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Installationsanleitung ¢ Wichtige Information

Kapitel 1 ¢ Installationsanleitung

1 Wichtige Information

Hinweis:

Lesen Sie diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor Installation, Betrieb und War-
tung mit dem Gerit vertraut. Die nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Doku-
mentation sowie auf dem Gerat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und Gefahren oder
bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise verdeutlichen oder vereinfachen.

Wenn dieses Symbol in einem Sicherheitsschild fir Gefahr oder Warnung erscheint, bedeutet dies, dass eine

A elektrische Gefahrdung besteht, die bei Nichtbefolgen der Anweisungen zu Verletzungen fiihren kann. Dies ist ein
allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdégliche Verletzungsgefahren aufmerksam. Beachten Sie alle unter
diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um potenzielle Verletzungen oder Todesfalle zu vermeiden.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren aufmerksam. Beachten Sie
alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um potenzielle Verletzungen oder Todesfalle zu vermeiden.

Gefahr!

GEFAHR verweist auf eine direkte Gefahr, die - wenn sie nicht vermieden wird - Tod oder schwere
Korperverletzung zur Folge hat.
Warnung!

WARNUNG verweist auf eine moégliche Gefahr, die - wenn sie nicht vermieden wird - Tod, schwere
Korperverletzung und/ oder Materialschaden zur Folge haben kann.

Vorsicht!

VORSICHT verweist auf eine mégliche Gefahr, die - wenn sie nicht vermieden wird - Kérperverletzung
und/ oder Materialschdden zur Folge haben kann.

Hinweis:

Der Begriff ,,Umrichter” bezieht sich im Rahmen dieses Handbuchs auf das Steuerteil des Frequenz-
umrichters gemaR NEC-Definition.

Elektrische Gerate diirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet werden.
B&R ubernimmt keine Verantwortung fiir mégliche Folgen, die aus der Verwendung dieses Produkts
entstehen.
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2 VorbereitungsmafRnahmen

Lesen Sie diese Anweisungen griindlich durch, bevor Sie Arbeiten an und mit diesem Frequenzumrichter vorneh-
men.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

* Lesen Sie diese Anleitung volistandig und sorgfaltig durch, bevor Sie den Umrichter ACO-
POSinverter X64 installieren oder betreiben.
Installation, Einstellung, Reparatur und Wartung miissen von Fachpersonal durchgefiihrt wer-
den.

» Der Benutzer ist fur die Einhaltung aller relevanten internationalen und nationalen elektrotech-
nischen Anforderungen beziiglich der Schutzerdung samtlicher Geréte verantwortlich.

» Zahlreiche Komponenten des Frequenzumrichters, einschlieBlich der Platinen, werden iiber die
Netzspannung versorgt. NICHT BERUHREN! Verwenden Sie nur elektrisch isolierte Werkzeuge.

+ BERUHREN Sie KEINE abgeschirmten Bauteile oder Schraubverbindungen an Klemmenleisten
bei angelegter Spannung.

» SchlieBen Sie die Klemmen PA/+ und PC/- oder die DC-Bus-Kondensatoren NICHT kurz.

* Vor der Wartung des Frequenzumrichters:

— Unterbrechen Sie jegliche Spannungsversorgung.

— Bringen Sie ein Schild mit der Aufschrift "NICHT EINSCHALTEN" am Leistungs- oder
Trennschalter an.

— Verriegeln Sie den Leistungs- oder Trennschalter in der ge6ffneten Stellung.

— WARTEN SIE 15 MINUTEN, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kdénnen.
Fiihren Sie anschlieBend das Verfahren zur Messung der DC-Busspannung durch, um
zu Uberpriifen, ob die Gleichspannung unter 42 V liegt. Die LEDs des Umrichters kénnen
nicht anzeigen, ob keine DC-Busspannung mehr anliegt.

* Montieren Sie alle Abdeckungen und schlieBen Sie diese vor Einschalten der Spannungsver-
sorgung oder vor dem Starten und Stoppen des Frequenzumrichters.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Lesen Sie diese Anleitung vollstandig und sorgféltig durch, bevor Sie den Umrichter ACO-
POSinverter X64 installieren oder betreiben.
» Anderungen der Parametereinstellungen miissen durch Fachpersonal erfolgen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Warnung!
GERATESCHADEN

Installieren Sie den Frequenzumrichter bzw. Zubehorteile nicht und nehmen Sie sie nicht in Betrieb,
wenn sie beschédigt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialscha-
den fiihren.

Kapitel 1
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Warnung!
STEUERUNGSAUSFALL

» Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans miissen mogliche Fehlerzustiande der Steuerpfade
beriicksichtigt und fiir bestimmte kritische Steuerfunktionen Mittel bereitgestellt werden, durch
die nach dem Ausfall eines Pfads ein sicherer Zustand erreicht werden kann. Beispiele fiir kri-
tische Steuerungsfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-Stopp.

» Fir kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestellt
werden. !

» Systemsteuerpfade konnen Kommunikationsverbindungen enthalten. Dabei miissen die Aus-
wirkungen unvorhergesehener Ubertragungsverzégerungen oder Verbindungsstérungen be-
riicksichtigt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialscha-
den fiihren.

Vorsicht!
INKOMPATIBLE NETZSPANNUNG

Bevor Sie den Frequenzumrichter einschalten und konfigurieren, stellen Sie sicher, dass die Netz-
spannung mit der auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebenen Versorgungsspannung
kompatibel ist. Bei nicht kompatibler Netzspannung kann der Frequenzumrichter beschadigt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Verletzungen oder Materialschéaden fiihren.

Vorsicht!
GEFAHR VON MOTORSCHADEN

Unter folgenden Bedingungen ist ein externer Motoriiberlastschutz erforderlich:

* Wiedereinschalten des Produkts, da kein Speicher des thermischen Zustands des Motors vor-
handen ist.

* Betrieb mehrerer Motoren.

* Betrieb von Motoren, deren Nennstrom weniger als das 0,2-fache des Umrichternennstroms
betragt.

* Verwendung von Motorumschaltung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

) Weitere Informationen finden Sie in der neuesten Ausgabe der Richtlinien NEMA ICS 1.1, "Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenan-
ce of SolidState Control" sowie in der neuesten Ausgabe der Richtlinien NEMA ICS 7.1, "Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installati-

on and Operationof Adjustable-Speed Drive Systems".
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3 Weiterentwicklung bei Hardware-Revision C0 im Vergleich zu DO

Es ist nicht mehr mdglich von der Konfiguration LOKAL zur Konfiguration REMOTE zu wechseln, indem man die
Taste MODE drei Sekunden lang gedriickt halt.

Wahlen Sie die Konfiguration (REMOTE oder LOKAL) bevor sie die Parametereinstellungen des Umrichters star-
ten.

1. LOKALE Konfiguration:

Bestimmte Parameter sind voneinander abhangig, deshalb fiihrt der Wechsel von REMOTE auf LOKAL zur An-
derung der Werte.

Gefahr!

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Beim Wechsel von der REMOTE auf die LOKAL-Konfiguration, kehren alle Zuordnungen der Logikein-
gange zu ihren Standardeinstellungen zuriick.

Priifen Sie, ob diese Anderung mit dem verwendeten Schaltschema kompatibel ist.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Wenn die Taste MODE drei Sekunden lang gedrickt wird, wechselt der Umrichter automatisch in die LOKALE
Konfiguration.

Das Drehrad fungiert als Potenziometer und die RUN Taste ist aktiviert.

Beim Wechsel zur Konfiguration LOKAL werden die Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1) auf [Al Virtual 1] (AIV1) und
[2/3-Drahtst.] (tCC) auf [Lokal] (LOC) gesetzt.

2. REMOTE Konfiguration
Diese Konfiguration ist die Werkseinstellungen.
Hinweis:

Nach Ausfiihrung der Werkseinstellungen ([Werkseinstellung] (FCS), siehe "Motorsteuerungsparame-
ter” auf Seite 109) oder einer Verdanderung der Makrokonfiguration ([Makro Konfig.] (CFG), siehe "Mo-
torsteuerungsparameter” auf Seite 108) fallt der Umrichter zuriick auf die Konfiguration REMOTE.

Hinweis:

Die Konfigurationen REMOTE und LOKAL sind Teil des Parametersatzes des Umrichters und werden
Uiber das Grafikdisplay des ACOPOSinverters X64 libertragen.
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Hardware-Revision C0

These 3 parameters are

J

o

3 =
only visible at first power up @I F@
ofthedrive. _L-

=] T
o bEF|
Settings can be changed OL-T-——I_;
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Ab Hardware-Revision D0

Remote

These 3parameters are
only visible at first
power up of the drive.

Settings canbechanged
subsequently in menu:
dr L -forbFr
CEL-forFr |
I-0-forkLC.

Local

o

G; 351 ,j [Cutput frequency] (HZ) @
e e

[SPEED REFERENCE]

[SETTINGS]

[MOTOR CONTROL]

[INPUTS /OUTPUTS CFG]

[COMMAND]

[APPLICATION FUNCT.]

[FAULT MANAGEMENT]

[COMMUNICATION]

[MONITORING]

Parameters selection

5 - =N
ENT (.

On the 7-segment display, a dash after menu and submenu codes is used to differentiate
them from parameter codes.
Examples: [APPLICATION FUNCT.] (FUn-) menu, [Acceleration] (ACC) parameter.
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4 Vorgehensweise zur Inbetriebnahme

MONTAGE

1. Empfang und Uberpriifung der Umrichtersteuerung
— Uberpriifen Sie, ob die auf dem Typenschild aufgedruckte Katalognummer mit der auf

dem Bestellschein Gbereinstimmt.
— Entfernen Sie die Verpackung des ACOPOSinverter und prufen Sie ihn auf eventuelle

Transportschaden.
Die Schritte 2 bis 4 2. Uberpriifung der Netzspannung
mussen im — Priifen Sie, ob die Versorgungsspannung mit dem zulassigen Spannungs-

spannungslosen
Zustand
durchgeflhrt werden.

bereich des Umrichters kompatibel ist (siehe "Technische Daten" auf Seite
14).

3. Montage des Frequenzmrichters
— Montieren Sie den Umrichter gemaf den Anweisungen in die-
ser Anleitung (siehe "Montage" auf Seite 42).
— Montieren Sie gegebenenfalls die internen und externen Op-
tionen.

4. Verdrahtung des Frequenzumrichters (siehe "Verdrah-
tung" auf Seite 47)
— Schlieen Sie den Motor an und achten Sie darauf, dass
die Motorschaltung der Netzspannung entspricht.
— SchlieRen Sie die Netzversorgung an, nachdem Sie si-
chergestellt haben, dass keine Spannung anliegt.
— Schlielen Sie das Steuerteil an.

PROGRAMMIERUNG
Informationen hierzu finden Sie in der Programmieranleitung.

12
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5 Inbetriebnahme — Einleitende Empfehlungen

Vor dem Einschalten des Umrichters

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass alle Logikeingange inaktiv sind, um ein versehentliches Einschalten zu ver-
meiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Vor der Konfiguration des Umrichters

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Lesen Sie diese Anleitung volistandig und sorgfaltig durch, bevor Sie den Umrichter ACO-
POSinverter X64 installieren oder betreiben.

+ Anderungen der Parametereinstellungen miissen durch Fachpersonal erfolgen.

» Stellen Sie sicher, dass alle Logikeingédnge inaktiv sind, um ein versehentliches Einschalten
beim Andern von Parametern zu vermeiden.

Netzschiitz

Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

* Vermeiden Sie eine haufige Betatigung des Netzschiitzes, um einem vorzeitigem Verschlei der
Filterkondensatoren vorzubeugen.
* Der Ein-/ Ausschaltzyklus muss mehr als 60 Sekunden betragen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

Hinweis:
Der ACOPOSinverter X64 wird erst ab AS Version 3.0.80.25 unterstiitzt.

13
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6 Technische Daten

6.1 Elektrische Daten

6.1.1 81645200018.00X-1, 81645200037.00X-1, 81645S200055.00X-1

Bestellnummer

81645200018.00X-1 | 81645200037.00X-1 8164S5200055.00X-1

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben 0,18 kW 0,37 kW 0,55 kW
0,25 PS 0,5PS 0,75 PS
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 1x 200 VAC -15% bis 240 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz 5%
Scheinleistung (bei 240 VAC) 0,6 kVA 1 kVA 1,4 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 1000 A "
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 200 VAC 2,1A 39A 52A
bei 240 VAC 1,8A 33A 43A
max. Netzstrom
bei 200 VAC 3,0A? 53A2 6,8A2
bei 240 VAC 25A2 44A? 58A2
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 24 W 41 W 46 W
Integrierter EMV-Filter Ja
Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen
Mit integriertem Filter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 -9
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <5m?3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 <5m?

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

Mit ZusatZzfilter

8l0FS009.200-1

Mit ZusatZzfilter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)

Motorkabelldange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

<20m?

<50 m 3

<50 m?

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz

Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)

Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshéhe

ab 1000 m Gber NN (Meeresspiegel)

1%, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 23A 5A 56 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
150 % des Motornennmoments 100% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhéltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lufterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)
bei 240 VAC 1,5A9 | 33A | 37A%

Tabelle 1: 8164S200018.00X-1, 81645200037.00X-1, 8164S5200055.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

81645200018.00X-1 81645200037.00X-1 | 81645200055.00X-1

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransistoren

Ja

Betriebsfaktor fir die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

min. Widerstandswert (extern)

40 Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

Digitale Eingénge

Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24 VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

Anzahl

2 (Digitale Eingange —
als Zahler verwendbar)

2 (Digitale Eingange - als Zahler verwendbar)

Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24\VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausginge
Anzahl 1
Ausfiihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ = 1und LIR=0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ =0,4 und LIR=7 1,5 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition

senkrechte Einbaulage +10%

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Breite 72 mm
Héhe 145 mm
Tiefe 132 mm | 142 mm
Gewicht 1,05 kg

Tabelle 1: 8164S200018.00X-1, 81645200037.00X-1, 8164S200055.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle tibersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

15
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4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht (ibersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,
die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die mdglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,
das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.2 81645200075.00X-1, 81645200110.00X-1, 81645200150.00X-1, 81645200220.00X-1

Bestellnummer

81645200075.00X-1

| 81645200110.00X-1 | 81645200150.00X-1 | 81645200220.00X-1

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben

0,75 kW
1PS

1,1 kW
1,5PS

1,5 kW
2PS

2,2 kW
3PS

Netzanschluss

Netzeingangsspannung

1x 200 VAC -15% bis 240 VAC +10%

Frequenz

50 bis 60 Hz 5%

Scheinleistung (bei 240 VAC)

1,8 kVA

2,4 kVA 3,2 kVA 4,4 KVA

max. angen. Kurzschlussstrom (Isc)
(Kurzschlussstrom am Anschluss-
punkt)

1000 A"

max. Netzstrom mit optionaler Netz-
drossel

bei 200 VAC
bei 240 VAC

70A
59A

10,2 A
8,6 A

13,4 A
11,4 A

19,2 A
16,1 A

max. Netzstrom
bei 200 VAC
bei 240 VAC

8,9A2
75A2

12,1A2
10,2A2

15,8 A2
13,3A2

21.9A2
18,4 A2

Verlustleistung bei max. Ausgangs-
strom

60 W

74 W 90 W 123 W

Integrierter EMV-Filter

Ja

Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen

Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN
61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)

Motorkabelldnge nach IEC/EN
61800-3

Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)

Motorkabellange nach IEC/EN
61800-3

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

<5m? -9

<5m?3

Mit Zusatzfilter

8I0FS009.200-1

8l0FS016.200-1 8I0FS022.200-1

Mit ZusatZzfilter
Motorkabelldnge nach IEC/EN
61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN
61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN
61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

20m?

<50 m?

<50 m?¥

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Umgebungstem-
peratur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)
Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Aufstellungsho-
he
ab 1000 m Uber NN (Meeresspie-
gel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 72A 10,4 A 12 A 16,5 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz
Kurzfristiges Uberlastmoment (typi- 170 bis 200% des Motornennmoments
scher Wert)
Bremsmoment

mit Bremswiderstand

ohne Bremswiderstand (typischer
Wert)

100% des Mo-
tornennmoments

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s

50 % des Motornennmoments 30% des Motor-

nennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m

100 m

Tabelle 2: 8164S200075.00X-1, 8164S200110.00X-1, 8164S200150.00X-1, 81645200220.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer 8164S5200075.00X-1

81645200110.00X-1 | 81645200150.00X-1

81645200220.00X-1

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhéltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)

Pumpen-/Lufterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung

Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fir 3-phasige Stromversorgung

Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen

Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fir Netzversorgung

Motorschutz Thermischer Schutz durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts in den Umrichter integriert
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 240 VAC 48A% 6,9A% 8AY 11AY
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransis- Ja
toren
Betriebsfaktor fiir die dynamischen Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
Bremstransistoren -Nennmotorleistung kontinuierlich

-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

min. Widerstandswert (extern) 40 Q 27 Q 250Q
Verfiigbare interne Stromversorgungen
Ausgangsspannung 24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)
Ausgangsspannung

max. Ausgangsstrom 100 mA
Digitale Eingdange
Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ
Zahlereingang
Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar) 2 2 (Digitale Eingange —

als Zahler verwendbar)

Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24\VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausgdnge
Anzahl 1
Ausfiihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung

min. 10 mA fiir 5 VDC

max.

bei ohmscher Last (cos ¢ =1
und L/R =0 ms)

bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4
und L/R =7 ms)

2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC

1,5 A fiir 250 VAC oder 30 VDC

Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeres- 0 bis 1000 m

spiegel)

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C ®

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/
EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC
60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Tabelle 2: 81645200075.00X-1, 81645200110.00X-1, 81645200150.00X-1, 8164S5200220.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

81645200075.00X-1

81645200110.00X-1 | 81645200150.00X-1 | 81645200220.00X-1

Betriebsposition

senkrechte Einbaulage +10%

Umgebungsbedingungen

Temperatur

Lagerung -25 bis 70°C

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite 72mm 107 mm | 142 mm
Hahe 145 mm 143 mm | 184 mm
Tiefe 142 mm 150 mm | 132 mm

Gewicht 1,05 kg 1,35 kg | 2,35kg

Tabelle 2: 8164S200075.00X-1, 81645200110.00X-1, 8164S200150.00X-1, 81645200220.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fiir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht Ubersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,

die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die méglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,

das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.3 8164T200018.00X-1, 8164T200037.00X-1, 8164T200055.00X-1

Bestellnummer |

81647200018.00X-1 | 8164T7200037.00X-1 8164T200055.00X-1

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben 0,18 kW 0,37 kW 0,55 kW
0,25 PS 0,5PS 0,75 PS
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 3x 200 VAC -15% bis 240 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz +5%
Scheinleistung (bei 240 VAC) 0,7 kVA 1,3 kVA 1,7 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA"
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 200 VAC 1,0A 1,9A 25A
bei 240 VAC 09A 1,6 A 22A
max. Netzstrom
bei 200 VAC 2,1A? 38A2 49A2
bei 240 VAC 1,9A2 3,3A2 42A2
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 23 W 38 W 43 W
Integrierter EMV-Filter Nein

Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen

Mit Zusatzfilter

8I0FT007.200-1

Mit ZusatZzfilter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

-3

<5m?3

<5m?

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)
Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshdhe

ab 1000 m Uber NN (Meeresspiegel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 23A 5A 56 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
100% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhaltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lifterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fiir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 240 VAC 1,5A% 33A% 3,7A%
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja

Betriebsfaktor fur die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

min. Widerstandswert (extern)

40 Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

Digitale Eingénge

Anzahl |

4 (2 als Zahler verwendbar)

Tabelle 3: 8164T200018.00X-1, 8164T200037.00X-1, 8164T200055.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T200018.00X-1

8164T200037.00X-1 | 8164T200055.00X-1

Nennspannung

24 VDC

Eingangsbeschaltung

Source oder Sink

Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24\VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausginge
Anzahl 1
Ausflihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/IR =0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und

IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C %

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshéhe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition senkrechte Einbaulage +10%
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen

Breite 72 mm

Hohe 145 mm

Tiefe 122 mm | 132 mm
Gewicht 0,9 kg

Kapitel 1
Installationsanleitung

Tabelle 3: 8164T200018.00X-1, 8164T200037.00X-1, 8164T200055.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.

2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht (ibersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,
die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die mdglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,
das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.4 8164T200075.00X-1, 8164T200110.00X-1, 8164T200150.00X-1

Bestellnummer |

81647200075.00X-1 | 81647200110.00X-1 8164T200150.00X-1

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben

0,75 kW 1,1 kW 1,5 kW
1PS 1,5 PS 2PS

Netzanschluss

Netzeingangsspannung

3x 200 VAC -15% bis 240 VAC +10%

Frequenz

50 bis 60 Hz 5%

Scheinleistung (bei 240 VAC) 2,2 kVA 3 kVA 3,8 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA"
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 200 VAC 3,3A 4,8 A 6,4 A
bei 240 VAC 29A 42 A 56 A
max. Netzstrom
bei 200 VAC 6,4 A2 85A2 11,1A2
bei 240 VAC 56A2 74A2 96A2
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 55 W 71w 86 W
Integrierter EMV-Filter Nein

Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen

Mit Zusatzfilter

8I0FT007.200-1 8I0FT015.200-1

Mit ZusatZzfilter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

<5m?3

<5m?

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)

Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshdhe

ab 1000 m Uber NN (Meeresspiegel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 72A 10,4 A 12A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
100% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhaltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lifterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fiir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 240 VAC 48 A% 69A% 8A%
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja

Betriebsfaktor fur die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

min. Widerstandswert (extern)

40 Q 27 Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

Digitale Eingénge

Anzahl |

4 (2 als Zahler verwendbar)

Tabelle 4: 8164T200075.00X-1, 8164T200110.00X-1, 8164T200150.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T200075.00X-1

8164T200110.00X-1 | 8164T200150.00X-1

Nennspannung 24 \VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung
Eingang - ACOPOSinverter Ja
Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24\VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausginge
Anzahl 1
Ausflihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/IR =0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und

IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C %

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshéhe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition

senkrechte Einbaulage +10%

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Lagerung

-25 bis 70°C

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen

Tiefe

Breite 72 mm
Héhe 145 mm

105 mm
143 mm
132 mm

Gewicht

1,25 kg

Tabelle 4: 8164T200075.00X-1, 8164T200110.00X-1, 8164T200150.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht (ibersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,

die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die mdglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,

das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.
6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.5 8164T7200220.00X-1, 8164T200300.00X-1, 8164T200400.00X-1

Bestellnummer

81647200220.00X-1

| 8164T400300.00X-1

8164T400400.00X-1

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben

2,2 kW
3PS

3 kW

4 kW
5PS

Netzanschluss

Netzeingangsspannung

3x 200 VAC -15%
bis 240 VAC +10%

3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%

Frequenz

50 bis 60 Hz 5%

Scheinleistung (bei 240 VAC)

5,2 kVA

Scheinleistung (bei 500 VAC)

7,1 kVA

9,2 kVA

max. angen. Kurzschlussstrom (Isc)
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)

5kAM

max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 200 VAC
bei 240 VAC
bei 380 VAC
bei 500 VAC

92A
8,0A

6,5A
52A

| 8,5A
| 6,6 A

max. Netzstrom
bei 380 VAC
bei 500 VAC
bei 200 VAC
bei 240 VAC

149A2
13A?

10,9A2
8,3A2

| 139A2
| 10,6 A2

Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom

114 W

125 W

| 150 W

Integrierter EMV-Filter

Nein

Leitungsgebundene und gestrahlte Storaussendungen

Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

-3)

<5m?3

<5m?

Mit Zusatzfilter

8I0FT015.200-1

8I0FT025.200-1

Mit Zusatzfilter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellénge nach IEC/EN 61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

-3)

<5m?

<5m?3

<20m?3

<50 m?3

<50 m 3

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)
Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshohe

ab 1000 m tber NN (Meeresspiegel)
bei 500 VAC

1 %, je 100 m
71AY

95A%

max. Ubergangsstrom fiir 60 s

16,5 A

10,7 A

14,3 A

Ausgangsfrequenzbereich

0,5 bis 500 Hz

Nenntaktfrequenz

4 kHz

Nenntaktfrequenz
min.
max.

2 kHz
16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
30% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhéltnis - U/f-Kennlinie)

Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lufterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz

Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts

Tabelle 5: 8164T200220.00X-1, 8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer 81647200220.00X-1 | 8164T7400300.00X-1 | 8164T400400.00X-1
max. Dauerausgangsstrom (In)
bei 240 VAC 11A9 | -
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja
Betriebsfaktor fiir die dynamischen Bremstransisto- Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
ren -Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s
min. Widerstandswert (extern) 250 55Q | 36 Q
Verfiigbare interne Stromversorgungen
Ausgangsspannung 24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)
Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom 100 mA
Digitale Eingange
Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24\VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung
Eingang - ACOPOSinverter Ja
Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ
Zahlereingang
Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 \VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausginge
Anzahl 1
Ausflihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/IR=0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
Schnittstellen
Typ X2X und CANopen
min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m
Schutzart nach EN 60529 IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen
Umgebungstemperatur -10 bis 50°C
max. Umgebungstemperatur bis zu +60°C %
Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3 5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser
max. Aufstellungshéhe bis zu 2000 m ©
max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1 2 (nicht leitfahige Verschmutzung)
Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3 Klasse 3C3 und 3S2
Betriebsposition senkrechte Einbaulage +10%
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Breite 107 mm | 142 mm
Hohe 143 mm | 184 mm
Tiefe 152 mm
Gewicht 1,35 kg | 2,35kg

Tabelle 5: 8164T7200220.00X-1, 8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).
3) Fir geschirmte Motorkabel
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4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht (ibersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,
die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die mdglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,
das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.6 8164T7200550.00X-1, 8164T200750.00X-1, 8164T201100.00X-1, 8164T201500.00X-1

Bestellnummer

8164T400550.00X-1 |

8164T400750.00X-1 | 8164T401100.00X-1 | 8164T401500.00X-1

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben

5,5 kW
7,5PS

7,5 kw
10 PS

11 kW
15 PS

15 kW
20 PS

Netzanschluss

Netzeingangsspannung

3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%

Frequenz

50 bis 60 Hz 5%

Scheinleistung (bei 500 VAC)

15 kVA

18 kVA 25 kVA 32 kVA

max. angen. Kurzschlussstrom (Isc)
(Kurzschlussstrom am Anschluss-
punkt)

22 kA"

max. Netzstrom mit optionaler Netz-
drossel

bei 380 VAC
bei 500 VAC

11,7A
93 A

15,4 A
12,1A

225A
18,1 A

29,6 A
23,3 A

max. Netzstrom
bei 380 VAC
bei 500 VAC

21,9A2
16,6 A2

27,7A2
21A2

37,2A2
284 A2

482A2
36,8 A2

Verlustleistung bei max. Ausgangs-
strom

232 W

269 W 397 W 492 W

Integrierter EMV-Filter

Ja

Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen

Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN
61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)

Motorkabelldnge nach IEC/EN
61800-3

Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)

Motorkabellange nach IEC/EN
61800-3

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

<5m?3

Mit Zusatzfilter

8I0FT047.200-1 8I0FT049.200-1

Mit ZusatZzfilter
Motorkabelldnge nach IEC/EN
61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN
61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches
Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN
61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

20m?

<50 m?

<50 m?¥

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Umgebungstem-
peratur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)

Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Aufstellungsho-
he
ab 1000 m Uber NN (Meeresspie-
gel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s

21,5A

25,5 A 41,6 A 49,5 A

Ausgangsfrequenzbereich

0,5 bis 500 Hz

Nenntaktfrequenz

4 kHz

Nenntaktfrequenz
min.
max.

2 kHz
16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typi-
scher Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand

ohne Bremswiderstand (typischer
Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
30% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Tabelle 6: 8164T400550.00X-1, 8164T400750.00X-1, 8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T400550.00X-1 8164T400750.00X-1 | 8164T401100.00X-1 | 8164T401500.00X-1

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhéltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lufterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fir Netzversorgung

Motorschutz

Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des *t-Werts

max. Dauerausgangsstrom (In)
bei 500 VAC

143A% 17 A9 27,7A% 33A%

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransis-
toren

Ja

Betriebsfaktor fiir die dynamischen
Bremstransistoren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

min. Widerstandswert (extern)

29 Q 190 | 20 Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

Digitale Eingdange

Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

bei ohmscher Last (cos ¢ =1
und L/R =0 ms)

bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4
und L/R =7 ms)

Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24\VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausgdnge
Anzahl 1
Ausfiihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.

2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC

1,5 A fiir 250 VAC oder 30 VDC

Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

spiegel)

min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeres- 0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C ®

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/
EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC
60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition

senkrechte Einbaulage +10%

Tabelle 6: 8164T400550.00X-1, 8164T400750.00X-1, 8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T400550.00X-1

8164T400750.00X-1 8164T401100.00X-1

| 8164T401500.00X-1

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Lagerung

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite
Hohe
Tiefe

180 mm
232 mm
172 mm

245 mm
329,5 mm
192 mm

Gewicht

4,7 kg

9 kg

Tabelle 6: 8164T400550.00X-1, 8164T400750.00X-1, 8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle tibersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.

2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht tbersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,
die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die mdglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,
das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.7 8164T400037.00X-1, 8164T400055.00X-1, 8164T400075.00X-1

Bestellnummer

8164T400037.00X-1

| 8164T400055.00X-1

8164T400075.00X-1

Motorleistung

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

Auf Typenschild angegeben 0,37 kW 0,55 kW 0,75 kW
0,5 PS 0,75 PS 1PS
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz +5%
Scheinleistung (bei 500 VAC) 1,5 kVA 1,8 kVA 2,4 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA"
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 380 VAC 1,1A 1,4 A 1,8 A
bei 500 VAC 09A 1,2A 1,5A
max. Netzstrom
bei 380 VAC 2,2A? 2,8A2 36A2
bei 500 VAC 1,7A2 22A? 2,7A?
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 32W 37 W 41W
Integrierter EMV-Filter Ja
Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen
Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 -9
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 <5m?
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <5m?3

Mit Zusatzfilter

8I0FT015.200-1

Mit ZusatZzfilter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

20m?

<50m?3

<50 m 3

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)

Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshdhe

ab 1000 m Uber NN (Meeresspiegel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 23A 29A 35A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
100% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhaltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lifterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fiir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 500 VAC 1,5A% 1,9A% 23A%
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja

Betriebsfaktor fur die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

Tabelle 7: 8164T400037.00X-1, 8164T400055.00X-1, 8164T400075.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T400037.00X-1 8164T400055.00X-1 |

8164T400075.00X-1

min. Widerstandswert (extern)

80 Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

Digitale Eingange

Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24\VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOQOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 \VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausgdnge
Anzahl 1
Ausfiihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/R =0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ =0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

min. Zykluszeit

400 ps -

400 ps

Einsatzbedingungen

Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel)

0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C ®

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition

senkrechte Einbaulage +10%

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Breite 107 mm
Héhe 143 mm
Tiefe 152 mm
Gewicht 1,55 kg

Tabelle 7: 8164T400037.00X-1, 8164T400055.00X-1, 8164T400075.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

Kapitel 1
Installationsanleitung

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht Ubersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,
die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die méglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,
das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.8 8164T400110.00X-1, 8164T400150.00X-1, 8164T7400220.00X-1

Bestellnummer

8164T400110.00X-1 | 8164T400150.00X-1 8164T400220.00X-1

Motorleistung

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

Auf Typenschild angegeben 1,1 kW 1,5 kW 2,2 kW
1,5PS 2PS 3PS
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz +5%
Scheinleistung (bei 500 VAC) 3,2 kVA 4,2 kVA 5,9 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA"
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 380 VAC 26 A 34A 50A
bei 500 VAC 2,0A 2,6 A 41A
max. Netzstrom
bei 380 VAC 49A2 6,4A? 89A2
bei 500 VAC 3,7A? 48A2 6,7A2
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 48 W 61 W 79 W
Integrierter EMV-Filter Ja
Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen
Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 -9
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 <5m?
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <5m?3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Mit Zusatzfilter 8I0FT015.200-1 8I0FT025.200-1
Mit ZusatZzfilter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <20m?
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <50 m >3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <50 m?3

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)
Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshdhe

ab 1000 m Uber NN (Meeresspiegel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 45A 6,2 A 8,3A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
50 % des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhaltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lifterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fiir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 500 VAC 3AY 41A9 55A%
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja

Betriebsfaktor fur die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

Tabelle 8: 8164T400110.00X-1, 8164T400150.00X-1, 8164T400220.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer 8164T400110.00X-1

8164T400150.00X-1 | 8164T400220.00X-1

min. Widerstandswert (extern)

54 Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

min. Zykluszeit -

| 400 ps

Digitale Eingdange

Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24\VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24\VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 05A
Relaisausginge
Anzahl 1
Ausflihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/IR=0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

Einsatzbedingungen

Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel)

0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C ®

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition

senkrechte Einbaulage +10%

Umgebungsbedingungen

Temperatur
Lagerung

-25 bis 70°C

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite
Héhe
Tiefe

107 mm |
143 mm |
152 mm

142 mm
184 mm

Gewicht

1,35 kg | 2,35 kg

Tabelle 8: 8164T400110.00X-1, 8164T400150.00X-1, 8164T400220.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht Ubersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,

die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die méglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,

das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.
6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.9 8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1, 8164T400550.00X-1

Bestellnummer

8164T7400300.00X-1 | 8164T400400.00X-1 8164T400550.00X-1

Motorleistung

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

Auf Typenschild angegeben 3 kW 4 kW 5,5 kW
- 5PS 7,5PS
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz +5%
Scheinleistung (bei 500 VAC) 7,1 kVA 9,2 kVA 15 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA" 22 kA"
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 380 VAC 6,5A 85A 11,7A
bei 500 VAC 52A 6,6 A 9,3A
max. Netzstrom
bei 380 VAC 10,9A2 13,9A2 219A2
bei 500 VAC 8,3A2 10,6 A2 16,5 A2
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 125 W 150 W 232 W
Integrierter EMV-Filter Ja
Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen
Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 -9
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 <5m? -9
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <5m?3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Mit Zusatzfilter 8I0FT025.200-1 | 8I0FT047.200-1
Mit ZusatZzfilter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <20m?
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <50 m >3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <50 m?3

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)
Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshdhe

ab 1000 m Uber NN (Meeresspiegel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 10,7 A 14,3 A 21,5A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
30% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhaltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lifterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fiir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 500 VAC 7T1A9 95A% 14,3A%
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja

Betriebsfaktor fur die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

Tabelle 9: 8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1, 8164T400550.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T400300.00X-1

8164T400400.00X-1 8164T400550.00X-1

min. Widerstandswert (extern)

36 Q 29Q

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung

24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)

Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom

100 mA

Digitale Eingange

Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24\VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOQOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ

Zahlereingang

Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 \VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausgdnge
Anzahl 1
Ausfiihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/R =0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ =0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein

Schnittstellen

Typ

X2X und CANopen

min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m

Schutzart nach EN 60529

IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen

Umgebungstemperatur

-10 bis 50°C

max. Umgebungstemperatur

bis zu +60°C ®

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend

kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

bis zu 2000 m ©

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1

2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3

Klasse 3C3 und 3S2

Betriebsposition senkrechte Einbaulage +10%
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Breite 142 mm 180 mm
Héhe 184 mm 232 mm
Tiefe 152 mm 172 mm
Gewicht 2,35 kg 4,7 kg

Tabelle 9: 8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1, 8164T400550.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht Ubersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,

die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die méglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,

das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.
6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.1.10 8164T400750.00X-1, 8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1

Bestellnummer

8164T400750.00X-1 | 8164T401100.00X-1 8164T401500.00X-1

Motorleistung

Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)

Auf Typenschild angegeben 7,5 kW 11 kW 15 kW
10 PS 15 PS 20 PS
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz +5%
Scheinleistung (bei 500 VAC) 18 kVA 25 kVA 32 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 22kA "
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
max. Netzstrom mit optionaler Netzdrossel
bei 380 VAC 15,4 A 22,5A 29,6 A
bei 500 VAC 12,1 A 18,1 A 23,3A
max. Netzstrom
bei 380 VAC 27,7A2 37,2A? 482A2
bei 500 VAC 21A2 28,4 A2 36,8A2
Verlustleistung bei max. Ausgangsstrom 269 W 397 W 492 W
Integrierter EMV-Filter Ja
Leitungsgebundene und gestrahite Storaussendungen
Mit integriertem Filter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 -9
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 -3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <5m?3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Mit Zusatzfilter 8I0FT047.200-1 8I0FT049.200-1
Mit ZusatZzfilter
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <20m?
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <50 m >3
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 <50 m?3

Motoranschluss

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

Taktfrequenz 4 kHz
Andere Taktfrequenzen

Kein Derating (bis 50°C)
Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Aufstellungshdhe

ab 1000 m Uber NN (Meeresspiegel)

1 %, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 255A 416 A 495 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,5 bis 500 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Nenntaktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz

Kurzfristiges Uberlastmoment (typischer Wert)

170 bis 200% des Motornennmoments

Bremsmoment
mit Bremswiderstand
ohne Bremswiderstand (typischer Wert)

100% des Motornennmoments kontinuierlich, bis zu 150% fiir 60 s
30% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile

Standardprofil (Spannungs-/Frequenzverhaltnis - U/f-Kennlinie)
Leistungsprofil (Flussvektorregelung ohne Encoder)
Pumpen-/Lifterprofil (quadratische Kennlinie Kn?)
Energiesparprofil (speziell fiir Beluftung)

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz vor Uberhitzung
Schutz gegen Kurzschliisse zwischen Motorphasen
Schutz gegen Netzphasenausfall, fiir 3-phasige Stromversorgung
Schutz gegen Motorphasenunterbrechungen
Uberstromschutz zwischen Motorausgangsphasen und Erde
Uber- und Unterspannungsschutz fiir Netzversorgung

Motorschutz Integrierter thermischer Schutz im Umrichter durch kontinuierliche Berechnung des I?t-Werts
max. Dauerausgangsstrom (In)

bei 500 VAC 17A% 27,7A% 33A%
Brems-Chopper
Integrierte dynamische Bremstransistoren Ja

Betriebsfaktor fur die dynamischen Bremstransisto-
ren

Der dynamische Bremstransistor ist so ausgelegt, dass er folgende Werte toleriert:
-Nennmotorleistung kontinuierlich
-150% der Nennmotorleistung fiir 60 s

Tabelle 10: 8164T400750.00X-1, 8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1 - Technische Daten
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Bestellnummer

8164T400750.00X-1

8164T401100.00X-1 | 8164T401500.00X-1

min. Widerstandswert (extern) 19Q 20Q
Verfiigbare interne Stromversorgungen
Ausgangsspannung 24 VDC (min. 19 V, max. 30 V)
Ausgangsspannung
max. Ausgangsstrom 100 mA
Digitale Eingange
Anzahl 4 (2 als Zahler verwendbar)
Nennspannung 24\VDC
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung
Eingang - ACOPOQOSinverter Ja
Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit <4 ms
Eingangsimpedanz 12,1 kQ
Zahlereingang
Anzahl 2 (Digitale Eingange — als Zahler verwendbar)
Zahlfrequenz 10 kHz
Zahltiefe 32 Bit
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 \VDC
Ausgangsbeschaltung Source
Nennausgangsstrom 0,5A
Relaisausgdnge
Anzahl 1
Ausfiihrung 1 NO-Kontakt
Nennspannung 30 VDC /250 VAC
Schaltleistung
min. 10 mA fiir 5 VDC
max.
bei ohmscher Last (cos ¢ =1 und L/R =0 2 A fiir 250 VAC oder 30 VDC
ms)
bei induktiver Last (cos ¢ =0,4 und LIR=7 1,5 A fur 250 VAC oder 30 VDC
ms)
Reaktionszeit (max.) <8 ms
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
Schnittstellen
Typ X2X und CANopen
min. Zykluszeit 400 ps
Einsatzbedingungen
Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m
Schutzart nach EN 60529 IP31 und IP41 am oberen Teil und
IP21 an Anschlussklemmen
Umgebungstemperatur -10 bis 50°C
max. Umgebungstemperatur bis zu +60°C %
Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3 5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser
max. Aufstellungshéhe bis zu 2000 m ©
max. Verschmutzungsgrad nach IEC/EN 61800-5-1 2 (nicht leitfahige Verschmutzung)
Umgebungsbedingungen nach IEC 60721-3-3 Klasse 3C3 und 3S2
Betriebsposition senkrechte Einbaulage +10%
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Abmessungen
Breite 180 mm 245 mm
Héhe 232 mm 329,5 mm
Tiefe 172 mm 192 mm
Gewicht 4,7 kg 9 kg

Tabelle 10: 8164T400750.00X-1, 8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1 - Technische Daten

1) Wenn der Kurzschlussstrom (Isc) die Werte in der Tabelle Ubersteigt, Netzdrossel hinzufiigen.
2) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

3) Fir geschirmte Motorkabel

4) Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz, zum Einsatz im Dauerbetrieb. Die Taktfrequenz ist von 2 bis 16 kHz einstellbar. Uber 4 kHz den
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht Ubersteigen. Die Reduktionskurven sind in der Installationsanleitung enthalten,

die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.

5) Mit Reduktion und Abnahme der oberen Abdeckung des Umrichters. Die méglichen Montagetypen und Reduktionskurven finden Sie im Installationshandbuch,

das unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.
6) Von 1000 bis 2000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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6.2 Mechanische Daten

ili B
‘ 0 i H b
I i ” ap
D Uu
D
C a
a b c D G H J K 7] Gewicht
mm mm mm mm mm mm mm mm mm kg
8164T200018.00X-1
8164T200037 00X-1 72 145 122 6 60 121,5 2x5 18,5 2x5 0,9
8164T200055.00X-1
8164T200075.00X-1 72 145 132 6 60 121,5 2x5 18,5 2x5 0,9
8164S200018.00X-1 72 145 132 6 60 121,5 2x5 18,5 2x5 1,05
81645200037.00X-1
81645200055.00X-1 72 145 142 6 60 121,5 2x5 18,5 2x5 1,05

81645200075.00X-1

38



Installationsanleitung * Technische Daten

—J
0 o
b H
o]
K
D =
C a
8164T200110.00X-1
8164T200150.00X-1 105 143 132 6 93 121,5 5 16,5 2x5 1,25
8164S200110.00X-1
8164S200150.00X-1
8164T200220.00X-1
8164T400037.00X-1 107 143 152 6 93 121,5 5 16,5 2x5 1,35

8164T400055.00X-1
8164T400075.00X-1
8164T400110.00X-1
8164T400150.00X-1

81645200220.00X-1
8164T7200300.00X-1
8164T7200400.00X-1
8164T400220.00X-1 142 184 152 6 126 157 6,5 20,5 4x5 2,35
8164T400300.00X-1
8164T400400.00X-1
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D
C
a b c D
mm mm mm mm
8164T200550.00X-1
8164T200750.00X-1 180 232 172 6

8164T400550.00X-1
8164T400750.00X-1

4xD5
. J
,,(_Bi
\
H
b
b}
()
L)
\ |
+& —&d
Lo K
= G =
a
G H J K o Gewicht
mm mm mm mm mm kg
160 210 5 17 4x5 4,70
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4x26
,,,,,,, — J
YO
IO |
- IO ] —
T |
I
IO | !
o NI b | &
T |
DI |
T
J H—- —
B C - v K
D = =
C a
a b c D G H J K 7] Gewicht
mm mm mm mm mm mm mm mm mm kg
8164T200550.00X-1
8164T200750.00X-1 245 329,5 192 6 225 295 7 27,5 4x6 9

8164T400550.00X-1
8164T400750.00X-1
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7 Montage

7.1 Montage- und Temperaturbedingungen

\E
o
n
Al

[

L 50 mm

N~

Installieren Sie das Gerat vertikal mit einer Neigung von + 10°.
Installieren Sie den Frequenzumrichter nicht in der Nahe von Warmequellen.
Lassen Sie genligend Abstand, damit die Luftzirkulation flr die Kiihlung von der Gerateunterseite bis zur Oberseite

gewahrleistet ist.
Lassen Sie vor dem Umrichter einen Freiraum von mindestens 10 mm.

Wenn die Schutzart IP20 ausreicht, wird empfohlen, die auf dem Umrichter angebrachte Bellftungsabdeckung wie
unten gezeigt zu entfernen.

7.2 Entfernen der Beliiftungsabdeckung

Beispiel fur 81647200110.00X-1
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7.3 Einbauverfahren

Drei Einbautypen sind moglich:

Einbautyp A:

250 mm 250 mm

Einbautyp B:

Einbautyp C:

=50 mm =50 mm

Hinweis:

Installationsanleitung < Montage

Freiraum = 50 mm auf jeder Seite, bei angebrachter Bellftungs-
abdeckung.

Einbautyp A erlaubt den Betrieb des Umrichters bei Umge-
bungstemperaturen bis 50 °C.

Bei nebeneinander montierten Umrichtern sollten die Belif-
tungsabdeckungen entfernt werden (Schutzart andert sich in
1P20).

Freiraum u 50 mm auf jeder Seite. Bei einem Betrieb mit Umge-
bungstemperaturen lber 50 °C sollte die Belliftungsabdeckung
entfernt werden. Die Schutzart &ndert sich in IP20.

Fiir Hinweise zu Taktfrequenzen iiber 4 kHz und Bedingungen fiir eine Leistungsminderung siehe De-

klassierungskennlinien.
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7.4 Deklassierungskennlinien
Deklassierungskennlinien fir den Umrichternennstrom (In) in Abhangigkeit von Temperatur, Taktfrequenz und

Montagetyp.

I/In

In =100%
-5%
90% 10% 0%
-15%
-20%
80Y
% 259 40°C Einbautypen A, B und C
07 -25%
70% -30%
0
-35% 50°C Einbautyp C
_2509,
60% 40% 35%
50°C Einbautypen A und B
-45%
50% -50% ’
0
60°C Einbautyp C
-55%
40%
60°C Einbautypen A und B
-65%
30%
Taktfrequenz
4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz

Bei Zwischentemperaturen (z. B. 55 °C) sind die Werte von zwei Kurven zu interpolieren.

7.5 Luftstrom

Sorgen Sie im Falle einer Schrankmontage fiir einen Luftstrom, der mindestens dem Wert fir den jeweiligen Um-
richter gemaf der nachstehenden Tabelle entspricht.

81645200018.00X-1, 8164S200037.00X-1, 81645200055.00X-1
8164T200018.00X-1, 8164T200037.00X-1, 8164T200055.00X-1 18
8164T400037.00X-1, 8164T400055.00X-1, 8164T400075.00X-1, 8164T400110.00X-1

81645200075.00X-1, 8164S200110.00X-1, 81645200150.00X-1
8164T200075.00X-1, 8164T200110.00X-1, 8164T200150.00X-1 33
8164T400150.00X-1, 8164T400220.00X-1

81645200220.00X-1
8164T200220.00X-1, 8164T200300.00X-1, 8164T200400.00X-1 93
8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1

8164T200550.00X-1

8164T400550.00X-1, 8164T400750.00X-1 102
8164T200750.00X-1, 8164T201100.00X-1 .
8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1

8164T201500.00X-1 216
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EMV-Montageplatte: im Lieferumfang des Umrichters enthalten

Befestigen Sie die EMV-Potenzialausgleichsplatte mit den beiden mitgelieferten Schrauben am Kuhlkdrper des

ACOPOSinverter X64, wie in den nachfolgenden Zeichnungen dargestellt.

Grolke 1-4

Grolke 5-7

)
) |2 Schrauben|

Grole 8

Grofle 9

2 Schrauben

Mitgelieferte Schrauben

4 x M4-Schrauben zur Befestigung der EMV-Klemmen

“@o

2 Schrauben

(Klemmen nicht im Lieferumfang enthalten)

1 x M5-Schraube zur Erdung

2 Schrauben
|

@

)

8164T400055.00X-1, 8164T400075.00X-1
8164T400110.00X-1, 8164T400150.00X-1

GroRe GroBe

8164T200018.00X-1, 8164T200037.00X-1 1 81645200220.00X-1, 8164T200300.00X-1

8164T200055.00X-1, 8164T200075.00X-1 2 8164T200400.00X-1, 8164T400220.00X-1 7
81645200018.00X-1, 81645200037.00X-1 3 8164T400300.00X-1, 8164T400400.00X-1

81645200055.00X-1, 81645200075.00X-1 4 8164T200550.00X-1, 8164T200750.00X-1 8
8164T200110.00X-1, 8164T200150.00X-1 5 81647400550.00X-1, 8164T400750.00X-1

81645200110.00X-1, 81645200150.00X-1 g:gﬂigﬂgg:ggﬁ' g:gﬂig]ggg:ggﬁ 9
8164T200220.00X-1, 8164T400037.00X-1 6 d
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7.7 Verfahren zur Messung der DC-Busspannung

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Lesen Sie die Sicherheitshinweise im Abschnitt "VorbereitungsmaBnahmen" ab Seite 6 vollstindig
und sorgfaltig durch, bevor Sie dieses Verfahren durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Die Spannung des DC-Busses kann 933 VDC uberschreiten.

