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Sicherheitsinformationen

1 Sicherheitsinformationen

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

Hinweise

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 mégliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Tod, schwere
Korperverletzung und/oder Materialschdaden zur Folge haben kann.

Vorsicht!

VORSICHT verweist auf eine moégliche Gefahr, die — wenn sie nicht vermieden wird — Kérperverletzung
und/oder Materialschédden zur Folge haben kann.

Hinweis:

HINWEIS ohne Verwendung des Gefahrensymbols verweist auf eine mogliche Gefahr, die — wenn sie
nicht vermieden wird — Materialschédden zur Folge haben kann.

Der Begriff ,Umrichter bezieht sich im Rahmen dieses Handbuchs auf das Steuerteil des Frequenzumrichters
gemal NEC-Definition.

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, gewartet und instand gesetzt werden. B&R
Ubernimmt keine Verantwortung flir mogliche Folgen, die aus der Verwendung dieses Produkts entstehen.

BITTE BEACHTEN

Elektrische Gerate durfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet werden. B&R haftet
nicht fir Schaden, die durch die Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Personal gelten Mitarbeiter, die Uber Fahigkeiten und Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion
und des Betriebs dieser elektrischen Gerate und der Installationen verfiigen und eine Schulung zur Erkennung
und Vermeidung mdglicher Gefahren absolviert haben.

Qualifikation des Personals

Die Arbeit an und mit diesem Produkt darf nur durch entsprechend geschultes und autorisiertes Personal erfolgen,
das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der gesamten zugehérigen Produktdokumentation vertraut ist. Dar-
Uber hinaus muss dieses Personal an einer Sicherheitsschulung zur Erkennung und Vermeidung der Gefahren
teilgenommen haben, die mit der Verwendung dieses Produkts verbunden sind. Das Personal muss Uber eine
ausreichende technische Ausbildung sowie Uber Know-how und Erfahrung verfigen und in der Lage sein, poten-
zielle Gefahren vorauszusehen und zu identifizieren, die durch die Verwendung des Produkts, die Anderung von
Einstellungen sowie die mechanische, elektrische und elektronische Ausstattung des gesamten Systems entste-
hen kdnnen. Samtliches Personal, das an und mit dem Produkt arbeitet, muss mit allen anwendbaren Standards,
Richtlinien und Vorschriften zur Unfallverhitung vertraut sein.

Vorgesehene Verwendung

Dieses Produkt ist ein Umrichter fiir dreiphasige Synchron- und Asynchronmotoren und fir den industriellen Ein-
satz entsprechend den Spezifikationen und Anweisungen in diesem Handbuch konzipiert. Bei der Nutzung des
Produkts sind alle einschlagigen Sicherheitsvorschriften und Richtlinien sowie die spezifizierten Anforderungen
und die technischen Daten einzuhalten. Das Produkt muss auf3erhalb der ATEX-Zone installiert werden. Vor der
Nutzung muss eine Risikobewertung im Hinblick auf die geplante Anwendung durchgefiihrt werden. Basierend
auf den Resultaten dieser Analyse sind geeignete SicherheitsmaRnahmen zu implementieren. Da das Produkt als
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Sicherheitsinformationen

Komponente eines Gesamtsystems verwendet wird, ist die Personensicherheit durch eine entsprechende Ausfiih-
rung des Gesamtsystems (zum Beispiel eine entsprechende Maschinenkonstruktion) zu gewahrleisten. Jede an-
dere als die ausdricklich zugelassene Verwendung ist untersagt und kann Gefahren bergen. Elektrische Gerate
dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und gewartet werden.

Produktbezogene Informationen

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

* Die Arbeit an und mit diesem Antriebssystem darf nur durch entsprechend geschultes und au-
torisiertes Personal erfolgen, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der gesamten zuge-
horigen Produktdokumentation vertraut ist und eine Sicherheitsschulung zur Erkennung und
Vermeidung der involvierten Gefahren absolviert hat. Installation, Einstellung, Reparatur und
Wartung miissen von Fachpersonal durchgefiihrt werden.

* Der Systemintegrator ist fiir die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen elektrotech-
nischen Anforderungen sowie aller anderen geltenden Bestimmungen beziiglich der Schutzer-
dung samtlicher Geréte verantwortlich.

» Zahlreiche Bauteile des Produkts, einschlieBlich der gedruckten Schaltungen, werden liber die
Netzspannung versorgt.

* Verwenden Sie ausschlieBlich elektrisch isolierte Werkzeuge und Messgerate mit der korrekten
Bemessungsspannung.

» Beriihren Sie bei angelegter Spannung keine ungeschirmten Bauteile oder Klemmen.

* Motoren kdnnen Spannung erzeugen, wenn die Welle gedreht wird. Sichern Sie vor jeglichen
Arbeiten am Antriebssystem die Motorwelle gegen Fremdantrieb.

* Bei Wechselspannung kann Spannung an nicht verwendete Leiter im Motorkabel ausgekoppelt
werden. Isolieren Sie nicht verwendete Leiter im Motorkabel an beiden Enden.

« SchlieRen Sie die DC-Bus-Klemmen, die DC-Bus-Kondensatoren oder die Bremswiderstands-
klemmen nicht kurz.

* Vor der Durchfiihrung von Arbeiten am Antriebssystem:

o

Trennen Sie jegliche Spannungsversorgung, gegebenenfalls auch die externe Span-
nung des Steuerteils. Beachten Sie, dass der Leistungs- oder Hauptschalter nicht alle
Stromkreise stromlos macht.

° Bringen Sie ein Schild mit der Aufschrift NICHT EINSCHALTEN an allen mit dem Um-
richtersystem verbundenen Leistungsschaltern an.

° Verriegeln Sie alle Leistungsschalter in der ge6ffneten Stellung.
Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen.

Befolgen Sie die Anweisungen im Abschnitt ,,Priifung auf Spannungsfreiheit” in der In-
stallationsanleitung des Produkts.

* Vor dem Einschalten der Spannungsversorgung des Umrichtersystems:

o

Vergewissern Sie sich, dass die Arbeiten abgeschlossen sind und keinerlei Gefahren
von der Installation ausgehen.

Falls die Netzeingangsklemmen und die Motorausgangsklemmen geerdet und kurzge-
schlossen sind, heben Sie die Erdung und die Kurzschliisse an den Netzeingangsklem-
men und den Motorausgangsklemmen auf.

Vergewissern Sie sich, dass samtliche Gerate ordnungsgemaR geerdet sind.
° Vergewissern Sie sich, dass alle Schutzvorrichtungen wie Abdeckungen, Tiiren und Git-
ter installiert bzw. geschlossen sind.

* Montieren und schlieRBen Sie alle Abdeckungen, bevor Sie die Spannungsversorgung einschal-
ten.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Umrichtersysteme konnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen, falsche Daten oder aufgrund anderer
Fehler unerwartete Bewegungen verursachen.
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Warnung!
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

* Bei der Verdrahtung sind alle EMV-Anforderungen strikt einzuhalten.

* Das Produkt darf nicht mit unbekannten bzw. ungeeigneten Einstellungen oder Daten betrieben
werden.

* Fiuhren Sie eine umfassende Inbetriebnahmepriifung durch.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Koérperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Beschadigte Produkte und Zubehdr kdnnen einen elektrischen Schlag oder einen unerwarteten Betrieb der Aus-
ristung verursachen.

Gefahr!

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Beschadigte Produkte oder Zubehorprodukte diirfen nicht verwendet werden.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Wenden Sie sich im Fall von Beschadigungen an lhre lokale Vertriebsvertretung von B&R.

Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

* Bei der Entwicklung eines Steuerungsplans miissen moégliche Fehlerzustande der Steuerpfa-
de bericksichtigt und fiir bestimmte kritische Steuerfunktionen Mittel bereitgestellt werden,
durch die nach dem Ausfall eines Pfads ein sicherer Zustand erreicht werden kann. Beispiele
kritischer Steuerfunktionen sind Notabschaltung (Not-Aus), Nachlaufstopp, Ausfall der Span-
nungsversorgung und Neustart.

* Fir kritische Steuerfunktionen miissen separate oder redundante Steuerpfade bereitgestelit
werden.

+ Systemsteuerpfade kénnen Kommunikationsverbindungen einschlieBen. Dabei mussen die
Auswirkungen unvorhergesehener Ubertragungsverzogerungen oder Verbindungsstérungen
bericksichtigt werden.

* Alle Vorschriften zur Unfallverhiitung und lokale Sicherheitsbestimmungen V) miissen beachtet
werden.

* Jede Implementierung des Produkts muss einzeln und sorgfaltig auf einwandfreien Betrieb ge-
testet werden, bevor sie in Betrieb genommen wird.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Hinweis:

ZERSTORUNG DURCH FALSCHE NETZSPANNUNG

* Vor dem Einschalten und Konfigurieren des Produkts ist sicherzustellen, dass es fiir die vor-
liegende Netzspannung zugelassen ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Kérperverletzung oder Gerateschéaden fiihren.

Die in dieser Anleitung beschriebenen Produkte kénnen im Betrieb tGber 80°C heild werden.

1) Fir die USA: Weitere Informationen finden Sie in NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), Safety Guidelines for the Application, Installation and Maintenance of
Solid State Control und in NEMA ICS 7.1 (neueste Ausgabe), Safety Standards for Construction and Guide for Selection, Installation and Operation of Adjus-
table-Speed Drive Systems.
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Warnung!
HEISSE OBERFLACHEN

* Vermeiden Sie jeglichen Kontakt mit heiBen Flachen.

* Halten Sie brennbare oder hitzeempfindliche Teile aus der unmittelbaren Umgebung heiBer Fla-
chen fern.

* Vergewissern Sie sich vor Handhabung des Produkts, dass sich dieses ausreichend abgekiihlt
hat.

» Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Warmeableitung gegeben ist, indem Sie einen Priif-
lauf bei maximaler Last durchfiihren.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Das Produkt ist fiir den Einsatz aufRerhalb von Gefahrenbereichen (explosiven Atmosphéaren) zugelassen. Instal-
lieren Sie das Gerat nur in Bereichen, die frei von gefahrlichen Atmospharen sind.

Gefahr!
EXPLOSIONSGEFAHR
Installieren und verwenden Sie dieses Gerat nur auBerhalb von Gefahrenbereichen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Maschinen, Steuerungen und dazugehdrige Gerate sind in der Regel in das Netzwerk integriert. Nicht autorisierte
Personen und Malware kénnen sich Uber unzureichend gesicherten Zugang zu Software und Netzwerken Zugriff
auf die Maschine oder andere Gerate im Netzwerk/Feldbus der Maschine und in verbundenen Netzwerken ver-
schaffen.

Warnung!

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF AUF DIE MASCHINE UBER SOFTWARE UND NETZWERK

Beriicksichtigen Sie in lhrer Gefahren- und Risikoanalyse alle Gefahren, die durch den Zugriff auf und
den Betrieb im Netzwerk/Feldbus entstehen konnen, und entwickeln Sie ein geeignetes Cyber-Sicher-
heitskonzept.

Stellen Sie sicher, dass sowohl die Hardware- und Softwareinfrastruktur, in die die Maschine integriert
wird, als auch die OrganisationsmaBnahmen und -richtlinien den Zugriff auf diese Infrastruktur um-
fassen, indem diese auch die Ergebnisse der Gefahren- und Risikoanalyse in Betracht ziehen, nach
bewdhrten Praktiken und Standards implementiert werden und die IT- und Cyber-Sicherheit erfassen
(z. B.: ISO/IEC 27000, Gemeinsame Kriterien fiir die Bewertung der Sicherheit von Systemen der Infor-
mationstechnik, ISO/IEC 15408, IEC 62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework, Information
Security Forum - Standard of Good Practice for Information Security).

Stellen Sie die Effektivitat lhres IT- und Cyber-Sicherheitssystems sicher, indem Sie entsprechende,
bewahrte Methoden verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

Fuhren Sie eine umfassende Inbetriebnahmepriifung durch, um sicherzustellen, dass die Kommuni-
kationsiiberwachung Kommunikationsunterbrechungen ordnungsgeman erfasst.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.
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1.1 BestimmungsgemaRe Verwendung

Es sind in jedem Fall die einschlagigen nationalen und internationalen Fachnormen, Vorschriften und Sicherheits-
mafRnahmen zu beachten und einzuhalten!

Die in diesem Handbuch beschriebenen B&R Produkte sind fiir den Einsatz in der Industrie und in Industriean-
wendungen bestimmt.

Die bestimmungsgemafie Verwendung umfasst das Steuern, Bedienen, Beobachten, Antreiben und Visualisieren
im Rahmen von Automatisierungsprozessen in Maschinen und Anlagen.

B&R Produkte durfen nur im Originalzustand verwendet werden. Modifikationen und Erweiterungen sind nur dann
zulassig, wenn sie in diesem Handbuch beschrieben sind.

B&R schliel3t die Haftung fur Schaden jeglicher Art aus, die bei einem Einsatz der B&R Produkte auRerhalb der
bestimmungsgemalien Verwendung entstehen.

B&R Produkte wurden nicht entworfen, entwickelt und hergestellt fiir einen Gebrauch, der verhangnisvolle Risiken
oder Gefahren birgt, die ohne Sicherstellung auflergewohnlich hoher SicherheitsmaRnahmen zu Tod, Verletzung,
schweren physischen Beeintrachtigungen oder anderweitigem Verlust fihren kénnen.

B&R Produkte sind explizit nicht zum Gebrauch in folgenden Anwendungen bestimmt:

+ Uberwachung und Steuerung von thermonuklearen Prozessen

» Steuerung von Waffensystemen

* Flug- und Verkehrsleitsysteme fir Personen- und Giitertransport
* Gesundheitstiberwachungs- und Lebenserhaltungssysteme

Die in diesem Handbuch beschriebenen B&R Produkte sind als "offenes Betriebsmittel" (EN 61131-2) und als
"open type equipment" (UL) konzipiert und somit fir den Einbau im geschlossenen Schaltschrank bestimmt.

Servoverstarker, Wechselrichtermodule und Frequenzumrichter von B&R sind keine Guter mit doppeltem Verwen-
dungszweck (Dual-Use-Guter) gemaf Anhang | der Ratsverordnung (EG) Nr. 428/2009 | 3A225 geandert durch
die delegierte Verordnung der Kommission (EU) Nr. 2015/2420. Die elektrische Ausgangsfrequenz dieser Module
wird (iberwacht; bei Uberschreitung der Grenzfrequenz wird die aktuelle Bewegung abgebrochen und ein Fehler
gemeldet.

Servoverstarker, Wechselrichtermodule und Frequenzumrichter mit Option Dual-Use sind Guter mit doppeltem
Verwendungszweck (Dual-Use-Giter) gemal Anhang | der Ratsverordnung (EG) Nr. 428/2009 | 3A225 geandert
durch die delegierte Verordnung der Kommission (EU) Nr. 2015/2420. Die elektrische Ausgangsfrequenz dieser
Module wird nicht Giberwacht. Module mit Option Dual-Use unterliegen diversen Ausfuhrbeschrankungen.

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 9



Allgemeines

2 Allgemeines

Die Produkte der Familie ACOPOSinverter erganzen das Portfolio von B&R um eine kostenoptimierte Antriebslo-
sung fir Motoren. Die Antriebe wurden insbesondere fiir den Einsatz mit Asynchronmotoren der Effizienzklasse
IE2 und IE3 entworfen, kdbnnen aber auch mit Synchronmotoren verwendet werden.

