung deaktiviert.
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5.2.18 Virtuelle Klemmen E3.00 - E3.21

Funktion virtuelle Klemme VDI1 (0-25) Werkseinstellung: 0%
Funktion virtuelle Klemme VDI2 (0-25) Werkseinstellung: 0%

Funktion virtuelle Klemme VDI3 (0-25) Werkseinstellung: 0%
Funktion virtuelle Klemme VDI4 (0-25) Werkseinstellung: 0%
Funktion virtuelle Klemme VDI5 (0-25) Werkseinstellung: 0%

Die Klemmenfunktion der virtuellen Klemmen ist identisch mit den Funktionen der realen digi-

E3.05 Status VDI1 - VDI5 Werkseinstellung: 00000
Mit diesem Parameter kann der Logikzustand der virtuellen Klemmen bestimmt werden, sofern
dies in Parameter 3.06 freigeschaltet ist.

Einerstelle: Status VDI1
Zehnerstelle: Status VDI2
Hunderterstelle: Status VDI3
Tausenderstelle: Status VDI4
Zehntausenderstelle: Status VDI5

0: Klemme inaktiv

1: Klemme aktiv

E3.06 Aktivierungsart virtuelle Klemmen VDI1 - VDI5 Werkseinstellung: 11111 %

Anders als bei den normalen digitalen Eingdngen DI kann der logische Zustand der virtuellen
Klemmen entweder durch den Parameter E3.05 oder die zugehdrige virtuelle Ausgangsklemme
bestimmt werden.

Einerstelle: Zustand VDI1

Zehnerstelle: Zustand VDI2

Hunderterstelle: Zustand VDI3

Tausenderstelle: Zustand VDI4

Zehntausenderstelle: Zustand VDI5

0: Bestimmung des Zustands durch VDO-Klemme

Der Zustand der virtuellen Eingangsklemme wird durch den Zustand der dazugehdrigen Aus-
gangsklemme VDO bestimmt.

1: Bestimmung des Zustands durch Parameter E3.05

Der Zustand der virtuellen Eingangsklemme kann in Parameter E3.05 bestimmt werden und ist
nicht abhangig von der Ausgangsklemme.
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Um die Funktion der virtuellen Klemmen besser zu erlautern, folgen zwei einfache Beispiele:
Beispiel 1:

Es soll folgende Funktion realisiert werden: Der Umrichter stoppt automatisch und ldsst den
Motor frei auslaufen, nachdem die Zielfrequenz erreicht wird.

Folgende Einstellungen werden dazu bendotigt:

Als erstes muss die Funktion der virtuellen Klemme VDI1 mit ,Freier Halt“ (E3.00=8) belegt wer-
den. Dann muss der Zustand von VDI1 durch die virtuelle Ausgangsklemme VDO1 bestimmt wer-
den. Dazu muss der Parameter E3.06=xxxx0 gestellt werden. Jetzt muss noch die Funktion der
virtuellen Ausgangsklemme VDO1 auf ,Erreichen der Zielfrequenz“ gestellt werden (E3.11=5).
Erreicht der Umrichter jetzt die eingestellte Zielfrequenz, wird die virtuelle Klemme VDO1 auf
,1“ gesetzt. Da der Zustand der virtuellen Eingangsklemme VDI1 durch VDO1 bestimmt wird,
bekommt der Umrichter jetzt das Signal fiir ,,Freier Halt“ und schaltet den Ausgang sofort ab, so
dass der angeschlossene Motor frei auslaufen kann.

Beispiel 2:

Es soll folgende Funktion realisiert werden: Der Motor lduft automatisch nach Einschalten des
Umrichters an.

Folgende Einstellungen werden dazu bendotigt:

Zuerst wird die virtuelle Eingangsklemme VDI1 mit der Funktion ,Vorwartsbetrieb” (E3.00 =1)
parametriert. Dazu muss diese Funktion evtl. einer realen Eingangsklemme weggenommen wer-
den, da jede Eingangsfunktion nur auf einer einzigen realen oder virtuellen Eingangsklemme pa-
rametriert werden kann. Dann soll der Zustand der Klemme abhdngig vom Parameter E3.05 sein.
Dazu muss der Parameter E3.06=xxxx1 gesetzt werden. Um die virtuelle Klemme VDI1 jetzt auf
,1“ zu schalten, muss der Parameter E3.05=xxxx1 gesetzt werden Damit der Umrichter den Be-
fehl der virtuellen Klemme akzeptiert, wird noch der Parameter FO 04 1 parametriert. Als letztes
muss noch der Parameter F7 O‘i 1 gesetzt werden, damit der Umrichter auch Befehle akzeptiert,
die vor Initialisierung an den Klemmen anstanden. Nach Einschalten des Umrichters sollte der
Motor jetzt automatisch in den Vorwartsbetrieb gehen.

E3.07 Analogeingang All mit DI Funktion belegen (0-25) Werkseinstellung: 0%
E3.08 Analogeingang Al2 mit DI Funktion belegen (0-25) Werkseinstellung: 0%

E3.09 Bedienfeldpotentiometer mit DI Funktion belegen (0-25) Werkseinstellung: 0%

Die analogen Eingange und das Bedienfeldpotentiometer des Frequenzumrichters kénnen auch
als zusatzliche digitale Eingangsklemmen belegt werden. In diesem Fall entspricht eine Spannung
groRer 7V dem High-Pegel und eine Spannung von unter 3V dem Low-Pegel, der Bereich dazwi-
schen sorgt als Hysteresebereich fiir eine bessere Storsicherheit. Die Funktionen sind identisch
mit den Funktionen der normalen digitalen Eingangsklemmen. Die Funktionsbeschreibung befin-
det sich im Abschnitt ,,5.2.3 Eingangsparametergruppe F1.00 - F1.19“ auf Seite 53 dieser Be-
dienungsanleitung. Auch hier gilt, dass jede Funktion nur einmal auf allen realen oder virtuellen
Klemmen verwendet werden kann.

Die folgende Zeichnung zeigt den Zusammenhang zwischen den Spannungen an den Analogein-
gangen und dem digitalen Status:
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Eingangs- 4

spannung [V]

7

Zeit t [s]

Zustand 4

- B

Zeit t[s]

E3.10 Umschaltung High-aktiv / Low-aktiv Al-DI-Klemmen Werkseinstellung: 000 %

Dieser Parameter dient zur Umschaltung der Logikpegel fiir analoge Eingdnge, die mit den Para-
metern E3.07 - E3.09 zu Digitaleingdngen umkonfiguriert wurden.

Achtung: Die Voreinstellung ist hier gegenliber den anderen dhnlichen Einstellungen in E3.16,
F1.19 und F2.14 invertiert!

Einerstelle: Analogeingang All
Zehnerstelle: Analogeingang Al2

Hunderterstelle: Bedienfeldpotentiometer

0: negative Logik, high-aktiv

Der Eingang gilt als aktiv, wenn an der Eingangsklemme eine genligend hohe Spannung anliegt
(Eingangssignal high-aktiv, logisch ON bei High-Pegel).

1: positive Logik, low-aktiv

Der Eingang gilt insbesondere als aktiv, wenn die Eingangsklemme mit der entsprechenden Mas-

se verbunden, also der mit dem Eingang verbundene (Relais-)Kontakt geschlossen ist (Eingangs-
signal low-aktiv, logisch ON bei Low-Pegel).

E3.11  Virtuelle Klemme VDO1 Funktion (0-10) Werkseinstellung: 0
E3.12 Virtuelle Klemme VDO2 Funktion (0-10) Werkseinstellung: 0

E3.14 Virtuelle Klemme VDO4 Funktion (0-10) Werkseinstellung: 0

(
(
E3.13  Virtuelle Klemme VDO3 Funktion (0-10) Werkseinstellung: 0
(
E3.15 Virtuelle Klemme VDO5 Funktion (0-10) Werkseinstellung: 0

Mit den Parametern E3.11 - E3.15 kdnnen die Funktionen der fiinf virtuellen Ausgangsklemmen
bestimmt werden. Diese sind identisch mit den Funktionen der DO-Ausgangsklemmen. Die Funk-
tionsbeschreibung befindet sich unter ,,F2.00“ auf Seite 59 dieser Bedienungsanleitung. Wird
als Funktion die ,,0“ parametriert, entspricht der Zustand der virtuellen Ausgangsklemme der
dazugehdorigen realen DI-Eingangsklemme.
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E3.16 Umschaltung High-aktiv / Low-aktiv VDO-Klemmen Werkseinstellung: 00000

Dieser Parameter dient zur Umschaltung der Logikpegel fiir die Parameter E3.11 - E3.15.
Einerstelle: VDO1

Zehnerstelle: VDO2
Hunderterstelle: VDO3
Zehntausenderstelle: VDO4
Hunderttausenderstelle: VDO5
0: positive Logik

Der Ausgang gilt als aktiv, wenn das virtuelle Ausgangselement (Optokoppler) aktiv angesteu-
ert wird und die Ausgangsklemme mit der entsprechenden Masse verbindet (Ausgangssignal
low-aktiv).

1: negative Logik

Der Ausgang gilt als aktiv, wenn das virtuelle Ausgangselement (Optokoppler) nicht angesteuert
wird und die Ausgangsklemme nicht mit Masse verbindet (Ausgangssignal high-aktiv).

Verzbgerung fiir VDO1 (0,0 - 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s
Verzogerung ftir VDO2 (0,0 - 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Verzbgerung fiir VDO3 (0,0 - 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s
Verzogerung fur VDO4 (0,0 - 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s
Verzbgerung fiir VDO5 (0,0 - 3600,0s) Werkseinstellung: 0,0s

Verzogerungszeiten der virtuellen Ausgange, bis der ,Schaltvorgang” ausgefiihrt wird.

Es handelt sich hierbei um eine symmetrische Verzogerung entsprechend einem Schieberegister,
d.h. beide Schaltflanken werden gleichermalen verzogert und alle Schaltvorgdange nach Ablauf
der Verzogerungszeit originalgetreu repliziert.