Verwenden Sie bei der Durchfiihrung dieses Verfahrens einen Spannungsfihler mit der korrekten Bemessungs-
spannung.

Messen Sie die Spannung des DC-Busses wie folgt:

1
2
3

Unterbrechen Sie die Spannungsversorgung.

Warten Sie 15 Minuten, damit sich die Kondensatoren des DC-Busses entladen kdnnen.

Messen Sie die Spannung des DC-Busses zwischen den Klemmen PA/+ und PC/, um sicherzustellen,
dass die Gleichspannung unter 42 V liegt.

Wenn sich die Kondensatoren des DC-Busses nicht vollstandig entladen, wenden Sie sich an Ihre regionale
B&R Vertretung. Der Frequenzumrichter darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb gesetzt werden.
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8 Verdrahtung
8.1 Empfehlungen

Schutz von Leistungs- und Steuerkreisen
Der Frequenzumrichter muss gemaf den Vorschriften beziiglich hoher Ableitstréme (Uber 3,5 mA) geerdet werden.

Wenn die lokalen und nationalen Vorschriften einen vorgeschalteten Schutz durch eine Fehlerstrom-Schutzein-
richtung vorsehen, verwenden Sie gemal IEC-Richtlinie 60755 bei einphasigen Frequenzumrichtern ein Gerat
vom Typ A und bei dreiphasigen Frequenzumrichtern ein Gerat vom Typ B.

Wahlen Sie ein Gerat mit folgenden Eigenschaften:
* Filterung hochfrequenter Strome
» Eine Verzdgerung, die ein Auslésen aufgrund eventuell beim Einschalten geladener Stérungskapazitaten

verhindert. Diese Verzdgerung ist bei 30 mA-Geraten nicht moglich. Wahlen Sie in diesem Fall Gerate, die
unempfindlich gegeniber einer unbeabsichtigten Auslésung sind.

Wenn die Installation mehrere Frequenzumrichter umfasst, ist eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung pro Frequenz-
umrichter vorzusehen.

Verlegen Sie die Leistungskabel getrennt von Niederspannungs-Signalsteuerkreisen in der Anlage (Naherungs-
schalter, SPS, Messgerate, Video, Telefon).

Wenn Sie Kabel mit einer Lange von mehr als 50m zwischen Umrichter und Motor verwenden, installieren Sie
Ausgangsfilter.

Steuerteil
Halten Sie die Steuerkreise von den Leistungskabeln getrennt.

Fur Steuer- und Sollwertleitungen empfiehlt es sich, ein abgeschirmtes und verdrilltes Kabel mit einem Verdril-
lungsschlag zwischen 25mm und 50mm zu verwenden.

Die Abschirmung wird dabei an jedem Ende geerdet.

Erdung des Gerits

Erden Sie den Frequenzumrichter gemaR lokalen und nationalen Vorschriften. Zur Einhaltung von Vorschriften
hinsichtlich Ableitstrombegrenzung ist mdglicherweise ein Mindestleiterquerschnitt von 10mm? erforderlich.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

* Die Montageplatte des Umrichters muss vor dem Einschalten mit der Schutzerde verbunden
werden.

* Verwenden Sie hierbei den bereitgestellten Anschlusspunkt fiir die Erde, wie in der nachste-
henden Abbildung dargestellt.

* Verlegen Sie die Erdungskabel von Netzversorgung und Erdungsanschluss an der Unterseite
des Umrichters nicht in Schleife.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Stellen Sie sicher, dass der Widerstand der Erde max. 1 Ohm betragt.

Wenn mehrere Frequenzumrichter geerdet werden, muss jeder Frequenzumrichter, wie nebenstehend
gezeigt, direkt verbunden werden.

Verlegen Sie die Erdungskabel weder in Schleife noch in Reihe.
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Warnung!
UNSACHGEMASSE VERDRAHTUNGSMETHODEN

Der Umrichter ACOPOSinverter X64 wird beschadigt, wenn Netzspannung an die Ausgangs-
klemmen (U/T1, VIT2, W/T3) angelegt wird.

Priifen Sie die elektrischen Anschliisse, bevor Sie den Umrichter ACOPOSinverter X64 unter
Spannung setzen.

Wenn Sie einen anderen Umrichter ersetzen, priifen Sie, ob die elektrischen Anschliisse am
ACOPOSinverter X64 den auf Seite 33 in dieser Anleitung angegebenen Verdrahtungsanwei-
sungen entsprechen.

Warnung!
NICHT AUSREICHENDER SCHUTZ VOR UBERSTROMEN

Die Schutzeinrichtungen gegen Uberstrome miissen korrekt aufeinander abgestimmt werden.
Entsprechend dem "Canadian Electricity Code™ sowie dem "National Electrical Code™ (USA)
muss fiir den Schutz der Nebenstromkreise gesorgt werden. Verwenden Sie die in der Installa-
tionsanleitung empfohlenen Sicherungen.

SchlieBen Sie den Umrichter nicht an eine Netzeinspeisung an, deren Kurzschlusskapazitat
den auf Seite 33 in dieser Anleitung aufgefiihrten Kurzschlussnennstrom des Umrichters iiber-
schreitet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialscha-
den fiihren.
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8.2 Allgemeines Verdrahtungsschema

T 8164S2x000xx.00X-1
1) Einphasig
= o
o

8164 T2xxxxx.00X-1
8164 T4xxxxx.00X-1

= Dreiphasig

S/L2

O OO OO0 O———0——-0—-0—-0—0
L = = < O o ol
TS 409 5 3 S 38 3 g o § s 9 |
| X & F + O |
3 i
| - ™ + ' o - o o _ o |
! hy [ = - . o x Xz X O XZ X X dJ |
= 3 > =2 g & & % X ROR 5 XOK X% |
-0 OO0 O v O OO0 OO~ OO
X2X In X2X OUT

Bremswiderstand

(1) Netzdrossel, sofern verwendet (ein- oder dreiphasig)

Hinweis:

Verwenden Sie Entstorer in allen induktiven Steuerschaltkreisen, die sich in der Nahe des Umrichters
befinden oder an den gleichen Schaltkreis gekoppelt sind (Relais, Schaltschiitze, Magnetventile usw.).

Hinweis:
Dieses Schema gilt fiir die Standardumrichter von ACOPOSinverter X64.

Optionale Kommunikationskarten (810IF109.200-1, 810IF104.200-1) konnen zu einer Modifikation der
Steuerverdrahtung des Umrichters fiihren.
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8.3 Bezugsleiter fiir Logikeingédnge

Der Bezugsleiter fur Logikeingange (CLI) weist die logischen Eingange dem "Sink"- oder "Source"-Betrieb zu:

‘ -
iACOPOvaener X64 | Source-Betrieb
|

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Vermeiden Sie eine versehentliche Erdung der logischen Eingange, die fiir die Sink-Logik kon-
figuriert sind. Eine versehentliche Erdung kann eine unbeabsichtigte Aktivierung der Umrich-
terfunktionen bewirken.

» Schiitzen Sie die Signalleiter vor Schaden, die zu unbeabsichtigter Erdung des Leiters fiihren
kénnten.

» Befolgen Sie die Richtlinien gemaR NFPA 79 und EN 60204 fiir eine korrekte Erdung der Steu-
erschaltkreise.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
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8.4 Leistungsklemmen

8.4.1 Zugang zu den Leistungsklemmen

Fir den Zugang zu den Klemmen muss die Frontabdeckung gedffnet werden. Achten Sie vor dem Offnen und
der Wartung des Umrichters darauf, dass die folgenden Richtlinien beziglich elektrostatischer Entladungen (ESD)
eingehalten werden.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Bringen Sie die Abdeckplatte wieder auf den Klemmen an und schlieBen Sie die Klappe, bevor Sie
Spannung anlegen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Vorsicht!

Achten Sie vor der Wartung des Umrichters darauf, dass die folgenden Richtlinien beziiglich elektro-
statischer Entladungen (ESD) eingehalten werden:

Beriihren Sie nicht die Kontakte von Steckverbindern von angeschlossenen Kabeln.

Beriihren Sie nicht die Kontaktzungen von Leiterplatten.

Alle Personen, die elektrische Bauteile handhaben, sowie Gerate, in die elektrische Bauteile
eingebaut werden, miissen geerdet sein.

Bauteile diirfen nur an den Schmalseiten oder an der Frontplatte beriihrt werden.

Bauteile miissen immer in einem geeigneten Behaltnis (ESD-Verpackung, leitfahiger Schaum-
stoff, etc.) gelagert werden. Metallische Oberflachen sind keine geeigneten Flachen zur Lage-
rung!

Elektrostatische Entladungen auf die Bauteile (z. B. durch aufgeladene Kunststoffe) sind zu
vermeiden.

Zu Monitoren oder Fernsehgerdaten muss ein Mindestabstand von 10 cm eingehalten werden.
Messgerate und -vorrichtungen miissen geerdet werden.

Messsonden von potenzialfreien Messgeraten sind vor der Messung kurzzeitig an geeigneten
geerdeten Oberflaichen zu entladen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

8.4.2 Funktionen der Leistungsklemmen

Klemme Funktion Fir ACOPOSinverter X64
L Erdungsklemme Alle Typen
R/L1 - S/L2 Spannungsversorgung 8164S2***** 00X-1
R/L1-S/L2-T/L3 8164T2*****.00X-1
8164T4*****.00X-1
PO DC-Bus Polaritat + Alle Typen
PA/+ Ausgang zum Bremswiderstand (Polaritat +) Alle Typen
PB Ausgang zum Bremswiderstand Alle Typen
PC/- DC-Bus - Polaritat Alle Typen
U/T1 - V/T2 - W/T3 Ausgénge zum Motor Alle Typen
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8.4.3 Anordnung und Kenndaten der Leistungsklemmen

Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

» Entfernen Sie NIEMALS die Steckbriicke zwischen PO und PA/+.
* Die Klemmschrauben PO und PA/+ miissen stets vollstindig angezogen sein, da ein hoher
Strom durch die Steckbriicke flieRt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

8164T200018.00X-1 bis 8164T200075.00X-1

k] |

o g | | | | s |

81647200018.00X-1
8164T200037.00X-1
8164T200055.00X-1
Q| D [rRiLt|siz|TiLs 8164T200075.00%-1

Po [Par+| PB |Pcr-[urmi|vimz|wiTs|

2,5 2,5 0,8

81645200018.00X-1 bis 81645200075.00X-1

81645200018.00X-1

81645200037.00X-1 25 25 08
© 81645200055.00X-1

81645200075.00X-1

)
D | D |rL1si2

PO |PA/+| PB |PCI-

2

ur1|vrrz|wrrs]

(1) Kupferkabel bei 75 °C (Mindestleiterquerschnitt fir Einsatz bei Nennleistung)
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8164T200110.00X-1 bis

81647200400.00X-1

8164T400037.00X-1 bis 8164T400400.00X-1

EEEE:
FREEERRE

| O

O

@ [riL1|s/L2|TIL3

PO |PA/+| PB |PC/-

e

urt|vrjwrrs| @ |

81645200018.00X-1 bis 81645200075.00X-1

O

Po |Par+| PB PC/-|U/T1|V/T2|W/T3|@J

8164T200550.00X-1, 8164T200750.00X-1
8164T400550.00X-1, 8164T400750.00X-1

_—

EEEE

R [®)

d
gee|ele)e

-

©

[Rit[siz[ts| Po [Par|

€@

P8 |pcr-Jurrt|vira|wrrs

(1) Der orange-markierte Wert entspricht zur Gewahrleistung der Sicherheit dem Mindestleiterquerschnitt.
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8164T200110.00X-1
8164T200150.00X-1
8164T400037.00X-1

8164T400055.00X-1 2,5 bis 6 25 0,8
8164T400075.00X-1
8164T400110.00X-1
8164T400150.00X-1
8164T200220.00X-1 25bis 6 35 12
8164T200300.00X-1 o o 12
8164T200400.00X-1 ’
8164T400220.00X-1 )

b 2 12
8164T400300.00X-1 25bis6 5 ’
8164T400400.00X-1 4bis6 4 1.2

81645200110.00X-1
81645200150.00X-1

2,5 bis 6

81645200220.00X-1

4 bis 6

81647200550.00X-1 10 bis 16 10 25
8164T200750.00X-1 16 16 25
8164T400550.00X-1 6 bis 16 16 25
8164T7400750.00X-1 10 bis 16 16 25

(2) Kupferkabel bei 75 °C (Mindestleiterquerschnitt fir Einsatz bei Nennleistung)
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81647201100.00X-1, 8164T201500.00X-1

8164T401100.00X-1, 8164T401500.00X-1
\ |
I
—— ! ._ ! ! ! ! ! i 10 bis 25 25 45
©)

81647201100.00X-1
45

8164T201500.00%-1 10 bis 25
8164T401500.00%-1
10 bis 25 16 45

16

81647401100.00X-1

@ [RiL1[siz|tis| po [par+| PB [Per-Jum|vima|wrrs| @

(1) Der orange-markierte Wert entspricht zur Gewahrleistung der Sicherheit dem Mindestleiterquerschnitt.

(2) Kupferkabel bei 75 °C (Mindestleiterquerschnitt fir Einsatz bei Nennleistung)
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8.5 Steuerklemmen
8.5.1 Zugang zu den Steuerklemmen

Fir den Zugang zu den Klemmen muss die Frontabdeckung gedffnet werden.

Achten Sie vor dem Offnen und der Wartung des Umrichters darauf, dass die folgenden Richtlinien beziiglich
elektrostatischer Entladungen (ESD) eingehalten werden.

Connection for the
graphic display terminal

Alle Klemmen 0,5 bis 1,5

Hinweis:

Bei Daisy Chain Verdrahtung des X2X Busses muss der Schirm bei X2X (In/Out) angeschlossen wer-
den.

(1) Der orange-markierte Wert entspricht dem Mindestleiterquerschnitt zur Gewahrleistung der Sicherheit.
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Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Die Klemmenleiste darf nicht abgezogen oder eingesteckt werden, wahrend der Frequenzum-
richter in Betrieb ist.
» Priifen Sie nach Arbeiten an der Klemmenleiste die Befestigungsschraube auf festen Sitz.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Beriihren Sie die Klemmenleiste erst, wenn:

» die Stromversorgung zum Umrichter unterbrochen ist,
* keine Spannung mehr an den Ein- und Ausgangsklemmen anliegt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Vorsicht!

Achten Sie vor der Wartung des Umrichters darauf, dass die folgenden Richtlinien beziiglich elektro-
statischer Entladungen (ESD) eingehalten werden:

* Beriihren Sie nicht die Kontakte von Steckverbindern von angeschlossenen Kabeln.

* Beriihren Sie nicht die Kontaktzungen von Leiterplatten.

« Alle Personen, die elektrische Bauteile handhaben, sowie Gerate, in die elektrische Bauteile
eingebaut werden, miissen geerdet sein.

» Bauteile diirfen nur an den Schmalseiten oder an der Frontplatte beriihrt werden.

» Bauteile miissen immer in einem geeigneten Behiltnis (ESD-Verpackung, leitfahiger Schaum-
stoff, etc.) gelagert werden. Metallische Oberflachen sind keine geeigneten Flachen zur Lage-
rung!

» Elektrostatische Entladungen auf die Bauteile (z. B. durch aufgeladene Kunststoffe) sind zu
vermeiden.

* Zu Monitoren oder Fernsehgeraten muss ein Mindestabstand von 10 cm eingehalten werden.

* Messgerite und -vorrichtungen missen geerdet werden.

* Messsonden von potenzialfreien Messgeraten sind vor der Messung kurzzeitig an geeigneten
geerdeten Oberflachen zu entladen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

Anmerkung:
Beim Transfer des SDC-Tasks ist der SDC inaktiv und somit auch die SDC_SetTime.

» die POWERLINK-Interfacekarte 16st einen Reset des FUs aus.
» damit der FU wieder richtig parametriert wird, muss auch die POWERLINK-Interfacekarte rese-
tiert werden.

Somit ist die Buskommunikation unterbrochen und die CPU fdhrt in den Service Mode, falls "Module
supervised = on" ist.

Deshalb ist der Transfer des Projekts mit "Module supervised = on" nur im Service Mode méglich.
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8.5.3 Kenndaten und Funktionen der Steuerklemmen

Klemme Funktion Elektrische Kenndaten
R2A NO-Kontakt des programmierbaren Relais R2 «  Mindestschaltleistung: 10 mA bei 5 V (Gleichstrom)
R2B «  Max. Schaltleistung bei ohmscher Last (cos ¢ = 1 und L/R = 0 ms): 2 A bei 250 V (Wech-
selstrom) und 30 V (Gleichstrom)
* Max. Schaltleistung bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und L/R =7 ms): 1,5 A bei 250 V
(Wechselstrom) und 30 V (Gleichstrom)
+  Abtastzeit: 8 ms
¢ Nutzungsdauer: 100.000 Schaltvorgange bei maximaler Schaltleistung
+24 V Spannungsversorgung fiir Schnittstelle X2X OBLIGATORISCH
* +24 VDC (min. 18 V, max. 30 V)
* Leistung: 1,6 W bei 24 VDC
GND Gemeinsam GND fiir 24-VDC-Spannungsversorgung
DO1 Digitaler Ausgang *  Schaltspannung: 18 bis 30 VDC
+ Diagnosestatus: Ausgabelberwachung mit 100 ys Verzégerung
*  Ableitstrom im ausgeschalteten Zustand: 3 pA
¢ Restspannung: <0,3 V @ 0,5 A Nennstrom
*  Kurzschluss-Spitzenstrom: <35 A
+  Einschalten nach Uberlast- oder Kurzschlussabschaltung: <20 us
»  Schaltverzégerung:
- 0—1:<100 ps
- 11— 0:<300 ps
«  Schaltfrequenz bei onmscher Last: max. 100 Hz
*  Ausgangskreis: Source
X2X-Datenpunkt
LI Logikeingénge *  Spannungsversorgung + 24 V (max. 30 V)
L2 ¢ Impedanz: 12,1 kQ
e Zustand 0, wenn <5V, Zustand 1, wenn >15 V (Spannungsdifferenz zwischen LI- und
CLI)
*  Abtastzeit: 4 ms
L Erdungsklemme Empfohlener Leiterquerschnitt 1,5 mm?
Die Erdungsklemme muss an die EMV-Platte angeschlossen werden.
LI3 Abhangig von der E/A-Konfiguration kénnen LI3
LI4 und LI4 verwendet werden als:
* Logische Eingange Gleiche Kenndaten wie LI1 und LI2
oder
*  Zahlereingange o . . . .
Ereigniszahler, Gate-, Frequenz- und Periodenmessung (LI3 und LI4 kdénnen nicht fir
ACP10SDC-Bibliothek verwendet werden, weil keine Drahtbrucherkennung méglich ist)
Betrieb als Ereigniszahler:
»  ZéhlergroRe: 32-Bit
* Max. Eingangsfrequenz: 100 kH
Gatemessung:
«  ZahlergroRe: 32-Bit (16-Bit mit aktiver Uberlauferkennung)
* Max. Eingangsfrequenz: 100 kHz
«  Zahlerfrequenz: intern 4 MHz oder 31,25 kHz, extern max. 100 kHz
*  Max. Diskrepanz bei 24 V: +4 us
Periodenmessung:
+  ZahlergroRe: 32-Bit (16-Bit mit aktiver Uberlauferkennung)
* Max. Eingangsfrequenz: 100 kHz
«  Zahlerfrequenz: intern 4 MHz oder 31,25 kHz, extern max. 100 kHz
Betrieb als AB-Zahler:
*  ZahlergroRe: 32-Bit
« Max. Eingangsfrequenz: 20 kHz
X2X-Datenpunkt
CLI Bezugsleiter der Logikeingénge Source: CLI an 24 VDC anschlieRen

Sink: CLI an GND anschlief3en

LI3 und LI4 in Zahlerbetrieb nur mit Sink-Anschluss méglich
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Klemme

Funktion

Elektrische Kenndaten

X2X
X2X
GND
X2X\
SHLD

X2X Eingang

X2X
X2X
GND
X2X\
SHLD

X2X Ausgang

X2X+

X2X+ nicht verwendet
intern verbunden zwischen X2X+ Eingang und X2X+ Ausgang)

USB-An-
schluss

Anschluss flr das Grafikterminal

Hinweis:

Unter HW-Revision B5 betragt die max. Zdhlereingangsfrequenz 5 kHz.

Unter HW-Revision B0 werden die Zahlereingdnge geandert. Zahler 01 (LI3) und Zahler 02 (L14).
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8.6 LED-Status

X2X Out

| X2X

| X2X

GND| X2X\ ‘ X2X+

SHLD‘

X2X1In

| X2X

| X2X

GND‘ X2X\ ‘ X2X+

SHLD|

]

u(wla]n

w2 | | us| wa| cu

‘ RZA‘ R2B +24V‘ GND ‘ DO1 ‘

Installationsanleitung ¢ Verdrahtung

LED-Status - X2X-Verbindung

Aus An X2X-Verbindung bereitgestellt, Kommunikation funktioniert
An Aus X2X-Kommunikation funktioniert nicht
An An Vor Betrieb: X2X-Verbindung bereitgestellt, Modul nicht initialisiert

LED-Status - Modulfunktion

Griin (3) Aus Modul nicht bereitgestellt
Einzelblinken Ricksetzmodus
Doppelblinken Firmwareupdate
Blinken Vor Betrieb
An Run-Modus
Rot (4) Aus Modul nicht bereitgestellt oder alles OK
An Fehler- oder Rucksetzzustand
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8.7 Zahlereinstellungen
8.7.1 Betrieb als AB-Zahler

Wenn die Konfiguration des Zahlereingangs auf AB-Zahler gesetzt wird, sind LI3 und LI4 ein 32-Bit-AB-Zahler,
dessen tatsachlicher Wert in der E/A-Belegung unter dem Zahler 01 zu finden ist.

+ A=LI4
« B=LI3

8.7.2 Betrieb als Ereigniszdhler

Wenn die Konfiguration des Zahlereingangs aktiv ist und der Kanalmodus auf Ereigniszahler gesetzt ist, stehen
zwei 32-Bit-Zahler zur Verfugung.
Die Messung kann abhangig vom Kanalmodus an der ansteigenden oder fallenden Flanke gestartet werden.

o Zahler1=1LI4
e Zahler2=LI3

8.7.3 Periodenmessung

Periodenlange

Messignal

 Start “ Stop

Zahlfrequenz

Die Messung kann abhéangig vom Kanalmodus an der ansteigenden oder fallenden Flanke gestartet werden. Die
Zahlerfrequenz kann in zwei Schritten (4 MHz oder 31,25 kHz) oder auf eine externe Frequenz festgelegt werden.
Die externe Frequenz muss allerdings unter 100 kHz betragen. Der gemessene Zahlerstatus ist ein 32-Bit-Wert,
der in Z&hler 1 oder Zahler 2 angezeigt wird.

Die Frequenz des zu messenden Signals kann maximal 100 kHz betragen.
» Zahler1=1LI4

» Zahler2=1LI3
» Ext. Zahlerfrequenz = LI3
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8.7.4 Gatemessung

A
A 4

Messignal

: Start Stop ;Start Stop

Zahlfrequenz

Die Messung kann abhangig vom Kanalmodus an der ansteigenden oder fallenden Flanke gestartet werden. Die
Messung erfolgt immer bis zur nachsten Flanke. Die Zahlerfrequenz kann auf eine von zwei Stufen (4 MHz oder
31,25 kHz) oder auf eine externe Frequenz festgelegt werden. Die externe Frequenz muss allerdings unter 100
kHz betragen. Der gemessene Zahlerstatus ist ein 32-Bit-Wert, der in Zahler 1 oder Zahler 2 angezeigt wird.

Die Frequenz des zu messenden Signals kann maximal 100 kHz betragen.
» Zahler1=LI4

« Zahler2 =LI3
» Ext. Zahlerfrequenz = LI3
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8.8 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Information:

Trotz der hochfrequenten Erdung mit Potenzialausgleich zwischen Frequenzumrichter, Motor und Ka-
belabschirmung miissen die PE-Schutzleiter (griin-gelb) mit den entsprechenden Anschlussklemmen
an jeder Einheit verbunden werden.

8.8.1 Prinzipien und Sicherheitsvorkehrungen

Erdverbindungen zwischen Frequenzumrichter, Motor und Kabelabschirmung missen mit hochfrequentem
Potenzialausgleich ausgestattet sein.

Wahlen Sie bei Verwendung eines abgeschirmten Kabels fiir den Motor ein Kabel mit vier Leitern, von de-
nen einer als Erdungsanschluss zwischen Motor und Umrichter dient. Der Querschnitt des Erdungsleiters
ist entsprechend den lokalen und nationalen Vorschriften zu wahlen. Diese Abschirmung kann an beiden
Enden geerdet werden. Diese Abschirmung kann ganz oder teilweise in Form von Metallrohren oder -ka-
nalen ausgefiihrt werden, solange keine Unterbrechung der Erdverbindungen auftritt.

Wahlen Sie bei Anschluss eines Bremswiderstands ein Kabel mit drei Leitern, von denen einer als Erdan-
schluss fir den Bremswiderstand dient. Der Querschnitt des Erdungsleiters ist entsprechend den lokalen
und nationalen Vorschriften zu wahlen. Diese Abschirmung kann an beiden Enden geerdet werden. Diese
Abschirmung kann ganz oder teilweise in Form von Metallrohren oder -kanalen ausgefuhrt werden, solan-
ge keine Unterbrechung der Erdverbindungen auftritt.

Bei Verwendung eines geschirmten Kabels fir Steuersignale kénnen beide Enden der Abschirmung geer-
det werden, sofern das Kabel nahe beieinander stehende Gerate mit gleichem Erdungspotenzial verbindet.
Wenn das Kabel an Gerate mit méglicherweise unterschiedlichem Erdungspotenzial angeschlossen ist,
erden Sie die Abschirmung nur an einem Ende, um den Fluss hoher Strdme in der Abschirmung zu ver-
meiden. Die Abschirmung am nicht geerdeten Ende kann mithilfe eines Kondensators (z. B.: 10 nF, 100 V
oder héher) mit der Erde verbunden werden, um einen Pfad fur héherfrequente Stérungen bereitzustellen.
Verlegen Sie die Steuerkreise und Leistungskreise getrennt voneinander. Fir Steuer- und Sollwertleitun-
gen empfiehlt es sich, ein abgeschirmtes und verdrillies Kabel mit einem Verdrillungsschlag zwischen 25
und 50 mm an jedem Ende zu verwenden. Verlegen Sie die Steuerkreise und Leistungskreise getrennt
voneinander. Fir Steuer- und Sollwertkreise empfiehlt es sich, ein abgeschirmtes und verdrilltes Kabel mit
einem Verdrillungsschlag zwischen 25 und 50 mm zu verwenden.

Stellen Sie eine maximale Trennung zwischen dem Leistungskabel (Netzversorgung) und dem Motorkabel
sicher.

Die Motorkabel miissen mindestens 0,5 m lang sein.

Verwenden Sie keinen Uberspannungsschutz oder Kondensatoren mit Korrekturfaktor am Ausgang des
Umrichters.

Bei Verwendung eines zusatzlichen Eingangsfilters muss dieser mdglichst nahe am Frequenzumrichter
montiert und Uber ein nicht geschirmtes Kabel direkt an das Netz angeschlossen werden. Der Anschluss
3 am Umrichter erfolgt Gber das Ausgangskabel des Filters.

Hinweise zur Installation der optionalen EMV-Platte und zur Einhaltung der Richtlinie IEC 61800-3 finden
Sie im Abschnitt "Installation der EMV-Platten" und in den Anweisungen, die den EMV-Platten beiliegen.
GEFAHR
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Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

* Legen Sie die Kabelabschirmung nur an den Anschliissen zur Erde, an den Metallkabeldurch-
flihrungen und unter den Erdungsklemmen frei.

» Stellen Sie sicher, dass die Abschirmung nicht mit spannungsfiihrenden Bauteilen in Beriih-
rung kommen kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
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8.8.2 Installationsschema und -anweisungen fiir eine optionale EMV-Platte (Beispiele)

Die Installation hangt von der UmrichtergréRe ab. In der nachstehenden Tabelle ist die Grofte anhand der Bestell-
nummer aufgefihrt.

GroRe 1

GroRe 2

GrofRe 3

GroRe 4

GroBe 5

8164T200018.00X-1
8164T200037.00X-1

8164T200055.00X-1
8164T200075.00X-1

8164S200018.00X-1
8164S200037.00X-1

8164S200055.00X-1
8164S200075.00X-1

8164T200110.00X-1
8164T200150.00X-1

GroRe 6

GroRe 7

Grofe 8

GrofRe 9

8164S200110.00X-1
8164S200150.00X-1
8164T200220.00X-1
8164T400037.00X-1
8164T400055.00X-1
8164T400075.00X-1
8164T400110.00X-1
8164T400150.00X-1

8164S5200220.00X-1
8164T200300.00X-1
8164T200400.00X-1
8164T400220.00X-1
8164T400300.00X-1
8164T400400.00X-1

8164T200550.00X-1
8164T200750.00X-1
8164T400550.00X-1
8164T400750.00X-1

8164T201100.00X-1
8164T201500.00X-1
8164T401100.00X-1
8164T401500.00X-1

a b~ wWwN -

GroRe 5 bis 7 GroRe 8 GroRke 9

GroRe 1 bis 4

D 0= W

EMV-Platte im Lieferumfang des Umrichters enthalten; wie im Schema gezeigt anbringen.
ACOPOSinverter X64

Nicht geschirmte Netzanschlussleitungen oder -kabel

Nicht geschirmte Leitungen fiir Relaiskontakte

Bringen Sie die Abschirmung der Kabel 6, 7 und 8 mdglichst nahe am Umrichter an und erden Sie sie:

— Isolieren Sie die Abschirmung ab.
— Befestigen Sie die abisolierten Teile der Abschirmung mit Edelstahl-Kabelschellen geeigneter Gro-
Re an der Platte 1.

Abgeschirmtes Motorkabel, Abschirmung an beiden Enden geerdet. Diese Abschirmung muss ununter-
brochen sein; etwaige zwischenliegende Anschlussklemmen mussen sich in EMV-geschirmten Metallge-
hausen befinden. Verwenden Sie flr Umrichter mit 0,18 bis 1,5 kW und einer Taktfrequenz iber 12 kHz
Kabel mit geringer linearer Kapazitat: max. 130 pF (Picofarad) pro Meter.

Geschirmtes Kabel zum Anschluss der Steuer-/Signalverdrahtung. Verwenden Sie fir Anwendungen, die
mehrere Leiter erfordern, Kabel mit kleinem Querschnitt (0,5 mm2). Die Abschirmung muss an beiden En-
den geerdet werden. Die Abschirmung muss ununterbrochen sein; etwaige zwischenliegende Anschluss-
klemmen mussen sich in EMV-geschirmten Metallgehdusen befinden.

Geschirmtes Kabel zum Anschluss des Bremswiderstandes (sofern verwendet) Die Abschirmung muss
ununterbrochen sein; etwaige zwischenliegende Anschlussklemmen missen sich in EMV-abgeschirmten
Metallgehausen befinden.
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Hinweis:

* Bei Verwendung eines zusiatzlichen Eingangsfilters sollte dieser unter dem Umrichter montiert
und mit einem nicht geschirmten Kabel direkt an die Netzversorgung angeschlossen werden.
Der Anschluss 3 am Umrichter erfolgt dann iliber das Ausgangskabel des Filters.

* Trotz der hochfrequenten Erdung mit Potenzialausgleich zwischen Frequenzumrichter, Motor
und Kabelabschirmung missen die PE-Schutzleiter (griin-gelb) mit den entsprechenden An-
schlussklemmen an jeder Einheit verbunden werden.
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8.9 Betrieb in einem IT-System

IT-System: Isolierter oder Gber Impedanz geerdeter Nullleiter.

Die Umrichter 8164S2*****.00X-1 und 8164T4*****.00X-1 verfigen Uber einen integrierten EMV-Filter. Als Resul-
tat entstehen Ableitstrome gegen Erde. Wenn der Ableitstrom die Kompatibilitdt mit Ihrer Installation (Fehler-
strom-Schutzeinrichtung o. &.) beeintrachtigt, kénnen Sie den Ableitstrom durch Offnen der Steckbriicke verrin-
gern. Bei dieser Konfiguration ist die elektromagnetische Vertraglichkeit nicht garantiert.

Verwenden Sie eine permanente Isolationsiiberwachung, die mit nicht linearen Lasten kompatibel ist.

81645200018.00X-1 bis 81645200220.00X-1 und 8164T400037.00X-1 bis 8164T400400.00X-1:

Ziehen Sie die Steckbriicke links von der Erdungsklemme heraus, wie unten gezeigt.

Normal
(Filter
angeschlossen)

IT-System
(Filter nicht
angeschlossen)

K 8

8164T400550.00X-1 bis 8164T401500.00X-1:

Positionieren Sie den auf der linken Seite oberhalb der Leistungsklemmen befindlichen Leiter mit Kabelschuh wie
in der untenstehenden Abbildung (Beispiel: 8164T400550.00X-1):

IT-System
(Filter nicht angeschlossen)

Normal
(Filter angeschlossen)
(werkseitige Einstellung)
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9 Checkliste

Lesen Sie die Sicherheitshinweise in der Programmier- und Installationsanleitung sowie im Katalog sorgfaltig

durch.

Prifen Sie vor Einschalten und Betrieb des Umrichters die folgenden Punkte in Bezug auf die mechanische und
elektrische Installation.

Die vollstandige Dokumentation finden Sie unter www.br-automation.com.

9.1 Mechanische Installation

Hinweise zu Einbautypen des Umrichters und Empfehlungen zur Umgebungstemperatur siehe "Montage".
Installieren Sie den Umrichter wie angegeben vertikal.

Die Verwendung dieses Umrichters muss gemaf den in der Richtlinie 60721-3-3 beschriebenen Umge-
bungsbedingungen und den im Katalog angegebenen Werten erfolgen.

Installieren Sie die fur Ihre Anwendung erforderlichen Optionen.

9.2 Elektrische Installation

Erden Sie den Umrichter (siehe "Verdrahtung" auf Seite 47).

Stellen Sie sicher, dass die Eingangsspannung der Nennspannung des Umrichters entspricht, und schlie-
Ren Sie die Netzversorgung an, wie in der Zeichnung siehe "Allgemeines Verdrahtungsschema" auf Seite
49,

Stellen Sie sicher, dass geeignete Eingangssicherungen und ein Leistungsschalter verwendet werden.
Verdrahten Sie die Steuerklemmen gemafld den Anforderungen (siehe "Steuerklemmen" auf Seite 55).
Trennen Sie Leistungs- und Steuerkabel gemaf den Vorschriften zur EMV-Kompatibilitat.

Stellen Sie sicher, dass die Motoranschlisse der Spannung entsprechen (Stern, Delta).

9.3 Betrieb des Frequenzumrichters (siehe Programmieranleitung)

Schalten Sie den Umrichter ein. Beim erstmaligen Einschalten wird [Standard Motorfreq.] (bFr) angezeigt.
Prufen Sie, ob die durch den Parameter bFr festgelegte Frequenz (die Werkseinstellung ist 50 Hz) der
Frequenz des Motors entspricht.

Beim erstmaligen Einschalten erscheinen die Parameter [KanalSollw 1] (Fr1) und [2/3-Drahtst.] (tCC) nach
bFr. Diese Parameter mlssen festgelegt werden, wenn der Umrichter lokal gesteuert werden soll. Siehe
hierzu "Lokale Steuerung des Umrichters" in der Programmieranleitung.

Danach wird beim Einschalten jeweils rdY am HMI angezeigt.

Ruckkehr zur werkseitigen/gespeicherten Konfiguration FCS erméglicht ein Ricksetzen des Umrichters
auf die Werkseinstellungen.
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10 Wartung

Service

Der ACOPOSinverter X64 erfordert keine vorbeugende Wartung. Es wird jedoch empfohlen, regelmaRig folgende
Uberprufungen durchzufihren:
» Prifen Sie die Anschlusse auf ihren Zustand und festen Sitz.
» Stellen Sie sicher, dass die Umgebungstemperatur des Gerats auf zulassigem Niveau bleibt und die Be-
[Gftung ausreichend ist.
Durchschnittliche Nutzungsdauer der Lifter: 10 Jahre.
» Entfernen Sie jeglichen Staub vom Umrichter.
» Prifen Sie den korrekten Betrieb der Lufter.
» Untersuchen Sie die Abdeckungen auf physische Schaden.

Hilfe bei der Wartung, Anzeige festgesteliter Fehler

Wenn beim Einrichten oder wahrend des Betriebs ein Problem auftritt, priifen Sie, ob die Empfehlungen im Hinblick
auf Umgebung, Montage und Anschlisse befolgt wurden.

Der erste festgestellte Fehler wird gespeichert und als blinkende Meldung auf dem Bildschirm angezeigt.

Beheben des festgestellten Fehlers

Unterbrechen Sie im Falle eines nicht riicksetzbaren Fehlers die Spannungsversorgung des Umrichters.
Warten Sie, bis die Anzeige vollstandig erloschen ist.

Ermitteln Sie die Fehlerursache und beheben Sie den Fehler.

Stellen Sie die Spannungsversorgung zum Umrichter wieder her.

Wenn die Fehlerursache behoben wurde, wird der festgestellte Fehler nicht mehr angezeigt.

Im Falle eines festgestellten nicht riicksetzbaren Fehlers:

» Unterbrechen Sie die Spannungsversorgung zum Umrichter.

* WARTEN SIE 15 MINUTEN, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen konnen. Fiihren Sie anschlie-
Rend das auf Seite 17 angegebene Verfahren zur Messung der DC-Busspannung durch, um zu Uberpri-
fen, ob die Gleichspannung unter 42 V liegt. Die LEDs des Umrichters konnen nicht anzeigen, ob keine
DC-Busspannung mehr anliegt.

» Ermitteln Sie die Fehlerursache und beheben Sie den Fehler.

+ Stellen Sie die Spannungsversorgung zum Umrichter wieder hier, um zu Gberprifen, ob der Fehler behoben
wurde.

Bestimmte festgestellte Fehler kbnnen so programmiert werden, dass nach Behebung der Fehlerursache
ein automatischerNeustart erfolgt.

Diese festgestellten Fehler kbnnen auch durch Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung des Um-
richters oder Uber einen Logikeingang oder ein Steuerbit zurlickgesetzt werden.

Anzeigemenii

Um die Ermittlung der Ursachen fir festgestellte Fehler zu erleichtern, kdnnen Sie Uber das Anzeigemenl den
Status des Umrichters und die aktuellen Werte anzeigen.

Ersatzteile und Reparaturen

Wartbares Produkt: Austausch von Ersatzteilen gemaf Katalog.
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Vorgehensweise nach langerer Lagerung

Warnung!
EXPLOSIONSGEFAHR BEIM EINSCHALTEN

Nach einer ldngeren Lagerung kénnen Probleme an den Kondensatoren auftreten. Nach einer zwei-
bis dreijahrigen Lagerzeit:

* Verwenden Sie eine variable Wechselstromversorgung, die zwischen L1, L2 und L3 angeschlos-
sen wird.

* Erhohen Sie die Wechselspannung auf folgende Werte:

— 25 % der Bemessungsspannung wahrend 30 Min.
50 % der Bemessungsspannung wahrend 30 Min.
75 % der Bemessungsspannung wéahrend 30 Min.
100 % der Bemessungsspannung wahrend 30 Min.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialscha-
den fiihren.
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11 Kurzschlusskapazitat und Schutz der Nebenstromkreise

Empfohlene Sicherungsnennleistungen fiir UL- und CSA-Anforderungen

Bestellnummer Spannung (Y) Stromfestigkeit Abschaltstrom Nennwert Nebenstrom- Leistungs-
Eingange (1) Ausgange (X)(2) | Gehausesicherheit | kreisschutz (Z1) bereich (Z22)
(3) (Typ 1)
81645200018.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 6
81645200037.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 10
81645200055.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 10
8164S200075.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 15
81645200110.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 20
81645200150.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 20
81645200220.00X-1 200-240 1 22 Sicherungsklasse J 30
8164T200018.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 3
8164T200037.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 6
8164T200055.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 10
8164T7200075.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 10
8164T7200110.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 15
8164T200150.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 15
8164T7200220.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 20
8164T200300.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 25
8164T200400.00X-1 200-240 5 22 22 Sicherungsklasse J 35
8164T200550.00X-1 200-240 22 22 22 Sicherungsklasse J 50
8164T200750.00X-1 200-240 22 22 22 Sicherungsklasse J 60
8164T7201100.00X-1 200-240 22 22 22 Sicherungsklasse J 80
8164T7201500.00X-1 200-240 22 22 22 Sicherungsklasse J 110
8164T400037.00X-1 380-500 5 22 22 Sicherungsklasse J 3
8164T400055.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 6
8164T400075.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 6
8164T400110.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 10
8164T400150.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 10
8164T400220.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 15
8164T400300.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 15
8164T400400.00X-1 380-500 5 22 100 Sicherungsklasse J 20
8164T400550.00X-1 380-500 22 22 100 Sicherungsklasse J 30
8164T400750.00X-1 380-500 22 22 100 Sicherungsklasse J 35
8164T401100.00X-1 380-500 22 22 100 Sicherungsklasse J 20
8164T401500.00X-1 380-500 22 22 100 Sicherungsklasse J 70
Geeignet fur die Verwendung in einem Stromkreis mit einem Kurzschlussstrom von maximal X eff sym-
metrischen Ampere, max. Y Volt, bei Schutz durch __ Z 1 mit einem maximalen Nennstromvon __ Z
2

(1) Die Stromfestigkeit der Eingange entspricht dem thermischen Bemessungswert des Produkts. Bei Installatio-
nen mit hdherer Versorgung ist zusatzliche Induktivitat erforderlich, um die Sicherheit auf diesem Niveau zu ge-
wahrleisten.

(2) Der Nennwert fuir den Abschaltstrom der Ausgange basiert auf integriertem Halbleiter-Kurzschlussschutz. Dies
bietet keinen Schutz der Nebenstromkreise. Der Schutz der Nebenstromkreise muss gemal dem "National Electric
Code" (USA) und etwaigen zusatzlichen lokalen Vorschriften erfolgen. Dies ist vom Typ der Installation abhangig.

(3) Die Gehausebestandigkeit entspricht dem maximalen Eingangs-Kurzschlussstrom an den Eingangsklemmen
des Umrichters mit spezifischem Nebenstromkreisschutz, bei dem der Ausfall interner Komponenten nicht zu
Stol3-, Entziindungs-, Feuer- oder Explosionsgefahr aul3erhalb einer spezifischen Gehausestruktur fihrt. Die ver-
schiedenen Kombinationen sind in der Zusatzdokumentation angegeben.

70



Installationsanleitung ¢ Empfohlener Leistungsschalter fir IEC Anwendungen

12 Empfohlener Leistungsschalter fur IEC Anwendungen

ACOPOSinverter PX64 Leistungsschalter (1)

Motorleistung Produktbezeichnung Bestellnummer Nennleistung Irm
kW | HP A A
1-phasig, 200 bis 240 V
0,18 0,25 8164S200018.000-1 GV2 L08 4 > 100
0,37 0,5 81645200037.000-1 GV2 L10 6,3 > 100
0,55 0,75 8164S200055.000-1 GV2 L14 10 > 100
0,75 1 81645200075.000-1 GV2 L14 10 > 100
1,1 1,5 81645200110.000-1 GV2L16 14 >100
1,5 2 81645200150.000-1 GV2 L20 18 > 100
2,2 3 81645200220.000-1 GV2 L22 25 50
7,5 10 8184T7200750.010-1 GV3 L50 50 50
11 15 81847201100.010-1 GV3 L65 65 50
3-phasig, 200 bis 240 V
0,18 0,25 81647200018.000-1 GV2 L07 2,5 > 100
0,37 0,5 81647200037.000-1 GV2 L08 4 > 100
0,55 0,75 8164T200055.000-1 GV2L10 6,3 >100
0,75 1 81647200075.000-1 GV2 L14 10 > 100
1,1 1,5 81647200110.000-1 GV2 L14 10 > 100
1,5 2 81647200150.000-1 GV2L16 14 > 100
2,2 3 81647200220.000-1 GV2L20 18 >100
3 - 81647200300.000-1 GV2 L22 25 50
4 15 81647200400.000-1 GV2 L22 25 50
5,5 7,5 8164T200550.000-1 GV3 L40 40 50
7,5 10 8164T200750.000-1 GV3 L50 50 50
1 15 81647201100.000-1 GV3 L65 65 50
15 20 81647201500.000-1 NS100HMA 100 -
3-phasig, 200 bis 240 V
0,37 0,5 8164T400037.000-1 GV2 L07 2,5 >100
0,55 0,75 8164T400055.000-1 GV2 L08 4 > 100
0,75 1 8164T400075.000-1 GV2 L08 4 > 100
1,1 1,5 81647400110.000-1 GV2L10 6,3 > 100
1,5 2 8164T400150.000-1 GV2 L14 10 > 100
2,2 3 8164T400220.000-1 GV2L14 10 > 100
3 - 8164T400300.000-1 GV2 L16 14 > 100
4 5 8164T400400.000-1 GV2L16 14 >100

5,5 7,5 8164T400550.000-1 GV2L22 25 50
7,5 10 8164T400750.000-1 GV2 132 32 50
11 15 8164T401100.000-1 GV3 L40 40 50
15 20 8164T401500.000-1 GV3 L50 50 50
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Kapitel 2 - Programmieranleitung

1 Vorgehensweise zur Inbetriebnahme

MONTAGE

1. Siehe Installationsanleitung

PROGRAMMIERUNG

2. Schalten Sie die Spannungsversorgungdes Umrichters ein, ohne einen
Startbefehl zu erteilen

Tipps:

» Fdllen Sie vor der Programmierung
die Tabellen mit benutzerspezifi-
schen Einstellungen aus.

» Mit dem Parameter [Werkseinstel-
lung] (FCS) kénnen Sie jederzeit die
Werkseinstellungen wiederherstel-
len.

* Anhand des Funktionsindex finden
Sie schnell und unkompliziert die
Beschreibung der einzelnen Funk-
tionen.

» Lesen Sie vor dem Konfigurieren ei-
ner Funktion sorgfaltig den Abschnitt
"Funktionskompatibilitat".

3. Konfigurieren Sie Folgendes:

Die Nennfrequenz des Motors [StandardMotorfreq.] (bFr),
wenn die Frequenz nicht 50 Hz lautet.).

Die Motorparameter im Menii [MOTORSTEUERUNG] (drC-),
wenn die werkseitige Konfiguration des Umrichters ungeeignet
ist.

Die Anwendungsfunktionen im Menii [EIN/AUSGANGE CFG]
(I_O-), im Menl [BEFEHL] (CiL-) und im Meni [APPLIKA-
TIONS-FKT.J(FUn-), wenn die werkseitige Konfiguration des
Umrichters ungeeignet ist.

4. Passen Sie im MeniU[EINSTELLUNGEN] (SEt-)folgende
Parameter an:
— [Hochlaufzeit] (ACC) und [Auslaufzeit] (dEC).
— [Kleine Frequenz] (LSP) und [GroRe Frequenz] (HSP).
— [Therm. Nennstrom] (ItH).

5. Starten Sie den Umrichter.
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2 Inbetriebnahme - Einleitende Empfehlungen

Siehe Installationsanleitung

Einschalten
Hinweis:

Bei aktivierten Werkseinstellungen kann der Motor im Rahmen der normalen Einschaltung/eines manu-
ellen Resets oder nach einem Haltebefehl erst dann eingeschaltet werden, wenn die Befehle "Rechts-
lauf”, "Linkslauf" und "Halt durch Gleichstrombremsung" zuriickgesetzt wurden. Wenn diese Befehle
nicht zuriickgesetzt wurden, zeigt der Umrichter [Fr. Auslauf] ((nSt)) an, startet jedoch nicht. Wenn die
Funktion fiir den automatischen Wiederanlauf konfiguriert wurde (Parameter [Aut. Wiederanlauf] (Atr)
im Menu[FEHLERMANAGEMENT] (FLt-), Seite 87), werden diese Befehle beriicksichtigt, und ein Reset
(auf Null) ist nicht erforderlich.