Die Produktfamilie unterscheidet Netzspannungen und Motorleitungsklassen. Die ACOPQOSinverter werden mit bis
zu 240 V oder 500 V versorgt und kdnnen Motoren der Leistungsklassen 0,18 kW bis 15 kW (IEC) bzw. 0,25 HP
bis 20 HP (NEMA) ansteuern.

Fir den Betreib eines ACOPOSinverters an einer Steuerung wird eine Kommunikationskarte benétigt. Die Kom-
munikationskarten vom Typ POWERLINK und X2X wurden vollintegriert; d.h. es wurden spezielle Konfigurations-
und Benutzeroberflachen fur AutomationStudio entworfen, die eine Inbetriebnahme des Antriebs erleichtern und
eine Einbindung in die B&R eigenen Entwicklungsumgebungen mapp Motion und mapp Cockpit ermdglichen. Je
nach Anforderungsprofil kann zwischen zwei Funktionsmodellen gewahlt werden. Kleinere Applikationen kénnen
mit dem lizenzfreien Funktionsmodel ,direct control* realisiert werden, anspruchsvolle Anwendungen (z. B. mit
mehreren Antrieben) kbnnen mit mapp Motion umgesetzt werden.

2.1 Gerateliberblick

Die Produktfamilie ACOPOSinverter P76 umfasst vier Umrichterbaugréf3en (1, 2, 3 und 4) und ist ideal geeignet
fur die Einbindung kompakter, leistungsstarker Umrichterldsungen mit einer hohen Leistungsanforderung.

10 ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50



Vier BaugroBen

Allgemeines

Baugrofe 1

8176T400075.00-000, 8176T400110.00-000, 8176T400150.00-000

8176S200018.00-000, 8176S200037.00-000, 8176S200055.00-000,
8176S200075.00-000, 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000,

Baugrofe 2
81765200110.00-000, 8176S200150.00-000, 8176S5200220.00-000,
8176T400220.00-000, 8176T400300.00-000, 8176 T400400.00-000

240 V 1-phasig von 0,18 kW bis 0,75 kW (0,25 bis 1 PS)
400 V 3-phasig von 0,37 kW bis 1,5 kW (0,5 bis 2 PS)

240V 1-phasig von 1,1 kW bis 2,2 kW (11/2 bis 5 PS)
400 V 3-phasig von 2,2 kW bis 4 kW (3 bis 5 PS)

BaugroRe 3
8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000

BaugroRe 4
8176T401100.00-000, 8176T401500.00-000

400 V 3-phasig von 5,5 kW und 7,5 kW (71/2 und 10 PS)

400 V 3-phasig von 11 kW bis 15 kW (15 und 20 PS)

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50
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Allgemeines

2.2 Bestellnummernschlissel

Produktbereich

8

| Gruppe Motion

Produktfamilie

| ACOPOSinverter

Bauserie

76

| ACOPOSinverter P76

Phasenzahl

S

1-phasig

T

3-phasig

Spannungsbereich

2

200 bis 240 V

4

380 bis 500 V

Nennleistung

0-9

W x 10°

0-9

W x 104

W x 103

0-9

W x 102

0-9

Wx 10

Schinttstelle

0-F

Version

oP

POWERLINK

Version

000

Versionierung

Beispiele

8

76

00 |-

000

ACOPOSinverter P76, 1 x 200-240 V, 0,18kW, EMV
Filter und Bremschopper integriert, Schirmblech im
Lieferumfang

76

oP |-

000

ACOPOSinverter P76, 1 x 200-240 V, 0,18kW, EMV
Filter und Bremschopper integriert, Schirmblech im
Lieferumfang, POWERLINK Schnittstelle

76

00 | -

000

ACOPOSinverter P76, 3 x 380-500 V, 3,0kW, EMV
Filter und Bremschopper integriert, Schirmblech im
Lieferumfang

76

P |-

000

ACOPOSinverter P76, 3 x 380-500 V, 3,0kW, EMV
Filter und Bremschopper integriert, Schirmblech im
Lieferumfang, POWERLINK Schnittstelle

12
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3 Technische Daten

Technische Daten

3.1 81765200018.00-000, 8176S200037.00-000, 8176S200055.00-000,
8176S5200075.00-000

3.1.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

ACOPOSinverter P76 - 1-phasig 200 bis 240 V

8176S200018.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200
bis 240 V, 0,18 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

81765200037.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200
bis 240 V, 0,37 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

81765200055.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200
bis 240 V, 0,55 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

8176S200075.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200
bis 240 V, 0,75 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

Optionales Zubehor

Grafikdisplay

810XD301.300-1

Grafik-Display fur ACOPOSinverter, 240x160 Pixel, 8 Zei-
len, Hintergrundbeleuchtung, Funktionstasten, Navigationstas-
te, Schutzart IP54.

810XD302.300-1

Montagesatz, Schutzart 1P54, fir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

810XD303.300-1

Frontklappe fir Montagesatz, Schutzart IP65, fiir Grafik-Display
des ACOPOSinverter.

810XD305.300-1

Female-zu-female Adapter, RJ45, fiir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

Kabel und Adapter

810XC001.003-1

USB Adapterkabel, USB-zu-Modbus, fir ACOPOSinverter.

810XC003.400-1

DC Bus Kabel, 0,18 m, 5 Stiick, flir ACOPOSinverter

810XD304.301-1

RJ45 Kabel, 1 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.303-1

RJ45 Kabel, 3 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.305-1

RJ45 Kabel, 5 m, fir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.310-1

RJ45 Kabel, 10 m, fir Remote-Benutzung des Displays fir den
ACOPOSinverter

Liifter (Ersatzteilbedarf)

8I0XF074.010-1

ACPi P76, P74/P74new Lufter 1ph. 200...240 VAC: Leistungs-
klasse: 0,18 - 0,75 kW 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse:
0,37 - 1,5 kW

Optionale Bremswiderstande

810BR100.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 100 Q Kontinuierliche
Bremsleistung: 0,05 kW Schutzart (IP): IP20

Optionale EMV Filter

8I0FS009.200-1

9 A EMV-Filter fir ACOPOSinverter (1-phasig 200-240 V,
0,18-0,75 kW).

Optionale Netzdrosseln

810CS004.000-1

Netzdrossel 1-phasig 4 A einsetzbar fiir ACOPOSinverter P66,
P74new, P76 1x 200 bis 240 VAC: 0,18 bis 0,37 kW

810CS007.000-1

Netzdrossel 1-phasig 7 A einsetzbar fir ACOPOSinverter P66,
P74new, P76 1x 200 bis 240 VAC: 0,55 bis 0,75 kW

Tabelle 1: 81765200018.00-000, 8176S200037.00-000, 8176S200055.00-000, 8176S200075.00-000 - Bestelldaten

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50
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Technische Daten

3.1.2 Technische Daten

Bestellnummer | 8176S200018.00-000

81765200037.00-000 81765200055.00-000 81765200075.00-000

Allgemeines

Zulassungen
CE
UKCA
uL

CSA

Ja
Ja
UL E225616
Power Conversion Equipment
CSA E272421
Industrial Control Equipment

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben 0,18 kW (0,25 PS)

| 0,37 kW (0,5 PS) | 0,55 kW (0,75 PS) | 0,75 kW (1 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 1,8 KVA

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

1kAD

Einschaltstrom

max. 9,6 A2

Netzstrom
bei 200 VAC
bei 240 VAC

3,1A%
2,6 A%

52A%
43A9

6,9A%
58A%

8,9A%
7,5A%

Verlustleistung bei Nennlast und 25W

Nenntaktfrequenz

38W 42 W 51 W

Integrierter EMV-Filter

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)