5.2.19 Motorparametergruppe b0.00 - b0.11

In der Motorparametergruppe befinden sich alle Parameter, die benétigt werden, um einen rei-
bungslosen Betrieb mit dem Frequenzumrichter zu erméglichen.

b0.00  Umrichtertyp Werkseinstellung: 0%

Dieser Parameter ist dafiir reserviert, den Typ des Frequenzumrichters einzustellen.
0: G-Typ (Konstantlastmoment)
1: Reserviert
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Motornennleistung (0,4kW - 900,0kW) Werkseinstellung: - %
Motornennspannung (0V - 460V) Werkseinstellung: - %

Motornennstrom (0,0A -2000,0A) Werkseinstellung: - %
Motornennfrequenz (0,01Hz - F0.08) Werkseinstellung: 50,00Hz %
Motornenndrehzahl (0 - 36000U/min) Werkseinstellung: - %

Die Parameter b0.00 - b0.05 kénnen dem Typenschild des Motors entnommen werden. Durch
Eingabe des Motornennstroms ist der Frequenzumrichter in der Lage, den Motor vor Uberlast
zu schiitzen und ihn effektiver zu betreiben. Die weiteren Werte werden als Grundlage fir die
automatische Einmessung bendotigt. Auch die Vektorsteuerung ist auf korrekte Motorparameter
angewiesen.
Statorwiderstand Asynchronmotor (0,001 - 65,5350hm) Werkseinstellung: (auto) %
Rotorwiderstand Asynchronmotor (0,001 - 65,5350hm)  Werkseinstellung: (auto) %
Streuinduktivitat Asynchronmotor (0,01 - 655,35mH) Werkseinstellung: (auto) %
Gegeninduktivitat Asynchronmotor (0,01 - 655,35mH) Werkseinstellung: (auto) %
Leerlaufstrom Asynchronmotor (0,01A - b0.03) Werkseinstellung: (auto) %

Die Parameter b0.06 - b0.10 sind normalerweise nicht auf dem Typenschild des Motors zu fin-
den, sondern werden durch Berechnung oder automatische Einmessung vom Frequenzumrich-
ter bestimmt. Wird der Parameter b0.01 durch den Benutzer gedndert, so errechnet und modifi-
ziert der Frequenzumrichter die Parameterwerte von b0.06 - b0.10 selbsttétig auf der Grundlage
von Standardwerten von einem in Sternschaltung angeschlossenen Asynchronmotor.

Sollte die automatische Einmessung der Parameter nicht funktionieren, so kdnnen diese Werte
auch vom Motorhersteller erfragt und hier eingetragen werden.

b0.11  Automatische Einmessung der Motorparameter (0-2) Werkseinstellung: 0

Die automatische Einmessung der Motorparameter sollte, wenn maoglich, ohne Last am Motor
durchgefiihrt werden, um durch die umfangreicheren Messdaten einen effizienteren Betrieb
durch den Frequenzumrichter zu ermoglichen. Sollte es nicht moglich sein, die Last vom Motor
zu trennen, kann auch mit Last eine automatische Einmessung der meisten Parameter vorge-
nommen werden.

Fiir die automatische Einmessung missen zuerst die Parameter b0.00 - b0.05 eingegeben wer-
den. Dann muss hier die Art der automatischen Einmessung gewahlt werden. Nach Eintragung
der gewiinschten Einmessmethode und Bestatigung mit der ,,ENTER“-Taste blinkt im Display
,~-TUN-“. Um die Messung zu starten, muss die ,,RUN“-Taste betatigt werden. Die Anzeige durch-
lauft dann ,TUN-0“ bis ,TUN-3“ im Modus ohne Last folgt danach ,TUN-4“ und der Motor lauft
an. Die Messung kann nur gestartet werden, wenn das Bedienteil als Steuerung aktiviert und
damit die ,,RUN“-Taste freigegeben ist. Es konnen folgende Werte parametriert werden:

0: keine automatische Einmessung der Parameter
1: Motor mit Last

Die Parameter b0.00 - b0.05 mussen vor Start der Messung korrekt eingegeben werden. Die
Messung bestimmt dann Parameter b0.06 - b0.08 selbststandig.
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2: Motor ohne Last

Bei der Einmessung der Parameter ohne Last misst der Umrichter zuerst die gleichen Werte wie
bei der Einmessung mit Last. Ist die Messung abgeschlossen, beschleunigt der Frequenzumrich-
ter den Motor auf 80% der Motornenndrehzahl innerhalb der bei F0.05 parametrierten Zeit.
Danach wird der Umrichter innerhalb der bei F0.06 parametrierten Zeit gestoppt. Daher missen
F0.05 und FO0.06 auf sinnvolle, der Tragheit des Motors angemessene Werte eingestellt sein.

Nach Abschluss der Einmessung stellt sich dieser Parameter automatisch auf 0 zuriick.

5.2.20 Systemfunktionsgruppe y0.00 - y0.01

In der Systemfunktionsgruppe kann der Frequenzumrichter auf Werkseinstellungen zuriickge-
setzt, der Parametersatz gesichert und wiederhergestellt und ein Passwort gesetzt werden.

y0.00  Parametersatze Werkseinstellung: 0%

0: Keine Funktion

1: Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen (ohne die Motorparameter)

Wenn der Parameterwert auf ,1“ gesetzt und mit ,,ENTER” bestatigt wird, setzt der Frequenzum-
richter alle Parameter (bis auf die Motorparameter) aufs Werkseinstellungen zuriick.

2: Fehlerspeicher 16schen

Bei dieser Einstellung werden alle Fehlerdaten des Frequenzumrichters zuriickgesetzt.

3: Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen (inklusive Motorparameter)

Funktion gleicht Parameterwert ,1“ Zusatzlich werden noch alle Motorparameter wieder auf
Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

4: Aktuellen Parametersatz sichern

Alle vom Benutzer eingegebenen Parameter werden gesichert.

5: Parametersatz wiederherstellen

Die mit Funktion , 4" gesicherten Parameter werden in den aktiven Parametersatz des Umrich-
ters zuriickgeladen.

Nach Ausfiihrung der jeweiligen Funktion setzt sich der Parameterwert automatisch wieder auf
,0“ zurtick.

y0.01  Benutzerpasswort (0 - 65535) Werkseinstellung: 0%

Ist bei diesem Parameter nicht der Wert ,,0“ parametriert, soist der Schutz durch ein Benutzerpass-
wort aktiv. Nachdem ein Passwort parametriert wurde, muss dieses Passwort bei jedem Aufruf
des Mens eingegeben werden. Die Anzeige wechselt dann auf 0.0.0.0.0 und muss mittels Up/
Down- und ,,SHIFT“-Tasten auf das eingestellte Passwort verdndert und mit ,ENTER” bestatigt
werden, um in das normale Meni zu gelangen. Die Sperre ist dann so lange aufgehoben, bis das
Men verlassen wird. Zum Zuriicksetzen des Passwortes muss dieser Parameter wieder auf O ge-
setzt werden. Dies geschieht auch bei einem Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen mittels y0.00.
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5.2.21 Fehlerspeicher y1.00 - y1.07 - nur Lesezugriff, nicht anderbar

In dieser Parametergruppe befindet sich der Fehlerspeicher des Frequenzumrichters. Es kdnnen
sowohl die Fehlerart bzw. der Fehlercode der letzten drei Fehler als auch die im Moment des
aktuellen Fehlers aufgenommenen Daten abgerufen werden, um eine moglichst detaillierte Feh-
lerbeschreibung zu erhalten.

y1.00 Fehlerart des drittletzten Fehlers (0 - 22) Werkseinstellung: 0

y1.01  Fehlerart des vorletzten Fehlers (0 - 22) Werkseinstellung: 0

y1.02  Fehlerart des letzten Fehlers (0 - 22) Werkseinstellung: 0

Die Parameter y1.00 - y1.02 beinhalten den Fehlerspeicher der drei zuletzt aufgetretenen Fehler.
Dabei haben die Fehlercodes folgende Bedeutung:

: Kein Fehler

: Umrichter-Schutzfunktion U-Phase (E.oUP)
: Umrichter-Schutzfunktion V-Phase (E.oUP)

: Umrichter-Schutzfunktion W-Phase (E.oUP)

: Uberstrom bei Beschleunigung (E.oC1)

0

1

2

3

4

5: Uberstrom bei Bremsvorgang (E.oC2)
6: Uberstrom bei konstanter Geschwindigkeit (E.oC3)
7: Uberspannung bei Beschleunigung (E.oU1)

8: Uberspannung bei Bremsvorgang (E.oU2)

9: Uberspannung bei konstanter Geschwindigkeit (E.oU3)
10: Unterspannung im Zwischenkreis (E.LU)

11: Uberlast Motor (E.oL1)

12: Uberlast Umrichter (E.oL2)

14. Phasenverlust am Ausgang (E.oUT1

16: Uberhitzung des Umrichtermoduls (E.oH2)

17: Externer Fehler (E.SET)

18: Kommunikationsfehler (E.CE)

19: Strommessfehler (E.oCC)

20: Einmessung fehlerhaft (E.tE)

21: EEPROM-Fehler (E.EEP)

22: PID-Riickfiihrungssignalverlust (E.PId)
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Frequenz letzter Fehler Werkseinstellung:0,00Hz

Motorstrom letzter Fehler Werkseinstellung:0,0A

Zwischenkreisspannung letzter Fehler Werkseinstellung:0V

Eingangsklemmenzustand letzter Fehler Werkseinstellung:0

Der Zustand der Eingangsklemmen wird als Dezimalzahl angezeigt, die auf folgender Binadrkodie-
rung basiert:

BIT9 | BIT8 | BIT7 | BIT6 | BITS | BIT4 | BIT3 | BIT2 | BIT1 | BITO

reserviert reserviert reserviert reserviert  DIS Dl4 DI3 DI2 DI1
War die Klemme aktiv, wird dies in der Binarzahl als ,1“ angezeigt.
y1.07 Ausgangsklemmenzustand letzter Fehler Werkseinstellung: 0

Der Zustand der Ausgangsklemmen wird als Dezimalzahl angezeigt, die auf folgender Binarko-
dierung basiert:

BIT4 | BIT3 | BIT2 | BIT1 | BITO

Reserv. Relais  Reserviert MO1

War die Klemme aktiv, wird das in der Bindrzahl als ,1“ angezeigt.
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6. EMV (Elektromagnetische Vertraglichkeit)

6.1 Definition

Die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) kennzeichnet den Gblicherweise erwiinschten Zu-
stand, dass technische Gerate einander nicht durch ungewollte elektrische oder elektromagneti-
sche Effekte storend beeinflussen. Sie behandelt technische und rechtliche Fragen der ungewoll-
ten wechselseitigen Beeinflussung in der Elektrotechnik.