Einsatz eines Motors mit niedrigeren Auslegungswerten oder kompletter Verzicht auf einen Motor

* In den Werkseinstellungen ist die Motorphasenausfalliberwachung aktiv ([Verlust Motorphase] (OPL) =
[JA] (YES), Seite 90). Wenn der Umrichter getestet werden soll oder Wartungsarbeiten durchzufiihren
sind, ohne dass auf einen der Umrichterleistung entsprechenden Motor zurlickgegriffen werden soll, ist die
Motorphasenausfalliiberwachung zu deaktivieren ([Verlust Motorphase](OPL) = [Nein] (nO)). Dies erweist
sich besonders dann als nitzlich, wenn leistungsstarke Umrichter eingesetzt werden.

* Legen Sie den Parameter [Regungsart Mot 1] (UFt), Seite 41, fur [Kst. Moment] (L) im Meni [MOTORS-
TEUERUNG] (drC-) fest.

Warnung!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR

Der thermische Motorschutz durch den Frequenzumrichter ist nicht gegeben, wenn der Motorbemes-
sungsstrom 20 % unter dem Bemessungsstrom des Frequenzumrichters liegt. In diesem Fall ist eine
alternative Einrichtung fiir den thermischen Motorschutz vorzusehen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
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3 Werkseitige Konfiguration

3.1 Werkseinstellungen

Der ACOPOSinverter X64 ist werkseitig auf die haufigsten Betriebsbedingungen eingestellt:

* Anzeige: Umrichter bereit [Umr. Bereit] (rdY) bei Motorhalt, und Motorfrequenz im Betrieb.
» Der Analogeingang Al3 und das Relais R2 sind nicht betroffen.
» Anhaltemodus bei Fehlererkennung: freier Auslauf

Bei Verwendung von X2X werden die folgenden Einstellungen automatisch geandert:
LAC, Fr1, Cd1, Cd2, FLOC, SA2, COd, PS2, PS4

Abhangig von der Materialnummer, sind die folgenden E/A-Nummern verfigbar:

+  8l64******* 00X-1: L1 bis L14, R2, dO
+ 8l64******* 00C-1: LI1 bis LI3, Al2, Al3, R2

Code Beschreibung Wert

bFr [Standard Motorfreq.] [50Hz IEC]

tCC [2/3-Drahtst.] [2-Draht] (2C): 2-Draht-Steuerung

UFt [Regungsart Mot 1] [SVC] (n): Sensorlose Flussvektorregelung fiir Anwendungen mit konstantem Drehmoment
ACC Hochlaufzeit

DEC {Auslaufzeit] : 3,00 Sekunden

LSP [Kleine Frequenz] 0 Hz

HSP [GroRe Frequenz] 50 Hz

ItH [Therm. Nennstrom] Motornennstrom (Wert von der Baugrée des Umrichters abhangig)
SdC1 [I DC-Auto Bremsg 1] 0,7 x Nennstrom des Umrichters fir 0,5 Sekunden

SFr [Taktfrequenz] 4 kHz

S [Linkslauf] [LI2] (LI2): Logikeingang LI2

PS2 [2 Vorwahlfreq.] [LI3] (LI3): Logikeingang LI3

PS4 [4 Vorwahlfreq.] [LI4] (L14): Logikeingang L14

Fr1 [KanalSollw 1] [Al1] (Al1): Nicht anwendbar

SA2 [Sollw. Summ. E2] [AI2] (Al2): Analogeingang Al2

r1 [Zuordnung R1] [kein Fehler] (FLt): Nicht anwendbar

brA [Anp. Auslauframpe] [Ja] (YES): Funktion aktiv (automatische Adaption der Auslauframpe)
Atr [Aut. Wiederanlauf] [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv

Stt [Normalhalt] [Rampenstopp] (rMP): Auf Rampe

CFG [Makro Konfig.] [Werkseinst.] (Std) (1)

Prufen Sie, ob die oben genannten Werte mit der Anwendung kompatibel sind. Falls erforderlich, kann der Um-
richter ohne Anderung der Einstellungen verwendet werden.

(1) Wenn Sie mit moglichst wenig Umrichtervoreinstellungen arbeiten méchten, wahlen Sie die Makrokonfiguration
[Makro Konfig.] (CFG) =[Start/Stopp] (StS), gefolgt von [Werkseinstellung] (FCS) = [Konfig. CFG] (Inl) (Seite 43)
aus.

Die Makrokonfiguration [Start/Stopp] (StS) ist identisch mit der Werkskonfiguration, mit Ausnahme der E/A-Zuord-
nung:
* Logikeingange:
— LI, LI2 (Umkehrung der Laufrichtung): 2-Draht-Steuerung der Ubergangserkennung, LI1 = Rechts-
lauf, LI2 = Linkslauf
— LI3 bis LI4: Inaktiv (nicht zugeordnet)
* Analogeingange:
° Al1: Nicht anwendbar
° Al2, Al3: Inaktiv (nicht zugeordnet)

* Relais R1: Nicht anwendbar
* Relais R2: Inaktiv (nicht zugeordnet)
* Analogausgang AOC: Nicht anwendbar
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4 Ablaufdiagramm

4.1 Hochlaufverhalten des ACOPOSinverters X64

Initialization

Cold Start
(24V Cycle) Warmstart of X2X on/off or PLC warm/coldstart

Config Done =0 l l

Disable Relais + Do Function
Disable external Modbus Interface

¥

Activate X2X
Forwarding

not OK

Check Inverter
supply (230/380 V)

Reset + Configure
Inverter

Activate X2X Communication

Enable external Modbus Interface Automatically from PLC if
rising Edge of Module OK

It transfers all Parameters
+ Default to the Invert if:

YES + Module OK = TRUE Init Script Download Parameters = YES or
on Change

- Load Factory settings

- consistency check off

- Transfer of Parameters
- consistency check on

X2X Communication
(X2X Plugged and
PLC Running)

Transfer from PLC

X2X Plugged

and PLC Running
Warmstart This sequence automatically

saves to the Inverter EEprom

Download Parameters
* on Change or
Config done = 0

TRUE FALSE

Check
ETI Bit
13& 14

Old Config
saved in X2X Interface

TRUE

A

Send Config Actual anfig = NO
to Inverter Old Config
SDO Access <« Savet 'I"Ve':te" e
ave to Inverter EEprom
FALSE Warmstart
risk of CFF YES >
Config done = 0
Enable Relais +
Do Functions
Config done = 1
A
Inverter

Map Cyclic PDOs| <+—»

v
Cyclic Operation

Map Cycllic PDOs
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4.2 Zyklischer Betrieb

Cyclic Operation

Warmstart

IDLE |

| X2X Interrupt

P First X2X
Enable Relais + Do Functions

YES
SDC

Enabl

e

NO

Check
Set Time

Counter + Di/Do Handling |
I

PDO Update from/to Inverter
> 5ms (first X2X Divider > 5ms)

Warmstart

Asynchronous Access

Register
Number
<2100h

Set/Read
Inverter Register
SDO Access

Set/Read
X2X Interface
Register
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4.3 Hochlaufverhalten des ACOPOSinverters X64 mit RP-Reset

Initialization

Cold Start
(24V Cycle) Warmstart of X2X on/off or PLC warm/coldstart

Config Done = 0 l £

Disable Relais + Do Function
Disable external Modbus Interface

¥

Activate X2X
Forwarding

not OK

Check Inverter
supply (230/380 V)

Reset + Configure
Inverter

|

RP-Reset

Activate X2X Communication

Enable external Modbus Interface Automatically from PLC if
rising Edge of Module OK

It transfers all Parameters

* Default to the Invert if:

YES - Module OK = TRUE‘ Init Script Download Parameters = YES or
> on Change

- Load Factory settings

- consistency check off

- Transfer of Parameters
- consistency check on

X2X Communication
(X2X Plugged and
PLC Running)

Transfer from PLC

X2X Plugged

and PLC Running
Warmstart This sequence automatically

saves to the Inverter EEprom

Download Parameters
*+ on Change or
Config done =0

TRUE

FALSE

Check
ETI Bit
13 & 14

Old Config
saved in X2X Interface

TRUE

A

Send Config Actual Config = NO
to Inverter Old Config
SDO Access <« Savet :nve;tter -
ave 1o Inverter prom
FALSE Warmstart
risk of CFF YES S
Config done =0
Enable Relais +
Do Functions
Config done = 1
A
Inverter

Map Cyclic PDOs| <+—»

v
Cyclic Operation

Map Cycllic PDOs
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5 Grundlegende Funktionen
5.1 Thermischer Umrichterschutz

Funktionen:
Thermischer Schutz durch im Kiihlkérper angebrachten oder im Leistungsmodul integrierten PTC-Fhler.
Indirekter Schutz des Umrichters vor Uberlast durch Auslésen bei Uberstrom. Typische Auslésewerte:

— Motorstrom = 185 % des Nennstroms des Umrichters: 2 Sekunden
— Motorstrom = 150 % des Nennstroms des Umrichters: 60 Sekunden

Zeit
(Sekunden)
5000 1

3000

1000 1

200

160 -

100 |

60

g L i Motorstrom/In Umrichter
1 1,1 12 1.3 14 15 1,6 1,7 1,8 1,9

5.2 Beliiftung der Umrichter

Der Lufter wird gestartet, wenn der Umrichter eingeschaltet wird, und schaltet sich nach 10 Sekunden aus, wenn
kein Fahrbefehl empfangen wird.

Der Lufter wird automatisch eingeschaltet, sobald der Umrichter freigegeben ist (Drehrichtung + Sollwert). Er wird
wenige Sekunden nach dem Sperren des Umrichters ausgeschaltet (Motordrehzahl < 0,2 Hz und Gleichstrom-
bremsung vollstandig ausgefihrt).
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5.3 Thermischer Motorschutz

Funktion:
Thermischer Schutz durch Berechnung von I2t.

Der Schutz beriicksichtigt eigengekuhlte Motoren.

Auslésezeit t
in Sekunden

1Hz 3Hz 5Hz
10000 \I t I,/ 1(1) Hz 2(: Hz 50I Hz

| I | [ |
1 {1 \ \ \
\ L \

AN\

AN\ \ N\
AN NN
N \ N
\ \
1000
AN
N
\‘
N
\\
\\
100
0,7 0,8 0,9 1 1,1 1,2 1,3 1,4 1,5 1,6
Motorstrom/
[Therm. Nennstrom] (ItH)
Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR
Unter folgenden Umstinden ist ein externer Uberlastschutz erforderlich:
* Wiedereinschalten des Produkts (da der thermische Motorzustand in keinem Speicher gesi-
chert wird)
* Speisung von mehreren Motoren
* Speisung von Motoren mit einer Auslegung unter dem 0,2-fachen des Umrichternennstroms
* Motorumschaltung

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
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6 Grafikterminal

Das Grafikterminal ist optional (siehe Katalog).

Das Grafikterminal kann mithilfe der optional verfligbaren Kabel und des entsprechenden Zubehdrs (siehe Katalog)
abgeklemmt und extern verbunden werden (beispielsweise an der Tlr eines Gehauses).

6.1 Beschreibung des Terminals

1 Grafikanzeige

2 Funktionstasten

F1, F2, F3, F4,
7 Taste ESC: Verwerfen eines
Werts, Parameters oder Menis
3 Taste und Ruckkehr zur vorherigen

STOP/ RESET Auswahl

4 Taste RUN 6 Taste zur Umschaltung der
Drehrichtung des Motors

5 Drehrad (Jog):
= Driicken (ENT):
- Speichern des aktuellen Werts
- Aufrufen des gewahlten Menis oder Parameters
= Drehen +/-:
- Erhéhen oder Reduzieren eines Werts
- Wechseln zur nachsten oder zur vorhergehenden Zeile
- Erhéhen oder Reduzieren des Sollwerts bei Aktivierung
der Ansteuerung tber das Terminal

Hinweis:

Bei aktivierter Terminalsteuerung kann der Umrichter direkt liber die Tasten 3, 4, 5 und 6 gesteuert
werden.

Zur Aktivierung der Tasten auf dem externen Bedienterminal missen Sie zunachst [HMI-Befehl] (LCC) = [Ja]
(YES), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 124, konfigurieren.
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6.2 Erstmaliges Einschalten des Grafikterminals

Hinweis:

Wenn der ACOPOSinverter X64 mit Automation Studio konfiguriert wird, ist die Anzeige standardmaRBig
gesperrt. Im Menii "Uberwachung" (Zugriffscode PIN 1) kann die Anzeige mit dem in Automation Studio
eingegebenen Code (standardmaRig 64) freigegeben werden.

Beim erstmaligen Einschalten des Grafikterminals muss die gewlinschte Sprache ausgewahlt werden.

5 Sﬁrache A

‘ Anzeige nach erstmaligem Einschalten des
Frangais X .
Grafikterminals
Deutsch

Espafiol Wahlen Sie die Sprache, und driicken Sie ENT
Italiano v

Chinesisch
Russisch
Turkisch

8|64200220 00X-1 Jetzt werden die Auslegungsdaten des Umrichters
. )
2,2 kW/3 PS 200/240 V angezeig
Konfig. Nr. 1

v

HAUPTMENU

Es wird automatisch das [HAUPTMENU] angezeigt.

SPRACHE

3 Sekunden L
oder ENT

UMRICHTERMENU
FREQUENZSOLLWERT Nach drei Sekunden wird automatisch zum Menu

EINSTELLUNGEN [UMRICHTERMENU] gewechselt.

MOTORSTEUERUNG Wahlen Sie das Men aus, und driicken Sie ENT.

EIN/AUSGANGE CFG
BEFEHL

Code Modus

APPLIKATIONS-FKT.
FEHLERMANAGEMENT
KOMMUNIKATION
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6.3 Erstmaliges Einschalten des Umrichters

Beim erstmaligen Einschalten des Umrichters greift der Benutzer direkt auf die 3 folgenden Parameter zu: [Stan-
dard Motorfreq.] (bFr), [Kanal Sollw1] (Fr1) und [2/3-Drahtst.] (tCC), siehe "Konfigurieren der Parameter [Standard
Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf Seite 93.

Anzeige nach erstmaligem Einschalten des
Umrichters

8164S5200220.00X-1
2,2 kW/3 PS 200/240 V

Konfig. Nr. 1

.

HAUPTMENU

Es wird automatisch das [HAUPTMENU] angezeigt.

SPRACHE

3 Sekunden L

UMRICHTERMENU

Standard Motorfreq. Nach drei Sekunden wird automatisch zum Men

2/3-Drahtst. [UMRICHTERMENU] gewechselt.
KanalSollw 1 Wahlen Sie das Meni aus, und driicken Sie ENT.

FREQUENZSOLLWERT
EINSTELLUNGEN

MOTORSTEUERUNG
EIN/AUSGANGE CFG
BEFEHL
APPLIKATIONS-FKT.
FEHLERMANAGEMENT
KOMMUNIKATION

ESC
UMRICHTERMENU Das Wort "Bereit" wird auf dem Grafikterminal
angezeigt, wenn Sie im [UMRICHTERMENU] die
Taste ESC driicken.
Bereit
Code Modus
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6.4 Alle weiteren Einschaltvorgange

2,2 kW/3 PS 200/240 V
Konfig. Nr. 1

.

HAUPTMENU

UMRICHTERMENU

SPRACHE

3 Sekunden L

UMRICHTERMENU
FREQUENZSOLLWERT
MOTORSTEUERUNG
EIN/AUSGANGE CFG
BEFEHL

APPLIKATIONS-FKT.
FEHLERMANAGEMENT
KOMMUNIKATION

ESC

UMRICHTERMENU

Bereit

Code Modus

Programmieranleitung * Grafikterminal

Anzeige nach dem Einschalten.

Es wird automatisch das [HAUPTMENU] angezeigt.

Nach drei Sekunden wird automatisch zum Meni
[UMRICHTERMENU] gewechselt.
Wabhlen Sie das Menii aus, und driicken Sie ENT.

Das Wort "Bereit" wird auf dem Grafikterminal
angezeigt, wenn Sie im [UMRICHTERMENU] die
Taste ESC driicken.
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7 Aufbau der Parametertabellen

Die Parametertabellen in den Beschreibungen der verschiedenen Meniis sind wie folgt aufgebaut.

Beispiel:

v
[1.7 APPLIKATIONS-FKT.] (Fyn—)

®

®

Code Name/ Beschreibung

| Einstellbereichl Werkseinstellung

UPd- [+/- DREHZAHL] <

zugegriffen werden

Auf die Funktion kann fir Sollwertkanal [Kanal Sollw2] (Fr2) = [+/- Drehzahl] (UPdt)

—» USP [Zuord. + DREHZAHL]

O o A

L LIy
A

nO [[Nein] (nO) ist: Zuordnung nicht aktiv

4—@ [Nein](nO)

®

1. Name des Menl(s auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige.
2. Untermenu-Code auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige.
3. Parameter-Code auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige.

4. Parameterwert auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige.

Hinweis:

5.Name des Menis in B&R Automation Studio und auf dem Grafikterminal
6.Name des Untermenis in B&R Automation Studio und auf dem Grafikterminal
7. Name des Parameters in B&R Automation Studio und auf dem Grafikterminal

8. Wert des Parameters in B&R Automation Studio und auf dem Grafikterminal

» Texte in eckigen Klammern [ ] entsprechen der Anzeige des Grafikterminals.
» Die Werkseinstellung entspricht [Makrokonfiguration] (CFG) = [Start/Stopp] (StS). Dies ist die
werkseitig eingestellte Makrokonfiguration.
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8 Kompatibilitat der Funktionen

8.1 Inkompatible Funktionen

Die folgenden Funktionen sind in den unten beschrieben Fallen nicht zuganglich oder werden deaktiviert:

Aut. Wiederanlauf

Dies ist nur flr den Typ 2-Draht-Steuerung maéglich ([2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt)
= [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFQ)).

Einfangen im Lauf

Dies ist nur flr den Typ 2-Draht-Steuerung maéglich ([2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt)
= [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO)).

Diese Funktion ist gesperrt, wenn fir die automatische Aufschaltung im Stillstand Gleichstrom konfiguriert wurde
([Auto GS-Bremsung] (AdC) = [Kontinuierlich] (Ct)).

8.2 Tabelle zur Funktionskompatibilitat

Die Auswahl von Funktionen kann durch die Zahl der Ein- und Ausgange sowie durch die Unvereinbarkeit be-
stimmter Funktionen untereinander begrenzt sein. Nicht in dieser Tabelle aufgefiihrte Funktionen sind kompatibel.
Bei einer Inkompatibilitat verhindert die zuerst konfigurierte Funktion die Konfiguration weiterer Funktio-
nen.

Zum Konfigurieren von Funktionen miissen Sie zunachst priifen, dass keine inkompatiblen Funktionen
zugeordnet sind, mitspeziellem Augenmerk auf den werkseitig zugeordneten Funktionen.
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Summierende Eingange (Werkseinstellung)
Halt durch Gleichstrombremsung

Endschalter-Steuerung
Schnellhalt

Bremsansteuerung

Pl-Regler

Freier Auslauf

— |Voreingestellte Drehzahlen (Werkseinstellung)

e |+/- Drehzahl (1)
= [Schrittbetrieb

Summierende Eingange (Werkseinstellung)

+/- Drehzahl (1) .

Endschalter-Steuerung

Voreingestellte Drehzahlen (Werkseinstellung)| « | ¢ et

Pl-Regler o o o] e ol e

Schrittbetrieb | « | o .

Bremsansteuerung of o .

Halt durch Gleichstrombremsung .

Schnellhalt

Freier Auslauf «

-«

(1) Exklusive einer speziellen Anwendung mit Sollwertkanal [Kanal Sollw2] (Fr2)

I:' Inkompatible Funktionen I:' Kompatible Funktionen I:' Nicht anwendbar

Vorrangige Funktionen (Funktionen, die nicht gleichzeitig aktiviert werden kénnen):

Die mit dem Pfeil gekennzeichnete Funktion hat Vorrang vor der anderen Funktion.

Stopp-Funktionen haben Vorrang vor Fahrbefehlen.

Frequenzsollwerte Uiber Logikbefehle haben Vorrang gegeniiber Analogsollwerten.

Hinweis:

Parametriert man tCC auf 3C, lad der ACOPOSinverter X64 teilweise Werkseinstellungen (unter ande-

rem die Schrittbetrieb-Funktion gesetzt).
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8.3 Anwendungsfunktionen der Logik- und Analogeingdange

Jede der nachstehend aufgefiihrten Funktionen kann einem der Eingénge zugeordnet werden.

Ein Eingang kann mehrere Funktionen zeitgleich auslésen (beispielsweise Linkslauf und zweite Rampe). Der Be-
nutzer muss daherdarauf achten, dass diese Funktionen gleichzeitig verwendet werden kénnen.

Uber das Menii [UBERWACHUNG] (SUP-) (Parameter [[LOGIKEINGANG KONF.]] (LIA-), sieche "[LOGIKEIN-
GANG KONF.] und [STATUS ANALOG-EING.]" auf Seite 168, und [[STATUS ANALOG-EING.]] (AlIA-), siehe
"[LOGIKEINGANG KONF.] und [STATUS ANALOG-EING.]" auf Seite 168) kénnen die jeder Eingabe zugeord-
neten Funktionen angezeigt werden, um ihre Kompatibilitat zu prifen.

Bevor Sie einem Logik- oder Analogeingang einen Sollwert, einen Befehl oder eine Funktion zuordnen, miissen Sie
prifen, ob dieser Eingang nicht bereits in den Werkseinstellungen belegt wurde und ob keinem anderen Eingang
eine nicht kompatible oder unerwiinschte Funktion zugeordnet wurde.

» Beispiel fiir eine inkompatible Funktion, deren Zuordnung aufgehoben werden muss:
Zur Verwendung der Funktion "+/-Drehzahl" missen zundchst die voreingestellten Drehzahlen und der
summierende Eingang 2 zugeordnet werden

In der folgenden Tabelle sind die werkseitigen Eingangszuordnungen und das Verfahren zum Aufheben der Zu-
ordnung aufgefihrt.

Zugeordneter Eingang Funktion Code Einstellung zum Aufheben der Zuordnung
LI2 Linkslauf S nO

LI3 2 Vorwahlfrequenzen PS2 nO

LI4 4 Vorwahlfrequenzen PS4 nO

Al nicht anwendbar Fr1 nicht anwendbar

LI1 Rechtslauf tCC 2C oder 3C

Al2 Summierender Eingang 2 SA2 nO
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9 Checkliste

Lesen Sie die Informationen in den Programmier- und Installationsanleitungen sowie im Katalog sorgfaltig durch.

Prifen Sie vor der Verwendung des Umrichters die folgenden Punkte in Bezug auf die mechanische und elektrische
Installation.

Die gesamte Dokumentation finden Sie unter www.br-automation.com.

9.1 Mechanische Installation (siehe Installationsanleitung)

Details zu den verschiedenen Installationstypen sowie Empfehlungen zur Umgebungstemperatur erhalten
Sie in den entsprechenden Anweisungen in der Installationsanleitung.

Installieren Sie den Umrichter in Ubereinstimmung mit den Spezifikationen in vertikaler Position. Nahere
Angaben finden Sie in den entsprechenden Anweisungen in der Installationsanleitung.

Bei Verwendung des Umrichters mussen sowohl die in der Richtlinie 60721-3-3 definierten Umgebungs-
bedingungen als auch die im Katalog festgelegten Werte erfiillt werden.

Installieren Sie die fiir lInre Anwendung erforderlichen Optionen. Weitere Informationen finden Sie im Ka-
talog.

9.2 Elektrische Installation (siehe Installationsanleitung)

Erden Sie den Umrichter. Lesen Sie sich dazu die Abschnitte iber das Erden von Geraten in der Installa-
tionsanleitung durch.

Stellen Sie sicher, dass die Eingangsspannung der Nennspannung des Umrichters entspricht, und schlie-
Ren Sie die Netzversorgung wie in der Installationsanleitung vorgegeben an.

Vergewissern Sie sich, dass geeignete Eingangssicherungen und Leistungsschalter verwendet werden.
Siehe hierzu die Installationsanleitung.

Ordnen Sie die Kabel fiir die Steuerklemmen gemaR den Anforderungen an (siehe Installationsanleitung).
Trennen Sie die Netzkabel und Steuerkabel gemafR den Vorschriften zur EMV-Kompatibilitat.

Die Reihen 8164S2*****,00X-1 und 8164T4*****.00X-1 umfassen einen EMV-Filter. Die Verwendung eines
IT-Jumpers tragt zur Reduzierung des Ableitstroms bei. Dies wird im Abschnitt Gber den internen EMV-
Filter fir die Reihen 8164S2*****.00X-1 und 8164T4*****.00X-1 in der Installationsanleitung erldutert.
Stellen Sie sicher, dass an den Motoranschlissen die richtige Spannung anliegt (Stern, Delta).

9.3 Starten und Verwenden des Umrichters

Starten Sie den Umrichter. [Standard Motorfreq.] (bFr), siehe "Konfigurieren der Parameter [Standard Mo-
torfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf Seite 93, wird beim erstmaligen Ein-
schalten des Umrichters angezeigt. Stellen Sie sicher, dass die durch den Parameter bFr festgelegte Fre-
quenz (die Werkseinstellung lautet 50 Hz) der Frequenz des Motors entspricht.

Beim erstmaligen Einschalten des Umrichters werden der Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1), siehe "Konfigu-
rieren der Parameter [Standard Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf Seite
93, und der Parameter [2/3-Drahtst.] (tCC), nach [Standard Motorfreq.] (bFr) angezeigt. Diese Parame-
ter miissen angepasst werden, wenn Sie den Umrichter lokal steuern mdchten.

Beim anschlielenden Einschalten des Umrichters wird [Umr. Bereit] (rdY) am HMI angezeigt.

Die Funktion [Werkseinstellung] (FCS), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 109, ermdglicht ein
Reinitialisieren des Umrichters mit den Werkseinstellungen.
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10 Programmierung
10.1 Beschreibung des HMI

Funktionen der Anzeige und Tasten

* REF-LED, leuchtet auf, \ * Vierstellige 7-Segment-Anzeige
wenn das Menu ‘ £/ . .
[FREQUENZSOLLWERT] ( \\ N Etatus-Ll.EkDT. der |n:]egtrt|etrtﬁn
(rEF-) aktiv ist ﬂﬂ ! . ommunikationsschnittstelle
- Last-LED \ . )
X L * Zum Verlassen eines Mens/
REF[ & RUN 5
« MON-LED, leuchtet auf, \\‘\D Vo ° o oA Parameters oder zum Léschen
. / des aktuell angezeigten Werts
wenn das Menu CONF|S = o i o o T ERR ¢ d Anzeige d
[UBERWACHUNG] (SUP-) und zur Anzeige des
aktiv ist gespeicherten Werts.

» Bei LOKALER Konfiguration
kénnen Sie zwischen Steuer-/
Programmiermodus umschalten,
indem Sie die ESC-Taste
2 Sekunden gedruickt halten.

* Drehrad — dient der Navigation
durch Drehen im oder gegen den

* CONF-LED, leuchtet auf, wenn
das Menu
[EINSTELLUNGEN] (SEt-),
[MOTORSTEUERUNG] (drC-),
[EIN/AUSGANGE CFG] (I_0O-),
[BEFEHL] (CtL-),

[APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-), @ ) Uhrzeigersinn."Durch I?rﬂcken auf
[FEHLERMANAGEMENT] E@j das Drehrad kénnen e.me Auswahl
(FLt-) oder o getro"ff.en und Informatlnen
[KOMMUNIKATION] (COM-) O || bestatigt werden. =ENT
aktiv ist. @ >
Fungiert als Potentiometer in der

* MODE-Taste (1): Indem Sie die « RUN-Taste: Steuerungen zum LOKALEN und DEZENTRALEN
MODE-Taste 3 Sekunden Starten des Motors fiir Rechtslauf Konfiguration, wenn [Kanal Sollw1]
gedriickt halten, schalten Sie in LOKALEN und DEZENTRALEN (Fr1-) im Men( [BEFEHL] (CtL-) auf
zwischen der DEZENTRALEN Konfigurationen, wenn der [Abbild Eingang AIV1] (AIV1) gesetzt ist.
und der LOKALEN Konfiguration Parameter [2/3-Drahtst.] ({CC) im STOP/RESET-Taste:
um. Bei Anzeige von Meni [EINJAUSGANGE CFG] « Zum Zuriicksetzen eines erkannten Fehlers
[FREQUENZSOLLWERT] (rEF-) (I_O-) auf [Lokal] (LOC), gesetzt ist. * Zur Steuerung des Motorhalts
wird das Men (Moglicherweise durch die Frontklappe - Wenn [2/3-Drahtst] (tCC) nicht auf
[EINSTELLUNGEN] (SEt-) verborgen, wenn die Funktion [Lokal] (LOC) gesetzt wird, freier Auslauf
gedffnet. Andernfalls wird das deaktiviert ist.) - Wenn [2/3-Drahtst] (tCC) auf [Lokal]

Meni [FREQUENZSOLLWERT]

( ) ﬁ (LOC) gesetzt wird, Anhalten auf Rampe
rEF-) gedffnet.

oder freier Auslauf wahrend
Gleichstrombremsung

(1) Wenn der Umrichter durch einen Code ([Zugriffscode PIN 1] (COd), siehe "Uberwachungsparameter (COd -
UdP)" auf Seite 167) gesperrt ist, kdnnen Sie liber die MODE-Taste zwischen den Meniis [UBERWACHUNG]
(SUP-) und [FREQUENZSOLLWERT] (rEF-) wechseln. Es ist nicht langer mdglich, zwischen LOKALEN und DE-
ZENTRALEN Konfigurationen zu wechseln.

Hinweis:

Bei einer LOKALEN Konfiguration blinken die drei LEDs REF, MON und CONF im Programmiermodus
gleichzeitig und dienen im Steuerungsmodus als LED-Chaser.
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Normale Anzeige (keine Fehlercode-Anzeige und kein Start):

+ 43.0: Zeigt die im Meni [UBERWACHUNG] (SUP-) ausgewahlten Parameter an (Standardauswahl: Mo-
torfrequenz). Ist der Strom begrenzt, blinkt die Anzeige. In diesen Fallen wird CLI oben links eingeblendet,
wenn ein Grafikterminal mit dem Umrichter verbunden ist.

» Inlt: Initialisierungssequenz

» rdY: Umrichter betriebsbereit

» dCb: Gleichstrombremsung erfolgt

* nSt: Freier Auslauf

» FSt: Schnellhalt

+ tUn: Motormessung lauft

Ein erkannter Fehler wird durch Blinken der Anzeige angezeigt. Wenn ein Grafikterminal angeschlossen
ist, wird der Name deserkannten Fehlers angezeigt.
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10.2 DEZENTRALE und LOKALE Konfiguration

Die LOKALE Konfiguration ermoglicht die automatische Aktivierung der eingebetteten RUN-Taste und des Drehr-
ads als Potentiometer. In dieser Konfiguration kann die Drehzahlregelung auch auf externen Terminals vorgenom-
men werden. Die MODE-Taste auf dem externen und dem normalen Grafikterminal (Funktionstaste F4) ist eben-
falls aktiv, um zwischen den Konfigurationen zu wechseln.

[Kanal Sollw1] (Fr1) ist auf [Al Virtual 1] (AIV1) und [2/3-Drahtst.] (tCC) auf [2-Draht] (2C) festgelegt, wenn zur
LOKALEN Konfiguration gewechselt wird.

Aufgrund der gegenseitigen Abhangigkeit von Parametern wirkt sich das Wechseln zwischen den Konfigurationen
auch auf andere Parameter aus (Beispiel: Die Eingangs-/Ausgangszuordnung wird wieder auf die Werkseinstellung
zurlckgesetzt).

Wihlen Sie die Konfiguration (DEZENTRAL oder LOKAL) aus, bevor die Parameter des Umrichters ange-
passt werden.
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10.3 Aufbau der Meniis

These 3 parameters are

only visible at first power up @I {F@
T
1

ofthe drive. _

Settings can be changed T l+
subsequently in menu: Or-
dr [ -forbFr

CEL-for Fr i )
I-0-fork [ L. e
[SPEED REFERENCE] Parameter selection
[SETTINGS]
N _ /TN
& =ent a
[MOTOR CONTROL] *'
[INPUTS / OUTPUTS CFG) . ‘
Sls ek -
[COMMAND] .

[APPLICATION FUNCT.]

[FAULT MANAGEMENT]

[COMMUNICATION]

[MONITORING]

Auf der 7-Segment-Anzeige wird durch einen Strich hinter Menii- und Untermeniicodes eine Trennung
dieser Codes vonParametercodes angezeigt.

Beispiele: Meni [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-), Parameter [Hochlaufzeit] (ACC)
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10.4 Konfigurieren der Parameter [Standard Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal
Sollw1] (Fr1)

Diese Parameter kénnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.

Code

Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

bFr

[Standard Motorfreq.] [50Hz IEC] (50)
Dieser Parameter ist nur beim erstmaligen Einschalten des Umrichters sichtbar.
Er kann jederzeit im Menti [MOTORSTEUERUNG] (drC-) gedndert werden.

50
60

[50Hz IEC] (50): 50 Hz
[60Hz NEMA] (60): 60 Hz

Dieser Parameter dient der Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter: [GroRe Frequenz] (HSP), siehe "Einstellungsparameter" auf
Seite 96, [F.-Schwellw. Mot] (Ftd), siehe "Einstellungsparameter" auf Seite 101, [Nennfreq. Motor] (FrS), siehe "Motorsteuerungsparameter”
auf Seite 105, und [Max. Freq HSP] (tFr), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 107.

Fr1

[KanalSollw 1] [1AI1] (A1) (1)

All
Al2
Al3
AlU1

UPdt
UPdH

LCC

Mdb
nEt

[AI1] (Al1) - Nicht anwendbar

[AI2] (Al2) - Analogeingang Al2

[AI3] (AI3) - Analogeingang Al3

[Al Virtual 1] (AIV1) - Im Terminalsteuerungsmodus fungiert das Drehrad als Potentiometer.

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 2] (L2) oder [Level 3] (L3), sind folgende zusatzliche Zuordnungen mdglich:

[+/- DREHZAHL] (UPdt): +/- Frequenzsollwert via LI. siche "+/- Drehzahl" auf Seite 139.

[Ref +/- HMI] (UPdH): +/- Frequenzsollwert durch Drehen des Drehrads am ACOPOSinverter X64-Terminal. Zur Verwendung die Frequenz
[Motorfrequenz] (rFr), siehe "Uberwachungsparameter (LFr - tHd)" auf Seite 166, anzeigen. Die Funktion +/- Drehzahl via Terminal wird tber
das Menii [UBERWACHUNG] (SUP-) durch Auswahl des Parameters [Motorfrequenz](rFr) gesteuert.

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende zusatzliche Zuordnungen madglich:

[HMI] (LCC): Sollwert via das externe Bedienterminal, Parameter [Freq. Sollwert HMI] (LFr) im MenU[EINSTELLUNGEN] (SEt-), siehe "Men(
[FREQUENZSOLLWERT] (rEF-)" auf Seite 94.

[Modbus] (Mdb): Nicht anwendbar

[Kom. Karte] (nEt): Sollwert via integrierte Kommunikationsschnittstelle

tCC
A2s

[2/3-Drahtst.] [2-Draht] (2C)

2C

LOC

Gefahr!

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Wenn der Parameter [2/3-Drahtst.] (tCC) geandert wird, werden die Parameter [Linkslauf] (rrS), siehe "Ein- und Ausgangsparame-
ter” auf Seite 111, und [Typ 2-Drahtst.] (tCt), siehe "Ein- und Ausgangsparameter” auf Seite 111, sowie alle Zuordnungen der
Logikeingénge auf ihre Standardwerte zuriickgesetzt. Priifen Sie, ob diese Anderung mit dem verwendeten Verdrahtungsschema
kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungenfiihren.

[2-Draht] (2C): 2-Draht-Steuerung

[3-Draht] (3C): 3-Draht-Steuerung

[Lokal] (LOC): Lokale Steuerung (Umrichter: RUN/STOP/RESET) (nicht sichtbar, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), siehe "Be-
fehlsparameter" auf Seite 122)

2-Draht-Steuerung: Der Offen- oder Geschlossen-Zustand des Eingangs steuert das Anfahren oder Stoppen.
Verdrahtungsbeispiel:

424 LM LIx | LI: Rechtslauf
LIx: Linkslauf

3-Draht-Steuerung (impulsgesteuert): Ein Impuls "Rechtslauf" oder "Linkslauf" reicht aus, um das Anlaufen des Motors zu steuern; ein Impuls
"Stopp" reicht aus, um das Anhalten des Motors zu steuern.

-

424 L LI1: Stopp
- LI2: Rechtslauf
LIx: Linkslauf

Hinweis:

Parametriert man tCC auf 3C, l1ad der ACOPOSinverter X64 teilweise Werkseinstellungen (unter anderem wird die Schrittbe-
trieb-Funktion gesetzt, siche "Tabelle zur Funktionskompatibilitat” auf Seite 85.

(1)  Bei Verwendung von X2X werden die folgenden Werkseinstellungen automatisch in [Kom. Karte] (nEt) gedndert.

A2s

Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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11 Meni [FREQUENZSOLLWERT] (rEF-)

Das Menl [FREQUENZSOLLWERT] (rEF-) zeigt [Freq. Sollwert HMI] (LFr), [Abbild Eingang AIV1] (AIV1) oder
[Frequenzsollwert] (FrH) an, abhangig vom aktiven Steuerpfad.

Wahrend der lokalen Steuerung fungiert das HMI-Drehrad als Potentiometer, und ermdglicht so das Vergrofiern
oder Verkleinern des Sollwerts innerhalb der durch die Parameter [Kleine Frequenz] (LSP) und [Grof3e Frequenz]
(HSP) definierten Grenzen.

Wenn die lokale Steuerung durch den Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1) deaktiviert ist, werden nur die Sollwerte
angezeigt. Der Wert ist schreibgeschitzt und kann nur tber das Drehrad gedndert werden (der Sollwert wird Gber
einen Analogeingang oder aus einer anderen Quelle bereitgestellt).

Der angezeigte Sollwert hangt von der Konfiguration des Umrichters ab.

Code Beschreibung Einstellbereich
LFr [Freq. Sollwert HMI] 0 bis 500 Hz
Dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn die Funktion aktiviert wurde. Er wird verwendet, um den Frequenzsollwert mithilfe der dezentralen
Steuerung zu andern. ENT muss nicht gedriickt werden, um den Sollwert zu andern.
AlU1 [Abbild Eingang AIV1] |0 bis 100 %
Dient der Anderung des Frequenzsollwerts (iber das Drehrad
FrH [Frequenzsollwert] | LSP bis HSP Hz
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt. Er ermdglicht die Anzeige des Frequenzsollwerts fiir den Motor, unabhangig davon, welcher Sollwertkanal
ausgewahlt wurde.
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12 Menu [EINSTELLUNGEN] (SEt-)

——| ENT i ENT
S [ 1
ESC ESC
- +
ENT
~ESC |
ESC
- +
ENT
e fhse L[]
ESC
- + +| =
ESC Ly ENT Skalierungsfaktor fir den Parameter [Eingest. Ausgangswert] (SPd1)
SdS
ESC

Die Einstellparameter kbnnen bei laufendem oder gestopptem Umrichter gedndert werden.

Hinweis:

Anderungen sollten vorzugsweise bei gestopptem Umrichter vorgenommen werden.
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12.1 Einstellungsparameter

LFr [Freq. Sollwert HMI] 0 bis HSP -
Dieser Parameter wird angezeigt, wenn [HMI-Befehl] (LCC) = [Ja](YES), siehe "Befehlsparameter” auf Seite 124, oder [Kanal Sollw1] (Fr1)/
[Kanal Sollw2](Fr2) = [HMI] (LCC), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122, und wenn ein externes Bedienterminal angeschlossen ist. In solchen
* Fallen kann auf [Freq. Sollwert HMI] (LFr) auch liber das Tastenfeld am Umrichter zugegriffen werden.
[Freq. Sollwert HMI] (LFr) wird mit dem Wert O reinitialisiert, wenn die Stromversorgung ausgeschaltet ist.
Pl [Int.Sollw. PID] [0,0 bis 100 % [0%
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO), siehe "[PI-REGLER]" auf Seite 145, ist.
Ace [Hochlaufzeit] [ GemaR Inr [3s
Definiert fir den Hochlauf von 0 bis zur Nennfrequenz [Nennfreq. Motor] (FrS) im Menli [MOTORSTEUERUNG](drC-).
AC2 [Hochlaufzeit 2] [ GemaR Inr [5s
N Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) > 0, oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS) zugeordnet ist, siche "[RAMPEN]"
auf Seite 128.
dE2 [Auslaufzeit 2] [ GemaR Inr [5s
N Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) > 0, oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS) zugeordnet ist, siche "[RAMPEN]"
auf Seite 128.
[Auslaufzeit] | GemaR Inr | 3s
dEC Definiert fir den Auslauf von der Nennfrequenz [Nennfreq. Motor] (FrS) (Parameter im Menli [MOTORSTEUERUNG] (drC-)) auf 0. Stellen Sie
sicher, dass der Wert fiir [Auslaufzeit] (JEC) im Verhéltnis zum Trégheitsmoment des Antriebs nicht zu niedrig ist.
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
* auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
tA1 [Rund Start ACC] 0 bis 100 10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS), siehe "[RAMPEN]" auf Seite 128.
tA2 [Rund ACC Ende] [0 bis 100 [10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
tA3 [Rund DEC Start] [0 bis 100 [10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
tA4 [Rund DEC Ende] [0 bis (100-tA3) [10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
LSP [Kleine Frequenz] [0 bis HSP [o
Motorfrequenz bei Mindestsollwert.
HSP [GroRe Frequenz] [ LSP bis tFr [ bFr
Motorfrequenz bei Maximalsollwert. Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung fir den Motor und die Anwendung geeignet ist.
ItH [Therm. Nennstrom] 0,2 bis 1,51n (1) GemaR der BaugroRe des Um-
richters
Legen Sie fiir [Therm. Nennstrom] (ItH) den auf dem Typgnschild des Motors angegebenen Nennstrom fest. Weitere Informationen zum Unter-
driicken des thermischen Schutzes finden Sie unter [Mgt Uberlast Motor] (OLL), siehe "Fehlermanagement (OPL - OLL)" auf Seite 160.
UFr [IR-Kompens.] [0 bis 100 % [20 %
— Fir[Regungsart Mot 1] (UFt) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 107: IR-Kompensation
—  Fir [Regungsart Mot 1] (UFt) = [Kst. Moment] (L) oder [Var. Moment] (P), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 107: Span-
nungs-Boost
Dient der Optimierung des Drehmoments bei sehr kleiner Frequenz (bei unzureichendem Drehmoment [IR-Kompens.] (UFr) erhéhen).
Stellen sie sicher, dass der Wert fiir [IR-Kompens.] (UFr) nicht zu hoch ist, wenn der Motor sich heiRlauft, andernfalls kann es zu Instabilitaten
kommen.
Hinweis:
Anderungen an [Regungsart Mot 1] (UFt), siehe "Motorsteuerungsparameter” auf Seite 107, filhren dazu, dass [IR-Kompens.]
(UFr) auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt wird (20 %).
FLG [P Ant. n-Regler] [1 bis 100 % [20 %

Parameter ist nur zugénglich, wenn [Regungsart Mot 1] (UFt) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite
107. Uber den Parameter FLG kann eingestellt werden, dass der Umrichter der Drehzahlrampe folgt, auf Basis der Tragheit der angetriebenen
Maschine. Eine zu hohe Verstarkung fihrt méglicherweise zu Betriebsinstabilitat.

Hz Hz Hz
50 50 50 N
o iedri 20 40 FLG2 hoch
30 FLG2 niedrig 30 Lo Kokt 30 oc
orre

20 In diesem Fall 2 20 In diesem Fall
10 FLG2 erhdhen 10 10 FLG2 verringern

0 01 0
-10 -10 -10

0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 t




Programmieranleitung ¢ Menid [EINSTELLUNGEN] (SEt-)

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

StA [Dampfung n.-Reg.] 1 bis 100 % 20 %

Parameter ist nur zuganglich, wenn [Regungsart Mot 1] (UFt) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite
107. Dient der Anpassung der Rickkehr in den stabilen Zustand nach einer Drehzahltransiente (Hochlauf oder Auslauf), je nach Dynamik der

Maschine.
Erhéhen Sie die Stabilitét schrittweise, um eine Uberdrehzahl zu vermeiden.

Hz Hz Hz

50 /\ 50 50

* 40 o 40 40 A roch

30 StA niedrig 30 StA korrekt 30 tA hocl

20 In diesem Fall 20 20 In diesem Fall

10 StA erhéhen 10 10 StA verringern

01 0 1 07
-10 -10 -10
0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 't
SLP [Schlupfkomp.] | 0 bis 150 % 100 %

Parameter ist nur zugénglich, wenn [Regungsart Mot 1] (UFt) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd), siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite
107.

Passen Sie die Schlupfkompensation um den von der Motornenndrehzahl eingestellten Wert an.
Die auf dem Motortypenschild angegebenen Drehzahlen sind nicht notwendigerweise genau.

*  Wenn Schlupfeinstellung < tatsdchlichem Schlupf: Der Motor dreht im stabilen Zustand nicht mit der korrekten Drehzahl.
*  Wenn Schlupfeinstellung > tatsdchlichem Schlupf: Der Motor ist Uberkompensiert und die Drehzahl instabil.

IdC [Strom DC Brems. 1] (2) |0 bis In (1) 0,7 bis In (1)

Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl), siehe "[ANHALTEMODI]" auf Seite 129, oder wenn [Zuord DCBremsun-
g](dCl) ungleich [Nein] (nO), siehe "[Anhaltemodi]" auf Seite 129.
Nach 5 Sekunden wird der Bremsstrom auf 0,5 [Therm. Nennstrom] (ItH) begrenzt, wenn er auf einen héheren Wert gesetzt ist.

. Gefahr!

GEFAHR VON MOTORSCHADEN
*  Priifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhilt, ohne zu liberhitzen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

tdC [Zeit DC Bremsung 2] (2) | 0,1bis 30 s 05s

Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl), siehe "[ANHALTEMODI]" auf Seite 129.

Vorsicht!

* GEFAHR VON MOTORSCHADEN

«  Langere Gleichstrombremsungen kdénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiaden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind langere Gleichstrombremsvorgénge zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
(2) Diese Einstellungen gelten nicht fur die Funktion der "automatischen Aufschaltung im Stillstand”.
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Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tdC1 [Zeit aut. DC Brems1] 0,1bis 30 s 05s
Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO), siehe "[AUTO GS-BREMSUNG]" auf Seite 132.
Gefahr!
* GEFAHR VON MOTORSCHADEN
+  Langere Gleichstrombremsungen kénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiaden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind ldngere Gleichstrombremsvorgénge zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
SdC1 [I DC-Auto Bremsg 1] [0bis 1,21n (1) (2) [0,71n (1)
Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).
Vorsicht!
: GEFAHR VON MOTORSCHADEN
*  Priifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhilt, ohne zu liberhitzen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
tdC2 [Zeit aut. DC Brems2] | 0 bis 30 s Os
Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).
Vorsicht!
* GEFAHR VON MOTORSCHADEN
«  Langere Gleichstrombremsungen kdénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiaden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind ldngere Gleichstrombremsvorgénge zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
SdC2 [I DC-Auto Bremsg 2] [0bis 1,21n (1) (2) [0,51n (1)

Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).