C2 Level von 2 bis 4 kHz mit 10 m Kabel
C2 Level von 4 bis 12 kHz mit 5 m Kabel

10m?®

Mit Zusatzfilter

8l0FS009.200-2

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)

C1 Level von 2 bis 16 kHz mit 20 m Kabel

C2 Level von 2 bis 6 kHz mit 50 m Kabel
C2 Level bei 2 kHz mit 100 m Kabel

50 m 9

Motoranschluss

Nennausgangsstrom 1,5A0

3,3A9 3,7A9 48A9

Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Umgebungstem-
peratur

bei Nenntaktfrequenz (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 Aufstellungshé-
he
ab 1000 m tber NN (Meeresspie-
gel)

1%, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s » 2,3A

5A

mit Bremswiderstand

Ausgangsfrequenzbereich 0,1 bis 599 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz
Bremsmoment

bis zu 170% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Tabelle 2: 8176S200018.00-000, 8176S200037.00-000, 8176S5200055.00-000, 8176S5200075.00-000 - Technische Daten
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Technische Daten

Bestellnummer 81765200018.00-000 81765200037.00-000 81765200055.00-000 | 81765200075.00-000
Motorregelungsprofile
Asynchronmotor Sensorlose Vektorregelung:

1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
2. spannungsgefiihrt mit variablem Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen
Sensorlose Schlupfregelung:
1. mit U/f-Kennlinie fiir konstantes Drehmoment -> Standardmodus
2. mit U/f-Kennlinie fiir konstantes Drehmoment (bis zu 6 f-Bereiche) -> Modus fiir individuelle Spezialanwendungen
3. mit U/f-Kennlinie fur quadratisch ansteigendes Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen

Synchronmotor Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
Hauptschutzfunktionen des Umrichters Thermischer Schutz gegen Uberhitzung der Leistungsstufe

Schutz gegen: Kurzschliisse zwischen Motorphasen,__Uberstrom zwischen Ausgangspha-
sen und _Erde, Uberspannungen auf dem DC-Bus, Uberschreiten der Drehzahlgrenze.
Sicherheitsfunktion fur: Uber- und Unterspannung der Netzversorgung, Netzphasenausfall bei 3-phasiger Versorgung

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransis- Ja
toren
min. Widerstandswert (extern) 40 Q
24 VDC - Stromversorgung
Eingangsspannung 24 VDC (-15%/+20%)
Strom max. 1,1 A
Verfiigbare interne Stromversorgungen
Ausgangsspannung 24 VDC 24 VDC (-15%/+20%)
Ausgangsspannung 24 VDC

max. Ausgangsstrom bei 24 VDC 100 mA
Ausgangsspannung 10 VDC 10 VDC (-0%/+10%)
Ausgangsspannung 10 VDC

max. Ausgangsstrom bei 10 VDC 10 mA
Schnittstellen
POWERLINK

Typ Typ39
Digitale Eingénge
Anzahl 69
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit 8 ms 0,7 ms
Digital Eingang 5

max. Eingangsfrequenz 20 kHz
Safety Eingang - STO (Safe Torque Off)
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsimpedanz 1,5 kQ
Eingangsimpedenz

Stromverbrauch 16 mA
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Analoge Eingédnge
Anzahl 3
Potenzialtrennung

Eingang - Eingang Nein

Eingang - ACOPOSinverter Ja
Nichtlinearitat +0,2%, max. +0,5%
Grundgenauigkeit bei 25°C: +0,5%

bei -10 bis 60°C: +0,7%

Eingang

Spannung Al1: 0 bis 10 VDC

Al2: 0 +10 VDC, max. 30 VDC

Strom 0 bis 20 mA (oder 4 bis 20 mA)
Auflésung 10 Bit
Abtastzeit 2ms
Eingangsimpedanz

Spannung 30 kQ

Strom 250 Q
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC -15%/+20%
max. Spannung 30 VDC
Ausgangsbeschaltung Source oder Sink
Abtastzeit 2ms
max. Strom 100 mA

Tabelle 2: 81765200018.00-000, 8176S200037.00-000, 8176S200055.00-000, 8176S200075.00-000 - Technische Daten
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Technische Daten

Bestellnummer

8176S5200018.00-000

81765200037.00-000

81765200055.00-000

81765200075.00-000

Relaisausginge

Anzahl

Nennspannung

30 VDC / 250 VAC

Schaltstrombereich

min. Schaltstrom: 5 mA bei 24 VDC
max. Schaltstrom:
R1 bei cos ¢ = 1: 3 A bei 250 VAC / 4 A bei 30 VDC
R2beicosp=1:5A
R1und R2 beicos ¢ =0,4: 2 A

Ausfiihrung
Relais 1
Relais 2

1 Wechslerkontakt
1 SchlieBerkontakt

Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter
Ausgang - Ausgang

Nein

Antwortzeit (max.)

2ms

Analoge Ausgange

Anzahl

Ausgang

0 bis 10 V oder 0 bis 20 mA

Nichtlinearitat

+0,3%

Grundgenauigkeit

bei 25°C: +1%
bei -10 bis 60°C: +2%

Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter

Ausgang - Ausgang Nein
min. Lastimpedanz

Spannung 470 Q

Strom 800 Q
Aktualisierungszeit 2ms
Auflésung 10 Bit

Elektrische Eigenschaften

Energieeffizienz (IE-Klassifizierung)
Effizienzdaten

IE (10; 25): 2,7 % (1x 200
VAC); 2,2 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 2,5 % (1x 200
VAC); 2,1 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 2,7 % (1x 200
VAC); 2,4 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 2,7 % (1x 200
VAC); 2,2 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 2,9 % (1x 200
VAC); 2,4 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 3,1 % (1x 200
VAC); 2,7 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 3,1 % (1x 200
VAC); 2,7 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 3,5 % (1x 200
VAC); 2,9 % (1x 240 VAC)

IE (10; 25): 1,8 % (1x 200
VAC); 1,3 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 1,8 % (1x 200
VAC); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 2 % (1x 200
VAC); 1,5 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 1,8 % (1x 200
VAC); 1,5 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 1,9 % (1x 200
VAC); 1,5 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 2,5 % (1x 200
VAC); 2,1 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 2,4 % (1x 200
VAC); 2 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 2,6 % (1x 200
VAC); 2,2 % (1x 240 VAC)

IE (10; 25): 1,8 % (1x 200
VAC); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 1,6 % (1x 200
VAC); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 2 % (1x 200
VAC); 1,5 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 1,8 % (1x 200
VAC); 1,4 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 2 % (1x 200
VAC); 1,5 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 2,4 % (1x 200
VAC); 2,1 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 2,3 % (1x 200
VAC); 2 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 2,7 % (1x 200
VAC); 2,2 % (1x 240 VAC)

IE (10; 25): 1,3 % (1x 200
VAC); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 1,3 % (1x 200
VAC); 1,1 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 1,6 % (1x 200
VAC); 1,4 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 1,6 % (1x 200
VAC); 1,3 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 1,7 % (1x 200
VAC); 1,4 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 2,4 % (1x 200
VAC); 2,1 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 2,3 % (1x 200
VAC); 1,9 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 2,7 % (1x 200
VACY); 2,2 % (1x 240 VAC)

Nominalverluste im Standby-Betrieb 6 W
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 61800-5-1 1P20

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshéhe

<1000 m ohne Derating
1000 bis 2000 m mit Derating '©

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
Betrieb -10 bis 50°C ohne Derating
50 bis 60°C mit Derating
Lagerung -25 bis 70°C

max. Vibrationsfestigkeit

1 g, 13 bis 200 Hz EN/IEC 60068-2-6
1,5 mm peak to peak 3 bis 13 Hz EN/IEC 60068-2-6

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite 45 mm
Hohe 325 mm
Tiefe 232 mm
Gewicht 2,4 kg

Tabelle 2: 81765200018.00-000, 81765200037.00-000, 8176S200055.00-000, 81765200075.00-000 - Technische Daten

1) Mit Netzdrossel max. Isc 22 kA fur 200/240 V.
2) Spitzenstrom beim Einschalten fir maximale Spannung (240 V +10% oder 500 V +10%)
3) Typischer Wert fiir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).
4) Umrichter wird mit einem integriertem EMV Filter der Kategorie C2 geliefert. Dieser Filter kann abgeschaltet werden.
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Technische Daten

5) Die Auswahltabellen fiir die Filter geben die Grenzlédngen der geschirmten Kabel zwischen Motoren und Umrichtern an. Die maximalen Kabellangen dienen
als Anhaltspunkt, da sie von Kapazitaten der Motoren und den verwendeten Kabeln abhangen. Bei parallel geschalteten Motoren ist die Gesamtlange zu
beriicksichtigen. Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz.