6.2 EMV-Standards
Die Sourcetronic Frequenzumrichter sind nach aktuellen internationalen Normen gepriuft:

e |EC/EN61800-3: 2004
(Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe - Teil 3: EMV-Anforderungen einschlieBlich
spezieller Prifverfahren)

Diese Prufverfahren testen den Umrichter sowohl auf elektromagnetische Storungen als auch
auf die baulichen MalRnahmen gegen elektromagnetische Storungen.

Bei elektromagnetischen Stoérungen durch Aussendung, Ausstrahlung oder Induktion (oder
durch die Kombination von Aussendungen, Ausstrahlungen oder Induktionen) handelt es sich
um entstehende nicht erwiinschte Energieimmission an Elektrogerdten in der Umgebung des
Umrichters.

Der Test der baulichen MaRBnahmen umfasst die Immunitdt des Umrichters gegen die durch Aus-
sendung, Ausstrahlung oder Induktion einwirkenden Energien in seiner Umgebung.

6.3 EMV-Richtlinien

6.3.1 Einwirkung von Harmonischen

Harmonische hoherer Ordnung konnen durch Verschlechterung der Giite der Versorgung den
Umrichter beschadigen. In diesem Fallen wird zu einer Verwendung einer Eingangsdrossel ge-
raten.

6.3.2 Installationsvorkehrungen zur EMV

Es wird zwischen zwei Fallen von elektromagnetischen Stérungen unterschieden. Zum einen kon-
nen andere elektrische Gerate in der Umgebung des Umrichters Stérungen im Umrichter verur-
sachen. Zum anderen kann der Umrichter elektromagnetische Stérungen bei Gerdten in seiner
Umgebung verursachen. Folgende Installationsvorkehrungen kénnen vorgenommen werden,
um solche Storeinflisse zu vermeiden:

1. Achten Sie auf eine korrekte Erdung des Umrichters sowie anderer elektrischer Geréte.

2. Die Steuerleitungen des Umrichters sollten nicht parallel zur Versorgungsleitung oder zur
Motorleitung verlegt werden.

3. Eswird empfohlen, die Zuleitung zum Motor mit geschirmten Leitungen zu realisieren.
Der Schirm der Leitungen sollte korrekt geerdet sein.

4. Uberschreitet die Motorzuleitung eine Linge von 30m, sollte ein Ausgangsfilter installiert
werden.
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6.3.3 Schutz des Umrichters gegen dulRere elektromagnetische Storeinflisse

Storungen innerhalb des Umrichters werden den meisten Féllen durch in der Nahe installierte
Schitze, Relais, elektromagnetische Bremsen, etc. erzeugt. Im Fall einer Stérung kénnen folgen-
de MaRnahmen Abhilfe schaffen:

1. Reduzieren Sie die Spannungsspitzen des Gerats, welches die Storungen verursacht, mit
einem Uberspannungsableiter.

2. Installieren Sie einen EMV-Eingangsfilter vor dem Umrichter.
3. Verwenden Sie geschirmte Leitungen

6.3.4 Schutz elektrischer Gerate vor EMV-Strahlung in der Umrichterumgebung

Der Umrichter kann andere Gerdte durch zwei Arten stéren. Zum einen handelt es sich um die
elektromagnetische Strahlung und zum anderen um Storeinflisse, die Uber die Zuleitungen des
Umrichters Gbertragen werden. Sollten andere elektrische Gerdte in der Ndhe des Frequenzum-
richters gestort werden, kdnnen folgende MalRnahmen die Stérungen verhindern:

1. Messgeréate, Sensoren und Empfanger arbeiten meist mit schwacheren Signalen als der Fre-
quenzumrichter. Eine Installation dieser Gerdte zusammen mit einem Frequenzumrichter
in einem Schaltschrank kann daher zu einer Stérung dieser Gerate fiihren. Versuchen Sie
diese Gerate moglichst weit entfernt vom Umrichter zu betreiben und fiihren Sie Steuer-
leitungen nicht parallel zusammen mit Versorgungsleitungen. Verwenden Sie abgeschirmte
Leitungen, deren Schirm geerdet wird. Sollte die Stérungen dadurch nicht behoben werden
konnen, muss ein EMV-Ausgangsfilter am Umrichter installiert werden.

2. Sollten die gestorten Gerate die selbe Versorgungsquelle wie der Umrichter benutzen, kann
es zu Storungen kommen, die liber die Versorgungsleitungen ibertragen werden. In diesen
Fallen sollte ein EMV-Filter zwischen der Versorgungsquelle und dem Umrichter installiert
werden.

3. Manchmal kann es zu Stérungen kommen, wenn Umrichter und andere Gerate dieselbe
Erde verwenden. Hier kann eine getrennte Erdung des Umrichters zu einer Beseitigung der
Storung fihren.

6.3.5 Storungen durch Leckstrome

Es gibt zwei Arten von Leckstromen, die bei der Verwendung eines Frequenzumrichters auftreten
kénnen. Es kann Leckstrom zwischen dem Umrichter und seiner Erde auftreten und ein sehr viel
kleinerer Leckstrom kann zwischen den Leitungen selbst auftreten.

Faktoren, die zu einem erhohten Leckstrom fiihren kdnnen:

e  Der Kapazitatsbelag eines Leiters flihrt zu einer Kapazitat zwischen Leitung und Erde. Je lan-
ger die Leitungen sind, desto groRer ist die Kapazitat. Eine groRere Kapazitat fihrt zu einem
groReren Leckstrom. Somit kann eine Verkiirzung der Motorzuleitung zu einem geringeren
Leckstrom fiihren.

e  Ein weiterer Faktor flir einen hoheren Leckstrom ist die verwendete Tragerfrequenz des
Umrichters. Je hoher die Tragerfrequenz des Umrichters, desto gréRer wird auch der
Leckstrom. Zur Verringerung des Leckstroms kann die Tragerfrequenz verringert werden,
was aber auch zu lauteren Motorgerauschen fiihren kann.
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e Die Installation einer Motordrossel kann dariiber hinaus zu einer deutlichen Verringerung
des Leckstroms flihren, sollten die beiden oben genannten Punkte nicht moglich sein.

6.3.6 Informationen zur Installation von Netz- und Motorfiltern (EMV)

e  Esist darauf zu achten, dass die verwendeten Filter zur Leistungsklasse des Frequenzum-
richters passen.

. Da es sich bei Filtern um Produkte der elektrischen Schutzklasse | handelt, muss darauf ge-
achtet werden, dass sowohl der Filter als auch das Gehaduse des Umrichter korrekt geerdet
sind und die Verbindung zur Erde den in der jeweiligen Sicherheitsnorm geforderten Lei-
tungswiderstandswert nicht tUberschreitet. Andernfalls besteht Gefahr durch elektrischen
Schlag und die Effektivitat der Filter wird vermindert.

e Der Frequenzumrichter und der EMV-Filter sollten dabei eine gemeinsame Erde verwen-
den.
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7. Problembehandlung

Der ST130 Frequenzumrichter bietet bei richtiger Handhabung und Installation viele Schutzfunk-
tionen. Die in diesem Kapitel behandelten Fehler kdnnen wahrend des Betriebs des Umrichters
auftreten. In einem Fehlerfall schauen Sie bitte zuerst in die in diesem Kapitel enthaltene Tabelle
und versuchen Sie eventuelle Fehlerquellen zu finden und zu eliminieren.

Im Falle einer Beschadigung des Frequenzumrichters oder in Fehlerfallen, die nicht von diesem
Kapitel abgedeckt werden, wenden Sie sich bitte an die Sourcetronic GmbH.

7.1 Fehlerarten und eventuelle Lésungen

Sollte es wahrend des Betriebs des Frequenzumrichters zu abnormalem Verhalten oder Unter-
brechungen kommen, wird die Schutzfunktion des Frequenzumrichters ausgelost und der Mo-
tor gestoppt. Der vom Frequenzumrichter festgestellte Fehler wird in Form eines Fehlercodes
auf dem Display dargestellt. Bevor Sie sich an den technischen Support der Sourcetronic GmbH
wenden, kénnen Sie eventuell selbst eine Fehlerdiagnose durchfiihren. Die folgende Liste der
Fehlercodes enthalt mogliche Losungswege um Stérungen zu beseitigen. Flr den Fall, dass es
ein Problem gibt, welches in der folgenden Liste nicht beschrieben ist, oder eine hardwareseitige
Storung vorliegt, wenden Sie sich bitte an den technischen Support der Sourcetronic GmbH.