Vorsicht!
GEFAHR VON MOTORSCHADEN

*  Priifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhélt, ohne zu liberhitzen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

@)

Bei der Verwendung von X2X kann der Wert O nur tber die AslOAcc Library geschrieben werden.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
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JPF [Ausblendfr] 0 bis 500 Hz 0 Hz
Verhindert einen verlangerten Betrieb in einem Frequenzbereich von +1 Hz um [Ausblendfr] (JPF) herum. Diese Funktion beugt einer kritischen
Drehzahl vor, die zu Resonanz fiihrt. Bei Einstellung des Werts 0 ist die Funktion inaktiv.
JF2 [Ausblendfr.2] | 1 bis 500 Hz [0Hz
Verhindert einen verlangerten Betrieb in einem Frequenzbereich von £1 Hz um [Ausblendfr .2] (JF2) herum. Diese Funktion beugt einer kritischen
Drehzahl vor, die zu Resonanz fiihrt. Bei Einstellung des Werts 0 ist die Funktion inaktiv.
JGF [Sollw Schrittbetr.] [0 bis 10 Hz [10 Hz
* Parameter ist zuganglich, wenn [JOG] (JOG) = [Nein] (nO), siehe "[JOG]" auf Seite 138.
PG [P-Anteil PID Regler] [0,01 bis 100 [1
" Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO), siehe "[PI-REGLER]" auf Seite 145.
Er bietet eine dynamische Leistung bei sich schnell &nderndem PI-Istwert.
G [I-Anteil PID Regler] [0,01 bis 100/s [1
- Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
Er bietet eine statische Genauigkeit bei sich langsam anderndem Pl-Istwert.
FbS [Koef. Pl Istwert] [0,1 bis 100 [1
" Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
Er dient der Anpassung des Prozesses.
PIC [Umkehr Korrek. PID] [Nein] (nO)
Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
nO [[Nein] (nO): Normal
YES | [Ja] (YES): Linkslauf
rP2 [2.vorgew PID-Sollw] |0 bis 100 % [30 %
" Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO) ist und [Zuord 2PID-Sollw] (Pr2) durch die Eingangsauswahl
aktiviert wurde.
P3 [3.vorgew PID-Sollw] [0 bis 100 % [60 %
. Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO) ist und [Zuord 2PID-Sollw] (Pr2) durch die Eingangsauswahl
aktiviert wurde.
rP4 [4.vorgew PID-Sollw] |0 bis 100 % [90 %
" Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO) ist und [Zuord 2PID-Sollw] (Pr2) durch die Eingangsauswahl
aktiviert wurde.
SP2 [2. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [10 Hz

siehe "[VORWAHLFREQUENZEN]" auf Seite 136.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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SP3 [3. Vorwahlfrequenz] 0 bis 500 Hz 15 Hz
* )

SP4 [4. Vorwahlfrequenz] |0 bis 500 Hz [20 Hz
* )

SP5 [5. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [25 Hz
* )

SP6 [6. Vorwahlfrequenz] |O bis 500 Hz |30 Hz
* )

SP7 [7. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [35 Hz
* )

SP8 [8. Vorwahlfrequenz] |0 bis 500 Hz [40 Hz
* )

SP9 [9. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [45 Hz
* )

SP10 [10. Vorwahlfrequenz] |O bis 500 Hz |50 Hz
* )

SP11 [11. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [55 Hz
* @

SP12 [12. Vorwahlfrequenz] |O bis 500 Hz |60 Hz
* @)

SP13 [13. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [70 Hz
& )

SP14 [14. Vorwahlfrequenz] |O bis 500 Hz |80 Hz
* @)

SP15 [15. Vorwahlfrequenz] [0 bis 500 Hz [90 Hz
* @

SP16 [16. Vorwahlfrequenz] |O bis 500 Hz | 100 Hz
* @)

" siehe "[VORWAHLFREQUENZEN]" auf Seite 136.
@siehe "[VORWAHLFREQUENZEN]" auf Seite 136.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menl die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
* auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CL1 [Strombegrenzung] 0,25 bis 1,5 In (1) 1,51n (1)
Dient der Begrenzung von Drehmoment und Temperaturanstieg des Motors.
Vorsicht!
« Vergewissern Sie sich, dass der Motor auf diesen Strom ausgelegt ist, insbesondere bei Synchronmotoren mit Perma-
nentmagnet, da diese einer Entmagnetisierung gegeniiber anfillig sind.
* Vergewissern Sie sich, dass die Profilaktion der in der Installationsanleitung angegebenen Deklassierungskennlinie
entspricht.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
CL2 [Wert 2. Strombegr.] [0,25 bis 1,5 In (1) [1,5In (1)
Parameter wird nur angezeigt, wenn [2. Strombegr] (LC2) ungleich [Nein] (nO), siche "[STROMBEGRENZUNG 2]" auf Seite 151.
Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR UND FREQUENZUMRICHTER
* Vergewissern Sie sich, dass der Motor auf diesen Strom ausgelegt ist, insbesondere bei Synchronmotoren mit Perma-
nentmagnet, da diese einer Entmagnetisierung gegeniiber anfillig sind.
* Vergewissern Sie sich, dass die Profilaktion der in der Installationsanleitung angegebenen Deklassierungskennlinie
entspricht.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
tLS [Betriebsd. bei LSP] 0 bis 999,9 s |0 (keine Zeitbegrenzung)
Nach dem Betrieb bei [Kleine Frequenz] (LSP) Giber einen gegebenen Zeitraum wird der Motor automatisch gestoppt. Der Motor startet neu, wenn
der Frequenzsollwert groRer ist als [Kleine Frequenz] (LSP) ist und nach wie vor ein Fahrbefehl vorliegt.
Hinweis:
Der Wert 0 entspricht einem unbegrenzten Zeitraum.
rSL [Wert Restart PID] [0 bis 100 % [0%
Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO), siehe "[PI-REGLER]" auf Seite 145. Wenn die Funktionen
"PI" und "Betriebsdauer bei kleiner Frequenz" [Betriebsd. bei LSP] (tLS), ,sieche "Einstellungsparameter” auf Seite 100 gleichzeitig konfiguriert
werden, besteht die Mdglichkeit, dass der PI-Regler eine Frequenz einzustellen versucht, die kleiner als[Kleine Frequenz] (LSP) ist.
Hierdurch ergibt sich ein nicht zufriedenstellender Betrieb, d. h. Anlauf, Drehung bei [Kleine Frequenz] (LSP), Stillstand usw.
Mit dem Parameter [Wert Restart PID] (rSL) (Schwellwert der Abweichung bei Wiederanlauf) kann ein minimaler Schwellwert der PID-Abweichung
fur den Wiederanlauf nach einem Stillstand bei Iangerem Betrieb mit [Kleine Frequenz](LSP) eingestellt werden.
Die Funktion ist inaktiv, wenn [Betriebsd. bei LSP] (tLS) = 0 ist.
Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
* Vergewissern Sie sich, dass ein unbeabsichtigter Wiederanlauf keine Gefahr darstellt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
UFr2 [IR-Kompens. 2] [0 bis 100 % [20 %
— Fir [Regungsart Mot 2] (UFt2) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd): IR-Kompensation.
—  Fir [Regungsart Mot 2] (UFt2) = [Kst. Moment] (L) oder [Var. Moment] (P): Spannungs-Boost.

. Dient der Optimierung des Drehmoments bei sehr kleiner Frequenz (bei unzureichendem Drehmoment [IR-Kompens. 2] (UFr2) erhéhen).
Prifen Sie, dass der Wert fir [IR-Kompens. 2] (UFr2) nicht zu hoch ist, wenn der Motor sich warmgelaufen hat, andernfalls kann es zu Instabilitaten
kommen. Anderungen an [Regungsart Mot 2] (UFt2) fiihren dazu, dass [IR-Kompens. 2] (UFr2) auf die Werkseinstellung (20 %) zuriickgesetzt
wird.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
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Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
FLG2 [P Ant. n-Regler 2] 0 bis 100 % 20 %
Parameter ist nur zuganglich, wenn [Regungsart Mot 2] (UFT2) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd), sieche "[MOTORUMSCHALTUNG]" auf
Seite 152.
Uber den Parameter [P Ant. n-Regler 2] (FLG2) kann eingestellt werden, dass der Umrichter auf Basis der Tragheit der angetriebenen Maschine
der Drehzahlrampe folgt.
Eine zu hohe Verstarkung fiihrt moglicherweise zu Betriebsinstabilitat.
Hz Hz Hz
* 50 50 50 N
40 iedri 40 40 FLG2 hoch
30 FLG2 niedrig 30 L6 komelt 30 oC
orre
20 In diesem Fall 20 20 In diesem Fall
10 FLG2 erhéhen 10 10 FLG2 verringern
0 1 01 01
-10 -10 -10
0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 't
StA2 [Stab. Freq.-Regler 2] [0 bis 100 % [20 %
Parameter ist nur zuganglich, wenn [Regungsart Mot 2] (UFT2) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd), siehe "[MOTORUMSCHALTUNG]" auf
Seite 152.
Dient der Anpassung der Riickkehr in den stabilen Zustand nach einer Drehzahltransiente (Hochlauf oder Auslauf), je nach Dynamik der Maschine.
Erhohen Sie die Stabilitat schrittweise, um eine Uberdrehzahl zu vermeiden.
Hz Hz Hz
50 /\ 50 50
) 40 iedri 40 korrek 40 StA2 hoch
30 StA2 niedrig 30 StA2 korrekt 30 t oc
20 In diesem Fall 20 20 In diesem Fall
10 StA2 erhéhen 10 10 StA2 verringern
O -+ 0 g 0 g
-10 -10 -10
0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 't
SLP2 [Schlupfkomp. 2] [0 bis 150 % 100 %
Parameter ist nur zuganglich, wenn [Regungsart Mot 2] (UFT2) = [SVC] (n) oder [Energ.sp.fkt] (nLd).
Passen Sie die Schlupfkompensation um den von der Motornenndrehzahl eingestellten Wert an.
Die auf dem Motortypenschild angegebenen Drehzahlen sind nicht notwendigerweise genau.
*  Wenn Schlupfeinstellung < tatséchlichem Schlupf: Der Motor dreht im stabilen Zustand nicht mit der korrekten Drehzahl.
*  Wenn Schlupfeinstellung > tatsachlichem Schlupf: Der Motor ist Uberkompensiert und die Drehzahl instabil.
Ftd [F.-Schwellw. Mot] [0 bis 500 Hz [ bFr
Schwellwert, bei dessen Uberschreiten der Kontakt auf dem Relais ([Zuordnung R2] (r2) = [Freq. err.] (FtA)) geschlossen wird oder der Ausgang
dO =24 V ist ([Logikausgang] (dO) = [Grenzfreq.] (FtA)).
ttd [Ther. Schw. Motor] [1 bis 118 % [100 %
Schwellwert, bei dessen Uberschreiten der Kontakt auf dem Relais ([Zuordnung R2] (r2) = [Th. Mot. err.] (tSA)) geschlossen wird oder der Ausgang
dO =24V ist ([Logischer Ausgang] (dO) = [Therm. FU] (tSA)).
ctd [Strom Schwellwert] [0bis 1,51n (1) [In (1)

Schwellwert, bei dessen Uberschreiten der Kontakt auf dem Relais ([Zuordnung R2] (r2) = [Schw. | err.] (CtA)) geschlossen wird oder der Ausgang
dO =24V ist ([Logikausgang] (dO) = [Strombegr] (CtA)).

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
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SdS [Skal.faktor rFr/SPdx] 0,1 bis 200 30
Dient der Anzeige eines Werts im Verhaltnis zur Motorfrequenz [Motorfrequenz] (rFr): Maschinendrehzahl, Motordrehzahl usw.
*  Wenn [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) < 1, wird [Eingest. Ausgangswert] (SPd1) angezeigt (mdgliche Definition = 0,01).
*  Wenn 1 < [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) < 10, wird [Eingest. Ausgangswert] (SPd2) angezeigt (mdgliche Definition = 0,1.)
*  Wenn [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) > 10, wird [Eingest. Ausgangswert] (SPd3) angezeigt (mdgliche Definition = 1).
*  Wenn [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) > 10 und [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) x [Motorfrequenz] (rFr) > 9.999:
wird auf dem Display folgendes bis auf 2 Dezimalstellen genau angezeigt:
kal.faki Fr/SP Motorfi F
. [Eingest. Ausgangswert] (SPd3) = [Skal.faktor rFr/SPdx] (?gg())x[ otorfrequenz] (rFr)
Beispiel: Der Wert 24.223 wird als 24,22 angezeigt.
*  Wenn [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) > 10 und [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) x [Motorfrequenz] (rFr) > 65.535, wird im Display die Zahl 65,54
angezeigt.
Beispiel: Anzeige der Motorfrequenz fiir 4-poligen Motor, 1.500 U/min bei 50 Hz (Synchrondrehzahl):
[Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS) = 30,
[Eingest. Ausgangswert] (SPd3) = 1.500 bei [Motorfrequenz] (rFr) = 50 Hz
SFr [Taktfrequenz] (1) |2,0 bis 16 kHz 4 kHz

Der Parameter ist auch tUber das Meni [MOTORSTEUERUNG] (drC-) zuganglich. Die Frequenz kann eingestellt werden, um den vom Motor
erzeugten Gerauschpegel zu verringern.
Wenn die Frequenz auf einen Wert tiber 4 kHz eingestellt wurde, verringert der Umrichter im Fall eines tibermaRigen Temperaturanstiegs auto-

matisch die Taktfrequenz und erhoht sie erst dann wieder, wenn die Temperatur wieder auf den Normalwert gesunken ist.

(1

Der Parameter ist auch tiber das Menli [MOTORSTEUERUNG] (drC-) zuganglich.
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13 Menii [MOTORSTEUERUNG] (drC-)

ENT EsC Standardmotorfrequenz
| bFr | |
ESC _+ ENT
ESC

Werkseinstellungen wiederherstellen/Konfiguration
ENT wiederherstellen

Mit Ausnahme der Parameters [Motormess.] (tUn), der dem Einschalten des Motors dient, kbnnen Parameter nur
im Anhaltemodus geandert werden, wenn keine Fahrbefehle vorliegen.

Die Umrichterleistung lasst sich wie folgt optimieren:

» Eingabe der Werte auf dem Motortypenschild in das Umrichtermend
* Durchfihrung einer Motormessung (an einem Standard-Asynchronmotor)
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13.1 Motorsteuerungsparameter

bFr [Standard Motorfreq.] [50 Hz IEC] (50)
501[50 Hz IEC] (50): 50 Hz IEC
60 |[60 Hz NEMA] (60): 60 Hz NEMA
Dieser Parameter andert die Voreinstellung folgender Parameter: [Nennspannung Mot.] (UnS), [GroRe Frequenz] (HSP), , [F.-Schwellw. Mot] (Ftd),
[Nennfreq. Motor] (FrS) und [Max. Freq HSP] (tFr), [Nennstrom Motor] (nCr), [Motornenndrehzahl] (nSP), [Cosinus Phi] (COS), [| Bremsanzug
aufw.] (Ibr) und [Freq. Bremsabfall] (brL).
uns [Nennspannung Mot.] GemaR der BaugroRe des Um- | GemaR der Baugrofie des Um-
richters richters
Auf dem Typenschild angegebene Nennspannung des Motors. Wenn die Netzspannung geringer als die Nennspannung des Motors ist, legen
Sie fur [Nennspannung Mot.] (UnS) denselben Wert fest wie fir die Netzspannung der Umrichterklemmen.
8164S2*****.00X-1: 100 bis 240 V
8164T2*****.00X-1: 100 bis 240 V
8164T4***** 00X-1: 100 bis 500 V
FrS [Nennfreq. Motor] 10 bis 500 Hz 50 Hz
Auf dem Typenschild angegebene Nennfrequenz des Motors. Die Werkseinstellung lautet 50 Hz oder ist auf 60 Hz voreingestellt, wenn [Standard
Motorfreq.] (bFr) auf 60 Hz gesetzt ist.
Das Verhaltnis [Nennspannung Mot ] (UnS). (in Volt) darf die folgenden Werte nicht Uberschreiten:
[Nennfreq. Motor] (FrS) (in Hz)
816452***** 00X-1: max. 7
8164T2***** 00X-1: max. 7
8164T4***** 00X-1: max. 14
Die Werkseinstellung lautet 50 Hz oder ist auf 60 Hz voreingestellt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) auf 60 Hz gesetzt ist.
nCr [Nennstrom Motor] 0,25 bis 1,5 In (1) GemaR der BaugroRe des Um-
richters

Auf dem Typenschild angegebener Nennstrom des Motors.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
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Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
nSP [Motornenndrehzahl] 0 bis 32.760 U/min GemaR der BaugroRe des Um-
richters
0 bis 9.999 U/min, dann 10,00 bis 32,76 (kU/min)
Gibt das Typenschild nicht die Nenndrehzahl, sondern die Synchrondrehzahl und den Schlupf in Hertz oder Prozent an, dann errechnet sich
die Nenndrehzahl wie folgt:
100 - Schlupfin %
« Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 100
oder 50 - Schlupfin H
- OChlupt In Az
* Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x P (50-Hz-Motoren)
oder 50
60 - Schlupfin Hz
* Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x 60p (60-Hz-Motoren)
COos [Cosinus Phi Motor 1] 0,5 bis 1 GemaR der BaugroRe des Um-
richters
Auf dem Motortypenschild angegebener Wert fiir den Cosinus Phi des Motors.
rSC [R.Stator kalt] | [Nein] (nO)
nO | [Nein] (nO): Funktion inaktiv. Fir Applikationen, die keine hohen Leistungen erfordern oder keine automatische Motormessung (Leiten eines
Stroms durch den Motor) beim Start des Umrichters unterstiitzen.
Inlt] [Init] (Inlt): aktiviert die Funktion. Zur Verbesserung der Leistung bei kleinen Drehzahlen, unabhangig vom thermischen Motorzustand.
8888 | Wert des eingesetzten Statorwiderstands im kalten Zustand, in mQ.
Hinweis:
« Es wird ausdriicklich empfohlen, diese Funktion fiir die mechanische Bearbeitung zu aktivieren.
«  Die Funktion sollte nur mit [Init] (Inlt) aktiviert werden, wenn der Motor kalt ist.
¢ Wenn [R.Stator kalt] (rSC) = [Init] (Inlt), wird fiir den Parameter [Motormessung] (tUn) die Einstellung [Einschalten] (POn)
erzwungen. Beim nichsten Fahrbefehl wird der Statorwiderstand mit einer Motormessung gemessen. [R.Stator kalt]
(rSC) andert sich dann dauerhaft in den Wert (8888) und fiir [Motormessung](tUn) wird weiterhin die Einstellung [Ein-
schalten] (POn) erzwungen. Fiir den Parameter [R.Stator kalt] (rSC) wird so lange die Einstellung [Init] (Inlt) angezeigt,
bis die Messung ausgefiihrt wurde.
« Der Wert 8388 kann liber das Drehrad erzwungen oder geédndert werden (1).
1) Vorgehensweise:
—  Stellen Sie sicher, dass der Motor kalt ist.
— Trennen Sie die Kabel von den Motorklemmen.
— Messen Sie den Widerstand zwischen zwei Motorklemmen (U, V, W), ohne die Verbindung zu andern.
—  Geben Sie Uber das Drehrad einen Wert ein, der halb so hoch ist wie der gemessene Wert.
—  Erhohen Sie die Werkseinstellung von [IR-Kompens.] (UFr), siehe "Einstellungsparameter" auf Seite 96, auf 100 % statt der angezeigten
20 %.
Hinweis:

Verwenden Sie [R.Stator kalt] (rSC) nicht, wenn der Parameter auf [Nein] (nO) oder [Einschalten] (POn)
mit Einfangen im Lauf (siehe "Fehlermanagement (FLr - EPL)" auf Seite 159) gesetzt ist.
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Code Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
tUn [Motormess.] [Nein] (nO)
Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS
¢ Wahrend der Motormessung lauft der Motor mit Nennstrom.
¢« Nehmen Sie wahrend der Motormessung keine Arbeiten am Motor vor.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
Warnung!
STEUERUNGSAUSFALL
« Esistunbedingt notwendig, dass die Parameter [Nennspannung Mot.] (UnS), [Nennfreq.Motor] (FrS), [Nennstrom Motor]
(nCr), [Motornenndrehzahl] (nSP), und [Cosinus Phi Motor 1](COS) vor dem Start der Motormessung ordnungsgeman
konfiguriert werden.
¢ Wenn Parameter im Anschluss an die Motormessung gedndert wurden, wird [Motormessung](tUn) wieder auf [Nein]
(nO) gesetzt und das Verfahren muss wiederholt werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialschdden fiihren.
nO | [Nein] (nO): Es wird keine Motormessung ausgefuhrt.
YES | [Ja] (YES): [Motormessung] (tUn) konnte nur auf [Ja] (YES) gesetzt werden, aufgrund der AslOAcc-Bibliothek in einer Anwendung.
Eine Motormessung wird méglichst zeitnah ausgefiihrt, anschlieRend andert sich der Parameter in [Ausgefiihrt] (dOnE) oder [Nein] (nO), falls die
Motormessung nicht erfolgreich ausgefiihrt werden konnte.
[FEHLER MOTORMESS ] (inF) wird angezeigt, wenn [Mgt Fehler Mot. Mes] (tinL) = [Ja] (YES) ist.
dOnE | [Ausgefiihrt] (dOnE): Verwendung der bei der letzten Motormessung angegebenen Werte.
rUn | [In Betrieb] (rUn): Eine Motormessung wird jedesmal ausgefiihrt, wenn ein Fahrbefehl gesendet wird.
POn | [Einschalten] (POn): [Motormessung] (tUn) konnte nur auf [Einschalten] (POn) gesetzt werden, aufgrund von [R.Stator kalt] (rSC) ([R.Stator kalt]
(rSC) = [Init] (Inlt), siehe Anmerkung unten). Eine Motormessung wird bei jedem Einschalten ausgefiihrt.
LI1 bis LI4 | [LI1] bis [LI4] (LI1) bis (LI4): Eine Motormessung wird beim Ubergang von 0 V 1 eines dieser Funktion zugeordneten Logikeingangs durchgefiihrt.
Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER EINES LICHTBOGENS
Wenn [Motormessung] (tUn) auf [Einschalten] (POn) gesetzt wird, wird bei jedem Einschalten eine Motormessung ausgefiihrt.
« Vergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fiir Personal oder Anlagen darstelit.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
Hinweis:
Fiir [Motormessung] (tUn) wird die Einstellung [Einschalten] (POn) erzwungen, wenn [R.Stator kalt] (rSC) = [Init] (Inlt) ist.
Eine Motormessung wird nur dann durchgefiihrt, wenn kein Befehl erteilt wurde. Wenn die Funktion "Freier Auslauf" oder "Schnell-
halt" einem Logikeingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf "1" gesetzt werden (Eingang bei "0" aktiv).
Eine Motormessung kann 1 bis 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten Sie, bis sich die Anzeige in
[Ausgefiihrt] (dOnE) oder [Nein] (nO) andert.
tus [Zust. Mot.-messung] GemaR der BaugrofRe des Um-
richters
Auf dem Motortypenschild angegebener Wert fiir den Cosinus Phi des Motors.
rSC [R.Stator kalt] | [Nicht ausg.] (tAb)
(Nur zur Information, kann nicht geandert werden)
tAb | [Nicht ausg.] (tAb): Der voreingestellte Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
PEnd | [Warten] (PEnd): Eine Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt.
PrOG | [Aktiv] (PrOG): Die Motormessung lauft.
FAIL | [Fehlerhaft] (FAIL): Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
dOnE | [Ausgefiihrt] (dOnE): Der von der Motormessfunktion gemessene Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
Strd | [Eingabe R1] (Strd): Der Statorwiderstand im kalten Zustand ([R.Stator kalt] (rSC) ungleich [Nein] (nO)) wird zur Steuerung des Motors eingesetzt.
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UFt [Regungsart Mot 1] [SVC] (n)
L | [Kst. Moment] (L): Konstantes Drehmoment fiir parallel geschaltete Motoren oder Spezialmotoren
P | [Var. Moment] (P): Variables Drehmoment fiir Pumpen- und Lifteranwendungen
n|[SVC] (n): Sensorlose Flussvektorregelung fiir Anwendungen mit konstantem Drehmoment
nLd|[Energ.sp.fkt] (nLd): Energiesparfunktion fiir Anwendungen mit variablem Drehmoment, die keine hohe Dynamik erfordern (verhalt sich ahnlich
wie das [Var. Moment] (P)-Verhaltnis ohne Last und das [SVC] (n)-Verhaltnis unter Last)
Spannung
unS
L/,»"’ //
’a" n bV
///P Frequenz
FrS
nrd [Gerdauscharm] | [Ja] (YES)
YES | [Ja] (YES): Frequenz mit zufalliger Modulation
nO | [Nein] (nO): Feste Frequenz
Die zufallige Frequenzmodulation verhindert mégliche Resonanzen, die bei einer festen Frequenz auftreten kénnen.
SFr [Taktfrequenz] (1) [2,0 bis 16 kHz [4 kHz
Die Frequenz kann eingestellt werden, um den vom Motor erzeugten Gerauschpegel zu verringern.
Wenn die Frequenz auf einen Wert Uiber 4 kHz eingestellt wurde, verringert der Umrichter im Falle eines GbermaRigen Temperaturanstiegs
automatisch die Taktfrequenz und erhoht sie erst dann wieder, wenn die Temperatur wieder den Normalwert erreicht hat.
tFr [Max. Freq HSP] [10 bis 500 Hz [60 Hz
Die Werkseinstellung lautet 60 Hz oder ist auf 72 Hz voreingestellt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) auf 60 Hz gesetzt ist.
SrF [Deaktivierung n-Filter] | [Nein] (nO)
nO [ [Nein] (nO): Der Drehzahlregler-Filter ist aktiv (verhindert ein Uberschreiten des Sollwerts).
YES | [Ja] (YES): Der Drehzahlregler-Filter wird unterdriickt (in Anwendungen zur Lageregelung verringert dies die Ansprechzeit, und der Sollwert wird
maoglicherweise Uberschritten).
Hz Hz
50 50 >
40 SIF = no 40 SIF = YES
30 30
20 20
10 10
0 0
-10 -10
0 01 02 03 04 05 t 0 01 02 03 04 05 't
(1) Der Parameter ist auch Uber das Menl [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
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Code Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
SCS [Konf. speichern] [Nein] (nO)
A2s
nO [ [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
Strl | [Konfig 1] (Str1): Speichert die aktuelle Konfiguration (aber nicht das Resultat der Motormessung) im EEPROM. [Konf. speichern] (SCS) stellt
sich automatisch auf [Nein](nO) zurlick, sobald die Speicherung erfolgt ist. Die Funktion dient der Speicherung einer zusatzlichen Konfiguration
als Backup.Bei Verlassen des Werks sind die aktuelle und die Backup-Konfiguration der Umrichter auf die Werkskonfiguration eingestellt.
Bei Verlassen des Werks sind die aktuelle und die Backup-Konfiguration der Umrichter auf die Werkskonfiguration eingestelit.
[Konf. speichern] (SCS) stellt sich automatisch auf [Nein] (nO) zuriick, sobald die Speicherung erfolgt ist.
CFG [Makro Konfig.] (1) [Werkseinst.] (Std)
A2s
Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
Priifen Sie, ob die gewéahlte Makrokonfiguration mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompatibel ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
Auswahl der Quellenkonfiguration.
StS | [Start/Stopp] (StS): Start/Stopp-Konfiguration
Identisch mit der Werkskonfiguration, mit Ausnahme der E/A-Zuordnungen:
* Logikeingange:
— LI, LI2 (Umkehrung der Laufrichtung): 2-Draht-Steuerung der Ubergangserkennung, LI1 = Rechtslauf, LI2 = Linkslauf
—  LI3 bis LI4: Inaktiv (nicht zugeordnet)
* Analogeingange:
—  Al1: Nicht anwendbar
— AI2, AI3: Inaktiv (nicht zugeordnet)
* Relais R1: Nicht anwendbar
* Relais R2: Inaktiv (nicht zugeordnet)
*  Analogausgang AOC: Nicht anwendbar
Std [Werkseinst.] (Std): siehe "Werkseitige Konfiguration" auf Seite 74.
Hinweis:
Die Zuordnung von [Makro Konfig.] (CFG) fiihrt direkt zu einem Zuriicksetzen auf die ausgewahlte Konfiguration.
(1) [Konf. speichern] (SCS), [Makro Konfig.] (CFG) und [Werkseinstellung] (FCS) sind Gber mehrere Konfigurationsmenis zuganglich, wirken sich
jedoch auf alle Menus und Parameter aus.
A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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Code Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
FCS [Werkseinstellung] (1) [Nein] (nO)
A2s
Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
Vergewissern Sie sich, dass die Anderungen an der aktuellen Konfiguration mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompa-
tibel sind.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
no [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
reCl [Intern] (rEC1): Die aktuelle Konfiguration ist identisch mit der Backup-Konfiguration, die zuvor tiber [Konf. speichern] (SCS) = [Konfig 1] (Str1)
gespeichert wurde. [Intern] (rEC1) ist nur dann sichtbar, wenn bereits eine Speicherung erfolgt ist. [Werkseinstellung] (FCS) wechselt automatisch
zu [Nein] (nO), sobald die Aktion ausgefiihrt wurde.
Inl [Werkseinst.] (Inl): Die aktuelle Konfiguration wird durch die im Parameter [MakroKonf] (CFG) ausgewahlte Konfiguration ersetzt (2). [Werksein-
stellung] (FCS) wechselt automatisch zu [Nein] (nO), sobald die Aktion ausgefiihrt wurde.
Hinweis:
Wenn nAd auf der Anzeige erscheint, kurz bevor der Parameter zu [Nein] (nO) wechselt, dann ist die Ubertragung der Konfigura-
tion nicht moéglich und wurde nicht ausgefiihrt (z. B. aufgrund unterschiedlicher Nennwerte des Umrichters). Wenn ntr auf der
Anzeige erscheint, kurz bevor der Parameter zu [Nein] (nO) wechselt, dann wurde eine ungiiltige Konfiguration tibertragen und die
Werkseinstellungen miissen mithilfe von [Werkseinst.] (Inl) zuriickgesetzt werden. Priifen Sie in beiden Fallen die Konfiguration,
die libertragen werden soll, bevor Sie einen erneuten Versuch starten.
(1) [Konf. speichern] (SCS), [Makro Konfig.] (CFG) und [Werkseinstellung] (FCS) sind Gber mehrere Konfigurationsmenis zuganglich, wirken sich
jedoch auf alle Menus und Parameter aus.
(2) Die folgenden Parameter werden nicht von dieser Funktion geéndert, sondern behalten ihre Konfiguration bei:
— [Standard Motorfreq.] (bFr)
—  [HMI-Befehl] (LCC)
—  [Zugriffscode PIN 1] (COd), (Terminalzugriffscode)
—  Parameter im Menii [KOMMUNIKATION] (COM-)
—  Parameter im Menii [UBERWACHUNG] (SUP-)
A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedrickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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14 Menii [EIN-AUSGANGE CFG] (I_0O-)

2-Draht-/3-Draht-Steuerung

Werkseinstellungen
wiederherstellen/Konfiguration
wiederherstellen

Die Parameter kdnnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.

14.1 Ein- und Ausgangsparameter

Code Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
tCC [2/3-Drahtst.] [2-Draht] (2C)
A2s siehe "Konfigurieren der Parameter [Standard Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf Seite 93.

tCt [Typ 2-Drahtst.] | [Flankengest] (trn)
Gefahr!

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Vergewissern Sie sich, dass die Anderungen an der 2-Draht-Steuerung mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompatibel
sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Parameter ist zuganglich, wenn [2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C), siehe "Ein- und Ausgangsparameter" auf Seite 111.
LEL | [Niveau] (LEL): Der Zustand 0 oder 1 wird fiir Betrieb oder Halt beriicksichtigt.

trn [Flankengest] (trn): Eine Zustandsénderung (Ubergang oder Flanke) ist erforderlich, um den Betrieb einzuleiten und versehentliche Neustarts
nach einem Ausfall der Spannungsversorgung zu verhindern.
PFO [Prio Rechts] (PFO): Der Zustand 0 oder 1 wird fir Betrieb oder Halt berlcksichtigt, aber das Eingangssignal "Rechtslauf" hat Prioritat gegenlber
dem Eingangssignal "Linkslauf".

A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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i) [Linkslauf] [LI2] (LI2)
Wenn [Linkslauf] (rrS) = [Nein] (nO), dann bleibt der Linkslauf aktiv, z. B. (iber eine negative Spannung an Al2.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI2] (LI2): Logikeingang LI2 ist zugénglich, wenn [2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C).
LI3|[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4
LI5S | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
CrL3 [Min. Wert Al3] 0 bis 20 mA 4 mA
CrH3 [Max. Wert Al3] 4 bis 20 mA 20 mA
Diese zwei Parameter werden zur Konfiguration des Eingangs fiir 0-20 mA, 4-20 mA, 20-4 mA usw. verwendet.
Frequenz Frequenz
HSP Beispiel: HSP +—
20 -4 mA
LSP < LSP
| |
I I
0 L L
crL3 CrH3 20 AI3 CrH3 CrL3 Al3
" — (mA) (4mA)  (20mA) (mA)
AO1t [Typ AO1] | [Strom] (0A)
Dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn die CANopen-Kommunikationskarte (8I0IF104.200-1) verbunden ist.
OA | [Strom] (OA): Konfiguration mit 0-20 mA. Diese Konfiguration wird fiir dO verwendet.
4A | [Strom 4-20] (4A): Nicht anwendbar
10U | [Spannung] (10U): Nicht anwendbar
do [Logikausgang] | [Nein] (nO)
Dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn die CANopen-Kommunikationskarte (810IF104.200-1) verbunden ist.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
OCr | [Motorstrom] (OCr): Nicht anwendbar
OFr | [Freq. Motor] (OFr): Nicht anwendbar
Otr| [M Motor] (Otr): Nicht anwendbar
OPr | [Motor Leist.] (OPr): Nicht anwendbar Die folgenden Zuordnungen wandeln den Analogausgang in einen Logikausgang um (siehe Diagramm in
der Installationsanleitung):
FLt| [Fehler] (FLt): Fehler festgestellt
rUn | [In Betrieb] (rUn): Umrichter in Betrieb
FtA|[Grenzfreq.] (FtA): Frequenzschwellwert erreicht (Parameter [F.-Schwellw. Mot] (Ftd) im MenUG[EINSTELLUNGEN] (SEt-))
FLA | [HSP-Grenzw.] (FLA): [GroRe Frequenz](HSP) erreicht
CtA | [Schw. | err] (CtA): Stromschwellwert erreicht (Parameter [Strom Schwellwert] (Ctd) im Menid [EINSTELLUNGEN](SEt-))
SrA | [FRH err.] (SrA): Frequenzsollwert erreicht
tSA [[Therm. FU.] (tSA): Thermischer Schwellwert des Motors erreicht (Parameter [Ther. Schw. Motor] (ttd) im Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-))
bLC | [Bremsseq] (bLC): Bremssequenz (zur Information, da diese Zuordnung nur Gber das Menii [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-), siehe "[BREMSLO-
GIK]" auf Seite 150, aktiviert bzw. deaktiviert werden kann)
APL | Keine 4-20 mA] (APL): Nicht anwendbar
Der Logikausgang befindet sich in Zustand 1 (24 V), wenn die ausgewahlte Zuordnung aktiv ist, auRer bei [Fehler] (FLt) (Zustand 1 bei normalem
Betrieb des Umrichters).
Hinweis:
In Automation Studio muss der Parameter dO auf bLC gesetzt werden, wenn bLC = dO ist.
(1) Der Parameter ist auch tber das Menii [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.
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r1 [Zuordnung R1] [Kein Fehler] (FLt)
Nicht anwendbar.
r2 [Zuordnung R2] | [Nein] (nO)
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
FLt|[Kein Fehler] (FLt): Kein Frequenzumrichterfehler festgestellt
rUn | [In Betrieb] (rUn): Umrichter in Betrieb
FtA|[Freq. err.] (FtA): Frequenzschwellwert erreicht (Parameter [F.-Schwellw. Mot] (Ftd) im Mend [EINSTELLUNGEN] (SEt-))
FLA|[HSP err.] (FLA): [GrolRe Frequenz] (HSP) erreicht
CtA | [Schw. | err.] (CtA): Stromschwellwert erreicht (Parameter [Strom Schwellwert] (Ctd) im Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-))
SrA | [FRH err.] (SrA): Frequenzsollwert erreicht
tSA|[Th. Mot. err.] (tSA): Thermischer Schwellwert des Motors erreicht (Parameter [Ther. Schw. Motor] (ttd) im Menul [EINSTELLUNGEN] (SEt-))
[Bremsanst] (bLC): Bremssequenz (zur Information, da diese Zuordnung nur tiber das Menii [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-), siehe "[BREMSLO-
bLC | GIK]" auf Seite 150, aktiviert bzw. deaktiviert werden kann)
[4-20 mA] (APL): Nicht anwendbar
APL | [LI1] bis [LI4] (LI1) bis (LI4): Gibt den Wert des ausgewahlten Logikeingangs zurlick
LI1 bis LI4
Das Relais wird aktiviert, wenn die ausgewahlte Zuordnung aktiv ist, auRer bei [Kein Fehler] (FLt) (wird aktiviert, wenn der Umrichter keinen
Fehler erkennt).
Hinweis:
In Automation Studio muss der Parameter r2 auf bLC gesetzt werden, wenn bLC =r2 ist.
Gefahr!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR
Untenstehende Hardware-Revision B5: Mit den Einstellungen [Kein Fehler] (FLt) und [LI1] (LI1) bis [LI4] (LI4) wird R2 auch einge-
schaltet, wenn die X2X-Kommunikation unterbrochen wird.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
SCS [Konf. speichern] (1) | nO
A2s siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 108.
CFG [Makro Konfig.] (1) [std
A2s siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 108.
FCS [Werkseinstellung] | nO
A2s siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 109.
1) [Konf. speichern] (SCS), [Makro Konfig.] (CFG) und [Werkseinstellung] (FCS) sind tUber mehrere Konfigurationsmenus zugénglich, wirken sich
jedoch auf alle Menis und Parameter aus.
A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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15 Menii [BEFEHL] (CtL-)

oD, T
(3 = =/ +

— ENT, ‘ f ESC ; ;
1 [Lac | | | Funktionszugriffsebene
CtL- ESC ENT
- +
ESC rq
+ -
E ) ) ' ) )
&ch % | Werkseinstellungen wiederherstellen/Konfiguration wiederherstellen

Die Parameter kdnnen nur dann geédndert werden, wenn der Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.

15.1 Steuer- und Sollwertkanale

Fahrbefehle (Rechtslauf, Linkslauf usw.) und Sollwerte kdnnen Uber folgende Kanale ausgegeben werden:

Befehl CMD

Sollwert rFr

tEr: Klemmen (LIx)

Alx: Klemmen

LOC: Steuerung Uber Tastenfeld

AIV1: Drehrad

nEt: Integrierte Kommunikationsschnittstelle

nEt: Integrierte Kommunikationsschnittstelle

LCC: Externes Bedienterminal

LCC: Externes Bedienterminal

Warnung!
STEUERUNGSAUSFALL

Die Stopptaste am ACOPOSinverter X64 (am Umrichter und den externen Terminals) kann so program-
miert werden, dass sie keine Prioritat hat. Eine Stopptaste hat nur dann Vorrang, wenn der Parame-
ter [Vorrang STOP] (PSt) im Menii [BEFEHL] (CtL-), siehe "Befehlsparameter” auf Seite 124, auf [Ja]
(YES)) gesetzt ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialscha-
den fihren.

Der Parameter [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) im Menl [BEFEHL] (CtL-), sieche "Befehlsparameter" auf Seite 122,
dient der Auswahl von Prioritatsmodi fiir die Steuer- und Sollwertkanale. Er hat 3 Funktionsebenen:
* [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1):

Grundlegende Funktionen. Die Kanale werden in der Reihenfolge ihrer Prioritat verwaltet.
* [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 2] (L2):
Stellt verglichen mit [Level 1] (L1) optional zusatzliche Funktionen bereit:

+/- Drehzahl (motorisiertes Drehrad)
Bremsansteuerung

Umschaltung der 2. Strombegrenzung
Motorumschaltung
Endschalter-Steuerung

* [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3):

Dieselben Funktionen wie [Level 2] (L2). Die Verwaltung der Steuer- und Sollwertkanale kann konfiguriert
werden.
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Diese Kaniale kénnen nach Prioritat kombiniert werden, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1)
oder [Level 2] (L2) ist.

Von der hdchsten Prioritat zur niedrigsten Prioritat: Modus "Forced lokal", integrierte Kommunikationsschnittstelle
(Netzwerk), Terminals/ Tastenfeld (von rechts nach links im untenstehenden Diagramm)

Terminals/Keypad

Remote Display Terminal Modus "Forced lokal"

Netzwerk
LCC

FLO

Die detaillierten Blockdiagramme dazu siehe "Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3)" auf
Seite 119 und 118.

* In ACOPOSinverter X64-Umrichtern werden die Steuerung und die Sollwerte in den Werkseinstellungen
Uber die Bedienfelder verwaltet.

+ Ist ein externes Bedienterminal vorhanden, werden die Steuerung und die Sollwerte Uber dieses verwaltet,
wenn [HMI-Befehl] (LCC) = [Ja] (YES) ist (Menl [BEFEHL] (CtL-)) (Sollwert tiber [Freq. Sollwert HMI] (LFr)
im MenU [EINSTELLUNGEN] (SEt-)).

Die Kanile konnen nach Konfiguration kombiniert werden, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) =[Level 3] (L3)
ist.

Kombinierte Steuerung und Sollwerte (Parameter [Profil] (CHCF) = [Gemeinsam] (SIM)):

Auswahl des Sollwertkanals:
Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1)
Der Steuerkanal ist mit

derselben Quelle verbunden. H

Auswahl des Sollwertkanals:
Parameter [Kanal Sollw2] (Fr2)
Der Steuerkanal ist mit
derselben Quelle verbunden.

Steuerung und Sollwert

Der Parameter [Umsch. Sollw Kanal] (rFC) kann zur Auswahl des Kanals [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw2]
(Fr2) verwendet werden oder zur Konfiguration eines Logikeingangs bzw. Steuerwortbits flir dezentrales Umschal-
ten.

Die detaillierten Blockdiagramme dazu siehe "Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3)" auf
Seite 119 und 120.

115

Kapitel 2
Programmieranleitung



Programmieranleitung * Menu [BEFEHL] (CtL-)

Getrennte Steuerung und Sollwerte (Parameter [Profil] (CHCF) = [Getrennt] (SEP)): Sollwert

Auswahl des Sollwertkanals:
Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1)

Sollwert

Auswahl des Sollwertkanals:
Parameter [Kanal Sollw2] (Fr2)

Der Parameter [Umsch. Sollw Kanal](rFC) kann zur Auswahl des Kanals [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw2]
(Fr2) verwendet werden oder zur Konfiguration eines Logikeingangs bzw. Steuerwortbits fiir dezentrales Umschal-
ten.

Auswahl des Steuerkanals:
Parameter

[Konfig. Kanal 1] (Cd1)
:ﬁ]——» Steuerung

Auswahl des Steuerkanals: Ccs
Parameter
[Konfig. Kanal 2] (Cd2)

Der Parameter [Umsch. Befehlk.] (CCS), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 123, kann zur Auswahl des Kanals
[Konfig. Kanal 1] (Cd1) oder [Konfig. Kanal 2] (Cd2) verwendet werden oder zur Konfiguration eines Logikeingangs
bzw. eines Steuerbits fir dezentrales Umschalten.

Die detaillierten Blockdiagramme dazu siehe "Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3)" auf
Seite 119 und 120.
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15.1.1 Sollwertkanal fiir [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1) oder [Level 2] (L2)

Fr1

UPdt+

Dreh-,

LT

UPdH

A1
Al2+

Dreh

§
2t

AIV1H

Vorwahlfrequenzen

PI nicht zugeordnet

nO

Pl zugeordnet

Hinweis: Zum Zwecke der Konfiguration des Befehls "+/- Drehzahl"
([Kanal Sollw1] (Fr1) = [+/- DREHZAHL] (UPdt) oder [Ref +/- HMI]
(UPdH)) muss zunéchst die Konfiguration der summierenden
Eingdnge SA2/SA3 und der Vorwahlfrequenzen geléscht werden.

PIF

Kanal 2

Sollwert A
PIF PI-Funktion
nO =
———————————— Al1 -~
Al2
Al3
Fr2
UPdt —__—| Sollwert B
uPdH |
nO -
Al1 tl
Al2
Al3
AIV1

Remote Display
Terminal

LFr

ﬁ_

LI

?

Jog
Frequenz

Modus ,Forced Local®

Netzwerk

+Netzwerk" wird online ausgewahlt, indem
das entsprechende Steuerwort geschrieben wird

Legende:

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet
die werkseitige Zuordnung.

Funktion ist zugénglich firr [ZUGRIFFSEBENE] (LAC)
[Level 2] (L2)

Rampen
P ACC DEC
\—/|FrH -/_\- rFr
>
P AC2 DE2
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15.1.2 Steuerpfad fiir [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1) oder [Level 2] (L2)

Der Parameter [Zuord. Fd Vor-Ort] (FLO), siehe "Kommunikationsparameter (Add - FLOC)" auf Seite 163, der
Parameter [HMI-Befehl] (LCC), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 124 und die Auswahl des Netzwerks gelten
fur die Sollwertkanale und Steuerpfade.

Beispiel: Wenn [HMI-Befehl] (LCC) = [Ja] (YES) ist, werden der Befehl und der Sollwert vom externen Bedienter-
minal bereitgestellt.

Rechtslauf
Linkslauf
STOP

RUN RUN
FWD / REV
Keypad
Remote Display
Terminal Keypad
ieror
Remote Display
Terminal
Legende:
Parameter:

Das schwarze Quadrat kennzeichnet
die werkseitige Zuordnung.
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15.1.3 Sollwertkanal fiir [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3)

LFr
Remote

Display
Terminal

LFr

Remote

Display
Terminal

LFr

Remote

Display
Terminal

Lfr

Remote

Display
Terminal

Fr1

Hinweis:

Zum Zwecke der Konfiguration des Befehls "+/- Drehzahl" ([Kanal Sollw1] (Fr1) =
[+/- DREHZAHL] (UPdt) oder [Ref +/- HMI] (UPdH)) muss zunéchst die Konfiguration der

UPdt—

Dreh-

LT

UPdH |

Al -l

Dreh-

Al2— | H
AlIB— | H
AIV1 | H
—-LCCH!H
Mdb |
nEt4 |

nO— |
Al H

Al2 -l
AlIB— ' H
AIV1 4 | —H
— LCCH |
Mdb — |
nEt4 |

Vorwahlfrequenzen

LI
PI nicht zugeordnet

nEt no

Pl zugeordnet

PIF
nO
Al1
Al2
Al3

Sollwert A

PI-Funktion

UPdt—

Dreh-,

Sollwert B

LI

PIF

Kanal 1

Kanal 2

LT

UPdH |

nO —M—
A1+ | H
Al24 |

Dreh

Al3H | H
AIV1 4|
- LCC I
Mdb 4 | |
nEt— | -

f

Jog
Frequenz

summierenden Eingénge SA2/SA3 und der Vorwahlfrequenzen geléscht werden.

Hinweis:

Schrittbetrieb ist nur
dann aktiv, wenn der
Sollwert und die
Steuerung Uber die

Klemmen (Alx und LIx)

verwaltet werden.

Rampen

FrH

ACC DEC

/\

AC2 DE2

Modus ,Forced Local”

Legende:

Parameter:

Das schwarze Quadrat kennzeichnet

die werkseitige Zuordnung.

rFr
—

119

Kapitel 2
Programmieranleitung



Programmieranleitung * Menu [BEFEHL] (CtL-)
15.1.4 Steuerpfad fiir [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3)

Kombinierte Sollwerte und Steuerung

Die Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1), [Kanal Sollw2] (Fr2), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122, [Umsch. Sollw
Kanal] (rFC), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122, [Zuord. Fd Vor-Ort](FLO), und [Forced Ref Lokal] (FLOC),
siehe "Kommunikationsparameter (Add - FLOC)" auf Seite 163, gelten fur Sollwert und Steuerung. Der Steuer-
pfad wird demnach durch den Sollwertkanal bestimmt.

Beispiel: Bei einem Sollwert [Kanal Sollw1] (Fr1) = [Al1] (Al1) (Analogeingang an den Klemmen) erfolgt die Steue-
rung Uber LI (Logikeingang an den Klemmen).

Fr1

LIo—
LI - upPdt-] | |-
rUPdH — | H
AlV1
| m (RUN / STOP) @_
— Al241H
e - AR (RUN / STOP
RUN ﬁ |
stop (T A4+ FWD / REV)
J__ LCCH |
RUN /STOP ﬁ Et
FWD / REV e LI
Remote Display
Terminal
Modus ,Forced
Lokal*
CMD  Rechtslauf
Keypad Linkslauf
@ STOP STOP
YES
Fr2
ﬁ STOP
LI —UPdt—__— Vorgang STOP
LUPAH A | Remote Display
Terminal
nO -l
L Al2H 1 H
Keypad NN
RUN LAV |
STOP
J/— LCCH|H
RUN/STOP ﬁ
FWD / REV nEt| -
Remote Display
Terminal

Legende:

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet
die werkseitige Zuordnung.
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Gemischter Modus (getrennte Sollwerte und Steuerung)

Die Parameter [Zuord. Fd Vor-Ort] (FLO) und [Forced Ref Lokal] (FLOC), siehe "Kommunikationsparameter (Add
- FLOC)" auf Seite 163, gelten sowohl fur den Sollwert als auch fur die Steuerung.

Beispiel: Bei einem Sollwert im Modus "Forced lokal" Gber [Al1] (Al1) (Analogeingang an den Klemmen) erfolgt die
Steuerung im erzwungenen lokalen Modus Uber LI (Logikeingang an den Klemmen).