6) 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 Gbersteigen.

7) Der Umrichter ist fiir einen Betrieb von maximal 60 Sekunden bei 150% Nennstrom ausgelegt.

8) Siehe Automation Help unter "Kommunikation, POWERLINK, Allgemeines, Hardware - CN" flr weitere Informationen.

9) 1 Logikeingang kann als Pulseingang 20 kbps programmiert werden. 1 Logikeingang kann per Schalter (SW2) als Eingang fir einen PTC-Fuhler konfiguriert
werden. Auslosewiderstand 3 kQ, Reset-Wert 1,8 kQ, kurzschlussfest <50 Q

10)  Uber 1000 m Lastminderung von 1% pro 100 m.

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 17



Technische Daten

3.2 8176S5200110.00-000, 8176S5200150.00-000, 8176S200220.00-000

3.2.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

ACOPOSinverter P76 - 1-phasig 200 bis 240 V

81765200110.00-000

Basisgerat fiir ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200 bis
240V, 1,1 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

81765200150.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200 bis
240V, 1,5 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

81765200220.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 1x 200 bis
240V, 2,2 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

Optionales Zubehor

Grafikdisplay

810XD301.300-1

Grafik-Display fur ACOPOSinverter, 240x160 Pixel, 8 Zei-
len, Hintergrundbeleuchtung, Funktionstasten, Navigationstas-
te, Schutzart IP54.

810XD302.300-1

Montagesatz, Schutzart IP54, fir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

810XD303.300-1

Frontklappe fir Montagesatz, Schutzart IP65, fiir Grafik-Display
des ACOPOSinverter.

810XD305.300-1

Female-zu-female Adapter, RJ45, fiir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

Kabel und Adapter

810XC001.003-1

USB Adapterkabel, USB-zu-Modbus, fir ACOPOSinverter.

810XC003.400-1

DC Bus Kabel, 0,18 m, 5 Stiick, flir ACOPOSinverter

810XD304.301-1

RJ45 Kabel, 1 m, fir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.303-1

RJ45 Kabel, 3 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.305-1

RJ45 Kabel, 5 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.310-1

RJ45 Kabel, 10 m, fir Remote-Benutzung des Displays fir den
ACOPOSinverter

Liifter (Ersatzteilbedarf)

810XF074.020-1

ACPi P76, P74/P74new Lufter 1ph. 200...240 VAC: Leistungs-
klasse: 1,1 - 2,2 kW 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse: 2,2
-4 kW

Optionale Bremswiderstande

810BR060.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 60 Q Kontinuierliche Brems-
leistung: 0,10 kW Schutzart (IP): IP20

810BR100.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 100 Q Kontinuierliche
Bremsleistung: 0,05 kW Schutzart (IP): 1P20

Optionale EMV Filter

8I0FS016.200-1

16 A EMV-Filter fir ACOPOSinverter P76 und P74new (1-pha-
sig 200-240 V, 1,1-1,5 kW).

8I0FS022.200-1

22 A EMV-Filter fuir ACOPOSinverter P76 und P74new (1-pha-
sig 200-240 V, 2,2 kW).

8I0FS022.200-2

ACPiI Zusatzlicher EMV-Eingangsfilter 1-phasig 22 A Versor-
gungsspannung 1-phasig: 200...240 V 50/60 Hz

Optionale Netzdrosseln

810CS018.000-1

Netzdrossel 1-phasig 18 A einsetzbar flir ACOPOSinverter P66,
P74new, P76 1x 200 bis 240 VAC: 1,1 bis 2,2 kW

Tabelle 3: 8176S200110.00-000, 8176S200150.00-000, 8176S200220.00-000 - Bestelldaten
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3.2.2 Technische Daten

Technische Daten

Bestellnummer 81765200110.00-000 81765200150.00-000 81765200220.00-000
Allgemeines
Zulassungen

CE Ja

UKCA Ja

UL UL E225616

Power Conversion Equipment
CSA CSA E272421

Industrial Control Equipment

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben

1,1 kW (1,5 PS) 1,5 kW (2 PS) 2,2 KW (3 PS)

Netzanschluss

Netzeingangsspannung

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

Frequenz

50 bis 60 Hz 5%

Scheinleistung (bei 240 VAC) 2,4 kKVA 3,2kVA 4,4 KVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 1kA"
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
Einschaltstrom max. 19,1 A2
Netzstrom
bei 200 VAC 12,1 A9 159A 21,9A3%
bei 240 VAC 10,2A% 13,3A9 18,4 A%
Verlustleistung bei Nennlast und Nenntaktfrequenz 64 W 81 W 102 W
Integrierter EMV-Filter Ja4

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)

C2 Level von 2 bis 4 kHz mit 10 m Kabel
C2 Level von 4 bis 12 kHz mit 5 m Kabel

Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 10 m?d
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Mit Zusatzfilter 8I0FS016.200-1 8I0FS022.200-1
Mit ZusatZzfilter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 C1 Level von 2 bis 16 kHz mit 20 m Kabel C1 Level von 2 bis 16
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz) kHz mit 10 m Kabel
C1 Level von 2 bis 6
kHz mit 20 m Kabel
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 C2 Level von 2 bis 6 kHz mit 50 m Kabel C2 Level von 2 bis 6
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz) C2 Level bei 2 kHz mit 100 m Kabel kHz mit 50 m Kabel
C2 Level von 2 bis 4
kHz mit 100 m Kabel
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 50 m 9
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Motoranschluss
Nennausgangsstrom 6,9A09 8A0 | 11A9

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-

keit von der Umgebungstemperatur
bei Nenntaktfrequenz (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)

1%, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s 7 10,4 A 12A 16,5 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,1 bis 599 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz
Bremsmoment

mit Bremswiderstand

bis zu 170% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Tabelle 4: 8176S200110.00-000, 8176S200150.00-000, 8176S200220.00-000 - Technische Daten
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Bestellnummer

81765200110.00-000 81765200150.00-000 81765200220.00-000

Motorregelungsprofile
Asynchronmotor

Synchronmotor

Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus

2. spannungsgefiihrt mit variablem Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen

Sensorlose Schlupfregelung:
1. mit U/f-Kennlinie fir konstantes Drehmoment -> Standardmodus

2. mit U/f-Kennlinie flr konstantes Drehmoment (bis zu 6 f-
Bereiche) -> Modus fiir individuelle Spezialanwendungen
3. mit U/f-Kennlinie fur quadratisch ansteigendes Dreh-
moment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen
Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz gegen Uberhitzung der Leistungsstufe
Schutz gegen: Kurzschliisse zwischen Motorphasen, Uberstrom zwischen Ausgangspha-
sen und Erde, Uberspannungen auf dem DC-Bus, Uberschreiten der Drehzahlgrenze.
Sicherheitsfunktion fiir: Uber- und Unterspannung der Netz-
versorgung, Netzphasenausfall bei 3-phasiger Versorgung