7.1.1 Liste der Fehlercodes

Nr. Fehler-ID Fehler Mogliche Ursachen Mogliche Losungen

Kurzschluss am Ausgang Verdrahtung Uberpriifen

1 Fehler U-Phase | Leitungen zu lang, Motorfilter oder
Interferenzen Motordrossel installieren

Lifter des Umrichters liber-
Uberhitzung prifen und Installations-
male beachten

2 E.oUP Fehler V-Phase
’ Verdrahtungsfehler Verdrahtung lberprifen
Startrampe zu kurz Erhéhen der Anlaufzeit
3 Fehler W-Phase | GaT.Modul fehlerhaft Wend.en Sie sich an den
technischen Support
Startrampe zu kurz Erhdhen der Anlaufzeit
Manuelle Drehmoment- Verringern der Drehmo-
erhdhung oder U/f nicht menterhéhung und Anpas-
Uberstrom bei passend sen der U/f Kennlinie
E.oC1 . . . .
4 o¢ Beschleunigung | Netzspannung zu niedrig | Netzanschluss Gberpriifen
Kurzschluss am Motor Verdrahtung lberprifen
Fehlende bzw. falsche Eingabe der Motorpara-
Motorparameter meter
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Nr.

Fehler-ID Fehler

Uberstrom bei

Mogliche Ursachen

Motor vor Start in Bewe-
gung

Mogliche Losungen

Geschwindigkeitsmessung
aktivieren oder Motor vor
dem Anfahren stoppen

4 E.oC1 . Phasenverlust am Aus- Ausgangsverdrahtung tber-
Beschleunigung ; N
gang des Umrichters prufen
Nennleistung des Umrich- | Wahl eines groReren Um-
ters zu klein richters
Phasenverlust am Aus- Ausgangsverdrahtung tUber-
gang des Umrichters prufen
Fehlende oder falsche Eingabe der Motorpara-
) Motorparameter meter
5 E.oC2 Uberstrom bei Bremszeit zu kurz Bremszeit erhohen
Bremsvorgang
Zu grole Tragheit der Bremswiderstand installie-
Motorlast ren, ggf. extern bremsen
Nennleistung des Umrich- | Wahl eines gréReren Um-
ters zu klein richters
Phasenverlust am Aus- Ausgangsverdrahtung Gber-
gang des Umrichters prifen
Fehlende bzw. falsche Eingabe der Motorpara-
Uberstrom bei Motorparameter meter
6 E.oC3 | konstanter Ge- Netzspannung zu niedrig Netzanschluss Gberpriifen
schwindigkeit Pl6tzliche Erhohung der Pl6tzliche Lastdanderungen
Motorlast reduzieren
Nennleistung des Umrich- | Wahl eines grofReren Um-
ters zu klein richters
Netzspannung zu hoch Netzanschluss tberprifen
E -
" xterne§ Moment be Moment entfernen
Uberspannung SChIeun|gt Motor
7 E.oUl | beiBeschleuni- indigkei
Motor bei Start nach Netz- Ges-c.hW|ndlgkeltsanpassung
gung ausfall noch in Beweaun aktivieren oder Motor vor
8UNE | dem Anfahren stoppen
Startrampe zu kurz Anlaufzeit erhéhen
Netzspannung zu hoch Netzanschluss Gberpriifen
. Externes Moment be- Moment entfernen
Uberspannung | schjeunigt Motor
8 E.oU2 | bei Bremsvor-

gang

Bremszeit zu kurz

Bremszeit erhohen

GroRe Tragheit der Last,
kein Bremswiderstand

Installieren eines Bremswi-
derstands
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Nr. Fehler-ID Fehler Mogliche Ursachen Mogliche Losungen

Externes Moment be-

. Moment entfernen
schleunigt Motor

Uberspannung
9 E.oU3 | bei konstanter GroRe Tragheit der Last
Geschwindigkeit

Bremswiderstand installie-
ren, ggf. extern bremsen

Netzanschluss tberprifen,

Netzspannung abnormal ) . .
P g Netzfilter installieren

Vorubergehender Verlust

. Fehler quittieren
der Eingangsspannung

Eingangsspannung nicht

im Bereich des Umrichters Netzanschluss tiberpriifen

Zwischenkreisspannung
nicht korrekt

10 E.LU Unterspannung | Gleichrichter arbeitet Wenden Sie sich an den
nicht korrekt technischen Support

Ausgangskreis arbeitet
nicht korrekt

Ausschalten des Umrich-
ters durch Trennung vom | Keine Aktion notwendig
Stromnetz

Netzspannung zu niedrig | Netzspannung Uberprifen

Motorschutzparameter Parameter F8.03 und
(F8.03) oder Nennstrom Motorparameter b0.03
nicht korrekt Uberpriifen
11| EoLg | Yberlastam Last verringern, Drehmom-

Motor Last am Motor zu groR entboost erhdhen, Motor

oder Motor blockiert auf mechanische Defekte
untersuchen

Motorleistung zu gering Wahl eines grofReren Motors
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7. Problembehandlung

Fehler-1D

Fehler

Uberlastung des

Mogliche Ursachen

Umrichterleistung zu klein

Mogliche Losungen

Wahl eines groReren Um-
richters

Netzspannung zu niedrig

Netzanschluss Uberprifen

Beschleunigungszeit zu
kurz

Anlaufzeit erhéhen

12 E.olL2 . :
Umrichters Last am Motor zu groR Last verrmg'ern und Motor
. auf mechanische Defekte
oder Motor blockiert
untersuchen
Motor vor Start in Bewe- Ges-.chwmdlgkeltsmessung
un aktivieren oder Motor vor
gung dem Anfahren stoppen
Motorzuleitung nicht in UF)erprufen von Motorzu-
Ordnung leitung und Anschluss am
Motorklemmbrett
Es liegt keine symmetri- Isolation der Motorwindun-
14 | EouTy |Phasenverlust sche Last am Ausgang vor | gen iiberpriifen
am Ausgang
Ausgangskreis arbeitet
nicht korrekt Wenden Sie sich an den
IGBT-Modul arbeitet nicht | technischen Support
korrekt
. Auf ausreichende Luftzirku-
Liftung abgedeckt lation achten
Lifter beschadigt Lifter ersetzen
Umgebungstemperatur Temperatur senken
zu hoch
Anhaltender Uberstrom Losungshinweise zu Feh-
16| Eomz Uberhitzung des | und/oder Unterspannung | ler-Nr. 4-6 prifen
.0
IGBT-Moduls Ausgangsphasen unterein- )
Ausgangsverdrahtung tber-
ander oder gegen Erde -
prufen
kurzgeschlossen
Thermistor beschadigt
IGBT Modul beschadigt Wenden Sie sich an den
Interne Spannungsversor- technischen Support
gung beschadigt
Externes Fehlersignal an
Fehl h ex- . ) .
17 E.SET ehler durch ex DI-Klemme mit Funktion Fehler quittieren

ternes Zubehor

10 aktiv
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7. Problembehandlung

Fehler-ID Fehler Mogliche Ursachen Mogliche Losungen
. . Leitung Uberpriifen, Fehler
Kommunikationsleitung | i <rop/RESET"-Taste
gestort )
zurlicksetzen
) ) F9.04 erhéhen oder
Zeitraum seit letzter Kom- Funktion deaktivieren
munikation Gberschreitet —
Kommunikati- in FO.04 eingestellten Gegenstelle konfigurieren,
18 E.CE : g . .
onsfehler Timeout rechtzeitig vor Zeitablauf
Dummy-Abfrage zu senden
Kommunikationsparame- | Parameter flir Baudrate und
ter F9.01/02 nicht korrekt | Paritat Gberprifen
Verbundener PC sendet Einstellungen des PCs Uber-
falsch priifen
Verbindungskabel zwi-
schen Hauptplatine und Kabel richtig einstecken
Sensor lose
19 | E.occ Fehler bei Strom- | 15 1sensor beschadigt
messung
Signalverstarkungsfehler Wenden Sie sich an den
Interne Spannungsversor- technischen Support
gung beschadigt
Elngeget?ene Mot.orpara?- Korrektur der Parameter
meter stimmen nicht mit Kommanosition priifen
Typenschild Gberein P P
Ffehler bei Motorleistung weicht zu Wahl eines anderen Umrich-
20 ETE Einmessung der . . . . .
stark von der Inverterleis- | ters mit maximal einer Gro-
Motordaten .
tung ab Renordnung Abweichung
Zeituberschreitung der Verbindung zum Motor und
Messung Parameter priifen
Schreib-/Lesefehler beim | Fehler mit ,, STOP/RE-
21 E.EEP EEPROM Lese-/ | Zugriff auf Parameter SET“-Taste zurlicksetzen
' Schreibfehler L Wenden Sie sich an den
EEPROM beschadigt technischen Support
PID-Ruckfihrsignal un-
PID-Ruckflhrsi- | terschreitet E2.09 ohne PID-Ruckfiihrsignal und Ver-
22 E.PID gnalverlust im Unterbrechung langer als | kabelung Gberprifen oder
Betrieb die in E2.10 konfigurierte | E2.09/E2.10 anpassen
Detektionszeit
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8. Installation und Ersatzschaltung

8.1 Umweltbedingungen

Die Umgebungstemperatur darf zwischen -10°C bis 40°C liegen. Es wird davon abgeraten,
dem Frequenzumrichter bei Umgebungstemperaturen von tber 40°C einzusetzen.

Der Frequenzumrichter sollte nur in einer Umgebung eingesetzt werden, wo keine Stérung
durch elektromagnetische Strahlung zu erwarten ist.

Schiitzen Sie die internen Komponenten des Umrichters vor Kleinteilen, Staub, Metallspa-
nen, Ol, Salz, korrosiven Gasen, Feuchtigkeit und Fliissigkeiten.

Vermeiden Sie die Installation des Frequenzumrichters auf stark vibrierenden Oberflachen.
Die relative Luftfeuchte sollte geringer als 90% (nicht kondensierend) sein.

Verwenden Sie den Frequenzumrichter nicht in der Nahe von leicht entzlindlichen Materi-
alien oder explosiven Stoffen.