Cd1
Llo—— Al
LI O——— tEI’—I_.—I_ L AI2
Keypad — AI3
RUN L 414
Son O Loc (RUN/ STOP)®—AN1
—LCC
(RUN / STOP |
RUN/STOP LceH | H FWD / REV)
FWD / REV
Remote Display nEt< |
Terminal an
Modus ,Forced
Lokal*
Rechtslauf
Linkslauf
Keypad @ STOP STOP
Cd2 ﬁ STOP
1 (Vorgang STOP)
Lo — B Remote Display
Keypad Terminal
RUN L LOCH | H
STOP
RUN/ STOP
FWD / REV ﬁ aaaile
W
Remote Display nEtd | L
Terminal L
Legende:
Parameter:

Das schwarze Quadrat kennzeichnet
die werkseitige Zuordnung.
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15.2 Befehlsparameter

Hinweis:

Eine Inkompatibilitdt von Funktionen kann nicht ausgeschlossen werden (Tabelle zur Inkompatibilitat
siehe "Tabelle zur Funktionskompatibilitat” auf Seite 85). In diesem Fall verhindert die zuerst konfigu-
rierte Funktion die Konfiguration weiterer Funktionen.

Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
LAC [ZUGRIFFSEBENE] [Level1] (L1) (1)
A2s

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Das Festlegen des Parameters [ZUGRIFFSEBENE](LAC) auf [Level 3] (L3) fiihrt dazu, dass die Parameter [KanalSollw1]
(Fr1), siehe "Befehlsparameter” auf Seite 122, [Konfig. Kanal 2] (Cd1), siehe "Befehlsparameter” auf Seite 122, [Pro-
fil] (CHCF) und [2/3-Drahtst.] (tCC), siehe "Ein- und Ausgangsparameter” auf Seite 111, auf ihre Werkseinstellungen
zuriickgesetzt werden.

« Dabei kann [Level 3] (L3) nur auf [Level 2] (L2) oder [Level 1] (L1) und [Level 2] (L2) kann nur auf [Level 1] (L1) zuriick-
gesetzt werden, und zwar liber die [Werkseinstellung] (FCS), siehe "Motorsteuerungsparameter” auf Seite 109.

«  Priifen Sie, ob diese Anderung mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
L1
L2 [Level 1] (L1): Zugriff auf Standardfunktionen und Kanalverwaltung nach Prioritat.
[Level2] (L2): Zugriff auf erweiterte Funktionen im Meni [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-):
+  +/- Drehzahl (motorisiertes Drehrad)
*  Bremsansteuerung
*  Umschalten der 2. Strombegrenzung
*  Motorumschaltung
L3 *  Endschalter-Steuerung
[Level3] (L3): Zugriff auf erweiterte Funktionen und Verwaltung von gemischten Steuermodi.
Fr1 [Kanal Sollw1] | [Al1] (Al1) (2)
siehe "Konfigurieren der Parameter [Standard Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf Seite 93.
Fr2 [Kanal Sollw2] | [Nein] (nO)
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
Al1{[AI1] (Al1): Nicht anwendbar
Al2 | [AI2] (Al2): Analogeingang Al2
Al3|[AI3] (Al3): Analogeingang AI3
AlU1 | [Al Virtual 1] (AIV1): Drehrad Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 2] (L2) oder [Level 3] (L3), sind folgende zusétzliche Zuordnungen mdglich:
UPdt | [+/- Drehzahl] (UPdt): (3) +/- Frequenzsollwert Uber LI. siche "+/- Drehzahl" auf Seite 139.

UpdH | [Ref +/- HMI] (UPdH_)_: (3) +/- Frequenzsollwert tiber das Drehrad am ACOPOSinverter X64-Tastenfeld. Zur Verwendung die Frequenz [Motorfre-
quenz](rFr), siehe "Uberwachungsparameter (LFr - tHd)" auf Seite 166, anzeigen. Die Bedienfeldfunktion "+/- Drehzahl" wird Uber das Mend
[UBERWACHUNG] (SUP-) durch Auswahl des Parameters [Motorfrequenz] (rFr) gesteuert.

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende zusatzliche Zuordnungen maéglich:
LCC | [HMI] (LCC): Sollwert Gber das externe Bedienterminal, Parameter [Freq. Sollwert HMI](LFr) im Menl [EINSTELLUNGEN] (SEt-), siehe "Einstel-
Ndb | lungsparameter" auf Seite 96.
nEt | [Modbus] (Mdb): Nicht anwendbar
[Kom. Karte] (nEt): Sollwert Giber integrierte Kommunikationsschnittstelle
(1) Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Level 3] (L3) gedndert.
2) Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Kom. Karte] (nEt) geéndert.
3) . .
Hinweis:

« Ein gleichzeitiges Festlegen von [+/- DREHZAHL](UPdt) auf [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw2] (Fr2) und von [Ref
+/- HMI](UPdH) auf [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw2] (Fr2) ist nicht moglich. Fiir Sollwertkandle ist jeweils nur
eine Zuordnung von [+/- DREHZAHL] (UPdt) bzw. [Ref +/- HMI] (UPdH) zulassig.

* Die Funktion "+/- Drehzahl” in [Kanal Sollw1] (Fr1) ist mit mehreren Funktionen nicht kompatibel (siche "Tabelle zur
Funktionskompatibilitat” auf Seite 85). Sie kann nur konfiguriert werden, wenn diese Funktionen nicht zugeordnet sind,
insbesondere die summierenden Eingénge (setzen Sie [Sollw.Summ. E2] (SA2) auf [Nein] (nO), siche "[EINGANGE SUM-
MIEREND]" auf Seite 134) und die voreingestellten Drehzahlen (setzen Sie [2 Vorwahlfreq.] (PS2) und [4Vorwahlfre-
q.](PS4) auf [Nein] (nO), siehe "[VORWAHLFREQUENZEN]" auf Seite 136), die werkseitig bereits zugordnet wurden.

¢ In [Kanal Sollw2] (Fr2) ist die Funktion "+/- Drehzahl" mit den Vorwahlfrequenzen, den summierenden Eingdngen und
dem PI-Regler kompatibel.

A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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[Umsch. Sollw Kanal] [Kanal 1akt] (Fr1)

Fr1
Fr2
LI
LI2
LI3
LI4
LI5S
LI6

C111
C112
C113
C114
C115
Cc211
C212
C213
C214
C215

Der Parameter [Umsch. Sollw Kanal] (rFC) kann zur Auswahl des Kanals [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw2] (Fr2) verwendet werden oder
zur Konfiguration eines Logikeingangs bzw. Steuerwortbits flir dezentrales Umschalten von [Kanal Sollw1] (Fr1) oder [Kanal Sollw2] (Fr2).
[Kanal 1akt] (Fr1): Sollwert = Sollwert 1

[Kanal 2 akt] (Fr2): Sollwert = Sollwert 2

[LI1] (LI1): Logikeingang LI1

[LI2] (LI2): Logikeingang LI2

[LI3] (LI3): Logikeingang LI3

[LI4] (LI4): Logikeingang LI4

[LI5] (LI5): Logikeingang LI5S

[LI6] (LI6): Logikeingang LI6

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende zusatzliche Zuordnungen méglich:
[C111] (C111): Nicht anwendbar

[C112] (C112): Nicht anwendbar

[C113] (C113): Nicht anwendbar

[C114] (C114): Nicht anwendbar

[C115] (C115): Nicht anwendbar

[C211] (C211): Bit 11 des Netzwerksteuerworts

[C212] (C212): Bit 12 des Netzwerksteuerworts

[C213] (C213): Bit 13 des Netzwerksteuerworts

[C214] (C214): Bit 14 des Netzwerksteuerworts

[C215] (C215): Bit 15 des Netzwerksteuerworts

Der Sollwert kann bei laufendem Umrichter umgeschaltet werden.

[Kanal Sollw1] (Fr1) ist aktiv, wenn der Logikeingang oder das Steuerwortbit den Zustand 0 aufweist.
[Kanal Sollw2] (Fr2) ist aktiv, wenn der Logikeingang oder das Steuerwortbit den Zustand 1 aufweist.

CHCF

[Profil] | [Gemeinsam] (SIM)

(Steuerpfade getrennt von Sollwertkanalen)
Parameter ist zuganglich, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122,

SIN
SEP

[Gemeinsam] (SIM): Kombiniert
[Getrennt] (SEP): Getrennt

Cd1

[Konfig. Kanal 1] | [Klemmen] (tEr) (1)

Parameter ist zuganglich, wenn [Profil] (CHCF) = [Getrennt] (SEP) und [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3).

tEr
LOC
LCC
Ndb
nEt

[Klemmen] (tEr): Steuerung Uber Klemmen

[Lokal] (LOC): Steuerung uber Tastenfeld

[Ext. HMI] (LCC): Steuerung liber externes Bedienterminal
[Modbus] (Mdb): Nicht anwendbar

[Kom. Karte] (nEt): Steuerung uber das Netzwerk

Cd2

[Konfig. Kanal 2] | [Modbus] (Mdb) (2)

Parameter ist zuganglich, wenn [Profil] (CHCF) = [Getrennt] (SEP) und [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3).

tEr
LOC
LCC
Ndb
nEt

[Klemmen] (tEr): Steuerung Uber Klemmen

[Lokal] (LOC): Steuerung uber Tastenfeld

[Ext. HMI] (LCC): Steuerung Uber externes Bedienterminal
[Modbus] (Mdb): Nicht anwendbar

[Kom. Karte] (nEt): Steuerung uber das Netzwerk

(1)
@)

Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Level 3] (L3) gedndert.
Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Kom. Karte] (nEt) geéndert.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

123

Kapitel 2
Programmieranleitung



Programmieranleitung * Menu [BEFEHL] (CtL-)

Code

Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

CCs

[Umsch. Befehlk.] [Kanal 1akt] (Cd1)

Cd1
Cd2
L1
LI2
LI3
Li4
LIS
LI6
C111
C112
C113
C114
C115
c211
C212
C213
C214
C215

Parameter ist zuganglich, wenn [Profil] (CHCF) = [Getrennt] (SEP), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122, und [ZUGRIFFSEBENE](LAC) =
[Level 3] (L3), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 124. Der Parameter [Umsch. Befehlk.] (CCS) dient der Auswahl des Kanals [Konfig. Kanal
1] (Cd1) oder [Konfig.Kanal 2] (Cd2) oder der Konfiguration eines logischen Eingangs bzw. eines Steuerwortbits fir dezentrales Umschalten von
[Konfig. Kanal 1] (Cd1) bzw. [Konfig. Kanal 2] (Cd2).
[Kanal 1akt] (Cd1): Steuerpfad = Kanal 1
[Kanal 2 akt] (Cd2): Steuerpfad = Kanal 2
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
(L12): Logikeingang LI2
(LI3): Logikeingang LI3
[LI4] (LI4): Logikeingang LI4
(L15): Logikeingang LI5
[LI6] (LI6): Logikeingang LI6
[C111] (C111): Nicht anwendbar
[C112] (C112): Nicht anwendbar
[C113] (C113): Nicht anwendbar
[C114] (C114): Nicht anwendbar
[C115] (C115): Nicht anwendbar
[C211] (C211): Bit 11 des Netzwerksteuerworts
[C212] (C212): Bit 12 des Netzwerksteuerworts
[C213] (C213): Bit 13 des Netzwerksteuerworts
[C214] (C214): Bit 14 des Netzwerksteuerworts
[C215] (C215): Bit 15 des Netzwerksteuerworts
Kanal 1 ist aktiv, wenn sich der Eingang oder das Steuerwortbit im Zustand 0 befindet.
Kanal 2 ist aktiv, wenn sich der Eingang oder das Steuerwortbit im Zustand 1 befindet.

COoP

[Kanalkopie 1 <> 2] |[Nein] (nO)

(Kopieren nur in dieser Richtung)

Gefahr!

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Eine Kopie des Befehls und/oder des Sollwerts kann zu einer Anderung der Drehrichtung fiihren.
« Vergewissern Sie sich, dass dies keine Gefahr darstelit.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Parameter ist zuganglich, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 124,

[Nein] (nO): Keine Kopie
[Sollwert] (SP): Kopie des Sollwerts
[Befehl] (Cd): Kopie des Befehls
[Stg u. Sollw] (ALL): Kopie des Befehls und des Sollwerts
*  Wenn Kanal 2 Uber die Klemmen gesteuert wird, wird die Steuerung von Kanal 1 nicht kopiert.
*  Wenn der Sollwert von Kanal 2 tiber Al2, AI3 oder AlU1 festgelegt wird, wird der Sollwert von Kanal 1 nicht kopiert.
»  Derkopierte Sollwert ist [Frequenzsollwert] (FrH) (vor der Rampe), es sei denn, der Sollwert von Kanal 2 wirdiiber "+/- Drehzahl" festgelegt.
In diesem Fall lautet der kopierte Sollwert [Motorfrequenz] (rFr) (nach der Rampe).

Hinweis:

Eine Kopie der Steuerung und/oder des Sollwerts kann zu einer Anderung der Drehrichtung fiihren.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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LCC [HMI-Befehl] [Nein] (nO)
Der Parameter ist nur Uber ein externes Bedienterminal zuganglich und fiir [ZUGRIFFSEBENE](LAC) = [Level 1] (L1) oder [Level 2] (L2), siehe
nO | "Befehlsparameter" auf Seite 124.
YES | [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv.
[Ja] (YES): Ermdglicht die Steuerung des Umrichters mithilfe der Schaltflichen STOP/RESET, RUN und FWD/REV auf dem Grafikterminal. Hier
wird der Frequenzsollwert durch den Parameter [Freq. SollwertHMI] (LFr) im Mend [EINSTELLUNGEN] (SEt-) bereitgestellt. Nur die Befehle
fur freien Auslauf, Schnellhalt und Halt durch Gleichstrombremsung bleiben an den Klemmen aktiv. Wenn die Umrichter-/ Klemmenverbindung
getrennt wurde oder wenn die Klemme nicht angeschlossen wurde, erkennt der Umrichter einen Fehler und wird in [FEHLER MODBUS] (SLF)
gesperrt.
PSt [Vorrang STOP] | [Ja] (YES)
A2s Mit diesem Parameter kann die Stopptaste am Umrichter und an den externen Bedienterminals aktiviert oder deaktiviert werden. Die Stopptaste
wird deaktiviert, wenn der aktive Steuerpfad sich von dem integrierten Grafikterminal oder den externen Bedienfeldern unterscheidet.
Warnung!
STEUERUNGSAUSFALL
Sie sind dabei, die Stopptaste am Umrichter und externen Bedienterminal zu deaktivieren. Wahlen Sie "nO" nur dann aus, wenn
externe Stoppmaoglichkeiten vorhanden sind.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialschaden fiihren.
nO [ [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
YES |[Ja] (YES): Vorrang STOP
rot [Laufrichtung] [ [Rechtslauf] (dFr)
Dieser Parameter ist nur sichtbar, wenn [KanalSollw 1] (Fr1), siehe "Konfigurieren der Parameter [Standard Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC)
und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf Seite 93, oder [Kanal Sollw2] (Fr2), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 124, LCC zugeordnet sind.
Drehrichtung autorisiert fiir die Taste RUN am Tastenfeld oder am externen Bedienterminal.
dFr | [Rechtslauf] (dFr): Rechtslauf
drS | [Linkslauf] (drS): Linkslauf
bOt | [Beide] (bOt): Beide Richtungen autorisiert
SCS [Konf. speichern] (1) | nO
A2s siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 108.
CFG [Makro Konfig.] (1) |Std
A2s siehe "Motorsteuerungsparameter” auf Seite 108.
FCS [Werkseinstellung] (1) | nO
A2s siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Seite 109.
1) [Konf. speichern] (S"CS), [Makro Konfig.] (CFG) und [Werkseinstellung](FCS) sind Gber mehrere Konfigurationsmeniis zugénglich, wirken sich
jedoch auf alle MenUs und Parameter aus.
A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.

125

Kapitel 2
Programmieranleitung



Programmieranleitung ¢ Meni [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-)

16 Menli [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-)

Unterment

Fun-

Untermenu

Die Parameter kdnnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.

Einige Funktionen verfiigen iber eine grol’e Zahl an Parametern. Zur Vereinfachung der Programmierung und um
ein Blattern durch unzahlige Parameter zu vermeiden, wurden diese Funktionen in Untermenis aufgegliedert.

Untermenis sind, ebenso wie Menis, durch einen Bindestrich nach dem Code gekennzeichnet.

Hinweis:

Eine Inkompatibilitat von Funktionen kann nicht ausgeschlossen werden (siehe "Tabelle zur Funkti-
onskompatibilitat” auf Seite 85). In diesem Fall verhindert die zuerst konfigurierte Funktion die Konfi-
guration weiterer Funktionen.
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16.1 [RAMPEN]

rPt [Rampentyp] [Linear] (LIn)
A2s Definiert die Form der Hochlauframpen und Auslauframpen
LIn|[Linear] (LIn): Linear
S| [S-Rampe] (S): S-Rampe
U | [U-Rampe] (U): U-Rampe
CUS | [Kundensp] (CUS): Kundenspezifisch
S-Rampen
f(Hz) f (Hz)
GV GV N
Der Rundungskoeffizient ist unverénderlich,
wobei t2 = 0,6 x t1
0 | e 0 2 [ [t und t1 = eingestellte Rampenzeit.
[ u |
U-Rampen
f(Hz) f (Hz)
GV GV
Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich,
/ wobei t2 = 0,5 x t1
0 \ 2 t 0 2 t und t1 = eingestellte Rampenzeit.
[ Tu t
Kundenspezifische Rampen
f (Hz) f(Hz)
GV GV
tA1: Einstellbar von 0 bis 100 % (von ACC oder AC2)
tA2: Einstellbar von 0 bis (100 % - tA1) (von ACC oder AC2)
tA3: Einstellbar von 0 bis 100 % (von dEC oder dE2)
OW ‘ w2l |1 GtAg a P t tA4: Einstellbar von 0 bis (100 % - tA3) (von dEC oder dE2)
‘ ACC oder AC2 dEC oder dE2
tA1 [Rund Start ACC] [0 bis 100 [10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
tA2 [Rund ACC Ende] 0 bis (100-tA1) 10
Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
tA3 [Rund DEC Start] [0 bis 100 [10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
tA4 [Rund DEC Ende] [0 bos (100-tA3) [10
* Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp] (rPt) = [Kundensp] (CUS).
Inr [Auflésung Rampe] |0,01 -0,1-1 |0,1
0.01{[0,01] (0.01): Rampe kann auf 0,05 bis 327,6 s festgelegt werden.
0.1[0,1] (0.01): Rampe kann auf 0,1 bis 3.276 s festgelegt werden.
1{[1] (1): Rampe kann auf 1 bis 32.760 s festgelegt werden (1).
Dieser Parameter gilt fiir die Parameter [Hochlaufzeit] (ACC), [Auslaufzeit] (dEC), [Hochlaufzeit 2] (AC2) und [Auslaufzeit 2] (dE2).
Hinweis:
Das Andern des Parameters [Aufldsung Rampe] (Inr) fiihrt dazu, dass auch die Einstellungen fiir die Parameter [Hochlaufzeit]
(ACC), [Auslaufzeit] (dEC), [Hochlaufzeit 2] (AC2) und [Auslaufzeit 2] (dE2) gedndert werden.
ACC [Hochlaufzeit] (2) u
dEC [Auslaufzeit] (2 s g
Definiert fir den Hochlauf/Auslauf zwischen 0 und der Nennfrequenz [Nennfreq. Motor] (FrS) (Parameter im Menii [MOTORSTEUERUNG] (drC-)).
Stellen Sie sicher, dass der Wert fiir [Auslaufzeit] (dEC) im Verhaltnis zum Tragheitsmoment des Antriebs nicht zu niedrig ist.
1) Wenn Werte héher als 9.999 auf dem Umrichter oder dem externen Bedienterminal angezeigt werden, wird nach dem Tausendertrennzeichen
ein Punkt eingeflgt.
(2) Der Parameter ist auch Uber das Men( [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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Hinweis:

Diese Art der Anzeige kann zu Verwechslungen zwischen Werten mit zwei Ziffern nach einem Dezi-
malpunkt und solchen Werten fiihren, die héher als 9.999 sind. Priifen Sie den Wert des Parameters
[Auflésung Rampe] (Inr).

Wenn [Auflésung Rampe] (Inr) = 0,01 ist, entspricht der Wert 15.65 einer Einstellung von 15,65
Wenn [Auflésung Rampe] (Inr) = 1 ist, entspricht der Wert 15.65 einer Einstellung von 15.650 s

rPS Umschalt. Rampe] [Nein] (nO)
Diese Funktion bleibt unabhangig von dem Steuerpfad aktiv.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI2] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4
LI5 | [LI5] (LI5): Logikeingang LI5
LI6 | [LI6] (LI6): Logikeingang LI6
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
Cd11|[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14 | [CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[Hochlaufzeit] (ACC) und [Auslaufzeit] (dEC) sind aktiviert, wenn sich der Logikeingang oder das Steuerwortbit im Zustand 0 befindet.
[Hochlaufzeit 2] (ACC) und [Auslaufzeit 2](dEC) sind aktiviert, wenn sich der Logikeingang oder das Steuerwortbit im Zustand 1 befindet.
Frt [F. Schw. Rampe 2] [0 bis 500 Hz [0Hz
Die zweite Rampe wird umgeschaltet, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) nicht 0 (der Wert 0 entspricht der inaktiven Funktion) und die Motorfrequenz
héher als [F. Schw. Rampe 2] (Frt) ist.
Die Umschaltung der Rampe durch den Schwellwert kann wie folgt mit der Umschaltung Gber LI oder Bit kombiniert werden:
LI oder Bit Frequenz Rampe
0 < Frt ACC, dEC
0 > Frt ACC, dEC
1 < Frt ACC, dEC
1 > Frt ACC, dEC
AC2 [Hochlaufzeit 2] [ GemaR Inr [5
* Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) > 0 oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS) zugeordnet ist.
dE2 [Auslaufzeit 2] [ GemaR Inr [5
* Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) > 0 oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS) zugeordnet ist.
brA [Anp. Auslauframpe] | [Ja] (YES)
Das Aktivieren dieser Funktion passt automatisch die Auslauframpe an, wenn diese auf einen zu niedrigen Wert fiir die Massentragheit der Last
gestellt ist.
nO | [Nein] (nO): Funktion inaktiv.
YES | [Ja] (YES): Funktion aktiv. Die Funktion ist nicht mit Anwendungen kompatibel, fiir die folgende Anforderungen gegeben sind:

»  Positionierung auf einer Rampe
»  Verwendung eines Bremswiderstands (dieser wiirde nicht ordnungsgemaf funktionieren)

[Anp. Auslauframpe] (brA) wird standardmaRig auf [Nein] (nO) gesetzt, wenn der Bremswiderstand [Zuord.Bremsanst.] (bLC) zugeordnet ist,
siehe "[BREMSLOGIK]" auf Seite 150.

™

Der Parameter ist auch Uber das Menl [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewéahit wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.2 [ANHALTEMODI]

Stt [Normalhalt] [Rampenstopp] (rMP)
Anhaltemodus bei Verschwinden des Fahrbefehls oder Erteilen eines Haltebefehls.
rMP | [Rampenstopp] (rMP): Auf Rampe
FSt | [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
nSt| [Freier Ausl.] (nST): Freier Auslauf
dCl | [DC Brems.] (dCl): Halt durch Gleichstrombremsung
FSt [Schnellhalt] | [Nein] (nO)
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 | [LIM] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI12] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (LI4): Logikeingang LI4
LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
Cd11 |[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14|[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Der Halt wird aktiviert, wenn sich der Zustand des Logikeingangs in 0 und das Steuerwortbit in 1 dndert. Der Schnellhalt ist ein Halt auf einer
reduzierten Rampe Uber den Parameter [Koeffiz. Schnellhalt] (dCF). Nimmt der Eingang wieder den Zustand 1 an und ist der Fahrbefehl noch
aktiv, lauft der Motor nur dann erneut an, wenn eine 2-Draht-Steuerung folgendermafien konfiguriert wurde: [2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C)
und [Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO), siehe "Ein- und Ausgangsparameter" auf Seite 111. Andernfalls muss ein
neuer Fahrbefehl abgesetzt werden.
dCF [Koeffiz. Schnellhalt] [0bis 10 [4
* Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [Schnellhalt] (FSt) und wenn [Schnellhalt](FSt) ungleich [Nein] (nO).
Stellen Sie sicher, dass die reduzierte Rampe im Verhaltnis zum Tragheitsmoment des Antriebs nicht zu niedrig ist.
Der Wert 0 entspricht der Mindestrampe.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menl die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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dCl [Zuord DC-Bremsung] [Nein] (nO)
Hinweis:
1 Diese Funktion ist nicht kompatibel mit der Funktion "Bremsansteuerung"” (siehe "Tabelle zur Funktionskompatibilitat”
auf Seite 85).
2 Der Halt durch Gleichstrombremsung ist nicht wirksam, wenn der Umrichter mit aktiver Funktion JOG gestoppt wird.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 [ [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 [ [LI2] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 [ [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [LI4] (LI4): Logikeingang LI4
LI5 [ [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
Cd11|[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14 | [CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Das Bremsen ist aktiviert, wenn sich der Logikeingang oder das Steuerwortbit im Zustand 1 befindet.
Warnung!
KEIN HALTEMOMENT
« Die Gleichstrombremsung liefert bei Drehzahl Null kein Haltemoment.
* Die Gleichstrombremsung ist nicht méglich, wenn ein Leistungsverlust vorliegt oder der Frequenzumrichter einen Feh-
ler erkennt.
¢ Um das erforderliche Haltemoment zu erzielen, ist ggf. eine separate Bremse erforderlich.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialschaden fiihren.
IdC [Strom DC Brems. 1] (1) (3) |0 bis In (2) (4) |0,7 In (2)

Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl) und wenn [Zuord DC-Bremsung](dCl) ungleich [Nein] (nO).
Nach 5 Sekunden wird der Bremsstrom auf 0,5 [Therm. Nennstrom] (ItH) begrenzt, wenn er auf einen héheren Wert gesetzt ist.

Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR

. Priifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhilt, ohne zu liberhitzen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

(1
@)

®)

(4)

Der Parameter ist auch tber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

Hinweis:

Diese Einstellungen gelten nicht fiir die Funktion der "automatischen Aufschaltung im Stillstand™".

Bei der Verwendung von X2X kann der Wert O nur Uber die AslOAcc Library geschrieben werden.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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tdC

[Zeit DC Bremsung 2] (1) (2) 0,1bis30s 05s

Parameter ist zuganglich, wenn [Normalhalt] (Stt) = [DC Brems.] (dCl).

Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR

«  Langere Gleichstrombremsungen kénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiaden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind ldngere Gleichstrombremsvorgénge zu vermeiden.

nSt

[Freier Auslauf zugew.] | [Nein] (nO)

nO
L1
LI2
LI3
Ll4
LI5
LI6

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[LI4] (LI4): Logikeingang LI4
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Der Halt wird aktiviert, wenn der Zustand des Logikeingangs 0 lautet. Andert sich der Eingang wieder in 1 und ist der Fahrbefehl noch immer
aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn eine eine 2-Draht- Steuerung konfiguriert wurde. Andernfalls muss ein neuer Fahrbefehl abgesetzt
werden.

(1)

@)

Der Parameter ist auch tber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

Hinweis:

Diese Einstellungen gelten nicht fiir die Funktion der "automatischen Aufschaltung im Stillstand".

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Meniis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.3 [AUTO GS-BREMSUNG]

Code Beschreibung Einstellbereich [ Werkseinstellung
AdC- [AUTO GS-BREMSUNG]
AdC [Auto GS-Bremsung] | [Ja] (YES)
Wurde fiir den Parameter die Einstellung [Kontinuierlich] (Ct) festgelegt, wird auch dann ein Bremsstrom erzeugt, wenn kein Fahrbefehl vorliegt.
Dies ist nicht kompatibel mit [Motormess.] (tUn) = [In Betrieb] (rUn). Dieser Parameter kann jederzeit geandert werden.
Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS
Wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) auf [Kontinuierlich] (Ct) gesetzt ist, erfolgt die Gleichstrombremsung auch dann, wenn kein
Fahrbefehl ausgegeben wurde.
* Vergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fiir Personal oder Anlagen darstelit.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
Warnung!
KEIN HALTEMOMENT
« Die Gleichstrombremsung liefert bei Drehzahl Null kein Haltemoment.
* Die Gleichstrombremsung ist nicht méglich, wenn ein Leistungsverlust vorliegt oder der Frequenzumrichter einen Feh-
ler erkennt.
¢ Um das erforderliche Haltemoment zu erzielen, ist ggf. eine separate Bremse erforderlich.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder Materialschaden fiihren.
nO [[Nein] (nO): Keine Einspeisung
YES | [Ja] (YES): Einspeisung im Stillstand fiir einen einstellbaren Zeitraum
Ct| [Kontinuierlich] (Ct): Permanente Einspeisung im Stillstand
tdC1 [Zeit aut. DC Brems1] (1) |0,1 bis 30 s 0,5s
- Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).
Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR
«  Liangere Gleichstrombremsungen kénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind ldngere Gleichstrombremsvorgéange zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
SdC1 [I DC-Auto Bremsg 1] (1) |0 bis 1,2 In (2) |0,7 In (2)

Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).

Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR

*  Priifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhilt, ohne zu liberhitzen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

Der Parameter ist auch uber das Men( [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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tdC2 [Zeit aut. DC Brems2] (1) 0bis30s Os

Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).

Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR

«  Langere Gleichstrombremsungen kénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiaden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind ldngere Gleichstrombremsvorgénge zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu Materialschaden fiihren.

Sdc2 [I DC-Auto Bremsg 2] (1) [0bis 1,21n (2) [051n(2)
* Parameter ist zuganglich, wenn [Auto GS-Bremsung] (AdC) ungleich [Nein] (nO).
Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR
*  Prifen Sie, ob der Motor diesem Strom standhélt, ohne zu liberhitzen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.
AdC SdC2 Funktion
|
SdC1 ]
YES X SdC2 ]
tdC1 tdC1 +tdc2 t
|
SdC1 ]
SdC2 r--
Ct =0
tdC1 t
|
SdC1
Ct =0 t
1
0 3 t
Fahrbefehl !
I
I
Drehzahl 0 i
(1) Der Parameter ist auch uber das Men( [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.
(2) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.4 [EINGANGE SUMMIEREND]

[Sollw. Summ. E2]

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[AI1] (Al1): Nicht anwendbar
[Al2] (Al2): Analogeingang Al2
[AI3] (AI3): Analogeingang Al3
[Al Virtual 1] (AIV1): Drehrad

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen mdglich:

[HMI] (LCC): Sollwert Uber das externe Bedienterminal, siehe "Einstellungsparameter” auf Seite 96.
[Modbus] (Mdb): Nicht anwendbar

[Kom. Karte] (nEt): Sollwert tiber Netzwerk

[Sollw. Summ. E3] [INein] (nO)

AlU1

LCC
Mdb
nEt

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[AI1] (Al1): Nicht anwendbar
[AI2] (Al2): Analogeingang Al2
[AI3] (AI3): Analogeingang Al3
[Al Virtual 1] (AIV1): Drehrad

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen méglich:
[HMI] (LCC): Sollwert tiber das externe Bedienterminal.

[Modbus] (Mdb): Nicht anwendbar

[Kom. Karte] (nEt): Sollwert Giber Netzwerk

(M

Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Nein] (nO) geandert.

Summierende Eingédnge

[Fri|— . .
Hinweis:
Al2 ist ein Eingang mit £10 V, der der Subtraktion durch Summieren eines negativen
[ SA2]— Z L . Signals dient.
[SA3]—

Die vollstandigen Blockdiagramme dazu siehe "Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1) oder

[Level 2] (L2)" auf Seite 117 und 120.
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Es kdnnen 2, 4, 8 oder 16 Frequenzen vorgewahlt werden, wofir 1, 2, 3 oder 4 Logikeingange erforderlich sind.

Die folgende Zuordnungsreihenfolge muss unbedingt beachtet werden: [2 Vorwahlfreq.] (PS2), dann [4 Vorwahl-
freq.] (PS4), dann [8 Vorwahlfreq.] (PS8), dann [16 Vorwahlfreq.] (PS16).

Kombinationstabelle fir Vorwahlfrequenz-Eingange:

16 Frequenzen

8 Frequenzen

4 Frequenzen

2 Frequenzen

Frequenzsollwert

LI (PS16) LI (PS8) LI (PS4) LI (PS2)

0 0 0 0 Sollwert (1)
0 0 0 1 SP2
0 0 1 0 SP3
0 0 1 1 SP4
0 1 0 0 SP5
0 1 0 1 SP6
0 1 1 0 SP7
0 1 1 1 SP8
1 0 0 0 SP9
1 0 0 1 SP10
1 0 1 0 SP11
1 0 1 1 SP12
1 1 0 0 SP13
1 1 0 1 SP14
1 1 1 0 SP15
1 1 1 1 SP16

(1)

Die Blockdiagramme zu: Sollwert 1 = (SP1) siehe "Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1) oder [Level 2] (L2)" auf Seite 117 und 120.

Hinweis:

Wenn Fr1 = LCC und rPIl = nO, dann ist der PI-Sollwert (%) gleich 10 * Al (Hz) / 15
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16.5.1 [VORWAHLFREQUENZEN]

PS2

[2 Vorwahlfreq.] [LI3] (LI3) (1)

Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[LI4] (LI4): Logikeingang L14
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk

[4 Vorwahlfreq.] [1L14] (L14) (1)

Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.
Stellen Sie sicher, dass [2 Vorwahlfreq.] (PS2) zugeordnet wurde, bevor [4 Vorwahlfreq.] (PS4) zugeordnet wird.

nO
LI1
LI2
LI3
L4
LI5
LI6

Cd11
Cd12
Cd13
Cd14
Cd15

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[L14] (LI4): Logikeingang L14
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk

PS8

[8 Vorwahilfreq.] | [Nein] (nO)

Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion. Stellen Sie sicher, dass [4 Vorwahlfreq.] (PS4) zugeordnet wurde, bevor
[8 Vorwahlfreq.] (PS8) zugeordnet wird.

nO
L1
LI2
LI3
Ll4
LI5
LI6

Cd11
Cd12
Cd13
Cd14
Cd15

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[LI4] (LI4): Logikeingang LI4
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk

(M

Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Nein] (nO) geéndert.
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PS16 [16 Vorwahlfreq.] [Nein] (nO)
Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.
Stellen Sie sicher, dass [8 Vorwahlfreq.] (PS8) zugeordnet wurde, bevor [16 Vorwahlfreq.] (PS16) zugeordnet wird.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 | [LIM] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI12] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4
LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen mdglich:
Cd11|[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14|[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
SP2 [Vorwahlfreqenz 2] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 10 Hz
SP3 [Vorwahlfrequenz 3] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 15 Hz
SP4 [Vorwahlfrequenz 4] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 20 Hz
SP5 [Vorwahlfrequenz 5] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 25Hz
SP6 [Vorwahlfrequenz 6] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 30 Hz
SP7 [Vorwahlfrequenz 7] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 35 Hz
SP8 [Vorwahlfrequenz 8] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 40 Hz
SP9 [Vorwahlfrequenz 9] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 45 Hz
SP10 [Vorwahlfrequenz 10] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 50 Hz
SP11 [Vorwahlfrequenz 11] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 55 Hz
SP12 [Vorwahlfrequenz 12] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 60 Hz
SP13 [Vorwahlfrequenz 13] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 70 Hz
SP14 [Vorwahlfrequenz 14] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 80 Hz
SP15 [Vorwahlfrequenz 15] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 90 Hz
SP16 [Vorwahlfrequenz 16] (1) 0,0 bis 500,0 Hz (2) 100 Hz

(1

@)

Der Parameter ist auch tiber das Men(l [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich. Der Wert dieses Parameters hangt von der Anzahl der konfigurierten

Frequenzen ab.

Bitte beachten: Die Drehzahl bleibt durch den Parameter [GrolRe Frequenz] (HSP), siehe "Einstellungsparameter” auf Seite 96, begrenzt.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menis zur

einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.6 [JOG]

JOG [JOG] [Nein] (nO)

Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet

LI1 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1

LI2|[LI2] (LI2): Logikeingang LI2

LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3

LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4

LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar

LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Beispiel: Betrieb Uber 2-Draht-Steuerung ([2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C))

Wert von 0,1 s flr
Motorfrequenz Rampe dEC / dE2

Sollwert
Sollwert JGF
0
Sollwert JGF
LI (JOG) ]
0 |
205s

Rechtslauf ]

: i

Linkslauf 1

0
JGF [Sollw Schrittbetr.] (1) 0 bis 10 Hz 10 Hz
* Parameter ist zuganglich, wenn [JOG] (JOG) ungleich [Nein] (nO).

1) Der Parameter ist auch tber das Menii [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menl die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
* auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.7 +/- Drehzahl

Funktion ist nur dann zuganglich, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 2] (L2) oder [Level 3] (L3), siehe
"Befehlsparameter" auf Seite 122. Zwei Betriebsarten sind verflugbar.

1 Verwendung von Einstufentasten: Zwei Logikeingange sind zusatzlich zu der oder den Drehrichtung(en)

erforderlich.
Der mit "+ Drehzahl" belegte Eingang erhdht die Drehzahl, der mit "- Drehzahl" belegte Eingang verringert
die Drehzahl.

2 Verwendung von Zweistufentasten: Es ist nur ein Logikeingang erforderlich, dem "+ Drehzahl" zugeord-
net ist.

Beschreibung: 1 Taste, die fir jede Drehrichtung zweifach gedriickt werden kann. Bei jeder Aktion wird
ein Kontakt geschlossen.

Hinweis:

Wenn die Befehle "+ Drehzahl" und "- Drehzahl" zum gleichen Zeitpunkt aktiviert werden, hat "- Dreh-
zahl" Prioritat.

Losgelassen Einmal gedrtickt Zweimal gedrickt
(- Drehzahl) (Drehzahl wird beibehalten) (+ Drehzahl)
Taste Rechtslauf - a aundb
Taste Linkslauf c cundd
Verdrahtungsbeispiel:
LI1: Rechtslauf : .
LIx: Linkslauf | ACOPOSinverter X64 |
Lly: + Drehzahl | Steuerklemmen !
|
|
|
Motorfrequenz
LSP i
0 A - 7
LSP //
Rechtslauf
Zweimal driicken
Einmal driicken b
0 aj aijal a a a a
Linkslauf
Zweimal dricken
Einmal driicken
0 c

Dieser Typ von "+/- Drehzahl" ist nicht kompatibel mit der 3-Draht-Steuerung.

Unabhéangig von dem Typ des Betriebs wird die maximale Drehzahl durch den Parameter [GroRe Frequenz]
(HSP), siehe "Einstellungsparameter” auf Seite 96, vorgegeben.

Hinweis:

Bei Sollwertumschaltung durch [Umsch. Sollw Kanal] (rFC), siehe "Befehlsparameter” auf Seite 122,
von einem Sollwertkanal zu einem anderen mit "+/-Drehzahl” wird gleichzeitig der Wert des Sollwerts
[Motorfrequenz] (rFr) (nach Rampe) kopiert. Auf diese Weise kann ein unerwiinschtes Nullsetzen der
Drehzahl im Moment der Umschaltung vermieden werden.
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16.7.1 [+/- DREHZAHL]

USP

[Zuord. - Drehzahl] [Nein] (nO)

Parameter nur fur [+/- DREHZAHL] (UPdt) zuganglich.
Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.

nO
LI1
LI2
LI3
L4
LI5S
LI6

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[LI4] (LI4): Logikeingang L14
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

dSP

[Zuord. - Drehzahl] | [Nein] (nO)

Parameter nur fur [+/- DREHZAHL] (UPdt) zuganglich.
Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.

nO
L1
LI2
LI3

LI5
LI6

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[L14] (LI4): Logikeingang LI4
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Str

[Sollwert-Speicher.] | [Nein] (nO)

Mit diesem Parameter, der der Funktion "+/- Drehzahl" zugeordnet ist, kann der Sollwert gespeichert werden:

*  Wenn die Fahrbefehle verschwinden (Speicherung in RAM)
*  Wenn das Versorgungsnetz getrennt wird oder die Fahrbefehle verschwinden (Speicherung in EEPROM)

Beim nachsten Anlaufen ist der Drehzahlsollwert daher der zuletzt gespeicherte Sollwert.

nO
rAM
EEP

[Nein] (nO): Keine Speicherung
[RAM] (rAM): Speicherung in RAM
[EEprom] (EEP): Speicherung in EEPROM

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menl die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.8 PI-Regler

Hinweis:

Diese Funktion kann nur mit 8164******* 00C-1-Sollwerten verwendet werden.

Blockdiagramm

Die Funktion wird aktiviert, wenn der Pl-Istwert (Messwert) einem Analogeingang zugeordnet wird.

i Restart error Ll
| treshold
Pr2 T
(wake-up)
Pr4 Error
Internal inversion tLS / Rampen
reference no ACC DEC|
Pl G | FrH | f\_ | rFr
PG AC2 DE2
Verstarker
Vorliegende PI
Sollwerte
Legende:
Pl FbS
Rickmeldung Parameter:
x FbS Das schwarze Quadrat kennzeichnet die
werkseitige Zuordnung

Sollwert B

Pl-Istwert:

Der Pl-Istwert muss einem dieser Analogeingange, Al2 oder Al3, zugeordnet werden.

Pl-Sollwert:
Der PI-Sollwert kann einem der folgenden Parameter in der Reihenfolge ihrer Prioritat zugeordnet werden:

— Vorgewahlte Sollwerte Uber Logikeingange, [2.vorgew PID-Sollw] (rP2), [3.vorgew PID-Sollw] (rP3) und
[4.vorgew PID-Sollw] (rP4)

— Interner Sollwert [Int.Sollw. PID] (rPI)

— Sollwert [Kanal Sollw1] (Fr1)siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122

Kombinationstabelle der vorgewahlten Pl-Sollwerte

LI (Pr4) LI (Pr2) Pr2 =n0O Sollwert
rPl oder Fr1
0 0 rPl oder Fr1

0 1 P2

1 0 P3

1 1 rP4
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Der Parameter ist auch liber das Menii [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich:

[Int.Sollw. PID] (rPI)

[2.vorgew PID-Sollw] (rP2), [3.vorgew PID-Sollw] (rP3) und [4.vorgew PID-Sollw] (rP4)

[P-Anteil PID Regler] (rPG)

[I-Anteil PID Regler] (rIG)

[Koef. PI Istwert] (FbS):

Der Parameter [Koef. Pl Istwert] (FbS) dient der Skalierung des Sollwerts entsprechend des Variationsbe-
reichs fir den Pl-Istwert (Bemessungsdaten des Sensors).

Beispiel: Regeldruck

Pl-Sollwert (Prozess) 0-5 bar (0-100 %)

Bemessungsdaten des Drucksensors 0-10 bar

[Koef. Pl Istwert] (FbS) = max. Sensorskalierung/max. Prozess

[Koef. PI Istwert] (FbS) = 10/5= 2

[Wert Restart PID] (rSL):

Dient der Festlegung des Schwellwerts der PI-Abweichung, bei dessen Uberschreitung der Pl-Regler nach
einem Halt infolge einer zeitlichen Schwellwertiberschreitung bei kleiner Frequenz [Betriebsd. bei LSP]
(tLS) neu aktiviert wird (Wake-Up).

[Umkehr Korrek. PID] (PIC): Ist [Umkehr Korrek. PID] (PIC) = [Nein] (nO), dann steigt die Motordrehzahl,
wenn die Abweichung positiv ist (Beispiel: Druckregelung tber Kompressor). Ist [Umkehr Korrek. PID]
(PIC) = [Ja] (YES), dann verringert sich die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist (Beispiel:
Temperaturregelung tber Kihllifter).
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16.8.1 Hand-/Automatikbetrieb mit PI

Diese Funktion kombiniert den PI-Regler mit der Umschaltung des Sollwerts [Umsch. Sollw Kanal] (rFC), siehe
"Befehlsparameter" auf Seite 122. Der Frequenzsollwert wird tber [Kanal Sollw2] (Fr2) oder die Pl-Funktion be-
reitgestellt, abhangig vom Zustand des Logikeingangs.

16.8.2 Inbetriebnahme des PI-Reglers

1

4 ¢

=

Konfiguration im PI-Modus

Das Blockdiagramm siehe "Pl-Regler" auf Seite 141.

Ausfiihren eines Tests mit den Werkseinstellungen (in den meisten Fillen ist dies ausreichend).
Passen Sie zur Optimierung des Umrichters den Parameter [P-Anteil PID-Regler] (rPG) oder [I-Anteil PID
Regler] (rIG) schrittweise und unabhangig an, und beobachten Sie die Auswirkung auf den Pl-Istwert im
Verhaltnis zum Sollwert.

Wenn die Werkseinstellungen instabil sind oder der Sollwert nicht korrekt ist:

Fuhren Sie einen Test mit einem Frequenzsollwert im Handbetrieb (ohne PI-Regler) und mit dem Umrichter
unter Last fur den Frequenzbereich des Systems aus:

— Im stabilen Zustand muss die Drehzahl konstant sein und dem Sollwert entsprechen. Das Signal
des PI-Istwerts muss konstant sein.

— Im temporaren Zustand muss die Drehzahl der Rampe folgen und sich schnell stabilisieren. Der
Pl-Istwert muss der Drehzahl folgen.

Andernfalls tGberprifen Sie die Einstellungen fiir den Umrichter und/oder das Sensorsignal und die Verka-
belung.

Schalten Sie in den PI-Modus um.

Setzen Sie [Anp. Auslauframpe] (brA) auf "Nein" (kein Selbstabgleich der Rampe).

Setzen Sie die Drehzahlrampen [Hochlaufzeit] (ACC) und [Auslaufzeit] (dEC) auf den kleinsten zulassigen
Wert, der fiir die Mechanik eingestellt werden kann, ohne den Fehler [UBERBREMSUNG] (ObF) auszu-
I8sen.

Stellen Sie den I-Anteil [I-Anteil PID Regler] (rIG) auf den Minimalwert ein.

Beobachten Sie den Pl-Istwert und den Sollwert.

Schalten Sie den Umrichter wiederholt ein und aus, oder &ndern Sie die Last bzw. den Sollwert mehrere
Male in schneller Abfolge.

Stellen Sie den P-Anteil [P-Anteil PID Regler] (rPG) so ein, dass ein guter Kompromiss zwischen Ansprech-
zeit und Stabilitdt wahrend der temporaren Phasen gefunden wird (leichtes Uberschwingen und 1 bis 2
Schwingungen vor Stabilitat).

Weicht der Sollwert im stabilen Zustand von dem voreingestellten Wert ab, miissen Sie den I-Anteil [I-Anteil
PID Regler] (rIG) schrittweise erhdhen, den P-Anteil [P-Anteil PID-Regler] (rPG) im Fall einer Instabilitat
(Pumpanwendungen) verringern und einen Kompromiss zwischen Ansprechzeit und statischer Genauig-
keit finden (siehe Diagramm).

Fihren Sie diese produktionsbegleitenden Tests fur den gesamten Sollwertbereich aus.
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Stabilisierungszeit

Regel-
groRe

rPG hoch
Uberschwingen

L

Sollwert

P-Anteil \‘ A A A AN

/ vavvvv

/
// rPG niedrig Statischer Fehler
/
/

p Anstiegszeit

Zeit

rlG hoch

Sollwert

I-Anteil

p—

rlG niedrig

Zeit

rPG und rlG korrekt

Zeit

Die Schwingungsfrequenz hangt von der Dynamik des Systems ab.

Parameter Anstiegszeit | Uberschwingen |[Stabilisierungszeit| Statischer Fehler
[P-Anteil PID Regler]
(I’PG) \A\A / = \A
E:/(\;I;tell PID Regler] " P ~ AN
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16.8.3 [PI-REGLER]

[Zuord. Istwert PID] [Nein] (nO)
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
Al1{[AI1] (Al1): Nicht anwendbar
Al2|[AI2] (Al2): Analogeingang Al2
Al3|[AI3] (Al3): Analogeingang AI3
PG [P-Anteil PID Regler] (1) [0,01 bis 100 [1
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
Er bietet eine dynamische Leistung bei sich schnell anderndem Pl-Istwert.
G [I-Anteil PID Regler] (1) [0,01 bis 100 [1
Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
Er bietet eine statische Genauigkeit bei sich langsam &nderndem Pl-Istwert.
FbS [Koef. Pl Istwert] (1) [0,1 bis 100 [1
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
Er dient der Anpassung des Prozesses.
PIC [Umkehr Korrek. PID] | [Nein] (nO)
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
nO [[Nein] (nO): Normal
YES | [Ja] (YES): Linkslauf
Pr2 [Zuord 2 PID-Sollw] | [Nein] (nO)
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein](nO).
Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI2] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4
LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
Cd11|[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14 | [CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
) Die Parameter sind auch uber das Men( [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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Pr4 [Zuord 4 PID-Sollw] [Nein] (nO)
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.
Stellen Sie sicher, dass [Zuord 2 PID-Sollw] (Pr2) zugeordnet wurde, bevor [Zuord 4 PID-Sollw] (Pr4) zugeordnet wird.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1|[LIM] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI12] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4
LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
Cd11 |[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14|[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
rP2 [2.vorgew PID-Sollw] (1) 0 bis 100 % 30 %
rP3 [3.vorgew PID-Sollw] (1) 0 bis 100 % 60 %
rP3 [4.vorgew PID-Sollw] (1) 0 bis 100 % 90 %
(1) Die Parameter sind auch tber das Men( [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zugénglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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rSL [Wert Restart PID] (1) 0 bis 100 % 0 %

* Wenn "PI" und "Betriebsdauer bei kleiner Frequenz" [Betriebsd. bei LSP] (tLS) (siehe "Einstellungsparameter" auf Seite 100) gleichzeitig konfi-
guriert werden, besteht die Mdglichkeit, dass der PI-Regler eine Frequenz einzustellen versucht, die kleiner als [Kleine Frequenz] (LSP) ist.
Hierdurch ergibt sich ein nicht zufriedenstellender Betrieb, d. h. Anlauf, Drehung bei [Kleine Frequenz] (LSP), Stillstand usw.