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransistoren

Ja

min. Widerstandswert (extern)

27 Q | 25Q

24 VDC - Stromversorgung

Eingangsspannung

24 VDC (-15%/+20%)

Strom

max. 1,1 A

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung 24 VDC

24 VDC (-15%/+20%)

Ausgangsspannung 24 VDC
max. Ausgangsstrom bei 24 VDC

100 mA

Ausgangsspannung 10 VDC

10 VDC (-0%/+10%)

Ausgangsspannung 10 VDC

max. Ausgangsstrom bei 10 VDC 10 mA
Schnittstellen
POWERLINK

Typ Typ 39
Digitale Eingénge
Anzahl 69
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter
Eingang - Eingang

Ja
Nein

Abtastzeit

8 ms +0,7 ms

Digital Eingang 5
max. Eingangsfrequenz

20 kHz

Safety Eingang - STO (Safe Torque Off)

Anzahl

1

Nennspannung

24 VDC (max. 30 VDC)

Eingangsimpedanz 1,5 kQ
Eingangsimpedenz
Stromverbrauch 16 mA
Potenzialtrennung
Eingang - ACOPOSinverter Ja
Eingang - Eingang Nein
Analoge Eingédnge
Anzahl 3
Potenzialtrennung
Eingang - Eingang Nein
Eingang - ACOPOSinverter Ja

Nichtlinearitat

+0,2%, max. £0,5%

Grundgenauigkeit

bei 25°C: £0,5%
bei -10 bis 60°C: +0,7%

Eingang

Spannung Al1: 0 bis 10 VDC

Al2: 0 £10 VDC, max. 30 VDC

Strom 0 bis 20 mA (oder 4 bis 20 mA)
Auflésung 10 Bit
Abtastzeit 2ms
Eingangsimpedanz

Spannung 30 kQ

Strom 250 Q
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC -15%/+20%
max. Spannung 30 VDC
Ausgangsbeschaltung Source oder Sink
Abtastzeit 2ms

Tabelle 4: 81765200110.00-000, 81765200150.00-000, 81765200220.00-000 - Technische Daten
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Bestellnummer

81765200110.00-000

81765200150.00-000

81765200220.00-000

max. Strom 100 mA
Relaisausginge

Anzahl 2
Nennspannung 30 VDC /250 VAC

Schaltstrombereich

min. Schaltstrom: 5 mA bei 24 VDC
max. Schaltstrom:

R1 bei cos ¢ = 1: 3 A bei 250 VAC / 4 A bei 30 VDC

R2beicos=1:5A
R1und R2 beicos ¢ =0,4:2 A

Ausfiihrung
Relais 1 1 Wechslerkontakt
Relais 2 1 SchlieRerkontakt
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
Antwortzeit (max.) 2ms

Analoge Ausgange

Anzahl 1
Ausgang 0 bis 10 V oder 0 bis 20 mA
Nichtlinearitat +0,3%
Grundgenauigkeit bei 25°C: +1%
bei -10 bis 60°C: +2%

Potenzialtrennung

Ausgang - ACOPOSinverter Ja

Ausgang - Ausgang Nein
min. Lastimpedanz

Spannung 470 Q

Strom 800 Q
Aktualisierungszeit 2ms
Auflésung 10 Bit

Elektrische Eigenschaften

Energieeffizienz (IE-Klassifizierung)
Effizienzdaten

IE (10; 25): 1,3 % (1x 200
VACY); 1,1 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 1,2 % (1x 200
VACY); 1 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 1,6 % (1x 200
VACY); 1,3 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 1,5 % (1x 200
VACY); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 1,6 % (1x 200
VACY); 1,3 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 2,3 % (1x 200
VACY); 2 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 2,2 % (1x 200
VACY); 1,8 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 2,5 % (1x 200
VACY); 2 % (1x 240 VAC)

IE (10; 25): 1,2 % (1x 200
VAC); 1,1 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 1,1 % (1x 200
VAC); 1 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 1,6 % (1x 200
VAC); 1,3 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 1,4 % (1x 200
VAC); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 1,6 % (1x 200
VAC); 1,3 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 2,3 % (1x 200
VAC); 2 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 2,2 % (1x 200
VAC); 1,9 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 2,6 % (1x 200
VAC); 2,1 % (1x 240 VAC)

IE (10; 25): 1,1 % (1x 200
VAC); 0,9 % (1x 240 VAC)
IE (50; 25): 1 % (1x 200
VAC); 0,8 % (1x 240 VAC)
IE (10; 50): 1,3 % (1x 200
VAC); 1,1 % (1x 240 VAC)
IE (50; 50): 1,3 % (1x 200
VAC); 1,1 % (1x 240 VAC)
IE (90; 50): 1,5 % (1x 200
VAC); 1,2 % (1x 240 VAC)
IE (10; 100): 2 % (1x 200
VAC); 1,7 % (1x 240 VAC)
IE (50; 100): 2 % (1x 200
VAC); 1,7 % (1x 240 VAC)
IE (90; 100): 2,4 % (1x 200
VAC); 2 % (1x 240 VAC)

Nominalverluste im Standby-Betrieb 7W
Einsatzbedingungen
Schutzart nach EN 61800-5-1 P20

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshohe

<1000 m ohne Derating
1000 bis 2000 m mit Derating '

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
Betrieb -10 bis 50°C ohne Derating
50 bis 60°C mit Derating
Lagerung -25 bis 70°C

max. Vibrationsfestigkeit

1 9. 13 bis 200 Hz EN/IEC 60068-2-6

1,5 mm peak to peak 3 bis 13 Hz EN/IEC 60068-2-6

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite 60 mm
Héhe 325 mm
Tiefe 232 mm
Gewicht 2,9 kg

Tabelle 4: 81765200110.00-000, 81765200150.00-000, 81765200220.00-000 - Technische Daten

1) Mit Netzdrossel max. Isc 22 kA fiir 200/240 V.

2) Spitzenstrom beim Einschalten fiir maximale Spannung (240 V +10% oder 500 V +10%)
3) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).
4) Umrichter wird mit einem integriertem EMV Filter der Kategorie C2 geliefert. Dieser Filter kann abgeschaltet werden.
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5) Die Auswahltabellen fiir die Filter geben die Grenzlédngen der geschirmten Kabel zwischen Motoren und Umrichtern an. Die maximalen Kabellangen dienen
als Anhaltspunkt, da sie von Kapazitaten der Motoren und den verwendeten Kabeln abhangen. Bei parallel geschalteten Motoren ist die Gesamtlange zu
beriicksichtigen. Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz.

6) 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 Gbersteigen.

7) Der Umrichter ist fiir einen Betrieb von maximal 60 Sekunden bei 150% Nennstrom ausgelegt.

8) Siehe Automation Help unter "Kommunikation, POWERLINK, Allgemeines, Hardware - CN" flr weitere Informationen.

9) 1 Logikeingang kann als Pulseingang 20 kbps programmiert werden. 1 Logikeingang kann per Schalter (SW2) als Eingang fir einen PTC-Fuhler konfiguriert
werden. Auslosewiderstand 3 kQ, Reset-Wert 1,8 kQ, kurzschlussfest <50 Q

10)  Uber 1000 m Lastminderung von 1% pro 100 m.
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3.3 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176T400075.00-000,
8176T400110.00-000, 8176T400150.00-000

3.3.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

ACOPOSinverter P76 - 3-phasig 380 bis 500 V

8176T400037.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380
bis 500 V, 0,37 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

8176T400055.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380
bis 500 V, 0,55 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

8176T400075.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380
bis 500 V, 0,75 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert,
Schirmblech im Lieferumfang

8176T400110.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500V, 1,1 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

8176T400150.00-000

Basisgerat fiir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500V, 1,5 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

Optionales Zubehor

Grafikdisplay

810XD301.300-1

Grafik-Display fir ACOPOSinverter, 240x160 Pixel, 8 Zei-
len, Hintergrundbeleuchtung, Funktionstasten, Navigationstas-
te, Schutzart IP54.