8.2 Installationsanweisungen

Der Frequenzumrichter sollte in einem gut bellftetem Raum installiert werden. Bei der Installati-
on ist darauf zu achten, das genug Freiraum um den Umrichter gelassen wird. Folgende bildliche
Darstellung zeigt die empfohlenen EinbaumaRe:

Abluft

mindestens
150mm

Abluft Abluft

Xy

mindestens

mindestens
50mm

50mm

Zuluft Zuluft T

Zuluft
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8. Installation und Ersatzschaltung

8.3 Beschaltung

Die Beschaltung des Frequenzumrichters teilt sich in zwei Teile auf (Leistungsklemmen und Steu-
erklemmen). Die Beschaltung muss wie in der folgenden Darstellung ausgefiihrt werden:

8.3.1 Verdrahtungsplan

Bremswiderstand
(optional; nur bei Modell ,,Z* mit

-1 eingebauter Bremseinheit)
© ©

) RB P
) S Leistungs-
platine ST]_BO
T
Umrichter
Steuerplatine
. Kommunikations-
M
Eingangsklemme DI1 < (1 6 pry schnittstelle RS485
Eingangsklemme DIZO/C i i DI2 JP6é
Eingangsklemme DI3 e B DI3
Eingangsklemme DI4 e | DI4
Eingangsklemme DIS/OE i DI 123 AOI
B JPAC =)
b COM I U GND
™ Analogausgan
TOPLC 123 éOJ 020mA
[ p—~—— 0-10V/0-20mA
LD +24V JP1
T +24IVDL%0M
» MO1
% } > >Digitalausgang
_I_
10V U I MCMJ
ATl @= 0] 7po
123
AI2 JP3 LAC
D GND u I 1B >Re1aisausgang
% TC
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8. Installation und Ersatzschaltung

8.4 Versorgungsklemmen

8.4.1 ST130 Leistungsklemmen

DD D@

©® R S T

Schutz- N.C. Phase Nullleiter
leiter Netzanschlussklemmen

D@D @@

u VvV W P RB

3-Phasen-Umrichter- Bremswider-
Ausgangsklemmen  standsklemmen

8.4.4 Funktionsbeschreibung der Versorgungsklemmen

Klemme Name Beschreibung

R/L1 Klemmen zum Anschluss der Spannungsversorgung
des Frequenzumrichters. Bei einphasigen Model-

S/L2 Eingangsklemmen len sind die Klemmen S und T zu verwenden, da
die Gleichrichterbriicke an Klemme R dort nicht

/L3 bestlickt ist.

S PE-Klemme Anschlussklemme fiir Schutzleiter

Zur Installation eines (optionalen) Bremswider-
stands bei Geraten mit eingebauter Bremseinheit,
Bremswiderstandsklemmen | erkennbar daran, dass deren Modellbezeichnung
RB auf ,,Z“ endet. Bei anderen Modellen sind diese
Klemmen nicht belegt.

u/T1

v/T2 Ausgangsklemmen Ausgangsklemmen zum Anschluss eines dreiphasi-
gen Motors.

W/T3
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8.5 Steuerklemmen

8.5.1 Steuerboard K130 Klemmen

SEASIZASD,

COPOD DD DDOD DDD DD

TA TC TB

8.5.2 Funktionsbeschreibung der Steuerklemmen

Kategorie

+10V
GND

Klemme

Name

10v
Spannungsquelle

DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 PLC 24V COM COM 10V AI1 AI2 AO1 GND MCM MO1

Beschreibung

+10V Spannungsquelle mit einem ma-
ximalen Ausgangsstrom von 10mA
Ublicherweise als Quelle fiir ein
Potentiometer verwendet. Wider-
standsbereich sollte zwischen 1kQ bis
5kQ liegen.

+24V
com

Quellen

+24V
Spannungsquelle,
potentialgetrennt

+24V Spannungsquelle mit einem ma-
ximalen Ausgangsstrom von 200maA.
Kann zur Versorgung von externen
Sensoren oder den digitalen Eingangs-
klemmen verwendet werden. Werden
analoge Sensoren gespeist, so miissen
COM und GND verbunden werden.
Damit geht allerdings die galvani-
sche Trennung der Digitaleingange
verloren, sofern nicht JP1 gezogen
und PLC an eine unabhangige Quelle
angeschlossen wird.

PLC

Eingangsklemme fir
externe Spannungs-
quelle 9-30V fur die
Digitaleingange

Bei Verwendung einer externen
Spannungsquelle muss der Jumper
JP1 entfernt werden. An PLC muss der
Pol der Quelle, von/zu dem im aktiven
Zustand Strom Uber die Optokoppler
flieRen soll, angeschlossen wer-

den; dementsprechend miissen die
Eingdnge im aktiven Zustand gegen
den anderen Pol der Quelle gezogen
werden.

All
GND

Analogeingang All

Analog-
eingange Al2
GND

Analogeingang Al2

Eingangsspannungsbereich: 0 - 10VDC
oder 0 - 20mADC, umschaltbar durch
Jumper JP2 (Al1) bzw. JP3 (AI2) auf
der Steuerplatine. Eingangsimpedanz:
22kQ (0-10V), 500Q (0-20mA).
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Kategorie Klemme Name Beschreibung
DI1 Digitaleingang DI1 Kontakte als Optokoppler kompatibel
mit bipolarem Eingang (d.h. in beiden
DI2 Digitaleingang DI2 Stromrichtungen betreibbar).
Eingangsimpedanz: 2.4kQ
D.|g|tfll- DI3 Digitaleingang DI3 Spannungsbe.relch:.SV bis 30V
eingdnge Eingangskonfiguration durch
L Jumper JP1:
Di4 Digitaleingang Dl4 1-2 Drain-getrieben (Default)
o 2-3 Source-getrieben
DI5 Digitaleingang DIS Bei externer Quelle JP1 entfernen.
Umschaltung des Ausgangssignals
Analog AO1 Analogausgang AO1 | zwischen 0-10V und 0-20mA durch
ausgang GND
Jumper JP4.
Kontakte als Optokoppler, potential-
frei, open collector an MO1, Emitter
Digitalausgang an MCM.
o Ausgangsspannung: 0 - 24V
Digital- MO1 Ausgangsstrom: 0 - 50mA
ausgang MCM "
Uber den Funktionsparameter F2.15
Pulsausgan kann MO1 auch als Pulsausgang
gang konfiguriert werden. Die maximale
Ausgangsfrequenz betragt 10kHz.
TA SchlieBerkontakt
Relais- TC Maximal schaltbare Leistung:
ausgange . 250VAC/ 7A
T8 Offnerkontakt
TC
Schnittstelle | JP6 RS485-Schnittstelle RJ12-Modularbuchse 6P6C

8.5.3 Schaltungsbeschreibung der digitalen Eingangsklemmen

D4 D3 +24V
1/2 BAV99 \ Q1 1/2 BAV99 V4 JP1 T

LTV-356T ] P @ +24V
R28 c32 R30 ! 2 PLC
DI = = SN o L P l % com

D3 i
112Bavee Y von D25 COM

N

|
1
N

N

D4 S
1/2 BAV99

Die digitalen Ein- und Ausgange sind lber jeweils einen Optokoppler von der restlichen Steue-
reinheit entkoppelt. Dies gilt allerdings nicht fir die Eingdnge untereinander, da alle Eingangs-
schaltungen von DI1-5 am anderen Ende mit PLC verbunden sind.

In Werkseinstellung sind alle Eingangsschaltungen tiber J1 an +24V angeschlossen. Daher flieRt
Strom Uber die Optokoppler, wenn die jeweilige Eingangsklemme gegen COM gezogen wird. Die
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8. Installation und Ersatzschaltung

andere Jumperposition verbindet PLC mit COM, in diesem Fall flieBt Strom, wenn die Eingangs-
klemme gegen +24V geschaltet wird. Stromfluf? gilt als ,,aktiv im Sinne von F1.19, die Stromrich-
tung ist dabei egal, da die Briickengleichrichterschaltung diesen immer in derselben Richtung
durch den Optokoppler fiihrt.

Die Stromversorgung (+24V/COM) ist dabei grundsatzlich potentialfrei gegentiber dem Rest des
Umrichters. Werden die 24V allerdings fiir Sensoren benotigt, mus COM mit GND verbunden
werden, wodurch die Potentialtrennung entfallt.

Sollen die Eingdnge mit Fremdspannung angesteuert (und von der internen 24V-Versorgung und
eventuell davon gespeisten Sensoren galvanisch getrennt) werden, so ist J1 zu entfernen und der
entsprechende Gegenpol der externen Spannung mit Klemme PLC zu verbinden. Wird beispiels-
weise eine SPS mit den Ausgangspegeln 0V/+24V angeschlossen und soll +24V der aktive Zustand
sein, so ist Klemme PLC mit OV der SPS zu verbinden. Soll umgekehrt ein Pegel von OV den aktiven
Zustand anzeigen, so ist Klemme PLC mit +24V der externen Spannung zu verbinden. Bei der
Verdrahtung ist darauf zu achten, dass am Umrichter nur PLC und die jeweiligen DI kontaktiert
werden, um die galvanische Trennung aufrechtzuerhalten.

Jumper der Steuerplatine:

JP1JP2 JP3 JP4

8.5.5 Auflistung der Jumper (fettgedruckt: Werkseinstellung)

Bezugspotential DI1-5
J1 1-2 +24V (low-aktiv) / 2-3 COM (high-aktiv)
offen: externe Versorgung tiber Klemme PLC

J2 | Analogeingang All 1-2 0-10V

J3 | Analogeingang AI2 2-30-20mA
1-2 0-20mA

J4 | Analogausgang AO1 2-30-10V
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8.6 Anmerkungen zur Verdrahtung

A Achtung!

Stellen Sie sicher dass der Frequenzumrichter nicht eingeschaltet ist, wahrend Sie die Verdrah-
tung am Umrichter durchfiihren. Warten Sie vor Arbeiten am Umrichter, bis die Ladung der
Zwischenkreiskondensatoren abgeklungen ist. Es besteht Verletzungsgefahr durch elektrischen
Schlag!