Der Parameter rSL (Schwellwert der Abweichung bei Wiederanlauf) dient der Einstellung eines minimalen Schwellwerts der PID-Abweichung fiir
den Wiederanlauf nach einem Stillstand bei langerem Betrieb mit kleiner Frequenz [Kleine Frequenz] (LSP).
Die Funktion ist inaktiv, wenn [Betriebsd. bei LSP] ({LS) = 0 ist.
Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
« Vergewissern Sie sich, dass ein unbeabsichtigter Wiederanlauf keine Gefahr darstelit.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.
PIl [Sollw int PID] [Nein] (nO)
nO | [Nein] (nO): Der Sollwert fiir den PI-Regler ist [Kanal Sollw1] (Fr1), auRer fiir [Ref +/- HMI] (UPdH) und [+/- DREHZAHL] (UPdt) ("+/- Drehzahl"
kann nicht als Sollwert fiir den Pl-Regler verwendet werden).
YES |[Ja] (YES): Der Sollwert fiir den PI-Regler wird intern Gber den Parameter [Int.Sollw. PID] (rPI) bereitgestellt.
] [Int.Sollw. PID] (1) [0 bis 100 % [0%
* Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO).
(1) Die Parameter sind auch uUber das Men(l [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.9 Bremsansteuerung

Funktion ist nur dann zuganglich, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 2] (L2) oder [Level 3] (L3) (siehe
"Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1) oder [Level 2] (L2)" auf Seite 117).

Diese Funktion, die dem Relais R2 oder dem Logikausgang dO zugeordnet werden kann, ermdglicht die Steuerung
einer elektromagnetischen Bremse mithilfe des Umrichters.

Prinzip

Synchronisierung der Bremso6ffnung mit dem Aufbau des Anlaufmoments und dem SchlieRen der Bremse bei
Frequenz Null im Stillstand, um Rucken zu vermeiden.

Bremssequenz

Motordrehzahl

Frequenzsollwert

Relais R2 oder 4
Logikausgang dO

Einstellungen, die Gber das Menl mit
0 den Anwendungsfunktionen
[ANWENDUNGSFUNKT.] (FUn-)
zuganglich sind:
» Bremsabfallfrequenz [Freq.
Bremsabfall] (brL)
Ibr * Bremsabfallstrom
[I Bremsabfall aufw.] (lbr)
t » Bremsabfallverzégerung [Zeit
Bremsabfall] (brt)
« Bremsanzugsfrequenz [Freq.
Bremsanzug] (bEn)
» Bremsanzugsverzdgerung [Zeit
Bremsanzug] (bEt)
brl « Bremsabfallimpuls
bEn [Bremsimpuls] (bIP)

Motorstrom brt

Motorfrequenz bEt
Frequenzsollwert

LI-Rechtslauf oder-
Linkslauf 1

0

Zustand der Bremse Angezogen Gedffnet Angezogen
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Empfohlene Einstellungen der Bremssteuerung: (siche "[BREMSLOGIK]" auf Seite 150)

1

[Freq. Bremsabfall] (brL):

— Horizontale Bewegung: Auf 0 setzen
— Vertikale Bewegung: Auf eine Frequenz setzen, die dem Nennschlupf in Hz entspricht

[I Bremsabfall aufw.] (lbr):

— Horizontale Bewegung: Auf 0 setzen

— Vertikale Bewegung: Den Nennstrom des Motors voreinstellen und anpassen, um ein Rucken beim
Start zu vermeiden, und sicherstellen, dass die maximale Last gehalten wird, wenn die Bremse
geodffnet wird.

[Zeit Bremsabfall] (brt):

Entsprechend des Bremstyps anpassen. Dies ist die erforderliche Zeit, die die mechanische Bremse fur
das Offnen bendtigt.

[Freq. Bremsanzug] (bEn):

— Horizontale Bewegung: Auf 0 setzen
— Vertikale Bewegung: Auf eine Frequenz setzen, die dem Nennschlupf in Hz entspricht.

[Zeit Bremsanzug] (bEt):

Entsprechend des Bremstyps anpassen. Dies ist die erforderliche Zeit, die die mechanische Bremse fur
das Schlief3en bendotigt.

[Bremsimpuls] (bIP):

— Horizontale Bewegung: Auf [Nein] (nO) setzen

— ertikale Bewegung: Auf [Ja] (YES) setzen und sicherstellen, dass die Richtung des Motormoments
fur die Steuerung des Rechtslaufs der Heberichtung der Last entspricht. Bei Bedarf die zwei Mo-
torphasen umkehren. Dieser Parameter generiert ein Motormoment in einer Heberichtung unab-
hangig von der befohlenen Drehrichtung, um die Last zu halten, wahrend die Bremse gedffnet wird.
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16.9.1 [BREMSLOGIK]

bLC [Zuord. Bremsanst.] [Nein] (nO)

nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet

r2 | [R2] (r2): Relais R2
dO | [DO] (dO): Logikausgang dO Ist [Zuord. Bremsanst.] (bL.C) zugeordnet, wird fir die Parameter [Einf. im Lauf] (FLr), siehe "Fehlermanagement (FLr
- EPL)" auf Seite 159, und [Anp.Auslauframpe] (brA), siehe "[RAMPEN]" auf Seite 127, der Wert [Nein](nO) erzwungen, und fir den Parameter
[Verlust Motorphase](OPL), siehe "Fehlermanagement (OPL - OLL)" auf Seite 160, wird der Wert [Ja] (YES) erzwungen. Fir [Zuord. Bremsanst.]
(bLC) wird der Wert [Nein] (nO) erzwungen, wenn [Verlust Motorphase] (OPL) = [Ausgschalt] (OAC).

Hinweis:
In Automation Studio muss der Parameter r2/dO auf bLC gesetzt werden, wenn bLC =r2/dO ist.

Dazu miissen folgende Parameter manuell geédndert werden:

« tCC—-3C
« JOG—-nO
¢« bLC—r2
brL [Freq. Bremsabfall] 0,0 bis 10,0 Hz (2) Gemal BaugroRe des Umrich-
* ters
Bremsabfallfrequenz
lbr [I Bremsabfall aufw.] 0 bis 1,36 In (1) (2) GemaR BaugroRe des Umrich-
* ters
Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fir den Hebebetrieb oder den Rechtslauf.
brt [Zeit Bremsabfall] [0bis5s [05s
* Bremsabfallverzégerung
LSP [Kleine Frequenz] [0 bis HSP [oLsP

Motorfrequenz bei Mindestsollwert.
Der Parameter kann auch Uber das Meni [EINSTELLUNGEN] (SEt-), siehe "Einstellungsparameter” auf Seite 96, gedndert werden.

bEn [Freq. Bremsanzug] nO - 0 bis LSP nO

nO | Nicht festgelegt
0| Einstellbereich in Hz
bis | Wird [Zuord. Bremsanst.] (bLC) zugeordnet und behélt [Freq. Bremsanzug] (bEn) den Status [Nein] (nO) bei, wird der Umrichter im Modus
LSP | [BREMSANSTG FEHLER] (bLF) gesperrt, sobald das erste Mal ein Befehl ausgefiihrt wird.

bEt [Zeit Bremsanzug] | Obis5s | 05s
* Bremsanzugszeit (Ansprechzeit der Bremse)
bIP [Bremsimpuls] [Nein] (nO)

nO [ [Nein] (nO): Wahrend die Bremse gedffnet wird, entspricht die Richtung des Motormoments der vorgegebenen Drehrichtung.

YES |[Ja] (YES): Wahrend die Bremse gedffnet wird, ist die Richtung des Motormoments der Rechtslauf, unabhéngig von der vorgegebenen Drehrich-
tung. Hinweis: Stellen Sie sicher, dass die Richtung des Motormoments fiir die Steuerung des Rechtslaufs der Heberichtung der Last entspricht.
Bei Bedarf die zwei Motorphasen umkehren.

1) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.
2) Bei der Verwendung von X2X kann der Wert O nur Uber die AslOAcc Library geschrieben werden.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.10 [STROMBEGRENZUNG 2]

LC2 [2. Strombegr] [Nein] (nO)
Die Auswahl des zugeordneten Logikeingangs aktiviert die Funktion.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 [[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 [ [LI2] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 [[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 [ [LI4] (LI4): Logikeingang LI4
LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar
LI6 | [LI6] (L16): Nicht anwendbar
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen mdglich:
Cd11|[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14|[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[Strombegrenzung] (@l wird aktiviert, wenn sich der Logikeingang oder das Steuerwortbit im Zustand 0 befindet (siehe "Einstellungsparameter”
auf Seite 100).
[Wert 2. Strombegr] [@E@iwird aktiviert, wenn sich der Logikeingang oder das Steuerwortbit im Zustand 1 befindet.
CL2 [Wert 2. Strombegr.] (1) 0,25 bis 1,5 In (2) 1,51n(2)

(1)
@)

Der Parameter ist auch uber das Men( [EINSTELLUNGEN] (SEiizuganglich.
Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menus zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.11 [MOTORUMSCHALTUNG]

CHP

[Motorumschaltung] [Nein] (nO)

nO
LI1
LI2
LI3
LI4
LI5S
LI6

Cd11
Cd12
Cd13
Cd14
Cd15

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[L14] (LI4): Logikeingang L14
[LI5] (LI5): Nicht anwendbar
[LI6] (LI6): Nicht anwendbar

Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen moglich:
[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk

LI oder Bit = 0: Motor 1
LI oder Bit = 1: Motor 2

Hinweis:

«  Wird diese Funktion verwendet, ist die Motormessung, siehe “"Motorsteuerungsparameter” auf Seite 106, fir Motor 2
nicht aktiv.
«  Anderungen an den Parametern werden nur dann beriicksichtigt, wenn der Umrichter gesperrt ist.

Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR
Die Motorumschaltfunktion deaktiviert den thermischen Motorschutz.

Bei Verwendung der Funktion zur Motorumschaltung ist externe Uberlastschutz erforderlich.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

unS2

[Nennsp. Motor 2] GemaR der BaugroRe des Um- | GemaR der BaugrofRe des Um-
richters richters

816482*****,00X-1: 100 bis 240
8164T2*****.00X-1: 100 bis 240
8164T4*****.00X-1: 100 bis 500 V

Frs2

[Nennfreq. Motor 2] 10 bis 500 Hz 50 Hz

I Hinweis:

[Nennspannung Mot.] (UnS) (in Volt)
Das Verhaltnis darf die folgenden Werte nicht iberschreiten:
[Nennfreq. Motor] (FrS) (in Hz)

8164S2*****,00X-1: max. 7
8164T2*****.00X-1: max. 7
8164T4***** 00X-1: max. 14

Die Werkseinstellung lautet 50 Hz oder ist auf 60 Hz voreingestellt, wenn [Standard Motorfreq.] (bFr) auf 60 Hz gesetzt ist.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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nCr2 [Nennstrom Motor 2] 0,25 bis 1,5 In (2) GemaR BaugréRe des Umrich-
* ters
Auf dem Typenschild angegebener Nennstrom des Motors 2.
nSP2 [Nenndrehzahl Motor 2] 0 bis 32.760 U/min GemaR Baugréfe des Umrich-
* ters
0 bis 9.999 U/min, dann 10,00 bis 32,76 (kU/min)
Gibt das Typenschild nicht die Nenndrehzahl, sondern die Synchrondrehzahl und den Schlupf in Hertz oder Prozent an, dann errechnet sich
die Nenndrehzahl wie folgt:
100 - Schlupf in %
« Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x +
oder hiuof in H
* Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x w (50-Hz-Motoren)
oder
60 - Schlupfin H
- Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x $ (60-Hz-Motoren)
COSs2 [Cosinus Phi Motor 2] 0,5 bis 1 GemaR Baugrée des Umrich-
* ters
Auf dem Typenschild von Motor 2 angegebener Wert flir den Cosinus Phi.
UFr2 [Regungsart Mot 2] [SVC] (n)
L | [Kst. Moment] (L): Konstantes Drehmoment fiir parallel geschaltete Motoren oder Spezialmotoren
P | [Var. Moment] (P): Variables Drehmoment fiir Pumpen- und Lifteranwendungen
n | [SVC] (n): Sensorlose Flussvektorregelung fiir Anwendungen mit konstantem Drehmoment
nLd|[Energ.sp.fkt] (nLd): Energiesparfunktion fiir Anwendungen mit variablem Drehmoment, die keine hohe Dynamik erfordern (verhalt sich ahnlich
wie das P-Verhaltnis ohne Last und das n-Verhaltnis unter Last).
Spannung
uns
Frs Frequenz
UFr2 [IR-Kompens. 2] (1) 0 bis 100 % 20 %
FLG2 [P Ant. n-Regler 2] (1) 1 bis 100 % 20 %
StA2 [Stab. Freq.-Regler 2] (1) 1 bis 100 % 20 %
SLP2 [Schlupfkomp. 2] (1) 0 bis 150% 100 %

™1

@

Der Parameter ist auch tiber das MenUl [EINSTELLUNGEN] (SEt-) zuganglich. Der Wert dieses Parameters héngt von der Anzahl der konfigurierten
Frequenzen ab.

Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der in der Installationsanweisung und auf dem Typenschild angegeben ist.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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16.11.1 Schalten eines Motors am Umrichterausgang

KM1

—A4/—— ACOPOSinverter P84 ‘#/;ﬁ

KM1 0

t1: Offnungszeit von KM1 (Motor im freien Auslauf)
t2: Hochlauf gemalk Rampe
N: Drehzahl

Beispiel: Verlust Ausgangsschiitz

Das Schalten im Ausgang ist jederzeit moglich. Beim Schalten auf den laufendenen Mo-
tor (Umrichter freigegeben) wird der Motor bei seiner momentanen Drehzahl eingefan-
gen und gemaR Hochlauframpe ruckfrei auf die gewuinschte Drehzahl gebracht.

Fir diese Anwendung ist die Funktion "Einfangen im Lauf", siehe "Inkompatible Funktio-
nen" auf Seite 85, zu konfigurieren und die Funktion zur Verwaltung eines vorhandenen
Motorschiitzes zu aktivieren.

Typische Anwendungen:
«  Sicherheitsabschaltung am Umrichterausgang
*  Bypass-Funktion
*  Betrieb parallel geschalteter Motoren

Bei neuen Installationen wird empfohlen die Sicherheitsfunktion ,Power Removal* zu
verwenden.

Hinweis:

* Die Steuerung des Motorschiitzes ist mit der eines Anhaltebefehls
im freien Auslauf des Umrichters am z.B. Logikeingang/ POWER-
LINK zu synchronisieren.

* Setzen Sie den Parameter [Verlust Motorphase] (OPL) auf [Ausg
schalt] (OAC), wenn Sie einen Ausgangsschiitz verwenden.
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16.12 Endschalter-Steuerung

Funktion ist nur dann zuganglich, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 2] (L2) oder [Level 3] (L3), siehe
"Befehlsparameter" auf Seite 122.

Diese Funktion dient der Steuerung des Betriebs von einem oder zwei Serienendschaltern (nicht umkehrende oder
umkehrende Schalter).

— Zuordnung von bis zu zwei Logikeingangen (Rechtslauf-Endschalter, Linkslauf-Endschalter).

— Auswabhl des Haltetyps (auf der Rampe, schnell oder frei auslaufend). Nach einem Halt kann der Motor nur
in der entgegengesetzten Richtung wiederanlaufen.

— Der Halt wird ausgefuihrt, wenn der Eingang den Zustand 0 aufweist. Die Drehrichtung wird im Zustand
1 autorisiert.

Wiederanlauf nach einem durch einen Endschalter erzwungenen Halt

» Senden Sie einen Fahrbefehl in die andere Richtung (lauft die Steuerung Gber die Klemmen und sind [2/3-
Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C) und [Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Flankengest] (irn), miissen Sie zunachst alle
Fahrbefehle entfernen).

Oder

+ Kehren Sie das Vorzeichen des Sollwerts um, entfernen Sie alle Fahrbefehle und senden Sie dann einen
Fahrbefehl in dieselbe Richtung wie vor dem durch einen Endschalter erzwungenen Halt.

155

Kapitel 2
Programmieranleitung



Programmieranleitung * Meni [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-)

16.12.1 [ENDSCHALTER]

[Pos Vorw. Stop]
Parameter nur fur [+/- DREHZAHL] (UPdt) zuganglich.

nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet

LI1 | [LI1] (LI1): Logikeingang LI1

LI2|[LI2] (LI2): Logikeingang LI2

LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3

LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4

LI5 | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar

LI6 | [LI6] (LI6): Nicht anwendbar
LAr [Po RW Stop] [Nein] (nO)

[Nein] (nO)

nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet

LI1 | [LIM] (LI1): Logikeingang LI1

LI2 | [LI12] (LI2): Logikeingang LI2

LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3

LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4

LIS | [LI5] (LI5): Nicht anwendbar

LI6 | [L16] (LI6): Nicht anwendbar
LAS [Stop Modus] | [Freier Ausl.](nSt)
* Parameter ist zuganglich, wenn [Pos Vorw. Stop] (LAF) oder [Po RW Stop] (LAr) zugeordnet ist.
rMP | [Rampenstopp] (rMP): Auf Rampe
FSt| [Schnellhalt] (FSt): Schnellhalt
nSt | [Freier Ausl.] (nSt): Freier Auslauf

SCS [Konf. speichern] (1) [Nein] (nO)

A2s

CFG [Makro Konfig.] (1) [Werkseinst.] (Std)
A2s

FCS [Werkseinstellung] (1) [Nein] (nO)

A2s

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
* auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter:

[Konf. speichern] (SCS), [Makro Konfig.] (CFG) und [Werkseinstellung] (FCS) sind Uber verschiedene Konfigurationsmeniis zuganglich, wirken
sich jedoch auf alle Meniis und Parameter aus.

(M

A2s Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedrickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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16.13 87 Hz Betrieb

» Konstantes Moment bis 87 Hz. (104 Hz bei 60 Hz Motor)
+ In diesem Betrieb wird die Anfangsenergie des Motors mit V3 multipliziert. Somit muss auch ein ACPi
gewahlt werden, der die Leistung aushalt.

— Beispiel: Ein 2,2 kW, 50 Hz Motor Stern verdrahtet erreicht somit eine Nennenergie von 3,8 kW bei
87 Hz wenn der Motor Dreieck verdrahtet ist.

» Es mussen die Motordaten fir die Dreieckverdrahtung konfiguriert werden.

U (V)
400

ACOPOSinverter X64

—Hf— 22KkW )\ 50 Hz

230

ACOPOSinverter X64

—H— LW A 87 Hz

50 87 f
(60) (104) (Hz)
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17 Menli [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-)

(36 =
“%ﬂﬁ =ENT ‘
ENT L ESC ; :
— /N + ] (A | | Automatischer Wiederanlauf
ESC - -II- ENT ' |
ESC I&l
|
|
| +| |-
1
|
|
L ESC i i
ESC Pr | Betriebszeit auf Null gesetzt
ENT

Die Parameter kdnnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.
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Code

Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

Atr

[Aut. Wiederanlauf] [Nein] (nO)

Gefahr!

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

*  Der automatische Wiederanlauf ist nur bei Maschinen oder Installationen zulédssig, die keine Gefahr fiir Personal oder
Anlagen darstellen.

*«  Wenn der automatische Wiederanlauf aktiviert ist, zeigt das zugeordnete Fehlerrelais einen erkannten Fehler erst nach
Ablauf der Timeout-Frist fiir die Wiederanlaufsequenz an.

«  Die Anlagen miissen in Ubereinstimmung mit den geltenden nationalen und regionalen Sicherheitsbestimmungen ge-
nutzt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefihrlichen Verletzungen.

Die Funktion des Motors fiir einen automatischen Wiederanlauf ist nur in einer 2-Draht-Steuerung aktiv ([2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C) und
[Typ 2-Drahtst.] (tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts] (PFO)).

nO
YES

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv

[LI1] (LI1): Automatischer Wiederanlauf, wenn die Ursache des Fehlers behoben ist und die anderen Betriebsbedingungen einen Wiederanlauf
zulassen. Der Wiederanlauf erfolgt durch eine Serie automatischer Versuche in langer werdenden Absténden: 1's, 5 s, 10 s, dann 1 Min. fur
alle folgenden Versuche.

Wenn der Wiederanlauf in der durch [Max Zeit Restart] (tAr) konfigurierten Zeit nicht stattgefunden hat, wird der Vorgang abgebrochen, und der
Umrichter bleibt gesperrt, bis er ausgeschaltet und wieder eingeschaltet wurde.

Diese Funktion ist mit den folgenden Bedingungen méglich:

[EXT. KOMM. FEHLER] (CnF): Kommunikationsfehler an der Kommunikationskarte

[CANopen] (COF): CANopen-Kommunikationsfehler

[Extern] (EPF): Externer Fehler

[4-20 mA] (LFF): Verlust von 4-20 mA

[Uberbr.] (ObF): Uberspannung DC-Bus

[Ubertemp. Umr.] (OHF): Uberhitzung des Umrichters

[Uberl. Mot.] (OLF): Motoriiberlast

[Motorphase] (OPF): Verlust der Motorphase

[Uberspannung Netz] (OSF): Uberspannung der Netzversorgung

[Netzphasenverlust] (PHF): Verlust der Netzphase

Wenn R2 auf [Kein Fehler] (FLt) festgelegt ist, bleibt R2 aktiviert, solange diese Funktion aktiv ist.

tAr

[Max Zeit Restart] [[5 min] (5)

Parameter wird nur angezeigt, wenn [Aut. Wiederanlauf] (Atr) = [Ja] (YES).
Mit diesem Parameter kann die Anzahl aufeinander folgender Wiederanlaufe bei einem wiederkehrenden Fehler begrenzt werden.

[5 min] (5): 5 Minuten

[10 min] (10): 10 Minuten

[30 min] (30): 30 Minuten

[1 h] (1h): 1 Stunde

[2 h] (2h): 2 Stunden

[3 h] (3h): 3 Stunden

[Unbegrenzt] (Ct): Unbegrenzt (AuRer fur [VERLUST MOTORPHASE] (OPF) und [VERLUSTNETZPHASE] (PHF). Die maximale Dauer des
Wiederanlaufs ist auf 3 Stunden begrenzt.)

rSF

[Fehlerreset] [ INein] (nO)

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [F. Schw. Rampe 2] (Frt) > 0 oder wenn [Umschalt. Rampe] (rPS) zugeordnet ist, siehe "[RAMPEN]" auf
Seite 127.

nO
LI
LI2
LI3
L4
LIS
LI6

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
: Logikeingang LI2
: Logikeingang LI3

: Logikeingang LI5

(L12)
(LI13)
[LI4] (LI4): Logikeingang L14
(LI5)
(L16)

[LI6] (LI6): Logikeingang LI6

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kdnnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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Code Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
FLr [Einf. im Lauf] [Nein] (nO)
Ermdglicht einen storungsfreien Wiederanlauf, wenn der Fahrbefehl nach folgenden Ereignissen beibehalten wird:
— Ausfall der Netzversorgung oder einfaches Ausschalten
— Reset des aktiven Umrichters oder automatischer Wiederanlauf
—  Freier Auslauf
Die vom Umrichter vorgegebene Drehzahl setzt bei der geschatzten Motordrehzahl zum Zeitpunkt des Wiederanlaufs wieder ein und erhéht sich
dann bis zum Erreichen des Frequenzsollwerts.
Diese Funktion erfordert eine 2-Draht-Steuerung ([2/3-Drahtst.] (tCC) = [2-Draht] (2C)) mit [Typ 2-Drahtst.](tCt) = [Niveau] (LEL) oder [Prio Rechts]
(PFO).
nO [ [Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
YES | [Ja] (YES): Funktion aktiv
Wenn die Funktion betriebsbereit ist, wird sie bei jedem Fahrbefehl aktiviert, was zu einer leichten Verzégerung fiihrt.
(max. 1 Sekunde).
Fir [Einf. im Lauf](FLr) wird [Nein] (nO) erzwungen, wenn die Bremssteuerung [Zuord. Bremsanst.] (bL.C) zugeordnet ist, siehe "[BREMSLOGIK]"
auf Seite 150.
EtF [Zuord. Ext. Fehler] |[Nein] (nO)
Parameter wird nur angezeigt, wenn [Aut. Wiederanlauf] (Atr) = [Ja] (YES).
Mit diesem Parameter kann die Anzahl aufeinander folgender Wiederanlaufe bei einem wiederkehrenden Fehler begrenzt werden.
nO | [Nein] (nO): Nicht zugeordnet
LI1 | [LIM] (LI1): Logikeingang LI1
LI2 | [LI12] (LI2): Logikeingang LI2
LI3 | [LI3] (LI3): Logikeingang LI3
LI4 | [L14] (L14): Logikeingang LI4
LI5S | [LI5] (LI5): Logikeingang LI5S
LI6 | [LI6] (LI6): Logikeingang LI6
Wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), sind folgende Zuordnungen mdglich:
Cd11|[CD11] (CD11): Bit 11 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd12|[CD12] (CD12): Bit 12 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd13|[CD13] (CD13): Bit 13 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd14 | [CD14] (CD14): Bit 14 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
Cd15|[CD15] (CD15): Bit 15 des Steuerworts aus einem Kommunikationsnetzwerk
LEt [Konfig. ext. Fehler] | [Aktiv High](HIG)
LO | [Aktiv Low] (LO): Der externe Fehler wird erkannt, wenn der mit [Zuord. Ext. Fehler] (EtF) belegte Logikeingang in den Zustand 0 wechselt.
Hinweis:
In diesem Fall kann [Zuord. Ext. Fehler] (EtF) keinem Steuerwortbit aus dem Kommunikationsnetzwerk zugeordnet werden.
HIG | [Aktiv High] (HIG): Der externe Fehler wird erkannt, wenn der mit [Zuord. Ext. Fehler] (EtF) belegte Logikeingang bzw. das Bit in den Zustand
1 wechselt.
Hinweis:
Wenn [Konfig. ext. Fehler] (LEt) = [Aktiv High] (HIG) ist, wird [Zuord. Ext. Fehler] (EtF) einem Steuerwortbit aus einem Kommu-
nikationsnetzwerk zugeordnet, und wenn keine Fehlererkennung von [Zuord. Ext. Fehler] (EtF) vorhanden ist, wird durch das
Umschalten von [Konfig. ext. Fehler] (LEt) auf [AktivLow] (LO) die Fehlererkennung von [Zuord. Ext. Fehler] (EtF) ausgelost. In
diesem Fall ist es erforderlich, den Umrichter auszuschalten und erneut einzuschalten.
EPL [Mgt Externer Fehler] | [Freier Ausl.](YES)
nO | [Stérung ign.] (nO): Ignorieren
YES | [Freier Ausl.] (YES): Fehlermanagement mit freiem Auslauf
rNP | [Rampenstopp] (rMP): Fehlermanagement mit Halt auf Rampe
FSt| [Schnellhalt] (FSt): Fehlermanagement mit Schnellhalt

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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Code

Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

OPL

[Verlust Motorphase] [Ja] (YES)

nO
YES
OAC

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv

[Ja] (YES): Auslésen bei [VERLUST MOTORPHASE] (OPF)

[Ausg schalt] (OAC): Kein Auslésen bei [VERLUST MOTORPHASE] (OPF), aber Ansteuerung der Ausgangsspannung, um Uberstrom bei der
Wiederherstellung der Verbindung zum Motor zu vermeiden, und Einfangen im Lauf, auch wenn [Einf. im Lauf] (FLr) = [Nein] (nO) ist. Muss mit
dem Motorschitz verwendet werden.

Fir [Verlust Motorphase] (OPL) wird [Ja] (YES) erzwungen, wenn [Zuord. Bremsanst.] (bLC) auf [Nein](nO), siehe "[BREMSLOGIK]" auf Seite
150, gesetzt ist.

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Wenn [Verlust Motorphase] (OPL) auf nO gesetzt ist, wird ein Kabelausfall nicht erkannt.

* Vergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fiir Personal oder Anlagen darstelit.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefiahrlichen Verletzungen.

Hinweis:

Setzen Sie den Parameter [Verlust Motorphase] (OPL) auf [Ausg schalt] (OAC), wenn Sie einen Ausgangsschiitz verwenden.

IPL

[Verlust Netzphase] | [Ja] (YES)

Dieser Parameter ist nur bei dreiphasigen Umrichtern verfligbar.

nO
YES

[Nein] (nO): Ignorieren
[Ja] (YES): Fehlermanagement mit freiem Auslauf

OHL

[Mgt Ubertemp Motor] | [Freier Ausl.](YES)

nO
YES
NP
FSt

[Stérung ign.] (nO): Ignorieren

[Freier Ausl.] (YES): Fehlermanagement mit freiem Auslauf
[Rampenstopp] (rMP): Fehlermanagement mit Halt auf Rampe
[Schnellhalt] (FSt): Fehlermanagement mit Schnellhalt

Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR
Bei Unterdriickung der Uberhitzungsfehlererkennung ist der Umrichter nicht geschiitzt. Dies fiihrt zum Erléschen der Garantie.

« Vergewissern Sie sich, dass die moglichen Konsequenzen keinerlei Risiko bergen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschdden fiihren.

OLL

[Mgt Uberlast Motor] | [Freier Ausl.](YES)

nO
YES
rNP
FSt

[Stérung ign.] (nO): Ignorieren

[Freier Ausl.] (YES): Fehlermanagement mit freiem Auslauf
[Rampenstopp] (rMP): Fehlermanagement mit Halt auf Rampe
[Schnellhalt] (FSt): Fehlermanagement mit Schnellhalt

Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM MOTOR

Wenn [Mgt Uberlast Motor] auf nO eingestellt ist, dann ist der thermische Motorschutz durch den Umrichter nicht linger gegeben.
In diesem Fall ist eine alternative Einrichtung fiir den thermischen Motorschutz vorzusehen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschdden fiihren.
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Code

Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

drn
A2s

[Gedrosselter Betrieb] [Nein] (nO)

Senkt den Schwellwert zur Auslésung von [Unterspg] (USF), um den Betrieb bei Netzversorgungen mit einem Spannungsabfall von 50 % fort-
zusetzen.

nO
YES

[Nein] (nO): Funktion nicht aktiv
[Ja] (YES): Funktion aktiv In diesem Fall wird die Leistung des Umrichters gedrosselt.

Vorsicht!

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER
Wenn [Gedrosselter Betrieb] (drn) = [Ja] (YES) ist, verwenden Sie eine Netzdrossel (siehe Katalog).

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

StP

[Gefiihrter DEC USF] |[Nein] (nO)

Diese Funktion dient der Steuerung des Haltetyps bei einem Ausfall der Netzversorgung.

nO
NNS

rMP
FSt

[Nein] (nO): Sperren des Umrichters und freier Auslauf des Motors.

[VersDC Bus](MMS): Dieser Anhaltemodus verwendet die Massentragheit, um die Spannungsversorgung des Umrichters so lange wie mdglich
aufrechtzuerhalten.

[Rampenstopp] (rMP): Halt entsprechend der gliltigen Rampe ([Auslaufzeit] (dEC) oder [Auslaufzeit 2](dE2)).

[Schnellhalt] (FSt): FSchnellhalt, wobei die Zeit zum Stoppen von der Tragheit und der Bremsfahigkeit des Umrichters abhangt.

InH
A2s

[Mgt Fehler Mot. Mes] | [Ja] (YES)

Gefahr!

VERLUST DES PERSONEN- UND GERATESCHUTZES

« Bei Aktivierung des Parameters [Zuord Fehlerunterdr] (InH) werden die Schutzfunktionen der Umrichtersteuerung de-
aktiviert.

« InH sollte bei typischen Anwendungen dieser Anlage nicht aktiviert werden.

* InH sollte nur in besonderen Situationen aktiviert werden, bei denen eine griindliche Risikoanalyse ergibt, dass das
Vorhandensein der einstellbaren Schutzfunktionen des Frequenzumrichters ein gréReres Risiko als das von Personen-
oder Sachschaden birgt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefihrlichen Verletzungen.

nO
L1
LI2
LI3
Ll4
LI5
LI6

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet

[LI1] (LI1): Logikeingang LI1

[LI2] (LI2): Logikeingang LI2

[LI3] (LI3): Logikeingang LI3

[LI4] (LI4): Logikeingang LI4

[LI5] (LI5): Logikeingang LI5

[LI6] (LI6): Logikeingang LI6

Die Logikeingéange sind aktiv, wenn sie den Zustand "High" aufweisen.

rPr

[Reset Run h-Zahler] |[Nein] (nO)

nO
rtH

[Nein] (nO): Nein
[T-Run ATV] (rtH): Betriebszeit auf Null gesetzt
Der Parameter [Reset Run h-Zahler] (rPr) nimmt nach dem Zuriicksetzen auf Null automatisch wieder den Wert [Nein] (nO) an.

p
A2s

[Reset Umrichter] [Nein] (nO)

nO
YES

[Nein] (nO): Nein
[Ja] (YES): Ja

Gefahr!

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Sie sind dabei, einen Reset des Umrichters auszufiihren.

* Vergewissern Sie sich, dass dieser Vorgang in keiner Weise eine Gefahr fiir Personal oder Anlagen darstelit.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

A2s

Das Drehrad (ENT-Taste) muss gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Zuordnung dieses Parameters zu andern.
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18 Menii [KOMMUNIKATION] (COM-)

Die Parameter konnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt.
Anderungen der Parameter [Adresse Modbus] (Add), [Baud Rate Modbus] (tbr), [Format Modbus] (tFO), [Adresse
CANopen] (AdCO) und [CANopenBaudrate] (bdCO) werden erst bericksichtigt, wenn der Umschalter aus- und
wieder eingeschaltet wurde.
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Add

[Adresse Modbus] 1 bis 247 1

Nicht anwendbar

tbr

[Baud Rate Modbus] [19.200 Bit/s

Nicht anwendbar

tFO

[Format Modbus] [8-E-1] (8E1)

Nicht anwendbar [Ja] (YES)

ttO

[Modbus Timeout] |0,1 bis 10 s 10s

Nicht anwendbar

AdCO

[Adresse CANopen] [0 bis 127 [o

CANopen-Adresse fiir den Umrichter

bdCO

[CANopen Baudrate] | 125 Bit/s

Modbus-Ubertragungsgeschwindigkeit

10.0
20.0
50.0
125.0
250.0
500.0
1000

[10 Kbit/s] (10.0): 10 Kbit/s
[20 Kbit/s] (20.0): 20 Kbit/s
[50 Kbit/s] (50.0): 50 Kbits
[125 Kbit/s] (125.0): 125 Kbit/s
[250 Kbit/s] (250.0): 250 Kbit/s
[500 Kbit/s] (500.0): 500 Kbit/s
[1 Mbit/s] (1000): 1000 Kbit/s

):
):

ErCO

[Fehler Code] -

A WN-=O

Kein Fehler
Bus aus
Lebensdauer
CAN-Uberlauf
Heartbeat

FLO

[Zuord. Fd Vor-Ort] [ INein] (nO)

nO
L1
LI2
LI3
L4
LIS
LI6

[Nein] (nO): Nicht zugeordnet
[LI1] (LI1): Logikeingang LI1
[LI2] (LI2): Logikeingang LI2
[LI3] (LI3): Logikeingang LI3
[L14] (LI4): Logikeingang LI4
[LI5] (LI5): Logikeingang LI5
[LI6] (LI6): Logikeingang LI6

FLOC

[Forced Ref Lokal] [[AI1] (A1) (1)

Parameter ist nur zuganglich, wenn [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3), siehe "Befehlsparameter" auf Seite 122, ist.

Im Modus "Forced lokal" wird nur der Frequenzsollwert beriicksichtigt. PI-Funktionen, summierende Eingange usw. sind nicht aktiv.

Diagramme siehe "Sollwertkanal fiir [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 3] (L3)" auf Seite 119 bis siehe "Steuerpfad fiir [ZUGRIFFSEBENE]
(LAC) = [Level 3] (L3)" auf Seite 120.

Al
Al2
Al3
AlU1
LCC

[Al1] (Al1): Nicht anwendbar

[AI2] (Al2): Analogeingang Al2, Logikeingange LI

[AI3] (AI3): Analogeingang Al3, Logikeingange LI

[Al Virtual 1] (AIV1): Drehrad, RUN/STOP-Tasten

[HMI] (LCC): Externes Bedienterminal: Sollwert [Freq. Sollwert HMI] (LFr), siehe "Einstellungsparameter” auf Seite 96, RUN/STOP/FWD/REV
Tasten.

O

Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in [Al Virtual 1] (AlIV1) geandert.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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19 Menii [UBERWACHUNG] (SUP-)

G - -\ +
@@; ENT = gD

— [ LFr i.ﬂi |
ESC f 74 ESC
ESC [‘EEI +| |-
| v+ ENT —  ENT Untermenii
| ntermenu
ESC myw ]
LM ESC — ESC
-t
LY ENT
ESC (&0 ! |

Der Zugriff auf die Parameter ist bei laufendem oder gestopptem Umrichter moglich.

Einige Funktionen verfligen Uber eine groRe Zahl von Parametern. Zur Vereinfachung der Programmierung und
um ein Blattern durch unzahlige Parameter zu vermeiden, wurden diese Funktionen in Untermenis aufgegliedert.

Untermenis sind, ebenso wie Menus, durch einen Bindestrich nach dem Code gekennzeichnet.

Bei laufendem Umrichter wird der Wert eines der Uberwachungsparameter angezeigt. StandardmaBig wird der
Wert der am Motor anliegenden Ausgangsfrequenz (Parameter [Motorfrequenz] (rFr)) angezeigt.

Wihrend der Wert des gewiinschten neuen Uberwachungsparameters angezeigt wird, muss das Drehrad (ENT-
Taste) erneut gedriickt und gehalten werden (2 Sekunden), um die Anderung des Uberwachungsparameters zu
bestatigen und zu speichern. Von diesem Zeitpunkt an wird der Wert dieses Parameters wahrend des Betriebs
angezeigt (auch nach dem Ausschalten).

Wenn die neue Auswahl nicht durch erneutes Driicken und Halten der ENT-Taste bestatigt wird, kehrt die Anzeige
nach dem Ausschalten zum vorherigen Parameter zurlck.

Hinweis:

Nach dem Ausschalten des Umrichters oder nach einem Ausfall der Netzversorgung wird der Parame-
ter fiir den Umrichterstatus angezeigt (Beispiel: [Umr. Bereit] (rdY)). Der ausgewahlte Parameter wird
im Anschluss an einen Fahrbefehl angezeigt.
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[Code  [Beschreibung [Einstellbereich  [Werkseinstelung |

LFt [Letzter Fehler]

bLF | [Bremsanstg] (bLF): Fehler der Bremssteuerung

CFF | [Inkorrekte Konfig.] (CFF): Inkorrekte Konfiguration (Parameter)

CFI | [Konfig ung.] (CFI): Ungultige Konfiguration (Parameter)

CnF | [EXT. KOMM. FEHLER] (CnF): Kommunikationsfehler an der Kommunikationskarte
COF | [CANopen] (COF): Kommunikationsfehler in Netz 2 (CANopen)

CrF | [Ladung ZK] (CrF): Fehler der Kondensatorvorladung

EEF | [EEPROM] (EEF): Fehler im EEPROM-Speicher

EPF | [Extern] (EPF): Externer Fehler

IF1| [INTERNER FEHLER] (IF1): Unbekannter Nennwert

IF2 | [INTERNER FEHLER] (IF2): HMI-Karte nicht erkannt oder inkompatibel/ Anzeige fehlt

IF3|[INTERNER FEHLER] (IF3): EEPROM-Fehler

IF4 | [INTERNER FEHLER] (IF4): Fehler von industriellem EEPROM

LFF [[4-20 mA] (LFF): Verlust von 4-20 mA

nOF | [Kein Fehler] (nOF): Kein Fehlercode gespeichert

ObF | [Uberbr.] (ObF): Uberspannung DC-Bus
OCF | [Uberstrom] (OCF): Uberstrom
OHF | [Ubertemp. Umr.] (OHF): Uberhitzung des Umrichters

OLF | [Uberl. Mot.] (OLF): Motoriiberlast
OPF | [Motorphase] (OPF): Verlust der Motorphase
OSF | [Uberspannung Netz] (OSF): Uberspannung der Netzversorgung
PHF | [Netzphasenverlust] (PHF): Verlust der Netzphase
SCF | [Mot. Kurzschluss ] (SCF): Kurzschluss des Motors (Phase, Erdung)
SOF | [Uberdrehz.] (SOF): Uberdrehzahl des Motors

tnF [ [Motormess.] (tnF): Fehler der Motormessung

USF | [Unterspg] (USF): Unterspannung der Netzversorgung

Otr [Motordrehmoment]
100 % = Nennmoment des Motors, berechnet mithilfe der im Menli [MOTORSTEUERUNG] (drC-)eingegebenen Parameter.
rtH [Betriebsstd. Motor] |0 bis 65.530 Stunden

Gesamtzeit, Uber die der Motor eingeschaltet war: 0 bis 9.999 (Stunden), dann 10,00 bis 65,53 (Kilostunden).
Kann durch den Parameter [Reset Run h-Zahler] (rPr) im Meni [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-), siehe "Fehlermanagement (drn - rP)" auf Seite
161, auf Null zuriickgesetzt werden.
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LFr [Freq. Sollwert HMI] 0 bis 500 Hz

Frequenzsollwert fir die Steuerung Uber ein integriertes Grafikterminal oder externes Bedienterminal.

rPI [Int.Sollw. PID] |0 bis 100 %
* Interner PID-Sollwert
Parameter wird nur angezeigt, wenn [Zuord. Istwert PID] (PIF) ungleich [Nein] (nO), siehe "[PI-REGLER]" auf Seite 145.
FrH [Frequenzsollwert] |0 bis 500 Hz
Frequenzsollwert vor Rampe (absoluter Wert).
rFr [Motorfrequenz] |-500 Hz bis +500 Hz
Dieser Parameter wird auch fir die Funktion "+/- Drehzahl" Uber das Drehrad am Tastenfeld oder auf dem Grafikterminal verwendet.
Er dient der Anzeige und Bestatigung des Vorgangs (siehe "Befehlsparameter” auf Seite 122). Bei einem Ausfall der Netzversorgung wird [Mo-
torfrequenz] (rFr) nicht gespeichert, und die Funktion "+/- Drehzahl" muss in [UBERWACHUNG] (SUP-) und [Motorfrequenz] (rFr) erneut aktiviert
werden.
SPd1 [Eingest. Ausgangswert]
oder [Eingest. Ausgangswert] (SPd1), [Eingest. Ausgangswert] (SPd2) oder [Eingest. Ausgangswert] (SPd3) in Abhangigkeit von dem Parameter
Szd2 [Skal.faktor rFr/SPdx] (SdS), siehe "Einstellungsparameter" auf Seite 102, ([Eingest. Ausgangswert](SPd3) in den Werkseinstellungen)
oder
SPd3
LCr [Motorstrom]
Schatzung des Stroms im Motor
Opr [Motorleistung]
100 % = Motornennleistung, berechnet mithilfe der im Meni [MOTORSTEUERUNG] (drC-) eingegebenen Parameter
ULn [Netzspannung]
Dieser Parameter gibt die Netzspannung tiber den DC-Bus an, sowohl im Motormodus als auch bei gestopptem Motor.
tHr [Therm. Zust. Motor]
100 % = Thermischer Nennzustand
118 % = Schwellwert "OLF" (Motoriuberlast)
tHd [Therm. Umr. err.]

100 % = Thermischer Nennzustand
118 % = Schwellwert "OHF" (Motoriiberhitzung)

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menl die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmen( der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und festgelegt werden kénnen, enthalten diese Menis zur
einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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COd [Zugriffscode PIN 1] (1)
Erméglicht den Schutz der Umrichterkonfiguration durch einen Zugriffscode.
Wenn der Zugriff durch einen Code geschiitzt ist, kénnen nur die Parameter in den Meniis [UBERWACHUNG] (SUP-) und [FREQUENZSOLL-
WERT] (rEF-) aufgerufen werden. Die MODE-Taste kann zum Umschalten zwischen Menls verwendet werden.
Hinweis:
Notieren Sie sich den Code vor der Eingabe.
OFF | [AUS] (OFF): Keine Zugriffscodes.

*  Geben Sie zum Sperren des Zugriffs einen Code ein (2 bis 9.999). Die Anzeige kann mithilfe des Drehrads erhéht werden. Driicken Sie

dann die Taste ENT. [Ein] (On) wird auf dem Bildschirm angezeigt und weist darauf hin, dass der Zugriff gesperrt ist.
On | [EIN] (On): Der Zugriff wird durch einen Code gesperrt (2 bis 9.999).

* Um die Zugriffssperre aufzuheben, geben Sie den Code ein (erhohen Sie die Anzeige mithilfe des Drehrads), und driicken Sie dann
die Taste ENT. Der Code bleibt eingeblendet, und der Zugriff wird bis zum nachsten Abschalten des Umrichters freigegeben. Der Zugriff
ist nach dem erneuten Einschalten des Umrichters wieder gesperrt.

+ Bei Eingabe eines ungiiltigen Codes wechselt die Anzeige zu [EIN] (On). Der Zugriff bleibt gesperrt.

5888 Der Zugriff wird freigegeben (der Code wird auf dem Display angezeigt).

»  Zur Reaktivierung der Sperre mit demselben Code nach der Freigabe des Zugriffs stellen Sie die Einstellung [EIN] (On) mithilfe des
Drehrads wieder her, und driicken Sie dann die ENT-Taste. [Ein](On) wird weiterhin auf dem Bildschirm angezeigt und weist darauf hin,
dass der Zugriff gesperrt ist.

*  Um den Zugriff durch einen neuen Code nach der Freigabe zu sperren, geben Sie den neuen Code ein (erhdhen Sie die Displayanzeige
mithilfe des Drehrads), und driicken Sie dann die ENT-Taste. [EIN] (On) wird auf dem Bildschirm angezeigt und weist darauf hin, dass
der Zugriff gesperrt ist.

* Zum Loschen der Sperre nach der Freigabe des Zugriffs stellen Sie die Einstellung [AUS] (OFF) mithilfe des Drehrads und durch Driicken
der ENT-Taste wieder her. [AUS] (OFF) wird weiter angezeigt. Der Zugriff ist freigegeben und bleibt auch beim nachsten Neustart frei.

tUS [Zust. Mot.-messung]
tAb | [Nicht ausg.] (tAb): Der voreingestellte Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
PEnd | [Warten] (PEnd): Eine Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt.
PrOG | [Aktiv] (PrOG): Motormessung lauft.
FAIL | [Fehlerhaft] (FAIL): Motormessung ist fehlgeschlagen.
dOnE | [Ausgefiihrt] (dOnE): Der von der Motormessfunktion gemessene Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
Strd | [Eingabe R1] (Strd): Der Statorwiderstand im kalten Zustand ([R.Stator kalt] (rSC) ungleich [Nein] (nO)) wird zur Steuerung des Motors eingesetzt.
CUS | [kundenspez] (CUS): Wird der Parameter [R.Stator kalt] (rSC) manuell, und nicht tiber das Autotuning konfiguriert, ist der Parameter [Zust. Mot.-
messung] (tUS) gleich [kundenspez] (CUS).
udpP [Version Firmware]
Dieser Parameter gibt die Version der Software fir den Umrichter an.
Beispiel: 1102 = V1.1 IE02
1) Bei Verwendung von X2X wird die Werkseinstellung automatisch in 64 geandert.

[LOGIKEINGANG KONF.] und [STATUS ANALOG-EING.]

LI1A Dient der Anzeige der jedem Eingang zugeordneten Funktionen. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt. Mithilfe
LI2A des Drehrads kénnen Sie durch alle Funktionen blattern.
LI3A
LI4A Zustand1 p--7 r--7 r-- T
LI5A l
LIBA ' o
Zustand 0 - - __ R R S
L1 LI2LI3 LI4LI5 LI6

Wenn demselben Eingang mehrere Funktionen zugeordnet wurden, missen Sie sicherstellen, dass diese kompatibel sind.
LIS Dient der Anzeige des Zustands von Logikeingdngen (Segment-Anzeige: hoch = 1, niedrig = 0).