810XD302.300-1

Montagesatz, Schutzart I1P54, fir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

810XD303.300-1

Frontklappe fiir Montagesatz, Schutzart IP65, fir Grafik-Display
des ACOPOSinverter.

810XD305.300-1

Female-zu-female Adapter, RJ45, fiir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

Kabel und Adapter

810XC001.003-1

USB Adapterkabel, USB-zu-Modbus, fiir ACOPOSinverter.

810XC003.400-1

DC Bus Kabel, 0,18 m, 5 Stiick, fur ACOPOSinverter

810XD304.301-1

RJ45 Kabel, 1 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.303-1

RJ45 Kabel, 3 m, fir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.305-1

RJ45 Kabel, 5 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.310-1

RJ45 Kabel, 10 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

Liifter (Ersatzteilbedarf)

8I0XF074.010-1

ACPi P76, P74/P74new Lifter 1ph. 200...240 VAC: Leistungs-
klasse: 0,18 - 0,75 kW 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse:
0,37 - 1,5 kW

Optionale Bremswiderstinde

8/0BR100.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 100 Q Kontinuierliche
Bremsleistung: 0,05 kW Schutzart (IP): 1P20

Optionale EMV Filter

8I0FT015.200-1

ACOPOSinverter Zusatzlicher EMV-Eingangsfilter 3-phasig 15
A, Versorgungsspannung: 380 bis 480 V, 50/60 Hz

Optionale Netzdrosseln

810CT004.000-1

Netzdrossel 3-phasig, 4 A, 50/60 fir ACOPOSinverter

Tabelle 5: 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176T400075.00-000,
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3.3.2 Technische Daten

Bestellnummer

| 8176T400037.00-000

8176T400055.00-000 | 8176T400075.00-000 | 8176T400110.00-000 | 8176T400150.00-000

Allgemeines

Zulassungen

CE Ja
UKCA Ja
UL UL E225616
Power Conversion Equipment
CSA CSA E272421
Industrial Control Equipment
Motorleistung

Auf Typenschild angegeben

0,37 KW (0,5 PS)

055kW (075PS) | 075kW(1PS) | 11kW(15PS) | 15kw(2PS)

Netzanschluss

Netzeingangsspannung

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

Frequenz

50 bis 60 Hz +5%

Scheinleistung (bei 500 VAC) 1,2 kVA 1,6 kVA 2,1 kVA 2,9 kVA 3,8 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA "
(Kurzschlussstrom am Anschluss-
punkt)
Einschaltstrom max. 10 A2
Netzstrom
bei 380 VAC 1,8 A2 2,4 A 32A% 44 A3 58A%
bei 500 VAC 1,4A9 1,9A3 2,4 Ad 3,4 A% 44 A%
Verlustleistung bei Nennlast und 27T W 31w 37 W 50 W 63 W
Nenntaktfrequenz
Integrierter EMV-Filter Ja4

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)

C2 Level von 4 bis 12 kHz mit 5 m Kabel

5m?9

Mit Zusatzfilter

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)

C1 Level von 2 bis 16 kHz mit 20 m Kabel

C2 Level von 2 bis 16 kHz mit 50 m Kabel

mit Bremswiderstand

Motorkabellange nach IEC/EN 50 m 9
61800-3
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Motoranschluss
Nennausgangsstrom 1,5A9 1,9A9 2,3A9 3A9 4,1A9
Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Umgebungstem-
peratur
bei Nenntaktfrequenz (4 kHz) Kein Derating (bis 50°C)
Andere Taktfrequenzen Die Deratingkurven sind in der Installationsanleitung enthal-
ten, die unter www.br-automation.com zum Download bereitsteht.
Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Aufstellungshé-
he
ab 1000 m Gber NN (Meeresspie- 1%, je 100 m
gel)
max. Ubergangsstrom fiir 60 s 7 23A 29A 35A 45A 6,2 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,1 bis 599 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz
Bremsmoment

bis zu 170% des Motornennmoments

Tabelle 6: 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176T400075.00-000,
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Bestellnummer

8176T400037.00-000 | 8176T400055.00-000 | 8176T400075.00-000 | 8176T400110.00-000 | 8176T400150.00-000

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile
Asynchronmotor

Synchronmotor

Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
2. spannungsgefiihrt mit variablem Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen
Sensorlose Schlupfregelung:
1. mit U/f-Kennlinie fir konstantes Drehmoment -> Standardmodus
2. mit U/f-Kennlinie fiir konstantes Drehmoment (bis zu 6 f-Bereiche) -> Modus fiir individuelle Spezialanwendungen
3. mit U/f-Kennlinie fur quadratisch ansteigendes Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fiir Lifter und Pumpen

Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz gegen Uberhitzung der Leistungsstufe
Schutz gegen: Kurzschliisse zwischen Motorphasen, Uberstrom zwischen Ausgangspha-
sen und Erde, Uberspannungen auf dem DC-Bus, Uberschreiten der Drehzahlgrenze.
Sicherheitsfunktion fiir: Uber- und Unterspannung der Netzversorgung, Netzphasenausfall bei 3-phasiger Versorgung

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransis-
toren

Ja

min. Widerstandswert (extern)

80 Q | 54 Q

24 VDC - Stromversorgung

Eingangsspannung

24 VDC (-15%/+20%)

Strom

max. 1,1 A

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung 24 VDC

24 VDC (-15%/+20%)

Ausgangsspannung 24 VDC
max. Ausgangsstrom bei 24 VDC

100 mA

Ausgangsspannung 10 VDC

10 VDC (-0%/+10%)

Ausgangsspannung 10 VDC

max. Ausgangsstrom bei 10 VDC 10 mA
Schnittstellen
POWERLINK

Typ Typ 38
Digitale Eingange
Anzahl 69
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)

Eingangsbeschaltung

Source oder Sink

Potenzialtrennung
Eingang - ACOPOSinverter
Eingang - Eingang

Ja
Nein

Abtastzeit

8 ms 0,7 ms

Digital Eingang 5
max. Eingangsfrequenz

20 kHz

Safety Eingang - STO (Safe Torque Off)

Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsimpedanz 1,5 kQ
Eingangsimpedenz

Stromverbrauch 16 mA
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Analoge Eingénge
Anzahl 3
Potenzialtrennung

Eingang - Eingang Nein

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Nichtlinearitat

+0,2%, max. £0,5%

Grundgenauigkeit bei 25°C: £0,5%
bei -10 bis 60°C: +0,7%

Eingang

Spannung Al1: 0 bis 10 VDC

Al2: 0 +10 VDC, max. 30 VDC

Strom 0 bis 20 mA (oder 4 bis 20 mA)
Auflésung 10 Bit
Abtastzeit 2ms
Eingangsimpedanz

Spannung 30 kQ

Strom 250 Q
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC -15%/+20%

Tabelle 6: 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176T400075.00-000,
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Technische Daten

Bestellnummer

8176T400037.00-000

8176T400055.00-000

8176T400075.00-000

8176T400110.00-000

8176T400150.00-000

max. Spannung 30 vDC
Ausgangsbeschaltung Source oder Sink
Abtastzeit 2ms

max. Strom 100 mA
Relaisausginge

Anzahl 2
Nennspannung 30 VDC /250 VAC

Schaltstrombereich

min. Schaltstrom: 5 mA bei 24 VDC

max. Schaltstrom:

R1 beicos ¢ = 1: 3 A bei 250 VAC / 4 A bei 30 VDC

R2beicos@=1:5A

R1und R2 beicos ¢ =0,4:2 A

Ausfiihrung
Relais 1 1 Wechslerkontakt
Relais 2 1 Schlielerkontakt
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
Antwortzeit (max.) 2ms

Analoge Ausgéange

Anzahl

1

Ausgang

0 bis 10 V oder 0 bis 20 mA

Nichtlinearitat

+0,3%

Grundgenauigkeit

bei 25°C: +1%

bei -10 bis 60°C: +2%

Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
min. Lastimpedanz
Spannung 470 Q
Strom 800 Q
Aktualisierungszeit 2ms
Auflésung 10 Bit

Elektrische Eigenschaften

Energieeffizienz (IE-Klassifizierung)

Effizienzdaten

Nominalverluste im Standby.