Arbeiten am Frequenzumrichter diirfen nur von eingewiesenem Fachpersonal durchgefiihrt wer-
den. Stellen Sie auBerdem sicher, dass der Frequenzumrichter ordnungsgemall geerdet wird!
Wird die Erdung entfernt, bevor die Ladung der Kondensatoren vollstandig abgeklungen ist, kann
deren fortschreitende Entladung zu einer Aufladung des gesamten Umrichters gegeniiber Erde
mit geringer Kapazitat fihren. Diese Ladung ist zwar ungefahrlich, kann aber zu Unfallen durch
Erschrecken fiihren.

A Anmerkung!

Stellen Sie vor Inbetriebnahme sicher, dass die Netzspannung innerhalb des in den Spezifikatio-
nen des Umrichters angegebenen Versorgungsspannungsbereich liegt, da der Umrichter durch
Anlegen einer zu hohen Spannung beschadigt werden kann.

Stellen Sie auBerdem sicher, dass die Ausgangsspannung des Frequenzumrichters zu Ihrem Mo-
tor passt, da ansonsten der Motor beschadigt werden kdnnte.

Verbinden Sie niemals die Netzversorgung mit den Klemmen zum Anschluss des Motors (U, V,
W). Der Umrichter kann dadurch beschadigt werden.

. Andie U, V, und W Klemmen des Frequenzumrichters darf kein Phasenschieberkondensator
oder RC-Bauteil angeschlossen werden.

e  Bei Wechsel des Motors muss der Frequenzumrichter vom Netz getrennt werden.

e Achten Sie darauf, dass wahrend der Verdrahtung keine Leitungsstiicke oder andere metal-
lische Gegenstande in den Umrichter fallen. Dies kann zu einer Beschadigung der Frequen-
zumrichters fiihren!

e  Trennen Sie den Motor erst vom Frequenzumrichter, wenn die FWD/REV-Lampen erloschen
sind und der Frequenzumrichter am Ausgang keine Spannung mehr liefert.

e Um elektromagnetische Stéreinfliisse zu minimieren, wird empfohlen, einen Uberspan-
nungsableiter zu installieren, wenn ein Leistungsschitz vor den Umrichter geschaltet ist.

e Versorgungsleitungen groRerer Lange sollten geschirmt ausgefiihrt werden.

e Verlegen Sie Steuerleitungen nicht in der Nahe der Versorgungsleitungen und verwenden
Sie geschirmte Leitungen.

e |Ist die Tragerfrequenz kleiner als 3kHz, sollte die maximale Leitungslange zum Motor nicht
langer als 50m sein. Ist die Tragerfrequenz groRRer als 4kHz, sollte die Leitungslange ent-
sprechend angepasst werden. Es wird empfohlen, die Leitungen in ein Metallrohr zu legen.

. Flr den Fall, dass an den Frequenzumrichter externes Zubehor (EMV-Filter, Drosseln, etc.)
angeschlossen sein sollte, priifen Sie dieses Zubehor zuerst auf seine Isolation mit einer
Spannung von 1000V gegen Erde. Der gemessene Isolationswiderstand sollte nicht geringer
als 4MQ ausfallen.

e  Soll der Motor haufig an- und ausgeschaltet werden, realisieren Sie dies nicht mit dem Ein-
und Ausschalten des gesamten Umrichters. Verwenden Sie stattdessen zum Starten und
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Stoppen des Motors die digitalen Eingangsklemmen, das Bedienfeld oder die RS485-Kom-
munikation, um eine Beschadigung des Gleichrichters zu vermeiden.

Verbinden Sie die Netzversorgung niemals mit den Motorklemmen (U, V, W).

Um die Gefahr durch elektrischen Schlag zu vermeiden, sollte sichergestellt sein, dass der
Frequenzumrichter nach den jeweiligen lokalen Richtlinien geerdet ist. Die Verbindung vom
@-Anschluss zur Erde sollte einen Widerstandswert von 100mQ nicht {iberschreiten.

Die Spezifikationen der verwendeten Leitungen miissen den Anforderungen der nationalen
Vorschriften entsprechen.

Die Motorleistung sollte gleich oder kleiner als die Leistung des Frequenzumrichters sein.

8.7 Ersatzschaltkreis

Sollte durch einen Fehler am Umrichter der Motorbetrieb nicht mehr moglich sein, kdnnen mit
einem Ersatzschaltkreis langere Ausfallzeiten vermieden werden.

Anmerkungen:

Die Funktionsfahigkeit des Ersatzschaltkreises sollte vor dem Betrieb tGberprift werden!
ADieses Ersatzschaltbild gilt nur fiir dreiphasige Varianten des ST130.

Der Ersatzbetrieb ist nur fiir Anwendungen moglich, bei denen die Frequenzanpassung und
Spannungsregelung durch den Umrichter nicht zwingend bendtigt werden bzw. weniger kri-
tisch als ein langerer Stillstand sind.

K1 K2 MCC1

R— — oz A oo
NS B ST130 — 18
T — g Umrichter o \ 3~

K3 E-Schiitz
_/E/ o o+— o

u: o
-~ o) o
MCC2
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9.Wartung und Reparatur

9.1 Uberpriifung und Wartung

Innerhalb der Betriebszeit des Frequenzumrichters ist es notwendig, bestimmte Baugruppen
und Komponenten zu (iberpriifen und zu warten. Das Intervall dieser Uberpriifung sollte nicht
linger als 6 Monate betragen. Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht tiber die durchzufiihren-
den Wartungen und Uberpriifungen:

Intervall
Bauteil Gegenstand Prufungsinhalt Verfahren
Taglich 6 Monate
\ Anzeige LED-Anzeige Anzeigeinhalt Sichtprifung
ungehinderte Drehung . .
v v Kiihlsystem Lufter Gerdusche Sl_llzhrtprri;fuunng
Vibrationen P &
Temperatur, Feuch- . .
\ Gehduse ;Jen;ig:buunng:n tigkeit, Staub, Sljl(;f;tprzj};zunng
gung schadliche Gase P &
Eingan Spannungs-
v gang Spannung Hohe der Spannungen messung an
Ausgang R,S,T/U,V,W
Prifung auf lockere
Befestigungsteile, . .
. Uberhitzungsspuren, Slchtprljlfung,
Allgemein befestigen,
Entladungsspuren, utzen
storende Staube, P
v Haupt- verstopfte Luftkanale
stromkreis | Ejaktrolytkon- | Oberflichenverformung Sichtorifun
densatoren Elektrolytaustritt P g
Leitungen Befestigung Sichtprifung
Klemmen Bolzen oder Schrauben
Schrauben locker anziehen

Das ,,V“ innerhalb der Tabelle gibt an, welche Priifung wann durchgefiihrt werden sollte.
Demontieren Sie keine Bauteile und schiitteln Sie den Frequenzumrichter nicht libermaRig wah-
rend der Prifung. Dies konnte zu einer Storung oder Beschadigung des Umrichters fuihren.
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9.2 RegelmaRBiger Austausch von Bauteilen

Um einen reibungslosen und sicheren Betrieb des Frequenzumrichters sicherzustellen, sollten

besti
trieb

mmte mechanisch oder elektrisch besonders belastete Bauteile nach einer bestimmten Be-
szeit ausgetauscht werden (Lufter, Zwischenkreiskondensatoren, etc.). Die folgende Tabelle

gibt eine Ubersicht der Bauteile:

Bauteil Austauschintervall

Lifter 3 Jahre
Zwischenkreis-
kondensator > Jahre
Steuerplatine 8 Jahre
9.3 Lagerung
Falls der Frequenzumrichter nach Erwerb nicht sofort eingesetzt wird, sollten folgende Dinge

bei Lagerung beachtet werden:

Der Lagerort sollte ausreichend bellftet sein. Der Frequenzumrichter sollte keiner Feuchtig-
keit, Staub oder Metallstaub ausgesetzt sein und die Temperatur sollte nicht auferhalb der
spezifizierten Lagertemperatur liegen.

Sollte die Lagerzeit langer als 1 Jahr iberschreiten, sollte vor Inbetriebnahme die Funktion
der Ladekondensatoren Uberpriift werden. AulRerdem sollte ein Isolationswiderstandstest
durchgefiihrt werden, bei dem der gemessene Wert nicht unter 4MQ liegen sollte.

9.4 Kondensatoren

Wurde der Umrichter ldngere Zeit nicht eingesetzt, sind die Zwischenkreiskondensatoren nach-
zuformieren, bevor sie erneut der Belastung durch den aktiven Betrieb ausgesetzt werden. Um
die aufwendigere Nachformierung mit einem Vorschalttransformator zu vermeiden, sollte der

Umri

chter spatestens alle zwei Jahre fiir eine Stunde an das Stromnetz angeschlossen werden.

Lagerzeit Nachformierung

weniger als 1 Jahr | nicht notwendig

1-2

Jahre 1 Stunde im Standbymodus, normal an das Stromnetz angeschlossen

2-3

Jahre je 30min bei 25%, 50%, 75% und 100% der Nenneingangsspannung

mehr als 3 Jahre | je 2h bei 25%, 50%, 75% und 100% der Nenneingangsspannung

9.5 Messungen und Ablesewerte
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Wird ein handelsiibliches Multimeter verwendet, um den Strom am Eingang des Frequenz-
umrichters zu messen, ist eine Abweichung von bis zu 10% normal, insbesondere wenn
keine True-RMS-Messung verwendet wird. Sollte eine Abweichung von mehr als 30% auf-
treten, prifen Sie, ob die Abweichung der Eingangsspannung mehr als 5V betragt.

Wird ein handelstibliches Multimeter verwendet, um die Ausgangsspannung des Frequenz-
umrichters zu messen, kann das Multimeter durch die Tragerfrequenz des Umrichters ge-
stort werden.


http://de.wikipedia.org/wiki/Aluminium-Elektrolytkondensator#Reststrom.2C_Leckstrom
http://de.wikipedia.org/wiki/Aluminium-Elektrolytkondensator#Reststrom.2C_Leckstrom

10. Garantie

10. Garantie

10.1 Garantiebestimmungen

Folgende Garantiebestimmungen gelten fir dieses Produkt:

Die Garantielaufzeit fiir dieses Produkt betragt 1 Jahr.