Obiges Beispiel: LI1 und LI6 sind auf 1 gesetzt; LI2 und LI5 sind auf 0 gesetzt.
AlMA Dient der Anzeige der jedem Eingang zugeordneten Funktionen. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt. Mithilfe
AI2A des Drehrads kdnnen Sie durch alle Funktionen blattern.
AI3A Wenn demselben Eingang mehrere Funktionen zugeordnet wurden, missen Sie sicherstellen, dass diese kompatibel sind:
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20 Diagnose und Fehlerbehebung

20.1 Der Umrichter startet nicht, und es wird kein Code angezeigt.

Wenn die Anzeige nicht aufleuchtet, Gberprifen Sie die Stromversorgung des Umrichters, die Verkabelung
an den Eingangen und die Kommunikationsschnittstelle.

Die Zuordnung der Funktion "Schnellhalt" oder "Freier Auslauf' verhindert einen Start des Umrichters, wenn
die entsprechenden Logikeingange nicht versorgt werden. Der ACOPOSinverter X64 zeigt dann [Freier
Ausl.] (nSt) oder [Schnellhalt] (FSt) an. Das ist normal, da diese Funktionen bei Null aktiv sind und der
Umrichter im Falle eines Drahtbruchs gestoppt wird.

Stellen Sie sicher, dass die Eingange fir Fahrbefehle gemal dem gewahlten Steuermodus (Parameter
[2/3-Drahtst.] (tCC) im MenU[EIN/AUSGANGE CFG] (I_0-), siehe "Menil [EIN-AUSGANGE CFG] (I_0O-)"
auf Seite 111) aktiviert werden.

Wenn ein Eingang der Funktion "Endschalter" zugeordnet und auf Null gesetzt ist, dann kann der Umrichter
nur mit einem Fahrbefehl fir die entgegengesetzte Richtung gestartet werden (siehe "Endschalter-Steue-
rung" auf Seite 155).

Wenn der Sollwertkanal (siehe "Sollwertkanal fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1] (L1) oder [Level
2] (L2)" auf Seite 117) oder der Befehlskanal (siehe "Steuerpfad fur [ZUGRIFFSEBENE] (LAC) = [Level 1]
(L1) oder [Level 2] (L2)" auf Seite 118) einem Kommunikationsnetzwerk zugeordnet ist, zeigt der Umrichter
beim Anschlief3en der Spannungsversorgung [Freier Ausl.] (nSt) an und verbleibt im Stoppmodus, bis der
Kommunikationsbus einen Befehl sendet.

Wenn die LED am DC-Bus leuchtet und die Anzeige leer ist, stellen Sie sicher, dass es keinen Kurzschluss
in der 10-V Spannungsversorgung gibt.

Wenn auf dem Umrichter [Umr. Bereit] (rdy) angezeigt wird und der Umrichter nicht startet, stellen Sie si-
cher, dass es keinen Kurzschluss in der 10-V-Spannungsversorgung gibt, und Uberprifen Sie die Verka-
belung an den Eingangen sowie die Kommunikationsschnittstelle.

In der Werkseinstellung ist die RUN-Taste deaktiviert. Legen Sie die Parameter [Kanal Sollw1] (Fr1), siehe
"Konfigurieren der Parameter [Standard Motorfreq.] (bFr), [2/3-Drahtst.] (tCC) und [Kanal Sollw1] (Fr1)" auf
Seite 93, und [Konfig. Kanal 2] (Cd1), Befehlsparameter, fest, um den Umrichter lokal zu steuern.

169

Kapitel 2
Programmieranleitung



Programmieranleitung ¢ Diagnose und Fehlerbehebung

20.2 Fehler, die ein Wiedereinschalten der Spannungsversorgung nach Beseitigung der St6-
rungsursache erfordern

Die Ursache fir den jeweiligen Fehler muss behoben werden, bevor dieser durch Aus- und Wiedereinschalten der
Spannungsversorgung des Umrichters zurlickgesetzt werden kann.

[FEHLER LADUNG DC BUS] (CrF), [UBERDREHZAHL] (SOF), [FEHLER MOTORMESS.] (tnF) und [BRE-
MSANSTG FEHLER] (bLF) kénnen auch dezentral Uber einen Logikeingang zurlickgesetzt werden (Parameter
[Fehlerreset] (rSF) im Menu [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-), siehe "Fehlermanagment (Atr - rSF)" auf Seite 158).

Die Fehler bLF, CrF, EEF, IF1, IF2, IF3, IF4, OCF, SOF und tnF kénnen auch gesperrt oder Uber einen Logikein-
gang oder ein Netzwerksteuerbit zurlickgesetzt werden (Parameter [Zuord Fehlerunterdr] (InH), siehe "Fehlerma-
nagement (drn - rP)" auf Seite 161).

Code Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
bLF [BREMSANSTGFEHLER] Strom der Bremséffnung nicht erreicht Priifen Sie den Umrichter-/Motoranschluss.
Schwellwert der Bremsanzugsfrequenz [Fre- Priifen Sie die Motorwicklungen.
g.Bremsanzug] (bEn) = [Nein] (nO) (nicht fest- Priifen Sie die Einstellung [| Bremsabfall aufw.]
gelegt), wohingegen die Bremssteuerung [Zuor- (Ibr) im Meni [ANWENDUNGSFKT.] (FUn-),
d.Bremsanst.] (bLC) zugeordnet ist siehe "[BREMSLOGIK]" auf Seite 150.
Wenden Sie die empfohlenen Einstellungen fiir
[Freq. Bremsanzug] (bEn), siehe "Bremsan-
steuerung" auf Seite 148, an.
CrF [FEHLER LADUNG DCBUS] Vorladerelaissteuerung oder beschadigter Vor- Tauschen Sie den Umrichter aus.
ladewiderstand
EEF [EEPROM-FEHLER] Interner Speicher Prifen Sie die Umgebung (elektromagnetische
Vertraglichkeit).
Tauschen Sie den Umrichter aus.
IF1 [INTERNER FEHLER] Unbekannter Nennwert Tauschen Sie den Umrichter aus.
IF2 [INTERNER FEHLER] HMI-Karte nicht erkannt Starten Sie den Umrichter neu.
HMI-Karte inkompatibel Wenden Sie sich an lhren regionalen B&R-
Anzeige leer Handler.
IF3 [INTERNER FEHLER] EEPROM
IF4 [INTERNER FEHLER] Industrielles EEPROM
INF [INTERNER FEHLER] Kommunikationsproblem: Uberpriifen Sie das EMV-Umfeld (Erdung...)

Die Kommunikation an der internen seriellen
Schnittstelle zwischen den internen Mikrokon-
rollern wird unterbrochen

starke externe EMV-Stérung

OCF [UBERSTROM]

Parameter in den Menis [EINSTELLUNGEN]
(SEt-) und [MOTORSTEUERUNG] (drC-) sind
falsch

Massentragheit oder Last zu hoch
Mechanische Blockierung

Prifen Sie die Parameter in den Me-
niis [EINSTELLUNGEN] (SEt-), siehe "Meni
[EINSTELLUNGEN] (SEt-)" auf Seite 95, und
[MOTORSTEUERUNG] (drC-), siehe "Meni
[MOTORSTEUERUNG] (drC-)" auf Seite 104.
Priifen Sie die Dimensionierung von Motor/Um-
richter/ Last.

Priifen Sie den Zustand der Mechanik.

SCF [KURZSCHLUSSMOTOR]

Kurzschluss oder Erdschluss am Umrichteraus-
gang

Starker Ableitstrom gegen Erde bei Parallelan-
schluss mehrerer Motoren

Priifen Sie die Anschlusskabel vom Umrichter
zum Motor und die Isolierung des Motors.
Senken Sie die Taktfrequenz.

SchlieRen Sie Motordrosseln in Reihenschal-
tung an.

SOF [UBERDREHZAHL]

Instabilitat oder
zu stark antreibende Last

Prifen Sie die Parameter von Motor, Verstar-
kung und Stabilitat.

Flgen Sie einen Bremswiderstand hinzu.
Priifen Sie die Dimensionierung von Motor/Um-
richter/ Last.

tnF [FEHLERMOTORMESS.]

Spezialmotor oder Motor mit einer fiir den Um-
richter ungeeigneten Leistung
Motor nicht an Umrichter angeschlossen

Verwenden Sie das L-Verhaltnis oder das
[Var.Moment] (P)-Verhaltnis (siehe [Regungsart
Mot 1] (UFt), siehe "Motorsteuerungsparame-
ter" auf Seite 107).

Priifen Sie, ob der Motor bei der Motormessung
erkannt wird.

SchlieRen Sie den Motorschiitz wahrend der
Motormessung.
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20.3 Fehler, die einen automatischen Wiederanlauf nach Beseitigung der Stérungsursache zu-
lassen
siehe "Menl [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-)" auf Seite 158.

Diese Fehler kdnnen auch durch Aus- und Wiedereinschalten des Umrichters oder Uber einen Logikeingang zu-
rickgesetzt werden (Parameter [Fehlerreset] (rSF), siehe "Fehlermanagment (Atr - rSF)" auf Seite 158, im Menu
[FEHLERMANAGEMENT] (FLt-), siehe "[ENDSCHALTER]" auf Seite 156).

CnF

[EXT. KOMM.FEHLER]

Kommunikationsfehler an der Kommunikations-
karte

Priifen Sie die Umgebung (elektromagnetische
Vertraglichkeit).

Prifen Sie die Verkabelung.

Priifen Sie den Timeout.

Tauschen Sie die Optionskarte aus.

COF

[FEHLER CANopen]

Kommunikationsunterbrechung auf dem CANo-
pen-Bus

Priifen Sie den Kommunikations-Bus.
Lesen Sie in der relevanten Produktdokumenta-
tion.

EPF

[EXTERNER FEHLER]

Entsprechend Benutzer

Entsprechend Benutzer

LFF

[VERLUST 4-20 mA]

Verlust des 4-20 mA-Sollwerts an Eingang Al3

Priifen Sie den Anschluss am Eingang Al3.

ObF

[UBERBREMSUNG]

Zu starke Bremsung oder antreibende Last

Erhdhen Sie die Auslaufzeit.

Bauen Sie ggf. einen Bremswiderstand ein.
Aktivieren Sie die Funktion [Anp. Auslauframpe]
(bra), siehe "[RAMPEN]" auf Seite 127, wenn
sie mit der Anwendung kompatibel ist.

OHF

[UBERTEMP.UMRICHTER]

Temperatur des Umrichters zu hoch

Priifen Sie die Motorlast, die Bellftung des Um-
richters und die Umgebung. Lassen Sie den
Umrichter vor dem Wiedereinschalten abkiih-
len.

OLF

[UBERLAST MOTOR]

Ausldsung durch zu hohen Motorstrom

Wert des Parameters [R.Stator kalt] (rSC) falsch

Prifen Sie die Einstellung [Therm. Nennstrom]
(ItH), siehe "Einstellungsparameter" auf Seite
96, des thermischen Motorschutzes und die Mo-
torlast. Lassen Sie den Umrichter vor dem Wie-
dereinschalten abkuhlen.

Messen Sie [R.Stator kalt] (rSC), siehe "Motor-
steuerungsparameter” auf Seite 105, erneut.
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OPF

[VERLUSTMOTORPHASE]

Verlust einer Phase am Umrichterausgang
Motorschiitz gedffnet

Motor nicht angeschlossen oder zu geringe Mo-
torleistung

Plotzlich auftretende Instabilitdt des Motor-
stroms

Priifen Sie die Anschliisse zwischen Umrichter
und Motor.

Legen Sie bei Verwendung eines Motorschiit-
zes [Verlust Motorphase] (OPL) auf [Ausg
schalt] (OAC) fest (Menu [FAULT MANAGE-
MENT] (FLt-), siehe "Fehlermanagement (OPL
- OLL)" auf Seite 160).

Testen Sie bei geringer Motorleistung oder nicht
vorhandenem Motor: In den Werkseinstellun-
gen ist die Erkennung von Motorphasenausfal-
len aktiviert ([Verlust Motorphase] (OPL) = [Ja]
(YES)). Zur Uberpriifung des Umrichters in ei-
ner Test- oder Wartungsumgebung, ohne dass
auf einen Motor mit derselben Bemessungs-
leistung wie der Umrichter umgestellt werden
muss (besonders nitzlich bei Hochleistungs-
Umrichtern), deaktivieren Sie die Erkennung
von Motorphasenausféllen ([Verlust Motorpha-
se] (OPL) = [Nein] (nO)).

Priifen und optimieren Sie die Parameter [IR-
Kompens.] (UFr), [Nennspannung Mot.] (UnS)
und [Nennstrom Motor] (nCr), fihren Sie eine
Motormessung ([Motormess.] (tUn), siehe "Mo-
torsteuerungsparameter” auf Seite 106) durch.

OSF

[UBERSPANNUNGSFEHLER]

Netzspannung zu hoch
Gestorte Netzversorgung

Priifen Sie die Netzspannung.

PHF

[VERLUSTNETZPHASE]

Fehlerhafte Umrichterversorgung oder Siche-
rung geschmolzen

Ausfall einer Phase

Einsatz eines dreiphasigen ACOPOSinverter
X64 in einem einphasigen Netz

Last mit Unwucht

Schutzfunktion wirkt nur unter Last

Priifen Sie den Leistungsanschluss und die Si-
cherungen.

Flhren Sie einen Reset durch.

Verwenden Sie ein dreiphasiges Netz.
Deaktivieren Sie die Erkennung durch Festle-
gen von [Verlust Netzphase] (IPL) = [Nein] (nO)
(Menu [FEHLERMANAGEMENT] (FLt-), siehe
"Fehlermanagement (OPL - OLL)" auf Seite
160).

SLF

[FEHLER MODBUS]

Kommunikationsunterbrechung auf dem Mod-
bus-Bus

Externes Grafikterminal aktiviert ([HMI-Befehl]
(LCC) = [Ja] (YES), siehe "Befehlsparameter”
auf Seite 124) und Bedienterminal getrennt

Priifen Sie den Kommunikations-Bus.

Lesen Sie in der relevanten Produktdokumenta-
tion nach.

Priifen Sie die Verbindung mit dem externen
Grafikterminal.
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20.4 Fehler, die sofort nach Beseitigung der Stérungsursache zuriickgesetzt werden

Code Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
CFF [INKORREKTEKONFIG.] + Die aktuelle Konfiguration ist nicht konsistent. « Stellen Sie die Werkseinstellungen oder die
* Es wurden Optionen hinzugefiigt oder entfernt. Backup- Konfiguration (sofern giltig) wieder
her. siehe "Motorsteuerungsparameter" auf Sei-
te 109.

CFI [FEHLERHAFTEKONFIG.] +  Ungiltige Konfiguration. Die (iber die serielle +  Priifen Sie die zuletzt geladene Konfiguration.
Verbindung in den Umrichter geladene Konfigu- + Laden Sie eine konsistente Konfiguration.
ration ist nicht konsistent.

USF [UNTERSPANNUNG] +  Ungenligende Netzversorgung +  Priifen Sie die Spannung und Spannungspa-

*  Voribergehender Spannungsabfall rameter. Schwellwert zur Auslésung in [UN-

TERSPANNUNG] (USF)
8164S2***** 00X-1: 160 V
8164T2***** 00X-1: 160 V
8164T4***** 00X-1: 300 V

«  Tauschen Sie den Umrichter aus.

* Beschadigter Vorladewiderstand

CFF

Ist die Konfiguration "Parameter tbertragen" auf [Ja] (YES) eingestellt, werden die von der Defaulteinstellung ab-
weichenden Parameter nach einem Hochlauf der X2X-Einsteckkarte zum ACOPOSinverter X64-Umrichter tber-
tragen. Nach der Ubertragung werden diese Parameter innerhalb von 500ms im EEPROM gespeichert?.

Um einem Auftreten dieses CFF vorzubeugen bzw. die Wahrscheinlichkeit zu minimieren und dennoch beim
Tausch des Umrichters diesen automatisch zu konfigurieren, wurde eine Konfiguration fiir "Parameter Gbertragen”
implementiert. Stellt man diese Konfiguration auf ,bei Anderung“, werden die konfigurierten Parameter im RAM
der X2X-Einsteckkarte zwischengespeichert und nur dann zum Umrichter tibertragen, wenn sich in der I/O-Konfi-
guration im Automation Studio? etwas geandert hat. Somit wird bei einem Ausfall der 240V bzw. 400V nicht erneut
ins EEPROM gespeichert und ein CFF kann nicht auftreten.

Hinweis:

* Eine Verianderung der Parameter tiber asynchrone Zugriffe (AslOAcc) oder direkt iiber den
ACOPOSinverter X64 Umrichter wird nicht erkannt.

* Wenn die Parameter nicht direkt in der /O-Konfiguration im Automation Studio geédndert wer-
den, werden sie nicht erneut zum Umrichter iibertragen.

* Durch die Zwischenspeicherung im RAM der X2X-Einsteckkarte wird die Konfiguration nach
jedem Ausfall der 24V innerhalb von 500ms zum ACOPOSinverter X64 iibertragen und dort im
EEPROM gespeichert?.

1) Fallen in diesem Zeitfenster die 240V bzw. 400V am Umrichter aus, kann es beim nachsten Hochlauf zu einem CFF kommen.
2) Ab Upgrade 1.3.6.0 ist die Konfiguration "Parameter Gbertragen" beim Einfligen eines neuen Umrichters per Default auf "bei Aenderung"
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21 Zyklischer Betrieb mit RP-Reset

Cyclic Operation

IDLE

| X2X Interrupt |

Warmstart

Check
Inverter supply

First X2X
Enable Relais + Do Functions

YES
SDC

Enable

NO Check

Set Time

Warmstart

Counter + Di/Do Handling |

PDO Update from/to Inverter

> 5ms (first X2X Divider > 5ms)

Asynchronous Access

Register
Number
<2100h

Set/Read
Inverter Register
SDO Access

Set/Read
X2X Interface
Register
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Kapitel 3 « CANopen®-Kommunikation

1 Hardwareeinrichtung CANopen®-Daisy-Chain — Option 8101F104.200-1

Das folgende Diagramm zeigt eine Beispieleinrichtung mit vier ACOPQOSinverter X64-Umrichtern, die jeder ein
CANopen-Daisy-Chain- Modul enthalten und an X20CPxxxx angeschlossen sind.

l

A

—if —f

- (I 1
b

|

%

y
‘\m

A 4

|

H

X20CPxxxx

N

ACOPOSinverter X64 Verlangerungskabel
810IF104.200-1

Leitungsabschluss
810XT001.000-1

Die ACOPOSinverter X64 CANopen-Daisy-Chain-Optionskarte (Bestellnummer: 8I0IF104.200-1, separat geliefert)
stellt Folgendes bereit:

+ Zwei RJ45-Anschlusse, die die Einrichtung eines CANopen-Netzwerks mithilfe von mit RJ45-Steckern aus-
geristeten Kabeln ermdglichen: das ACOPOSinverter X64 CANopen-Verlangerungskabel ist ein mit zwei
RJ45-Steckern ausgeristetes Kabel. Es sind drei Langen verfugbar: 0,3 m (Bestellnummer: 0TP370.22),
0,5 m (Bestellnummer: 0TP370.29) und 1 m (Bestellnummer: 0TP370.34).

 Ein dritter RJ45-Anschluss, um den ACOPOSinverter X64 z. B. mit der Benutzeranzeige zu verbinden.

Der Netzabschluss erfolgt, indem in den letzten verfligbaren RJ45-Anschluss des letzten Gerats im Netzwerk
ein Leitungsabschluss (Bestellnummer 810XT001.000-1) eingesteckt wird. Dieser Leitungsabschluss ist mit einem
RJ45-Stecker ausgerustet, der direkt in das Modul eingesteckt werden kann.

Da die Optionskarte 8I0IF104.200-1 die Basisanschlusskarte des ACOPOSinverter X64 ersetzt, ist sie auch mit
digitalen und analogen Einund Ausgangen ausgestattet.

Hinweis:

Die maximale Busldnge wird durch zwei geteilt, wenn ein ACOPOSinverter X64 auf einen CANopen-Bus
mit CANopen-Daisy- Chain 810IF104.200-1 gelegt wird. siehe "Konfiguration™ auf Seite 178.
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1.1

Beschreibung der Klemmen

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Die Klemmenleiste darf nicht abgezogen oder eingesteckt werden, wahrend der Frequenzum-
richter in Betrieb ist.
» Priifen Sie nach Arbeiten an der Klemmenleiste die Befestigungsschraube auf festen Sitz.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Beriihren Sie die Klemmenleiste erst, wenn:

* die Stromversorgung zum Umrichter unterbrochen ist,
* keine Spannung mehr an den Ein- und Ausgangsklemmen anliegt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

o
l=l—=l—=l=T—=1—=1—1 B = = = |
S 3 Q9 F - o g 9 Q x
8 < + < v 24 24 O r o 8

i
1
® ®
CANopen™ | CANopen Modbus
1
1
1
I
1
1
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1.2 Kenndaten der Steuerklemmen

Klem- Funktion Elekrische Daten
me
CcoM Bezugsleiter der analogen Ein- und oV
Ausgénge
Analoger bipolarer Spannungseingang + 10 V:
Al2 Analoger Spannungseingang *  Impedanz 30 kQ
*  Zulassige Hochstspannung 30 V
S W d Soll +10V (+ 8 % - 0):
annungsversorgung fiir das Soll-
10V | e otontomoter (2,3 bis 10 kQ) * 10mA max. i
*  Geschitzt gegen Kurzschluss und Uberlast
Analoger Stromeingang, X-Y mA durch Programmierung von X und Y von 0 bis 20 mA:
Al3 Analoger Stromeingang
* Impedanz 250 Q
oav S_pannungsversorgung der Logikein- +  +24V Schutz gegen Kurzschluss und Uberlast, min. 19 V, max. 30 V
gange +  Maximal verfugbarer kundenseitiger Strom 100 mA
LI1 Programmierbare Logikeingange:
L2 + Impedanz 3,5 kQ
Logikeingénge +  +24Vinterne oder externe 24-V-Spannungsversorgung (min. 19 V, max. 30 V)
LI3 *  Max. Strom: 100 mA
* Max. Abtastzeit: 4 ms
R2A | Konfigurierbare Relaisausgénge, ein +  Mindestschaltleistung: 10 mA bei 5 VDC
R2B |logischer Relaisausgang, ein "N/C"- +  Maximale Schaltleistung bei ohmscher Last (cos ¢ = 1 und L/R = 0 ms). 5 A bei 250 VAC oder 30 VDC
R2C Kontakt und ein "N/O"-Kontakt mit Be- +  Maximale Schaltleistung bei induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und L/R =7 ms): 2 A bei 250 VAC oder 30 VDC
zugspunkt. »  Abtastzeit: 8 ms « Lebensdauer: 100.000 Schaltvorgange bei maximaler Schaltleistung
CANopen-Kommunikations-Schirmklemme.
SCR | (Abschirmung) Diese Klemme ist nicht mit anderen Schaltkreisen auf dieser Karte verbunden.

Erden Sie diese Klemme getrennt von der Erdung der Netzspannungsleitung.

1.3 Leiterquerschnitte

Steuerklemmen ACOPOSinverter X64 Anwendbarer Leiterquerschnitt in mm? @ Anzugsmoment in Nm @
R2A, R2B, R2C 0,75 bis 1 )
Sonstige Klemmen 0,14 bis 0,5 0.5 bis 0.6

U] Der fettgedruckte Wert entspricht zur Gewahrleistung der Sicherheit dem Mindestleiterquerschnitt.
@ Empfohlener Wert bis Hochstwert

1.4 CANopen®- und Modbus-Anschliisse

Pin

RJ-45-Signal

CAN_H

CAN_L

CAN_GND

Nicht angeschlossen

Nicht angeschlossen

Nicht angeschlossen

Nicht angeschlossen

O IN[O[O [ ]WIN |~

Nicht angeschlossen

Pin RJ-45-Signal

Nicht angeschlossen

Nicht angeschlossen

Nicht angeschlossen
D1

DO

Nicht angeschlossen
VP (1)

Gemeinsam

(1) Reserviert fur RS232/RS485-Wandler

®
N
olN|ojla|sr|w| |
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2 Konfiguration

Die Konfiguration der CANopen-Kommunikationsfunktionen des ACOPOSinverter X64 kann Giber das Meni [COM-
MUNICATION] (COM-) aufgerufen werden.

Hinweis:

I_:_)ie Konfiguration kann nur geédndert werden, wenn der Motor gestoppt und der Umrichter gesperrt ist.
Anderungen werden erst nach einem Neustart des Umrichters (Ausschalten und erneutes Einschalten)

wirksam.
Parameter Mégliche Werte Anzeige auf dem Terminal Standardwert
CANopen®-Adresse 0 bis 127 )
AdCO IS 0 bis 127 0
10 KBit/s 10.0
20 KBit/s 20.0
CANopen®- 50 KBit/s 50.0
Ubertragunsrate 125 KBit/s 125.0 125 KBit/s
bdCO 250 KBit/s 250.0
500 KBit/s 500.0
1.000 KBit/s 1000

Der Parameter AdCO wird im weiteren Verlauf dieser Bedienungsanleitung als "Node-ID" bezeichnet.
Der Standardwert (0) dieses Parameters deaktiviert die CANopen-Kommunikation des ACOPOSinverter.

Um CANopen® auf dem ACOPOSinverter X64 zu aktivieren, miissen Sie fiir AdCO einen Wert ungleich null
festlegen. Der Wert des Parameters bdC0O muss mit der Ubertragungsrate aller anderen an den CANopen®-Bus
angeschlossenen Geréte ibereinstimmen. Dariiber hinaus hangt die maximale Busléange von der Ubertragungs-
rate ab.

Die folgende Tabelle gibt die maximale Buslange an, wenn ein ACOPQOSinverter X64 auf einen CANopen-Bus
gelegt wird, abhangig von der tatsachlichen Ubertragungsrate:

Ubertragungsrate 10 KBit/s 20 KBit/s 50 KBit/s 125 KBit/s 250 KBit/s 500 KBit/s 1.000 KBit/s
Maximale Buslange 5.000 m 2.500 m 1.000 m 500 m 250 m 100 m 5m
Hinweis:

Bei einer Ubertragungsrate von 1.000 KBit/s diirfen die Verlangerungskabel maximal 0,3 m lang sein.

Die maximale Busldnge wird durch zwei geteilt, wenn ein ACOPOSinverter X64 auf einen CANopen-Bus
mit CANopen-Option 8101F104.200-1 gelegt wird.

178



3 Signalisierung

CANopen®-Kommunikation e Signalisierung

Die beiden Signalisierungs-LEDs, die ganz rechts in der vierstelligen 7-Segment- Frontanzeige
des ACOPOSinverter X64 angeordnet sind, dienen dazu, den Status der CANopen-Kommuni-

kation anzuzeigen.

LED Status Beschreibung
RUN Aus Der CANopen-Controller befindet sich im Status
"OFF" (AUS).
. . . Der ACOPOSinverter X64 befindet sich im Status
Einzelblinken (200 ms ein/1 s aus) "STOPPED" (GESTOPPT).
. . Der ACOPOSinverter X64 befindet sich im Status
Blinken (200 ms €in/200 ms aus) "PRE-OPERATIONAL" (STARTBEREIT).
An Der ACOPOSinverter X64 befindet sich im Status
"OPERATIONAL" (BETRIEB).
ERROR Aus Kein Fehler gemeldet

Einzelblinken (200 ms ein/1 s aus)

Vom CANopen-Controller des ACOPOSinverter X64
gemeldete Warnung (z. B. zu viele Error-Frames)

Doppelblinken (200 ms ein/200 ms aus/200 ms
an/1 s aus)

Fehler aufgrund des Auftretens eines Node Guar-
ding- oder Heartbeat-Ereignisses

An

Der CANopen-Controller befindet sich im Status

"BUS-OFF" (BUS-AUS)
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4 Softwareeinrichtung

4.1 Profile

Kommunikationsprofil
Das Kommunikationsprofil des ACOPOSinverter X64 basiert auf:

« CAN2A
» CANopen-Spezifikation (DS301 V4.02)

Vereinfachte Struktur des Telegramms:
Identifier (11 Bits) COB-ID

Weitere Informationen finden Sie auf der Website "Can In Automation": www.can-cia.org.

Identifier (11 Bits) a Benutzerdaten (Maximale Lange von 8 Byte)

COB-ID Byte0 |Bytel1 |Byte2 |Byte3 |Byted |Byte5 |Byle6 |Byte7

Funktionsprofil
Das Funktionsprofil des ACOPOSinverter X64 ist konform mit:

» "Device profile for drives and motion control" (DSP-402 V2.0, Velocity Mode)
» "Drivecom profile" (21)

Drivecom und CANopen-DSP402 sind kompatibel.
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4.2 Verfugbare Services

PDO (Prozessdatenobjekte)

PDO-Telegramme werden verwendet, um auf den Prozess bezogene Echtzeitdaten auszutauschen.
SPS aktualisieren ihre Ein-und Ausgange zyklisch iber PDOs (periodische Variablen).

Der ACOPOSinverter X64 verfugt ber zwei Satze vordefinierter PDOs:

» Der erste Satz von PDOs (PDO 1 obligatorisch fir alle Modi) beinhaltet:

— ein empfangenes PDO, das zum Steuern (Steuerwort "CMDD") des Umrichters dient
— ein gesendetes PDO, das zum Uberwachen (Statuswort "ETAD") des Umrichters dient

» Der zweite Satz von PDOs (PDO 6 fiur Geschwindigkeitsbetrieb) beinhaltet:

— ein empfangenes PDO, das zum Steuern des Umrichters dient (Drehzahlsollwert "LFRD", erwei-
tertes Steuerwort "CMI" und Logik-E/A-Wert "IOLR"); auRerdem kann es so konfiguriert werden,
dass es eine zuséatzliche Variable enthalt; Drehzahlsollwert "LFRD", erweitertes Steuerwort "CMI"
und Logik-E/A-Wert "IOLR" kénnen auch durch beliebige zwei andere Variablen mit Schreibzu-
griffsrechten ersetzt werden.

— ein gesendetes PDO, das zum Uberwachen des Umrichters dient (Ausgangsdrehzahl "RFRD",
erweitertes Statuswort "ETI", Motordrehmoment "OTR" und Motorstrom "LCR"); Ausgangsdrehzahl
"RFRD", erweitertes Statuswort "ETI", Motordrehmoment "OTR" und Motorstrom "LCR" kénnen
auch durch beliebige andere Variablen ersetzt werden.

Der Kommunikationsmodus von PDO 6 kann vom Benutzer entsprechend seinen Anforderungen eingestellt wer-
den: asynchron (fir PDO 1) oder zyklisch, basierend auf dem Empfang eines Synchronisationsobjekts (SYNC).
AuRerdem ist noch ein dritter Modus mdglich, azyklisch synchron, bei dem das gesendete PDO gesendet wird,

wenn der Wert seiner Daten sich andert, aber nur wahrend des durch das Synchronisationsobjekt zugelassenen
synchronen "Fensters".

Im asynchronen Modus kdnnen "Inhibit Time" (Sperrzeit) und "Event Timer" (Ereignistimer) geandert werden.

SDO (Servicedatenobjekte)

SDO-Telegramme werden zur Konfiguration und Einrichtung verwendet. SPS verwenden azyklisches Messaging
Uber SDOs.

Der ACOPOSinverter X64 verwaltet ein SDO, das durch zwei COB-IDs charakterisiert ist:

+ eine fur die Anfragen (von der SPS ausgegebene Telegramme, die an den ACOPOSinverter X64 gerichtet
sind)
+ eine fur die Antworten (vom ACOPOSinverter X64 zuruck an die SPS gesendete Telegramme)

Der ACOPOSinverter X64 unterstitzt Segmentibertragung.

Weitere Services

» Standardzuordnung von Identifiers (COB-IDs) basierend auf der Adresse

* NMT-Service: Start Remote Node (16#01), Stop_Remote Node (16#02), Enter_Pre_Operational
(16#80), Reset_Node (16#81), Reset_Communication (16#82)

» Zulassung von Broadcasting auf COB-ID 0

* Heartbeat-Objekt

* Node Guarding-Objekt

» Emergency-Objekt (EMCY)

* SYNC-Service, flir den zweiten Satz von PDOs (PDO 6)

Service nicht verfiigbar

» Zeitstempel-Objekt (TIME)
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4.3 Adresse auf dem Bus (Node-ID)

Node-ID = Adresse des Umrichters auf dem CANopen-Bus.

"Client" bezeichnet eine Einheit, die ein Telegramm sendet, das an den Frequenzumrichter gerichtet ist (Beispiel:
SPS).
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4.4 Beschreibung der unterstiitzten Identifier (COP-IDs)

Identifiers werden in den restlichen Abschnitten dieser Bedienungsanleitung durch ihre COB-ID (usw.) bezeichnet.

Richtung COB-ID Beschreibung

Client = | Umrichter 0 (16#000) Netzwerkmanagement-Service (NMT)

Client = | Umrichter 128 (16#080) Synchronisations-Service (SYNC)

Client = | Umrichter 128 (16#080) |+ Node-ID Emergency-Service (EMCY)

Client < | Umrichter 384 16#180 + Node-ID Umrichterliberwachung (gesendetes PDO von PDO 1)

Client = | Umrichter 512 16#200 + Node-ID Umrichtersteuerung (empfangenes PDO von PDO 1)

Client < | Umrichter 640 16#280 + Node-ID Umrichter- und Motoriiberwachung (gesendetes PDO von PDO 6)
Client = | Umrichter 768 16#300 + Node-ID Umrichter- und Motorsteuerung (empfangenes PDO von PDO 6)
Client < | Umrichter 1408 16#580 |+ Node-ID Antwort auf Umrichtereinstellung (gesendetes SDO)

Client = | Umrichter 1536 16#600 |+ Node-ID Anforderung von Umrichtereinstellung (empfangenes SDO)
Client = | Umrichter Netzwerkmanagement (NMT, Node Guarding, Heartbeat)

Client < | Umrichter 179216#700 | + Node-1D Netzwerkmanagement (Bootprotokoll)

Der ACOPOSinverter X64 unterstitzt die automatische Zuordnung von COB-IDs, berechnet anhand ihrer
CANopen-Adresse (nur fir PDOs von PDO 1).
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5 Starten des ACOPOSinverter X64 mit CANopen

Beim ersten Start eines ACOPOSinverter X64 mit einer CANopen-Schnittstellenkarte wird ein CFF auf dem Um-
richter angezeigt. Um den ACOPOSinverter X64 verwenden zu kénnen, missen Sie den CFF zurlicksetzen (zu-
rick auf Werkseinstellungen) und die CANopen- Adresse und die Baudrate direkt auf dem Umrichter festlegen.

Information:

* Driicken Sie das Drehrad zwei Mal, um das Menii FCS aufzurufen.

+ Andern Sie durch Drehen des Drehrades die angezeigte Option von NO zu INI und driicken Sie
das Drehrad fiir zwei Sekunden. Die angezeigte Option wechselt automatisch auf NO, sobald
diese Aktion erfolgt ist.

* Driicken Sie die Taste ESC und drehen Sie das Drehrad, bis das Menii "COM" angezeigt wird.
Gehen Sie in das Menii und andern Sie die Parameter ADCO (CANopen-Adresse) und BDCO
(CANopen-Baudrate) auf die gewiinschten Kommunikationseinstellungen.

» Schalten Sie die Stromversorgung des ACOPOSinverter X64 aus und wieder an.

* Der ACOPOSinverter X64 ist nun erfolgreich installiert.
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6 CANopen-Master-Konfiguration in AS 3.x

Zunachst muss die CAN-Schnittstelle auf der CPU (in diesem Fall X201F2792) im Kontextmenii Open IF2 CAN I/O
Configuration (IF2 CAN-E/A-Konfiguration 6ffnen) als CANopen-Master konfiguriert werden.

+ CAN-E/A-Kommunikation aktivieren: Nicht erforderlich

+ CANopen-Kommunikation aktivieren: Muss aktiviert sein.

* CAN-Knotennummer: Definiert die auf der IF-Hardware festgelegte Knotennummer.

» Alle Slaves starten: Muss aktiviert sein, damit beim Booten der CPU alle Slaves gestartet werden.

* Plug-and-Play-Timer: Wert kann verringert werden, um die Boot-Zeit nach einem Kommunikationsfehler
zu verkurzen.

* Heartbeat: Wenn die Knoteniiberwachung der Slaves auf Lifeguarding gesetzt wird, muss der Mas-
ter-Heartbeat deaktiviert werden.
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7 Konfiguration des CANopen-Slave X64 in AS 3.x

Uber das Kontextmenii fir den Slave gelangen Sie in die Konfigurationsansicht:

+ Uberwachtes Modul: Dieser Parameter muss auf "off" (aus) gesetzt werden.

» Fdur die Knotenuberwachung kann jeder Slave auf Heartbeat oder Lifeguarding gesetzt werden. In diesem
Fall wird Lifeguarding verwendet. Hierflir miissen die Zeitspanne und der Wiederholungsfaktor angegeben
werden — Zeitspanne x Wiederholungsfaktor = Abschaltzeit nach Busausfall.
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8 CANopen-Master-Konfiguration in AS 3.x mit netX CANopen-Master

Zunachst muss die CANopen-Schnittstelle auf der CPU (in diesem Fall X20IF1041) im Kontextmenu "IF1-Gerate-

konfiguration 6ffnen" als CANopen-Master konfiguriert werden.

» Zyklische Periode: Auf 0 setzen, weil die PDOs azyklisch ausgefiihrt werden.
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+ Uberwachung (Slave): Fiir die Knoteniiberwachung kann jeder Slave auf Heartbeat oder Lifeguarding
gesetzt werden. In diesem Fall wird Lifeguarding verwendet. Hierflir missen die Zeitspanne und der
Wiederholungsfaktor angegeben werden — Zeitspanne x Wiederholungsfaktor = Abschaltzeit nach
Busausfall.
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9 Konfiguration von CANopen-Slave X64 in AS 3.x mit netX-CANopen Master

Uber das Kontextmenti fiir den Slave gelangen Sie in die E/A-Konfiguration:

+ Uberwachtes Modul: Dieser Parameter muss auf "aus" gesetzt werden.
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Uber das Kontextmeni fir den Slave gelangen Sie in die Geratekonfiguration:

» Eigenschaften: Die Slaves missen unter "Eigenschaften" aktiviert werden, damit die in PDO 6 zugeord-
neten Register in der E/A-Belegung erscheinen.

utomation Studio RC
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10 Beschreibung der Services

Dieses Kapitel beschreibt die verschiedenen CANopen-Services des Umrichters, aufgelistet entsprechend ihrer
zunehmenden COB-IDs.

Alle Daten, deren Lange ein Byte Uberschreiten, werden in einem CANopen-Frame auf "LSB zuerst" und "MSB
zuletzt" gesetzt.

10.1 Steuerung des NMT-Zustandsautomaten (COB-ID = 16#000)

Frame-Beschreibung

Client = Umrichter

COB-ID Byte 0 Byte 1
0 Command Specifier Node-ID
(16#000) (CS) 1)

(1)  Wenn Node-ID = 0, wird der "Command Specifier" an alle CANopen-Slaves (einschlieRlich ACOPOSinverter X64) gesendet. Jeder Slave muss dann diesen
NMT-Befehl ausfiihren, wodurch der entsprechende Ubergang weitergegeben wird (siehe unten).

Command Specifier (CS) Bedeutung
1 (16#01) Start_Remote_Node
2 (16#02) Stop_Remote_Node
128 (16#18) Enter_Pre-Operational_State
129 (16#81) Reset_Node
130 (16#82) Reset_Communication

Beispiel: Ubergang in Status "Startbereit" (Enter_Pre-Operational_State = 16#80) des ACOPOSinverter X64 an
CANopen-Adresse 4 (16#04).

16#000 | | 16#80 16#04
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Netzwerkmanagement-Statusiibersicht (NMT-Zustandsautomat)

Einschalten oder Hardware-Reset
(1)
- N\
I Initialisierung =
N\ d
(14) '(2) (11)
Betriebsbereit \
(1 3) A (7) (1 0)
4) )
Gestoppt >7
(3) (©6)
(12) i ®) (9)
In Betrieb )
L. 7
Ubergang Beschreibung
(1) Beim Einschalten erfolgt der Ubergang in den Initialisierungsstatus autonom.
(2) Nach Abschluss der Initialisierung erfolgt automatisch der Ubergang in den Status "Startbereit".
(3), (6) Start_Remote_Node
4), (7) Enter_Pre-Operational_State
(5), (8) Stop_Remote_Node
(9), (10), (11) Reset_Node
(12), (13), (14) Reset_Communication

Abhangig vom Kommunikationsstatus des Umrichters sind die folgenden Services verflgbar:

Initialisierung Betriebsbereit In Betrieb Gestoppt
PDO X
SDO X X
Synchronisation (SYNC) X X
Notbetrieb X X
Booten X X
Netzwerkmanagement X X X
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10.2 Synchronisationsobjekt - SYNC (COB-ID ist 16#080)

Client = Umrichter

COB-ID
128
(16#080)

Das SYNC-Objekt wird vom CANopen-Master zyklisch ausgesendet.

Es enthalt keine Daten, sodass sein Frame auf die eigene COB-ID beschrankt ist.

Die wichtigste Funktion dieses Objekts ist es, die Verwendung der synchronen Kommunikationsmodi der
CANopen-Slaves zu erméglichen. Somit kann im Fall des ACOPOSinverter X64 der PDO 6, falls verwendet, auf
einen der moglichen synchronen zyklischen oder azyklischen Kommunikationsmodi eingestellt werden.

10.3 Emergency-Objekt - (COB-ID ist 16#080 + Node-ID)

Client = Umrichter

COB-ID Byte 0 | Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
128 Emergency-Fehlercode Fehlerregister
(16#080) LSB MSB =0 (kein Fehler) 0 0 0 0 0
+ Node-ID =1 (Fehler)

Ein EMCY-Objekt wird vom ACOPOSinverter X64 mit hoher Prioritat an die anderen CANopen-Gerate gesendet,
wenn ein interner Fehler auftritt (Byte 2 = 1) oder verschwindet (Byte 2 = 0).

Ein EMCY wird niemals wiederholt.

Der Emergency-Fehlercode entspricht dem variablen "Fehlercode" (603F).
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10.4 Satz PDO 1 (COB-ID = 16#180 + Node-ID / 16#200 + Node-ID)

Dieser PDO-Satz ist konform mit der DSP-402-Spezifikation "Drive and Motion Profile".
Er wird in dieser Anleitung als "PDO 1" bezeichnet.

Die Standardeinstellungen des Kommunikationsmodus von PDO 1 dirfen nicht gedndert werden und sein Wert
(255) entspricht dem Standard-Kommunikationsmodus fiir das Umrichterprofil asynchron, wobei das Uberwa-
chungs-PDO immer dann vom Umrichter gesendet wird, wenn der Wert seiner Daten sich &ndert.

Darlber hinaus kann die Objektzuordnung seiner Frames nicht geandert werden. Das heil}t, nur das Steuerwort
"CMDD" und das Statuswort "ETAD" kénnen zwischen dem ACOPQOSinverter X64 und einem Client ausgetauscht
werden. Sowohl das erste Uberwachungs- PDO als auch das erste Steuerungs-PDO enthalten nur zwei Byte
Daten.

Schlief3lich kénnen der Satz von PDO 1 und der Satz von PDO 6 gleichzeitig verwendet werden, aber nur bis
zu einem gewissen Grad und unter besonderen Bedingungen (siehe Kapitel mit der Beschreibung dieser zweiten
PDOs).

Uberwachungs-PDO 1 (COB-ID = 16#180 + Node-ID)

Client = Umrichter

COB-ID Byte 0 | Byte 1
384 Statuswort "ETAD"
164180) +
( Node-II)D LSB ‘ MSB

Beispiel: Der ACOPOSinverter X64 an der CANopen-Adresse 4 (COB-ID = 16#180 + 4) befindet sich im Status
"Betrieb freigegeben" und weist keine Fehler auf (Statuswort "ETAD" = 16#xxx7). Im vorliegenden Beispiel ent-
spricht das Statuswort "ETAD" dem Parameter 16#0607.

16#184 | | 16#07 16#06

Steuerungs-PDO 1 (COB-ID = 16#200 + Node-ID)

Client = Umrichter

COB-ID Byte 0 | Byte 1
Steuerwort "CMDD"
LSB | MSD

Beispiel: Der ACOPOSinverter X64 an CANopen-Adresse 4 (COB-ID = 16#200 + 4) empfangt den Befehl "Enable
Operation" (Betrieb freigeben) (Steuerwort "CMDD" = 16#xxxF). Im vorliegenden Beispiel entspricht das Steuer-
wort "CMDD" dem Parameter 16#000.

512 16#200 + Node-ID

16#204 | | 16#0F 16#00
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10.5 Satz PDO 6 (COB-ID = 16#280 + Node-ID / 16#300 + Node-ID)

Dieser PDO-Satz ist konform mit der DSP-402-Spezifikation "Drive and Motion Profile".
Er wird in dieser Anleitung als "PDO 6" bezeichnet.

Die Einstellungen des Kommunikationsmodus von PDO 6 kénnen geandert werden:

» Sein Standardwert (255) entspricht dem Standard-Kommunikationsmodus des Umrichterprofils "asyn-
chron".

» Synchron zyklisch (1-240): Der Umrichter sendet das PDO einmal alle 1 bis 240 Empfange des SYNC-
Objekts.

» Synchron azyklisch (0): Der Umrichter sendet das PDO synchron mit dem SYNC-Objekt, aber das Senden
wird nur durch eine Anderung des Wertes seiner Daten ausgeldst (nur fiir das Sende-PDO 6 verfiigbar).

Zudem kann die Objektzuordnung der Frames des Satzes PDO 6 geandert werden. Die Standardzuordnung be-
inhaltet den Drehzahlsollwert "LFRD", das erweiterte Steuerwort "CMI", den Logik-E/A-Wert "IOLR", die Ausgangs-
drehzahl "RFRD", das erweiterte Statuswort "ETI", das Motordrehmoment "OTR" und den Motorstrom "LCR", der
als Erstes prasentiert wird. AnschlieBend wird ein Beispiel der Objektzuordnung fiir PDO 6 angegeben, um die
Moglichkeiten der Zuordnung fiir dieses PDO zu veranschaulichen.

SchlieRlich kénnen der Satz von PDO 1 und der Satz von PDO 6 gleichzeitig verwendet werden. Dies wird im
letzten Abschnitt des vorliegenden Kapitels behandelt.

Uberwachungs-PDO 6 (COB-ID = 16#280 + Node-ID) - Standardzuordnung

Client = Umrichter

COB-ID Byte0 | Byte1 Byte2 | Byte3 Byte4 | Byte5 Byte6 | Byte7
640 (16#280) Ausgangsdrehzahl "RFRD" Erweitertes Statuswort "ETI" Motordrehmoment "OTR" Motorstrom "LCR"
+ Node-ID LSB | MSB LSB | MSB LSB | MSB LSB | MSB
Beispiel: Der ACOPOSinverter X64 an der CANopen-Adresse 4 (COB-ID = ... = 16#280 + 4) befindet sich im Sta-

tus "Einschalten gesperrt" und es wurde kein Fehler erkannt. Im vorliegenden Beispiel entspricht Ausgangsdreh-
zahl "RFRD" dem Parameter 16#05DC, erweitertes Statuswort "ETI" dem Parameter 16#6042, Motordrehnmoment
"OTR" dem Parameter 16#0 und Motorstrom "LCR" dem Parameter 16#0.

16#284 16#60 16#42 16#60 16#00 16#00 16#00

‘ ’ 16#42 16#00

Bitte beachten: Ein leer gelassenes Byte am Ende dieses PDO wird vom ACOPQOSinverter X64 nicht auf dem
Bus gesendet, das heil3t, wenn den Bytes 6 und 7 kein Parameter zugeordnet wird, betragt die PDO-Datenlénge
6 Byte statt 8 Byte.
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10.6 Ubersichtstabelle

S Ubertragungsart
Wort 1 Wort 2 Wort 3 Wort 4 Zuordnung andar synchron
COB-ID — — asynchron
zyklisch azyklisch
. Aktiviert 384
Sende-PDO 1| Statuswort - - - Nicht 16400000180 - - v
ETAD modifizierbar
+ Node-ID
Empfangs- Steuerwort } } } Nicht 1%28’(')%30521020 ) ) v
PDO 1 "CMDD" modifizierbar
+ Node-ID
Ausgangs- Erweitertes Motor- Motorstrom Nicht Aktiviert 640
Sende-PDO 6 drehzahl Statuswort drehmoment " CR" modifizierbar 16#00000280 v v v
"RFRD" "ETI" "OTR" + Node-ID
Erweitertes . . Aktiviert 768
Empangs- Drehzahlsoll- Logik-E/A Standard: Nicht
PDO 6 wert "LFRD" | Steuerwort |y wOLR" | Kein Objekt | modifizierbar | 0700000300 v v v
CMI + Node-ID
Verzégerungszeit (ms) Ereignistimer (ms)
Zugriff Standardwert Mindestwert Zugriff Standardwert Mindestwert
Senden PDO 1 Lese-/ Schreibzugriff 5 0 Lese-/ Schreibzugriff 100 0
Senden PDO 6 Lese-/ Schreibzugriff 5 10 Lese-/ Schreibzugriff 100 10
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10.7 SDO-Service (COB-ID = 16#580 und Node-ID + 16#600 + Node-ID)

CANopen®-Kommunikation ¢ Beschreibung der Services

Anfrage:
Client = Umrichter
COB-ID Byte 0 Byte 1 |  Byte2 Byte 3 Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte /
1536 (16#600) Anfragecode Objektindex Objekt- Anfragedaten
+ Node-ID 9 LSB [ MSB Subindex Bits7-0 | Bits15-8 | Bits23-16 | Bits 31-24
Antwort:
Client < Umrichter
COB-ID Byte 0 Byte 1 [ Byte2 Byte 3 Byte4 | Byte5 | Byte6 | Byte7
1408 (16#580) Antwortcode Objektindex Objekt- Antwortdaten
+ Node-ID LSB [ MSB Subindex Bits7-0 | Bits15-8 | Bits23-16 | Bits 31-24

Abhangig vom "Anfragecode" und "Antwortcode" kann der Inhalt der "Anfragedaten” und "Antwortdaten" unter-

schiedlich sein. Eine Ubersicht dazu finden Sie in den folgenden zwei Tabellen:

Anfragecode Befehlsbeschreibung Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
16#23 4-Byte-Datensatz schreiben Bits 7-0 Bits 15-8 Bits 23-16 Bits 31-24
16#2B 2-Byte-Datensatz schreiben Bits 7-0 Bits 15-8 16#00 16#00
16#2F 1-Byte-Datensatz schreiben Bits 7-0 16#00 16#00 16#00
16#40 Daten lesen 16#00 16#00 16#00 16#00
16#80 Aktuellen SDO-Befehl abbrechen (1) 16#00 16#00 16#00 16#00
Antwortcode Antwortbeschreibung Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
16#43 Daten lesen: 4-Byte-Datensatz (1) Bits 7-0 Bits 15-8 Bits 23-16 Bits 31-24
16#4B Daten lesen: 2-Byte-Datensatz (1) Bits 7-0 Bits 15-8 16#00 16#00
16#4F Daten lesen: 1-Byte-Datensatz (1) Bits 7-0 16#00 16#00 16#00
16#60 1/2/3-Byte-Datensatz schreiben: Antwort 16#00 16#00 16#00 16#00
16#80 Antwort: Abbruchcode zuriickgeben (2)  Bits 7-0 Bits 15-8 Bits 23-16 Bits 31-24

(1) Wenn Sie den SDO-Service nutzen, um einen Datensatz mit mehreren Bytes zu lesen, wie z. B. den "Herstellerspez. Geratenamen" (Parameter 16#1008:
16#00), wird eine Segmentiibertragung zwischen dem Client und dem Umrichter initiiert. Der "Anfragecode" 16#80 dient dazu, diese Art von Ubertragung

zu stoppen.

(2) Die Antwortdaten (Bytes 4 bis 7) entsprechen einem 32-Bit-"Fehlercode". Eine vollstandige Auflistung aller vom ACOPOSinverter X64 unterstiitzten Abort
Codes finden Sie in der nachfolgenden Tabelle.

Hinweis:

Die Segmentiibertragung wird nur bei Daten angewendet, deren GroRe 4 Byte liberschreitet. Dies tritt

nur bei "Herstellerspez. Geratename" (Objekt 16#1008) auf.
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Beschreibung der Fehlercodes

Fehlercode

Beschreibung

16# 0503 0000

Segmentilbertragung: das "Umkehr-Bit" wurde nicht umgeschaltet.

16# 0504 0000

Zeitliberschreitung des SDO-Protokolls.

16# 0504 0001

Der "Anfragecode" ist ungliltig oder unbekannt.

16# 0601 0000

Wahrend des Zugriffs auf diesen Parameter wurde ein Zugriffsfehler erkannt (z. B. eine Schreibanfrage flr
einen Parameter mit Zugriffsrecht "Nur lesen").

16# 0601 0001

Es wurde versucht, eine Leseanfrage fur einen Parameter mit dem Zugriffsrecht "Nur schreiben"
durchzufiihren.

16# 0601 0002

Es wurde versucht, eine Schreibanfrage flir einen Parameter mit dem Zugriffsrecht "Nur lesen"
durchzufiihren.

16# 0602 0000

Der in der Anfrage Ubergebene "Index" verweist auf ein im Objektworterbuch nicht vorhandenes Objekt.

16# 0604 0041

PDO-Objektzuordnung: Der Parameter kann dem PDO nicht zugeordnet werden; dieser Fehler tritt beim
Schreiben in die Parameter 16#1600, 16#1A00, 16#1605 und 16#1A05 (PDO-Zuordnungen) auf.

16# 0604 0042

PDO-Objektzuordnung: Die Anzahl und/oder Lange der zuzuordnenden Parameter wiirde die maximale
PDO-Lange Uberschreiten.

16# 0609 0011 Der in der Anfrage Ubergebene "Subindex" existiert nicht.

16# 0609 0030 Wertebereich des Parameters Uberschritten (nur bei Schreibzugriff)
16# 0609 0031 Wert des geschriebenen Parameters zu hoch

16# 0609 0032 Wert des geschriebenen Parameters zu niedrig

16# 0609 0036

Der maximale Wert des Parameters liegt unter dem minimalen Wert.

16# 0800 0000

Ein allgemeiner Fehler wurde erkannt.

(1)  Beachten Sie, dass die in der Tabelle aufgelisteten "Fehlercodes" in herkdmmlicher Schreibweise dargestellt sind und fiir die Darstellung "Byte 4 bis 7" Byte
fir Byte invertiert werden missen (z. B. wird 16# 0609 0030 zu Byte 4 = 16#30, Byte 5 = 16#00, Byte 6 = 16#09, Byte 7 = 16#06).

Wichtige Hinweise zum SDO-Service

Hinweis:

Verwenden Sie keine SDO-Schreibanfragen fiir die Parameter, die in den unter Automation Studio kon-
figurierten"Sende-PDOs" enthalten sind.

Bei "Sende-PDO 1" bezieht sich diese Einschrankung auf das Steuerwort "CMDD".

Bei "Sende-PDO 6" werden sowohl das Steuerwort "CMDD" als auch der Drehzahlsollwert "LFRD"
standardmaRBig konfiguriert. Wenn Sie einen oder beide dieser Standardparameter ersetzen oder einen
oder zwei weitere Parameter zu diesem PDO hinzufiigen, gilt diese Beschrankung fiir diese konfigu-
rierten Parameter.

Hinweis:

Parameter, die direkt mit einem der Parameter verbunden sind, die der zuvor genannten Einschriankung
unterliegen, diirfen nicht mithilfe einer SDO-Schreibanfrage gedandert werden.
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"Lesen"-Beispiel fiir den SDO-Service

Dieses Beispiel zeigt, wie der Parameter [Hochlaufzeit] (ACC) eines ACOPQOSinverter X64 an der CANopen-Adres-
se 4 (COB-ID = 16#580 + Node-ID oder 16#600 + Node-ID) zu lesen ist. Der "Index:Subindex" dieses Parameters
entspricht 16#203C/02.

Leseanfrage:
Client = Umrichter

Der "Anfragecode" einer Leseanfrage lautet 16#40.

164604 ‘ ’ 16440 1643C 16420 16#02 16#00 16#00 16#00 16400
c
. S
Leseantwort: o % §
Client <= Umrichter ‘qé = é
T Z
Der oben gezeigte Antwortframe gibt an, dass der Wert des gelesenen Parameters gleich 1000 (16#03E8) ist. Dies < S E

entspricht einer [Hochlaufzeit] (ACC) von 100 s, da die Einheit dieses Parameters "0,1 s" ist.

16#584 ‘ ’ 16#4B | 16#3C | 16#20 16#02 16#E8 16#03 | 16#00 I 16#00 ‘

"Schreiben"-Beispiel fiir den SDO-Service

Dieses Beispiel zeigt, wie der Wert 100s in den Parameter [Hochlaufzeit] (ACC) eines ACOPOSinverter X64 an der
CANopen-Adresse 4 (COB-ID = 16#580 + Node-ID oder 16#600 + Node-ID) zu schreiben ist. Der "Index:Subindex"
dieses Parameters entspricht 16#203C/02.

Schreibanfrage:
Client = Umrichter
Der "Anfragecode" dieser Schreibanfrage lautet 16#2B

16#604 ‘ ’ 16#2B | 16#3C | 16#20 I 16#02 | 16#E8 | 16#03 | 16#00 I 16#00 ‘

Das 2-Byte-Datenfeld des oben gezeigten Anfrageframes gibt an, dass der dem Parameter [Hochlaufzeit] (ACC)
zugewiesene Wert gleich 1000 (16#03E8) ist. Dies entspricht einer [Hochlaufzeit] (ACC) von 100s, da die Einheit
dieses Parameters "0,1 s" ist.

Schreibantwort:
Client = Umrichter

Der "Antwortcode" der Schreibantwort lautet 16#60, weil der Schreibvorgang erfolgreich durchgefiihrt wurde.

16#604 ‘ ’ 16#60 16#3C 16#20 16#02 16#00 16#00 16#00 16#00
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10.8 Fehleriiberwachungsprotokolle (COB-ID = 16#700 + Node-ID)

Client « Umrichter

COB-ID Byte 0
1792 (16#700)
+ Node-ID 16#00

Dieses Protokoll dient der Signalisierung, dass der Umrichter nach dem Status "Initialisierung" in den Node-Status
"Startbereit" gewechselt ist.

Das einzige in einem Bootprotokoll-Frame gesendete Datenbyte ist immer gleich 16#00.

Beschreibung

Die Uberwachung der Kommunikation zwischen dem Client (dem NMT-Master) und dem Umrichter erfolgt entwe-
der mithilfe des hier beschriebenen Node Guarding-Protokolls oder des danach beschriebenen Heartbeat-Proto-
kolls. Es kann immer nur eines dieser beiden Protokolle zu einem bestimmten Zeitpunkt aktiv sein!

Client = Umrichter

Der Kunde fragt den Umrichter und weitere vorhandene NMT-Slaves in regelmafligen Zeitintervallen mittels "De-
zentraler Sendeanforderungen” ab. Jedem NMT-Slave wird fir diese Abfrage ein bestimmter Zeitraum zuge-
wiesen, die so genannte "Life Time". Dessen Wert kann geéandert werden Uber die beiden Parameter "Guard
Time" (16#100C: 16#00) und "Life Time Factor" (16#100D: 16#00). "Life Time" ergibt sich durch Multiplikation von
"Guard Time" mit dem "Life Time Factor".

Standardmallig ist das Node Guarding-Protokoll auf dem ACOPQOSinverter X64 gesperrt (die Parameter "Guard
Time" und "Life Time Factor" sind beide auf 0 gesetzt).

Client < Umrichter

COB-ID Byte 0
1792 (16#700) NMT
+ Node-ID Information

Die Antwort des Umrichters enthalt seinen NMT-Status im Feld "NMT Information”, das nachfolgend beschrieben
wird:

Bit 7 = Umkehr-Bit: der Wert dieses Bits muss zwischen zwei aufeinander folgenden Antworten vom Umrichter hin-
und herwechseln. Der Wert des Umkehr-Bits der ersten Antwort nach Aktivwerden des Node Guarding-Protokolls
ist 0. Er wird nur auf 0 zuriickgesetzt, wenn ein Befehl "Reset_ Communication" an den Umrichter tibergeben wird
(Netzwerkmanagement-Statustibersicht (NMT-Zustandsautomat) - siehe "Steuerung des NMT-Zustandsautoma-
ten (COB-ID = 16#000)" auf Seite 191). Wenn eine Antwort mit demselben Wert des Umkehr-Bits wie bei der
vorangegangenen Antwort empfangen wird, dann wird die neue Antwort behandelt, als ware sie nicht empfangen
worden.

Bits 6-0 = NMT-Status: Aktueller NMT-Status des ACOPQOSinverter X64: "Gestoppt" (16#04), "In Betrieb" (16#05)
oder "Betriebsbereit" (16#7F).

Wenn der Umrichter seine Antwort nicht sendet oder wenn er einen falschen Status sendet, 106st der Client ein
"Node Guarding"-Ereignis aus.

Wenn der Umrichter, nachdem seine "Life Time" abgelaufen ist, keine Abfrage empfangt:

» |6st er ein "Life Guarding"-Ereignis aus,
» zeigt er COF (CANopen-Kommunikationsfehler) auf dem Display an
* und sendet ein Emergency-Telegramm (EMCY).
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Beispiel fiir die Einrichtung eines Node Guarding-Protokolls

Wie zuvor beschrieben, kann die "Life Time" des ACOPOSinverter X64 geandert werden, indem mithilfe des SDO-
Service neue Werte fir die Parameter "Guard Time" und "Life Time Factor" geschrieben werden.

Parameter Index Subindex Format Einheit
Guard Time 16# 100C 16# 00 vorzeichenlose 16-Bit-Ganzzahl 1ms
Life Time Factor 16# 100D 16# 00 vorzeichenlose Byte

Im vorliegenden Beispiel wird "Life Time" auf zwei Sekunden konfiguriert, mit einer "Guard Time" von 500ms und
einem "Life Time Factor" von 4 (500ms x 4 = 2s).

» Konfigurieren der "Guard Time" auf 500ms

— COB-ID = 16#600 + Node-ID fiir die Schreibanfrage oder 16#580 + Node-ID fiir die Schreibantwort
— Anfragecode (Byte 0) = 16#2B fUr das Schreiben eines 2-Byte-Datensatzes

— Antwortcode (Byte 0) = 16#60, wenn der Schreibvorgang erfolgreich durchgefiihrt wurde

— Objektindex (Bytes 1 und 2) = 16#100C

— Objekt-Subindex (Byte 3) = 16#00

— Anfragedaten (Bytes 4 und 5) = 16#01F4 (500)
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Anfrage:
Client = Umrichter

16#604 ‘ ’ 16#2B 16#0C 16#10 16#00 16#F4 16#01 16#00 16#00

Antwort:
Client « Umrichter

16#584 ‘ ’ 16#60 16#0C 16#10 16#00 16#00 16#00 16#00 16#00

» Konfigurieren des "Life Time Factor" auf 4

— COB-ID = 16#600 + Node-ID fiir die Schreibanfrage oder 16#580 + Node-ID fiir die Schreibantwort
— Anfragecode (Byte 0) = 16#2F fur das Schreiben eines 1-Byte-Datensatzes

— Antwortcode (Byte 0) = 16#60, wenn der Schreibvorgang erfolgreich durchgefiihrt wurde

— Objektindex (Bytes 1 und 2) = 16#100D

— Objekt-Subindex (Byte 3) = 16#00

— Anfragedaten (Byte 4) = 16#04 (4)

Anfrage:
Client = Umrichter

16#604 ‘ ’ 16#2F 16#0D 16#10 16#00 16#04 16#00 16#00 16#00

Antwort:
Client « Umrichter

16#584 ‘ ’ 16#60 16#0D 16#10 16#00 16#00 16#00 16#00 16#00
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Beschreibung

Als Alternative zum im vorherigen Kapitel beschriebenen Node Guarding-Protokoll kann das Heartbeat-Protokoll
verwendet werden, um die Kommunikation zwischen einem Client und dem Umrichter zu Gberwachen.

Es kann immer nur eines dieser beiden Protokolle zu einem bestimmten Zeitpunkt aktiv sein!

Clien ichter

Im Gegensatz zum Node Guarding-Protokoll erfordert das Heartbeat-Protokoll nicht, dass der Client Frames (auch
keine "dezentralen Frames") an ein Gerat sendet.

Client < Umrichter

COB-ID Byte 0
1792 (16#700)
+ Node-ID Status Heartbeat-Producer

Stattdessen sendet jeder "Heartbeat-Producer" zyklisch eine Heartbeat-Nachricht (siehe oben), und alle "Heart-
beat-Consumer" empfangen diese Nachricht und Uberprifen, ob sie innerhalb einer definierten maximalen Zeit-
dauer ankommt. Zum Konfigurieren dieser Beziehung werden zwei Parameter verwendet: "Consumer Heartbeat
Time" (16#1016: 16#01) und "Producer Heartbeat Time" (16#1017: 16#00).

Standardmalig ist das Heartbeat-Protokoll auf dem ACOPOSinverter X64 gesperrt (die Parameter "Consumer
Heartbeat Time" und "Producer Heartbeat Time" sind beide auf 0 gesetzt).

Die "Heartbeat-Nachricht" vom Umrichter enthalt ein Feld "Heartbeat Producer Status", das nachfolgend beschrie-
ben wird:

Bit 7 = reserviert: dieses Bit ist immer auf 0 gesetzt.

Bits 6-0 = Heartbeat Producer Status: aktueller Status des ACOPOSinverter X64: "Booten" "Gestoppt" (16#04),
"In Betrieb" (16#05) oder "Startbereit" (16#7F).

Ein Heartbeat-Consumer Uberprift zyklisch den Empfang der "Heartbeat-Nachrichten" innerhalb der "Consumer
Heartbeat Time". Daher muss die "Producer Heartbeat Time" der Heartbeat-Producer niedriger sein als die "Con-
sumer Heartbeat Time".
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11.1 Allgemeiner Inhalt des Objektworterbuchs

CANopen®-Kommunikation ¢ Objektwdrterbuch

Der allgemeine Inhalt des ACOPOSinverter X64 Objektworterbuchs ist fir alle CANopen-Gerate identisch:

Index Objekt

16# 0000 Nicht verwendet

16#0001 - 16#001F Statische Datentypen

16#0020 - 16#003F Komplexe Datentypen

16#0040 - 16#005F Nicht verwendet (herstellerspezifische komplexe Datentypen)
16#0060 - 16#007F Gerateprofilspezifische statische Datentypen

16#0080 - 16#009F Gerateprofilspezifische komplexe Datentypen

16#00A0 - 16#0FFF Reserviert flr spatere Verwendung

16#1000 - 16#1FFF Bereich Kommunikationsprofil

16#2000 - 16#5FFF Bereich ACOPOSinverter X64-spezifisches Profil

16#6000 - 16#9FFF Bereich Standardisiertes Gerateprofil

16#A000 - 16#FFFF Reserviert fir spatere Verwendung
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11.2 Objekte aus dem Kommunikationsprofilbereich

Dieser Bereich enthalt die kommunikationsspezifischen Parameter fiir das CANopen-Netzwerk. Alle hier gezeigten
Eintrage sind allen CANopen-Geraten gemeinsam.

Index Subindex Zugriff Typ Standardwert Beschreibung
Geratetyp
16# 1000 16#00 RO Unsigned 32 16#00010192 Bits 16-23 = Geratetypmodus (1)
Bits 0-15 = Gerateprofilnummer (402)
16#1001 16#00 RO Unsigned 8  16#00 Fehlerregister: Fehler (1) oder kein Fehler (0)
Anzahl der Fehler: Kein Fehler (0) oder ein oder
16#00 RW Unsigned 8 16#00 mehrere Fehler (>0) in Objekt 16#1003; nur der
1641003 Wert 0 kann geschrieben werden
Standard-Fehlerfeld:
16#01 RO Unsigned 32 16#00000000 Bits 16-31 = Zusatzinformationen (alle Nullen)
Bist 0-15 = Fehlercode
) COB-ID SYNC-Nachricht:
16#1005 16#00 RW U d 32 16#00000080
nsigne Dieser Objektwert darf nicht geandert werden!
1641008 16400 RO Visible String Qﬁ?POS'”Veﬁer Herstellerspez. Geréitename
164#100A 16#00 RO Visible String  “0301" Herstllerspez. Softwareversion: Der hier
angegebene Wert ist nur ein Beispiel
16#100B 16#00 RO Unsigned 32 (Node-ID) Node-ID: Dles.es Objekt empfangt o.|en Wert der fir
den ACOPOSinverter X64 konfigurierten Node-ID
Guard Time: StandardmaRig wird das
16#100C 16#00 RwW Unsigned 16 16#0000 Node Guarding-Protokoll gesperrt; die Einheit fiir
di Objekt ist 1ms
16#100D 16#00 RW Unsigned 8  16#00 Life Time Factor: auf ,Guard Time“ angewendeter
Multiplikator, um ,Life Time" zu erhalten
164#100E 16400 RW Unsigned 32 16#00000700 Node Guarding-Identifier: fir das Node Guarding-
+Node-ID Protokoll verwendete COB-ID
16#100F 16#00 RO Unsigned 32 16#01 Anzahl unterstlitzter SDOs
1641014 16400 RO Unsigned 32 16#00000080 COB-ID Emergency-Nachricht: fir den EMCY-
+ Node-ID Service verwendete COB-ID
16#00 RO Unsigned 8  16#01 Consumer Heartbeat Time - Anzahl der Eintrage
Consumer Heartbeat Time:
Bits 16-23 = Node-ID des Producers
16#1016 its00-15 = i inheit =
16#01 RW Unsigned 32 16400000000 B!tSOO 15 Heart.beat Time (E.|nhe|t. 1 ms)
Bitte beachten: Hier kann maximal ein Heartbeat-
Producer konfiguriert werden! Producer werden
standardméaRig nicht Giberwacht.
Producer Heartbeat Time: Die Einheit fur dieses
16#1017 16#00 RW Unsigned 16 16#0000 Objekt ist 1 ms. Der ACOPOSinverter X64 sendet
standardméRig keine Heartbeat-Nachrichten.
16#00 RO Unsigned 8  16#0000 ID-Objekt - Anzahl der Eintrage
16#1018 ] - . o
16401 RO Unsigned 32 16#0000005F ID-Objekt - Anbieter-ID: Dieser Wert ist fiir jeden

Hersteller eindeutig.
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Index Subindex Zugriff Typ Standardwert Beschreibung
16#00 RO Unsigned 8 16#02 Server-SDO - Anzahl der Eintrage
. 16#00000600 Server-SDO - COB-ID Client = Umrichter
1641200 16#01 RO Unsigned 32 +Node-ID (empfangen)
16402 RO Unsigned 32 16#00000580 Server-SDO - COB-ID Client < Umrichter
+Node-ID (empfangen)
16#00 RO Unsigned 8  16#02 Empfangs-PDO1 - Anzahl der Eintrége
. 16#00000580
Empf: -PDO1 - COB-ID
16#01 RW Unsigned 32 +Node-ID mpfangs-PDO1 - CO
16#1400 Empfangs-PDO 1 - Ubertragungsart: Der einzig
) verfiigbare Modus fiir dieses PDO ist "asynchron"
16#02 RO Unsigned 8 16#FF (PDO wird gesendet, wenn sein Datenwert sich
andert)
16#00 RO Unsigned 8  16#02 Empfangs-PDO 6 - Anzahl der Eintrage
. 16#00000300
16#01 RW Unsigned 32 +Node-ID Empfangs-PDO 6 - COB-ID
16#1405 Empfangs-PDO 6 - Ubertragungsart: Fiir dieses
16#02 RW Unsigned 32 16#FF PDO sind zwei Madi verfiigbar: "asynchron” (255)
und "synchron zyklisch" (1-240).
" o ) " Zuordnung Empfangs-PDO 1 - Anzahl der
16#00 R Unsigned 8  16#01 zugeordneten Objekte
16#1600 1601 RO . 5 1646040001 Zuordnung Empfangs-PDO 1 - Erstes zugeordnetes
6#0 Unsigned 32 16#60400010 Objekt: Steuerwort "CMDD" (16#6040)
Zuordnung Empfangs-PDO 6 - Anzahl der
16#00 RW Unsigned 8  16#02 zugeordneten Objekte: Fiir dieses PDO kénnen 0
bis 4 Objekte zugeordnet werden
Zuordnung Empfangs-PDO 6 - Erstes zugeordnetes
16#1605 16402 RW Unsianed 32 16#60420010 Zuordnung Empfangs-PDO 6 - Zweites zugeordnetes
nsigne Objekt: Drehzahisollwert "LFRD" (16#6042)
. Zuordnung Empfangs-PDO 6: Kein drittes
16#03 RW Unsigned 32  16#00000000 zugeordnetes Objekt
16404 RW Unsigned 32 164000000000 Zuordnung Empfangs-PDO 6: Kein viertes
zugeordnetes Objekt
16#00 RO Unsigned 8  16#05 Sende-PDO 1 - Anzahl der Eintrége
16401 RW Unsigned 32 000000180 Sende-PDO 1 - COB-ID
+ Node-ID
Sende-PDO 1 - Ubertragungsart: Der einzig
) verfligbare Modus fiir dieses PDO ist "asynchron"
16#02 RO Unsigned 8 16#FF (PDO wird gesendet, wenn sein Datenwert sich
andert)
16#1800 16403 R Unsigned 16 30 Sende-PDO 1- Inhil?it Time I\ﬂindestzeit zwischen
zwei Ubertragungen; Einheit = 1 ms
16#04 RW Unsigned 8 _ Transmit PDO1: Reserviert
ende-| - Ereignistimer: Im "asynchronen
Sende-PDO 1 - Ereignisti Im*" h "
M 1 i j i inimal
16405 RW Unsigned 16 100 odus legt dieses Objekt eine minimale

Ubertragungsrate fiir dieses PDO fest; Einheit =
1ms

205

Kapitel 3
CANopen®-

Kommunikation



CANopen®-Kommunikation ¢ Objektwdrterbuch

Index Subindex Zugriff Typ Standardwert Beschreibung

16#00 RO Unsigned 8  16#05 Sende-PDO 6 - Anzahl der Eintrage

16#01 RW Unsigned 32 10700000280 gen4e.pDO 6 - COB-ID

+Node-ID
Sende-PDO 6 - Ubertragungsart: Fiir dieses PDO
. sind drei Modi verfugbar: "asynchron" (255),

16#02 RW Unsigned 8 16#FF "synchron zyklisch" (1-240) und "synchron azyklisch"
16#1805 ©

16403 RW Unsigned 16 30 Sende-PDO 6 - Inhibit Time Mindestzeit zwischen

zwei Ubertragungen; Einheit = 0,1 ms
16#04 RW Unsigned 8 - Sende-PDO 6 - Reserviert

Sende-PDO 6 - Ereignistimer: Im "asynchronen”
Modus legt dieses Objekt eine minimale

16#05 RW Unsigned 16 100 Ubertragungsrate fiir dieses PDO fest; Einheit =
1ms
16400 RO Unsigned 8 16#01 Zuordnung SendeT-PDO 1 - Anzahl der
zugeordneten Objekte
16#1A00 . Zuordnung Sende-PDO 1 - Erstes zugeordnetes
16#01 RO Unsigned 32 16#60410010 Objekt: Statuswort "ETAD" (16#6041)
Zuordnung Sende-PDO 6 - Anzahl der
16#00 RW Unsigned 8  16#02 zugeordneten Objekte: Fiir dieses PDO kénnen 0
bis 4 Objekte zugeordnet werden
) Zuordnung Sende-PDO 6 - Erstes zugeordnetes
16#01 RW Unsigned 32 16#60410010 Objekt: Statuswort "ETAD" (16#6041)
16#1A05 16402 RW Unsianed 32 16460440010 Zuordnung Sende-PDO 6 - Zweites zugeordnetes
9 Objekt: Drehzahl-Istwert "RFRD" (16#6044)
16403 RW Unsigned 32 16400000000 Zuordnung Empfa.ngs-PDO 6: Kein drittes
zugeordnetes Objekt
. Zuordnung Empfangs-PDO 6: Kein viertes
16#04 RwW Unsigned 32 16#00000000 zugeordnetes Objekt

11.3 Objekte aus dem Bereich ACOPOSinverter X64-spezifisches Profil

Die Parameter dieses Bereichs werden in der vorliegenden Bedienungsanleitung nicht beschrieben.

Eine ausflhrliche Beschreibung dieser ACOPOSinverter X64-spezifischen Parameter finden Sie in der ACO-
POSinverter X64 Registerbeschreibung.

11.4 Objekte aus dem Bereich Standardisiertes Gerateprofil

Die Parameter dieses Bereichs werden in der vorliegenden Bedienungsanleitung nicht beschrieben.

Eine ausfiihrliche Beschreibung dieser Parameter finden Sie in der ACOPOSinverter X64 Registerbeschreibung.
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Materialnummer

Kurzbeschreibung

8I0FS009.200-1

EMV Filter 1-phasig 9 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, 0,18-0,75 kW

8I0FS016.200-1

EMV Filter 1-phasig 16 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, 1,1-1,5 kW

8I0FS022.200-1

EMV Filter 1-phasig 22 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, ,2,2 kW

8I0FT007.200-1

EMV Filter 3-phasig 7 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 0,18-0,75 kW

8I0FT015.200-1

EMV Filter 3-phasig 15 A, Unter- oder Nebenbau Montage, flir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 1,1-2,2 kW und 3 x 380-500 V,
0,37-1,5 kW

8I0FT025.200-1

EMV Filter 3-phasig 25 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fiir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 3-4 kW und 3 x 380-500 V, 2,2-4 kW

8I0FT047.200-1

EMV Filter 3-phasig 47 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 5,5-7,5 kW und 380-500 V, 5,5-7,5 kW

8I0FT049.200-1

EMV Filter 3-phasig 49 A, Unter- oder Nebenbau Montage, fir ACOPOSinverter X64 3 x 380-500 V, 11-15 kW

8I0FT083.200-1

EMV Filter 3-phasig 83 A, fir ACOPOSinverter X643 x 200-240 V, 11-15 kW

Eigenschaften

+  Zusétzliche EMV-Filter sind dazu vorgesehen, leitungsgebundene Stéraussendungen der Netzversor-
gung auf ein Niveau unterhalb der Grenzwerte der Norm IEC/EN 61800-3, Kategorie C1, C2 oder C3 in
Umgebung 1 (6ffentliches Netz) oder 2 (Industrienetz) zu reduzieren (je nach der Umrichterleistung).

+ Die Daten zur Ermittlung der zulassigen Lange des geschirmten Motorkabels finden Sie in den Kenndaten
des ACOPOSinverter X64-Umrichters unter ,Leitungsgebundene und gestrahlte Stéraussendungen®.

*  Zusatzliche EMV-Filter kdnnen nur fir die Anschlussarten TN (Nullleiteranschluss) und TT (Nullleiter-Er-
de) verwendet werden.
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Materialnummer

Kurzbeschreibung

810CS004.000-1

Netzdrossel 1-phasig 4 A, fir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, 0,18-0,37 kW

810CS007.000-1

Netzdrossel 3-phasig 7 A, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 0,55-0,75 kW

810CS018.000-1

Netzdrossel 1-phasig 18 A, fir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, 1,1-2,2 kW

8/0CT004.000-1

Netzdrossel 3-phasig 4 A, fiir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 0,18-0,75 kW und 3 x 380-500 V, 0,37-1,5 kW

810CT010.000-1

Netzdrossel 3-phasig 10 A, ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 1,1-1,5 kW und 3 x 380-500 V, 2,2-4 kW

810CT016.000-1

Netzdrossel 3-phasig 16 A, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 2,2-3 kW und 3 x 380-500 V, 5,5-7,5 kW

810CT030.000-1

Netzdrossel 3-phasig 30 A, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 4-7,5 kW und 3 x 380-500 V, 11,15 kW

810CT060.000-1

Netzdrossel 3-phasig 60 A, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 11-15 kW

Eigenschaften

+  Verbesserter Schutz gegen Uberspannungen in der Netzversorgung und Verringerung des Klirrfaktor des
vom Umrichter erzeugten Stroms.

* Begrenzung des Netzstroms.

» Die Verwendung von Netzdrosseln wird unter folgenden Bedingungen empfohlen:

Anschluss von mehreren parallel geschalteten Umrichtern in geringem Abstand
Netzversorgung mit Storeinfliissen durch andere Gerate (Interferenzen, Uberspannungen)
Netzversorgung mit Spannungsunsymmetrie zwischen Phasen > 1,8 % der Nennspannung
Umrichter mit Versorgung Uber eine Leitung mit sehr geringer Impedanz (in der Néhe von
Leistungstransformatoren 10-mal héher als die Nennspannung des Umrichters)

Anschluss einer groRen Anzahl von Frequenzumrichtern an einer Leitung

Reduzierung der Uberlasten an den Kondensatoren fiir die Cosinus ¢-Korrektur, wenn die
Anlage eine Vorrichtung flr die Leistungsfaktorkorrektur umfasst
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Materialnummer

Kurzbeschreibung

8/0BR100.000-1

Bremswiderstand 100 Ohm, kontinuierliche Bremsleistung 0,05 kW, fir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, 0,18-1,5 kW und 3 x 200-240
V, 0,18-1,5 kW und 3 x 380-500 V, 0,37-4 kW

8I0BR060.000-1

Bremswiderstand 60 Ohm, kontinuierliche Bremsleistung 0,1 kW, fiir ACOPOSinverter X64 1 x 200-240 V, 2,2 kW und 3 x 200-240 V,
2,2-3 kW und 3 x 380-500 V, 5,5-7,5 kW

810BR028.000-1

Bremswiderstand 28 Ohm, kontinuierliche Bremsleistung 0,2 kW, fiir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 4 kW und 3 x 380-500 V,
11-15 kW

8I0BR015.000-1

Bremswiderstand 15 Ohm, kontinuierliche Bremsleistung 1 kW, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 5,5-7,5 kW

8I0BR010.000-1

Bremswiderstand 10 Ohm, kontinuierliche Bremsleistung 1 kW, fir ACOPOSinverter X64 3 x 200-240 V, 11-15 kW

Eigenschaften

»  Der Bremswiderstand erméglicht dem ACOPOSinverter-Umrichter, beim Abbremsen oder langsamen
Herunterbremsen durch Ableitung der Bremsenergie zu laufen.

»  Er ermdglicht ein maximales kurzzeitiges Bremsmoment.

+ Die Widerstande sind fiir die Montage an der AuBenseite des Gehauses vorgesehen, dlrfen jedoch die
natirliche Kiihlung nicht beeintrachtigen. Luftein- und -auslasse diirfen nicht blockiert werden.

+ Die Luft muss frei von Staub, Kondensation und korrosiven Gasen sein.
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1 Zusatzliche EMV-Filter

1.1 Technische Daten

Bestellnummer

8I0FS009.200-1 | 8l0FS016.200-1 | 810FS022.200-1

Netzanschluss

Verlustleistung 37W | 6,9 W | 7,5W
max. Nennspannung 1x 240 VAC +10%

Filternennstrom 9A 16 A 22 A
max. Fehlerstrom 100 mA 150 mA 80 mA
Einsatzbedingungen

Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m "

Schutzart nach EN 60529

IP21 und IP41 am oberen Teil

max. Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

in Vorbereitung

Umgebungstemperatur -10 bis 60°C
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht 0,6 kg 0,775 kg 1,13 kg
Einbau Unter oder neben dem Umrichter

Allgemeine Informationen

Normenkonformitat |

EN 133200

Tabelle 11: 810FS009.200-1, 810FS016.200-1, 8I0FS022.200-1 - Technische Daten

1) Uber 1000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m

Bestellnummer

8I0FT007.200-1 | 8I0FT015.200-1 | 8I10FT025.200-1

Netzanschluss

Verlustleistung 2,6 W | 9,9W | 158 W
max. Nennspannung 3x 500 VAC + 10 %

Filternennstrom 7A 15A 25A
max. Fehlerstrom 7 mA 15 mA 35 mA
Einsatzbedingungen

Aufstellungshdhe tiber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m "

Schutzart nach EN 60529

IP21 und IP41 am oberen Teil

max. Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

Umgebungstemperatur -10 bis 60°C
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht 0,65 kg 1,0 kg 1,65 kg
Einbau Unter oder neben dem Umrichter

Allgemeine Informationen

Normenkonformitat |

EN 133200

Tabelle 12: 810FT007.200-1, 810FT015.200-1, 8I0FT025.200-1 - Technische Daten

1) Uber 1000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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Bestellnummer 810FT047.200-1 | 810FT049.200-1 | 8I0FT083.200-1
Netzanschluss
Verlustleistung 19,3 W | 27,4 W | 352 W
max. Nennspannung 3x 500 VAC + 10 %
Filternennstrom 47A | 49A 83 A
max. Fehlerstrom 45 mA 15 mA
Einsatzbedingungen
Aufstellungshdhe tiber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m "
Schutzart nach EN 60529 IP21 und IP41 am oberen Teil
max. Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

Umgebungstemperatur -10 bis 60°C
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht 3,15 kg 4,75 kg 5,3 kg
Einbau Unter oder neben dem Umrichter

Allgemeine Informationen

Normenkonformitéat

EN 133200

Tabelle 13: 810FT047.200-1, 810FT049.200-1, 8I0FT083.200-1 - Technische Daten

1) Uber 1000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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1.2 Abmessungen

Einbau des Filters unter dem
Frequenzumrichter

2x210

4x24,5

4,5

0y =
==
e

8,5

Einbau des Filters neben dem

Frequenzumrichter

4x2

1.2.1 810FS009.200-1, 810FS016.200-1, 810FS022.200-1

8I0FS009.200-1
8I0FS016.200-1
8I0FS022.200-1

1.2.2 8I10FT007.200-1,

8I0FT007.200-1
8I0FT015.200-1
8I0FT025.200-1

1.2.3 8I10FT047.200-1,

8I0FT047.200-1
8I0FT049.200-1
8I0FT083.200-1

72
107
140

195
195
235

37
35
35

810FT015.200-1, 810FT025.200-1

72
107
140

195
195
235

37
42
50

810FT049.200-1, 810FT083.200-1

180
245
245

305
395
395

60

80

0 o
(e]ls]le]
rL|
52 180
85 180
120 215
52 180
85 180
120 215
140 285
205 375
205 375

(el

el

45
45
45

4,5
4,5
4,5

55
5,5
55
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Bestellnummer

810CS004.000-1 810CS007.000-1 810CS018.000-1

Netzanschluss

Verlustleistung 17 W 20W 30 W
Induktivitat 10 mH 5mH 2 mH
Nennstrom 4A 7A 18 A
Spannungsabfall Von 3 bis 5 % der Nennnetzspannung. Héhere Werte flhren zu Drehmomentverlust.

Einsatzbedingungen

Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m
Schutzart
Drossel IPOO
Reihenklemmen 1P20

max. Luftfeuchtigkeit

95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

Umgebungstemperatur 0 bis 45°C
max. Umgebungstemperatur bis zu +55°C "
max. Aufstellungshéhe 3000 m 2
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht | 0,63 kg | 0,88 kg | 1,99 kg

Allgemeine Informationen

Normenkonformitat

IEC 61800-5-1 (Schutzstufe 1 gegen Uberspannungen in der Netzversorgung nach VDE 0160)

Tabelle 14: 810CS004.000-1, 810CS007.000-1, 810CS018.000-1 - Technische Daten

1) Mit Stromreduktion von 2 % pro °C lber 45 °C

2) Von 1000 bis 3000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m

Bestellnummer

810CT004.000-1 810CT010.000-1 810CT016.000-1

Netzanschluss

Verlustleistung 45 W 65 W 75W
Induktivitat 10 mH 4 mH 2mH
Nennstrom 4A" 10A" 16A"
Spannungsabfall Von 3 bis 5 % der Nennnetzspannung. Hohere Werte fihren zu Drehmomentverlust.
Sattigungsstrom -
Einsatzbedingungen
Aufstellungshéhe Gber NN (Meeresspiegel) 0 bis 1000 m
Schutzart

Drossel ({00}

Reihenklemmen 1P20

max. Luftfeuchtigkeit

95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

Umgebungstemperatur 0 bis 45°C
max. Umgebungstemperatur bis zu +55°C 2
max. Aufstellungshéhe 3000 m ?
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht | 1,5 kg | 3,0 kg | 3,5 kg

Allgemeine Informationen

Normenkonformitat

IEC 61800-5-1 (Schutzstufe 1 gegen Uberspannungen in der Netzversorgung nach VDE 0160)

Tabelle 15: 810CT004.000-1, 810CT010.000-1, 810CT016.000-1 - Technische Daten

1) Max. Strom = 1,65 x Nennstrom fiir 60 Sekunden
2) Mit Stromreduktion von 2 % pro °C liber 45 °C

3) Von 1000 bis 3000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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Bestellnummer

810CT030.000-1 810CT060.000-1

Netzanschluss

Verlustleistung

0 W 94 W

Induktivitat

1 mH 0,5mH

Nennstrom

30A" 60A"

Spannungsabfall

Von 3 bis 5 % der Nennnetzspannung. Hohere Werte fihren zu Drehmomentverlust.

Sattigungsstrom

Einsatzbedingungen

Aufstellungshodhe tiber NN (Meeresspiegel)

0 bis 1000 m

Schutzart
Drossel
Reihenklemmen

IPO0
IP10

max. Luftfeuchtigkeit

95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

Umgebungstemperatur 0 bis 45°C
max. Umgebungstemperatur bis zu +55°C 2
max. Aufstellungshéhe 3000 m ?
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht | 6,0 kg | 11,0 kg

Allgemeine Informationen

Normenkonformitéat | IEC 61800-5-1 (Schutzstufe 1 gegen Uberspannungen in der Netzversorgung nach VDE 0160)

Tabelle 16: 810CT030.000-1, 810CT060.000-1 - Technische Daten

1) Max. Strom = 1,65 x Nennstrom fiir 60 Sekunden
2) Mit Stromreduktion von 2 % pro °C lber 45 °C
3) Von 1000 bis 3000 m Stromreduktion von 1 % pro 100 m
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2.2 Abmessungen

2.2.1 810CS004.000-1, 810CS007.000-1, 810CS018.000-1

gl ¢
o O
%) O
(o] O |
. H,] .G
-
C _a
810CS004.000-1 60 100 80 50 44 4x9
810CS007.000-1 60 100 95 50 60 4x9
810CS018.000-1 85 120 105 70 70 5x11

2.2.2 810CT004.000-1, 810CT010.000-1, 810CT016.000-1, 810CT030.000-1, 810CT060.000-1

8xJ
L
lH

c

ci1
810CT004.000-1 100 135 55 60 40 60 42 6x9
810CT010.000-1 130 155 85 90 60 80,5 62 6x12
810CT016.000-1 130 155 85 90 60 80,5 62 6x12
810CT030.000-1 155 170 115 135 75 107 90 6x12
810CT060.000-1 180 210 125 165 85 122 105 6x12
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3 Bremswiderstande

3.1 Technische Daten

Bestellnummer 8I0BR010.000-1 8I0BR015.000-1
Einsatzbedingungen
Schutzart des Gehauses 1P20
Umgebungstemperatur 0 bis 50°C
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht 11 kg
Eigenschaften
Widerstandswert bei 20°C 10Q 15Q
Durchschnittliche verfliigbare Leistung bei 50°C 1kw"
Thermischer Schutz Uber temperaturgesteuerten Schalter oder den Umrichter
Temperaturgesteuerter Schalter
Aktivierungstemperatur 120°C
max. Spannung/max. Strom 250 VAC /1A
min. Spannung/min. Strom 24VDC/0,1A
max. Kontaktwiderstand 60 mQ
Anschlussempfehlung Der Schalter sollte innerhalb der Sequenz angeschlossen werden (zur
Verwendung fiir die Signalgebung oder in der Netzschiitzregelung)

Tabelle 17: 810BR010.000-1, 810BR015.000-1 - Technische Daten

1) Lastfaktoren fur Widerstande: Der Wert der durchschnittlichen Leistung, die bei 50 °C vom Widerstand an das Gehause abgegeben werden kann, ist auf
einen Lastfaktor beim Bremsen ausgerichtet, der den meisten gangigen Anwendungen entspricht.
Fur 810BR100.000-1 bis 810BR003.000-1:
-2 s Bremsen mit einem Bremsmoment von 0,6 Tn fir einen 40-Sekunden-Zyklus
-0,8 s Bremsen mit einem Bremsmoment von 1,5 Tn fiir einen 40-Sekunden-Zyklus
Fur 810BR003.001-1 bis 810BR001.004-1:
-10 s Bremsen mit einem Bremsmoment von 2 Tn fir einen 30-Sekunden-Zyklus

Bestellnummer 810BR028.000-1 810BR060.000-1 810BR100.000-1
Einsatzbedingungen
Schutzart des Gehauses 1P20
Umgebungstemperatur 0 bis 50°C
Umgebungsbedingungen
Temperatur

Lagerung -25 bis 70°C
Mechanische Eigenschaften
Gewicht 3,5kg 2,4 kg 2 kg
Eigenschaften
Widerstandswert bei 20°C 28 Q 60 Q 100 Q
Durchschnittliche verfiigbare Leistung bei 50°C 0,2 kW " 0,1 kW " 0,05 kW "
Thermischer Schutz Uber temperaturgesteuerten Schalter oder den Umrichter
Temperaturgesteuerter Schalter

Aktivierungstemperatur 120°C

max. Spannung/max. Strom 250 VAC /1A

min. Spannung/min. Strom 24VDC/0,1 A

max. Kontaktwiderstand 60 mQ

Anschlussempfehlung Der Schalter sollte innerhalb der Sequenz angeschlossen werden (zur

Verwendung fiir die Signalgebung oder in der Netzschiitzregelung)

Tabelle 18: 810BR028.000-1, 8I10BR060.000-1, 810BR100.000-1 - Technische Daten

1) Lastfaktoren fur Widerstande: Der Wert der durchschnittlichen Leistung, die bei 50 °C vom Widerstand an das Gehause abgegeben werden kann, ist auf
einen Lastfaktor beim Bremsen ausgerichtet, der den meisten géangigen Anwendungen entspricht.
Fir 810BR100.000-1 bis 810BR003.000-1:
-2 s Bremsen mit einem Bremsmoment von 0,6 Tn fur einen 40-Sekunden-Zyklus
-0,8 s Bremsen mit einem Bremsmoment von 1,5 Tn fiir einen 40-Sekunden-Zyklus
Fir 810BR003.001-1 bis 810BR001.004-1:
-10 s Bremsen mit einem Bremsmoment von 2 Tn fir einen 30-Sekunden-Zyklus
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3.2 Abmessungen und Einbauempfehlungen

3.2.1 810BR010.000-1, 810BR015.000-1

Abmessungen
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3.2.2 810BR028.000-1, 810BR060.000-1, 810BR100.000-1
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Zubehor « Bremswiderstande
3.3 Charakteristische Kurve fiir Bremswiderstiande

Beispiel zur Verwendung der charakteristischen Kurven

8I0BR003.001-1 (P kontinuierlich = 25 kW) fiir 2,75 Q bei 20 °C

Punkt A Fir einen 200-Sekunden-Zyklus akzeptiert der 2,75 Q Wider- Koeff.
stand eine Uberlast von 7 x 25 kW (kontinuierliche Leistung) fiir F’mifix-
24 s, d. h. eine Bremsleistung von 175 kW alle 200 s. P mittel
Punkt B Fir einen 120-Sekunden-Zyklus akzeptiert der 2,75 Q Wider-
stand eine Uberlast von 5 x 25 kW (kontinuierliche Leistung) fiir
20 s, d. h. eine Bremsleistung von 125 kW alle 120 s.
Punkt C

Fir einen 60-Sekunden-Zyklus akzeptiert der 2,75 Q Widerstand

eine Uberlast von 5 x 25 kW (kontinuierliche Leistung) fiir 10 s,
d. h. eine Bremsleistung von 125 kW alle 60 s.

75 t(s)
810BR100.000-1 (P kontinuierlich = 0,05 kW) 8I0BR060.000-1 (P kontinuierlich = 0,1 kW)
Koeff. Koeff.
P max. P max.
P mittel 50 — P mittel 50 —
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810BR028.000-1 (P kontinuierlich = 0,2 kW)

8I0BR015.000-1 (P kontinuierlich = 1 kW)
8I0BR010.000-1 (P kontinuierlich = 1 kW)
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15
P max./P mittel (60-s-Zyklus)
P max./P mittel (120-s-Zyklus)
P max./P mittel (200-s-Zyklus)
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Registerbeschreibung

Kapitel 5 * Registerbeschreibung

Die vollstandige Registerbeschreibung fiir den ACOPOSinverter X64 kénnen Sie der Excel-Datei (Anhang) ent-
nehmen.

Folgen Sie daflr bitte dem Link, um die Datei "ACOPQOSinverter X64 - Communication Parameters" zu 6ffnen:
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