Storungen oder Beschadigungen, die durch folgende Griinde verursacht wurden, sind
nicht von der Garantie abgedeckt und ziehen eine kostenpflichtige Reparatur nach sich:

Nicht sachgemale Verwendung des Frequenzumrichters oder nicht genehmigte
Umbauten oder Reparaturen

Nichteinhaltung der Standardspezifikationen aus dieser Bedienungsanleitung
Schaden durch unsachgemaRen Transport oder Fallschaden

Schaden, die durch Erdbeben, Feuer, Wind, Wasser, Blitzschlag oder sehr groRe
Spannungsschwankungen im Netz verursacht werden

Der Anschluss bzw. die Installation wurde nicht von eingewiesenem
Elektrofachpersonal durchgefiihrt

Eine Gutschrift, Ersatz oder eine Reparatur kann nur durchgefiihrt werden, wenn der
defekte Umrichter zur Sourcetronic GmbH zurlickgeschickt wurde.
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I I.Anhang - RS485-Kommunikation

11.1 Einfihrung

Die Umrichter der ST130-Serie sind mit einer RS485-Kommunikationsschnittstelle ausgestattet.
Zur Ubertragung wird das MODBUS-Protokoll genutzt. Der Anwender kann mittels eines PCs
oder einer SPS die Parameter des Umrichters verandern, die Frequenz vorgeben, den Betrieb
freigeben oder anhalten und den Betriebsstatus auslesen.

11.2 Details

11.2.1 Protokolldefinition

Das serielle Kommunikationsprotokoll definiert das Informationsiibertragungsformat einschlief3-
lich des Master/Slave-Broadcastformats, des Frame-Encoding, der eigentlichen Inhalte, die aus
Funktionscode, Daten und Checksumme bestehen, und der vom Slave an den Master zuriickge-
lieferten Fehlermeldungen.

11.2.2 Busstruktur

Der Umrichter wird in ein ,Single-Master/Multi-Slave“-Netzwerk auf RS485-Basis integriert.

Die Betriebsart ist asynchron seriell, halbduplex; zu jeder Zeit kann nur ein Gerat Daten senden.
Die Daten werden jeweils in Form von Message-Frames ibermittelt.

Jedes angeschlossene Gerat bendtigt eine eindeutige Adresse im Bereich von 1 bis 247. Diese
wird beim ST130 in F9.02 konfiguriert. Die einzelnen Geradte werden parallel an den Bus ange-
schlossen. Teminierungswiderstande sind bereits auf der Umrichtersteuerungsplatine integriert,
externe Terminatoren sind daher nicht notig.

=] X [Rs485 14

RX Konverter
T-

—— 485- 485+ |485- 485+ 485- 485+
PC ° 1# 2# e s oo oo N#
Umrichter Umrichter Umrichter

Aufbau des RS485-Busses

116



| 1. Anhang

2:GND
R5T \\ 3:RS485+

4 :RS485—
5:GND

[

[ ][ 2]

(1] (2] (]

e
SHIFT RESET

ENTER|
el
o o
E.@E.
4 <

DO TR DDDODD
uvw

Position und Belegung des RS485-Anschlusses

11.2.3 Protokollbeschreibung

Das Kommunikationsprotokoll des ST130-Umrichters ist ein serielles asynchrones Master-Sla-
ve-Protokoll, dabei ist der Master ein PC oder eine SPS, und der oder die ST130 sind Slaves. Im
Netzwerk kann nur der Master Befehle und Anfragen senden, die Slaves konnen nur auf vom
Master initiierte Kommunikation antworten. Der Master kann mit einem einzelnen Slave kom-
munizieren oder alle Slaves auf einmal ansprechen (Broadcast an Adresse 0). Auf einen Broad-
cast-Befehl wird von den Slaves keine Antwort gesendet, da sonst Kollisionen auftreten kdnnten.
Die Antwort des Slaves echot Umrichteradresse und Befehl.

11.2.4 Kommunikationsdatenstruktur

Der ST130 unterstiitzt das MODBUS-Protokoll in zwei unterschiedlichen Modi, namlich
RTU-Modus (Remote Terminal Unit; empfohlen) und ASCIl-Modus.
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1. Datenformat im RTU-Modus

Nachrichtenframes werden mit einem ,stillen” Abstand von mindestens 3,5 Zeichen gesendet.
Daher beginnt ein Nachrichtenframe mit 4 Zeichen Pause. Das erste Datenfeld enthdlt die
Gerateadresse. Die angeschlossenen Gerate liberwachen standig den Bus und prifen, ob das
erste Ubertragene Datenfeld nach einer 3,5 Zeichen langen Pause ihre eigene oder die Broad-
castadresse enthalt. Das gesamte Nachrichtenframe muss als kontinuierlicher Datenstrom ohne
Unterbrechung gesendet werden. Tritt eine Unterbrechung mit einer Lange von mehr als 1,5
Zeichen auf, so kann die Implementation das Datenpaket verwerfen und das nachste Daten-
byte als Gerateadressfeld interpretieren, und umgekehrt kann bei einer Pause von weniger als
3,5 Zeichen zwischen zwei Nachrichten das empfangende Gerat dies als Weiterfiihrung des
vorangegangenen Nachrichtenframes interpretieren, da das Verhalten bei einer Pause zwischen
1,5 und 3,5 Zeichen Lange nicht definiert ist. Beides flihrt zu einem Fehler, da die letzten beiden
Bytes der Ubertragung als CRC-Priifsumme interpretiert werden und diese nicht mehr mit dem
Paket Ubereinstimmt.

Nachrichtenframe 53,5 Zeichen Pause

START
Slave-Gerdteadresse Adresse 0 bis 247, 0 ist die Broadcastadresse
ADDR
Befehlscode 03, _,: Parameter auslesen
CMD 06, _: Parameter setzen
In Antwort vom Slave: +80, _ falls Fehler aufgetreten
Datenlénge Nur wenn F9.05=0:

Nur in Antwort oberes Byte

vom Slave vor-

Oberes Byte der Anzahl der folgenden Datenbytes

handen | unteres Byte Anzahl der folgenden Datenbytes
Datenfeld
DATA(N-1) N Datenworte, entsprechend 2xN Datenbytes:

Der eigentliche Inhalt der Kommunikation
DATA(0)

CRC-Prifsumme, unteres Byte

16bit-CRC-Prifsumme
CRC-Prifsumme, oberes Byte

Nachrichtenframe

END >3,5 Zeichen Pause

2. Datenformat im ASCII-Modus

Im ASCII-Modus wird der Beginn eines Nachrichtenframes durch das ,,:“-Zeichen (Doppelpunkt,
3A,) gekennzeichnet, das Ende mit <CR><LF> (Wagenriicklauf und Zeilenvorschub, ODOA, _ ).

Alle anderen Datenbytes werden in jeweils zwei Nibbles (Halbbytes) zu je 4 bits aufgeteilt, die als
ASClI-codierte Hexadezimalzahlen mit den Ziffern 0-9 und den GroRBbuchstaben von A bis F tiber-
tragen werden. Daher ist die Kommunikation zwar direkt menschenlesbar, benétigt aber doppelt
so viele Zeichen, was allerdings durch die kirzeren Start/Ende-Markierungen etwas abgemildert
wird. Jedoch ist die Ubertragung insgesamt weniger robust, weswegen wir von der Verwendung
des ASCII-Modus abraten. Die ST9000-Serie unterstiitzt den ASCII-Modus nicht, daher muf} auf

einem gemeinsamen Kommunikationsbus zwingend RTU verwendet werden.
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Die angeschlossenen Gerate warten am Bus auf den Doppelpunkt, priifen, ob die nachsten bei-
den Zeichen ihre eigene oder die Broadcastadresse enthalten, und arbeiten die Nachricht bis
zum <CR><LF> ab.

Die letzten beiden ASCII-Zeichen vor der Endemarkierung enthalten eine 8bit-LRC-Priifsumme.
Diese wird berechnet, indem die Werte vor der ASClI-Kodierung aller davor in der Nachricht
enthaltenen Datenbytes mit Ausnahme des Doppelpunktes addiert werden, wobei Ubertrige zu
verwerfen sind. Der erhaltene Wert wird von FF, _ subtrahiert, danach 1, addiert.

“

Nachrichtenframe e
START 3A,,

Slave-Gerateadresse
ADDR oberes Nibble Adresse 0 bis 247 , 0 ist die Broadcastadresse
ADDR unteres Nibble

Befehlscode 03, _: Parameter auslesen
CMD oberes Nibble 06, : Parameter setzen
CMD unteres Nibble In Antwort vom Slave: +80,  falls Fehler aufgetreten

I?atenlénge oberes Nibble
Nur in Antwort

Anzahl der folgenden Datenbytes

I
vom Slave unteres Nibble
vorhanden
I:I)) :;z?’flelld) N Datenworte, entsprechend 2xN Datenbytes
bzw. 4xN ASCII-Zeichen:
DATA(0) Der eigentliche Inhalt der Kommunikation

LRC-Prifsumme, oberes Nibble
8bit-LRC-Prifsumme

LRC-Prufsumme, unteres Nibble

Nachrichtenframe <CR><LF>
END ODOA,

Beispiel:

Umrichteradresse 1

CMD Lesebefehl 03, . bis zu 16 Worte ab Startadresse lesen

DATA Startadresse FO01, Leselange 2 (d.h. Parameter F0.01 und F0.02 lesen)
Anfrage des Masters:

RTU ASCII

Nachrichtenframe START >3,5 Zeichen Pause
0
Slave-Gerateadresse ADDR 01, 1
0
Befehlscode CMD 03,., 3
Datenfeld 1: Startadresse - F
oberes Byte hex 0
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Datenfeld 1: Startadresse 0
00
unteres Byte hex 1
Datenfeld 2: Datenldange 0
00
oberes Byte hex 0
Datenfeld 2: Datenldnge 02 0
unteres Byte hex 2
16bit-CRC, unteres Byte | LRC oberes Nb. 0
CRC/LRC-Priifsumme
16bit-CRC, oberes Byte | LRC unteres Nb. A
<CR>
Nachrichtenframe END >3,5 Zeichen Pause F
<LF>

Antwort des Umrichters:

(LRC=(FF-(01+03+F0+00+00+02))+1=(FF-F6)+1=09+1=0A)

RTU, RTU,
F9.05=0 F9.05=1 Ascll

Nachrichtenframe START >3,5 Zeichen Pause
0
Slave-Gerateadresse ADDR 01, 1
0
Befehlscode CMD 03, , 3
00, 0

Lange der Antwort in Byte e 04,
04, 4
Datenfeld 1: Antwort 1 13 1
oberes Byte hex 3
Datenfeld 1: Antwort 1 88 8
unteres Byte hex 8
Datenfeld 2: Antwort 2 00 0
oberes Byte hex 0
Datenfeld 2: Antwort 2 0

00
unteres Byte hex 0
16bit-CRC, unteres Byte | LRC oberes Nb. 5
CRC/LRC-Priifsumme
16bit-CRC, oberes Byte | LRC unteres Nb. D
<CR>
Nachrichtenframe END >3,5 Zeichen Pause 0

<LF>
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11.2.5 Definition der Kommunikationsparameter

Die Zuordnung der 16bit-Adressen zu den Kommunikationsparametern des Umrichters findet
wie folgt statt:

Das untere Byte der Adresse gibt die Nummer des einzelnen Parameters an.

Das obere Byte der Adresse gibt die Parametergruppe an. Dabei gibt es zwei verschiedene Zuord-
nungen, namlich eine, bei der geschriebene Werte nur den fliichtigen Speicher des Umrichters
verandern, und eine, bei der geschriebene Werte auch nichtfliichtig im EEPROM abgelegt wer-
den. Insbesondere bei kompletter Fremdsteuerung des Umrichter mit haufigen Anderungen der
Parameter kann letzteres zu vorzeitiger Abnutzung des EEPROMs fiihren, weshalb empfohlen
wird, diese Variante nur dann zu nutzen, wenn die Persistenz der geschriebenen Parameter Gber
einen Umrichterneustart hinaus erforderlich ist.

Alternativ kann der Schreibbefehl 07, statt 06,  in Verbindung mit den Adressen fir die nicht-
flichtige Speicherung verwendet werden, um die fliichtige Speicherung zu erzwingen.

Die Adressen fiir die fliichtige Speicherung kdnnen nicht zum Auslesen der Parameter verwendet
werden, der Umrichter meldet dann eine ungtiltige Adresse.

Einige Parameter kdnnen nicht im Betrieb gedndert, andere wie z.B. die gesamte Gruppe dO
generell nur gelesen werden.

Parametergruppe Auslesen / Speicherung nichtfliichtig | Speicherung fllichtig
FO-Fb FO-FB: 00-0B

EO-E3 AO0-A3 40-43

b0 BO 50

y0-y1 co-Cc1 60-61

do 70 nur lesbar

Zusatzlich gibt es Parametergruppen, die das Bedienfeld ersetzen. Gruppe 10, dient zum Aus-
lesen von Statuswerten, die den in F6.01 konfigurierbaren entsprechen, Gruppe 1F, _ dient zum
Eingeben, Setzen und Léschen des Passwortes, Gruppe 20, zum Starten und Stoppen, Gruppe
30, ., zum Auslesen des Betriebsstatus, und Gruppe 80,  zum Auslesen der aufgetretenen Fehler.

Parameterwerte als Prozentwerte sind wie folgt zugeordnet: 10000, entspricht +100,00%,

-10000, _ entspricht -100,00%. Frequenzen beziehen sich hierbei immer auf F0.08, Strome/

Drehmoment auf F5.07.

Es gibt zwei Moglichkeiten, die Sollfrequenz per Kommunikationsschnittstelle vorzugeben:

1. Setzen von F0.02 auf 0, Modifizieren von F0.01 Gber FO01,  bzw. 0001, .

2. Setzen von F0.02 auf 7, Modifizieren der Kommunikationsvorgabe in 1000, . Die Kommu-
nikationsvorgabe bezieht sich auf die Maximalfrequenz in F0.08 oder auf den maximalen
Drehmoment in F5.07.

Gruppe 10, : Statusparameter (bis auf 1000, nur lesbar)

Parameteradresse Parameterbeschreibung

1000, Sollwertvorgabe fiir Kommunikationssteuerung
1001, Sollfrequenz

1002, Zwischenkreisspannung

1003, Ausgangsspannung

121



| 1.Anhang

1004, Ausgangsstrom
1005, Ausgangsleistung
1006, Drehmoment
1007, Ist-Drehzahl
1008, Eingangsstatus DI
1009, _, Ausgangsstatus DO
100A, Wert Al
1008, Wert Al2
100C, Reserviert
100D, Reserviert
100E, Reserviert
100F, Reserviert
1010, PID-Sollwert
1011 PID-Ruckfiihrung
1012, Mehrfachgeschwindigkeitsstufe
1013, Reserviert
1014, Reserviert
1015, Drehrichtung (0: vorwarts, 1: rickwarts)
1016, Device code
Gruppe 1F, : Passwort (nur schreibbar)
1F00, Passwort eingeben, Parameter freischalten (Login) H ARk
1F01, Parameter sperren (Logout) 55AA,

Wurde in Parameter 1F00, das korrekte Passwort Ubermittelt, antwortet der Umrichter mit
8888, , danach ist der Umrichter bis zur Sperrung mittels 1F01, zur Steuerung freigeschaltet.

hex”

Gruppe 20, : Steuerbefehle (nur schreibbar)

Steuerbefehl

0001, :Vorwdrtsbetrieb
0002, : Rickwdrtsbetrieb
0003, : Vorwdrtsbetrieb Jog
0004, _: Rickwdrtsbetrieb Jog
0005, : Freier Halt

0006, : Stopp

0007, : Fehlermeldung zuriicksetzen

Steuerparameteradresse

2000, ,

0008, :Jog Stopp
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Gruppe 30, : Betriebszustand

Status word address

Status word function

3000,

0001H: Vorwartsbetrieb

0002H: Ruckwartsbetrieb

0003H: Umrichter ist im Standby

0004H: Fehler aufgetreten

Gruppe 80, : Fehlermeldungen

Fehleradresse | Code Display Fehlerbeschreibung
8000, , 0000, , Kein Fehler
0001, E.oUP Schutzfunktion U-Phase
0002, E.oUP Schutzfunktion V-Phase
0003, E.oUP Schutzfunktion W-Phase
0004, E.oC1 Uberstrom bei Beschleunigung
0005, E.oC2 Uberstrom bei Bremsvorgang
0006, E.oC3 Uberstrom bei konstanter Geschwindigkeit
0007, E.oUl Uberspannung bei Beschleunigung
0008, E.oU2 Uberspannung bei Bremsvorgang
0009, , E.oU3 Uberspannung bei konstanter Geschwindigkeit
000A, _, E.LU Unterspannung im Zwischenkreis
000B, _, E.oll Uberlast Motor
000C, E.ol2 Uberlast Umrichter
Reserviert
000E, E.oUT1 Ausgangsphasenverlust
Reserviert
0011, E.oH2 Uberhitzung des Umrichtermoduls
0012 E.SET Externer Fehler
0013, E.CE Kommunikationsfehler
0014, E.oCC Strommessfehler
0015, ETE Einmessung fehlerhaft
0016, | E.EEP EEPROM-Fehler
0017, E.STd PID-Rickfiihrungssignalverlust
Reserviert
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11.2.6 Kommunikationsfehler

Normalerweise antwortet der Umrichter auf Befehle mit seiner eigenen Adresse und dem er-
haltenen Befehl, damit der Master die Antwort zuordnen kann. Tritt bei der Kommunikation ein
Fehler auf, so signalisiert der Slave dies, indem das hdochste Bit des Befehls auf 1 gesetzt wird, z.B.
wird ein Lesebefehl 00000011, 03, zu 10000011, 83, . Diesem folgt ein Byte, das die Art des
aufgetretenen Fehlers bezeichnet.

Fehlercode | Name Erklarung

01, Passwortfehler Das mit Parameter 1F00, Ubermittelte Passwort
stimmt nicht mit dem in y0.01 festgelegten Passwort
Gberein.

02, Ungliltige Datenadresse | Die angefragte Parameteradresse ist nicht erlaubt,
bzw. die Kombination aus Adresse und Datenlange ist
unglltig.

03, Prufsummenfehler Die gesendete CRC (RTU-Format) bzw. LRC (ASCII-For-
mat) stimmt nicht mit der vom Empfanger berechne-
ten Uberein.

04 Ungliltige Funktion Der Ubertragene Befehl ist (in diesem Betriebszu-

hex

stand) nicht erlaubt. Mdglicherweise wurde versucht,
einen Parameter zu andern, der nur im Standby gean-
dert werden kann, wahrend der Umrichter im Betrieb
ist.

05, Unglltiger Wert Das Ubertragene Datenfeld enthalt ungtltige Werte.

Dies bezieht sich auf allgemeine Ungiiltigkeit, nicht
auf zuldssige Wertebereiche spezifischer Parameter
(siehe dazu nachster Punkt).

06, ., Ungliltige Parameteran- | Die Parameterwerte sind aullerhalb des fiir diesen
derung Parameter giiltigen Bereiches.
07 System verriegelt Der Master hat einen Lese- oder Schreibbefehl abge-

hex

setzt, aber der Umrichter muss vorher mit dem Pass-
wort entriegelt werden.

08 Gerat beschaftigt Der Umrichter ist damit beschéftigt, Daten in das
EEPROM zu schreiben.
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