IE (10; 25): 1,8 %
(3x 380 VAC); 1,4
% (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 1,7 %
(3x 380 VAC); 1,3
% (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1,9 %
(3x 380 VAC); 1,6
% (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 1,8 %
(3x 380 VAC); 1,5
% (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1,8 %
(3x 380 VAC); 1,5
% (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 2,2
% (3x 380 VAC);
2 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 2,1 %
(3x 380 VAC); 1,9
% (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 2,3 %
(3x 380 VAC); 1,9
% (3x 500 VAC)

-Betrieb

IE (10; 25): 1,6 %
(3x 380 VAC); 1,2
% (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 1,5 %
(3x 380 VAC); 1,2
% (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1,7 %
(3x 380 VAC); 1,4
% (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 1,6 %
(3x 380 VAC); 1,3
% (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1,7 %
(3x 380 VAC); 1,3
% (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 2,1 %
(3x 380 VAC); 1,8
% (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,9 %
(3x 380 VAC); 1,6
% (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 2,1 %
(3x 380 VAC); 1,8
% (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 1,3 %
(3x 380 VAC); 1,1
% (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 1,1 %
(3x 380 VAC); 1
% (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1,5 %
(3x 380 VAC); 1,3
% (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 1,3 %
(3x 380 VAC); 1,2
% (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1,4 %
(3x 380 VAC); 1,2
% (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,9 %
(3x 380 VAC); 1,7
% (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,8 %
(3x 380 VAC); 1,6
% (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 2 %
(3x 380 VAC); 1,7
% (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 1,1 %
(3x 380 VAC); 1
% (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 1 %

(3 380 VAC); 0,9
% (3x 500 VAC)

IE (10; 50): 1,3 %

(3 380 VAC); 1,2
% (3x 500 VAC)

IE (50; 50): 1,2 %
(3x 380 VAC); 1
% (3x 500 VAC)

IE (90; 50): 1,3 %

(3x 380 VAC); 1,1
% (3x 500 VAC)

IE (10; 100): 1,8 %

(3x 380 VAC); 1,6
% (3x 500 VAC)

IE (50; 100): 1,7 %

(3x 380 VAC); 1,5
% (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 2 %

(3 380 VAC); 1,6
% (3x 500 VAC)

8 W (3x 380 VAC); 9 W (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 1 %
(3x 380 VAC); 0,9
% (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,9 %
(3x 380 VAC); 0,8
% (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1,2 %
(3x 380 VAC); 1,1
% (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 1,1 %
(3x 380 VAC); 1
% (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1,2 %
(3x 380 VAC); 1
% (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,7 %
(3x 380 VAC); 1,5
% (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,7 %
(3x 380 VAC); 1,4
% (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 2 %
(3x 380 VAC); 1,6
% (3x 500 VAC)

Einsatzbedingungen

Schutzart nach EN 61800-5-1

1P20

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3 5 bis 95%, nicht kondensierend

kein Tropfwasser

max. Aufstellungshéhe <1000 m ohne Derating

1000 bis 3000 m mit Derating '®

max. Verschmutzungsgrad nach IEC/ 2 (nicht leitfahige Verschmutzung)

EN 61800-5-1
Umgebungsbedingungen nach IEC Klasse 3C3 und 3S2
60721-3-3
Betriebsposition senkrechte Einbaulage +10°
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb -10 bis 50°C ohne Derating
50 bis 60°C mit Derating
Lagerung -25 bis 70°C

Tabelle 6: 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176T400075.00-000,
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Technische Daten

Bestellnummer 8176T400037.00-000 | 8176T400055.00-000 | 8176T400075.00-000 | 8176T400110.00-000 | 8176T400150.00-000

max. Vibrationsfestigkeit 1 g, 13 bis 200 Hz EN/IEC 60068-2-6

1,5 mm peak to peak 3 bis 13 Hz EN/IEC 60068-2-6

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite 45 mm
Héhe 325 mm
Tiefe 232 mm
Gewicht 2,5kg

1)
2)
3)
4)
5)

6)
7)
8)
9)

10)

Tabelle 6: 8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176T400075.00-000,
8176T400110.00-000, 8176T400150.00-000 - Technische Daten

Mit Netzdrossel max. Isc 65 kA fiir 380/500 V.

Spitzenstrom beim Einschalten fiir maximale Spannung (240 V +10% oder 500 V +10%)

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

Umrichter wird mit einem integriertem EMV Filter der Kategorie C2 geliefert. Dieser Filter kann abgeschaltet werden.

Die Auswahltabellen fiir die Filter geben die Grenzlédngen der geschirmten Kabel zwischen Motoren und Umrichtern an. Die maximalen Kabellangen dienen
als Anhaltspunkt, da sie von Kapazitaten der Motoren und den verwendeten Kabeln abhangen. Bei parallel geschalteten Motoren ist die Gesamtlange zu
beriicksichtigen. Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz.

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 Gbersteigen.

Der Umrichter ist fiir einen Betrieb von maximal 60 Sekunden bei 150% Nennstrom ausgelegt.

Siehe Automation Help unter "Kommunikation, POWERLINK, Allgemeines, Hardware - CN" flr weitere Informationen.

1 Logikeingang kann als Pulseingang 20 kbps programmiert werden. 1 Logikeingang kann per Schalter (SW2) als Eingang fir einen PTC-Fuhler konfiguriert
werden. Auslosewiderstand 3 kQ, Reset-Wert 1,8 kQ, kurzschlussfest <50 Q

Uber 1000 m Lastminderung von 1% pro 100 m.
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3.4 8176T400220.00-000, 8176T400300.00-000, 8176T400400.00-000

3.4.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

ACOPOSinverter P76 - 3-phasig 380 bis 500 V

8176T400220.00-000

Basisgerat fiir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500V, 2,2 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

8176T400300.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500 V, 3 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

8176T400400.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500 V, 4 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

Optionales Zubehor

Grafikdisplay

810XD301.300-1

Grafik-Display fur ACOPOSinverter, 240x160 Pixel, 8 Zei-
len, Hintergrundbeleuchtung, Funktionstasten, Navigationstas-
te, Schutzart IP54.

810XD302.300-1

Montagesatz, Schutzart IP54, fir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

810XD303.300-1

Frontklappe fir Montagesatz, Schutzart IP65, fiir Grafik-Display
des ACOPOSinverter.

810XD305.300-1

Female-zu-female Adapter, RJ45, fiir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

Kabel und Adapter

810XC001.003-1

USB Adapterkabel, USB-zu-Modbus, fir ACOPOSinverter.

810XC003.400-1

DC Bus Kabel, 0,18 m, 5 Stiick, flir ACOPOSinverter

810XD304.301-1

RJ45 Kabel, 1 m, fir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.303-1

RJ45 Kabel, 3 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.305-1

RJ45 Kabel, 5 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.310-1

RJ45 Kabel, 10 m, fir Remote-Benutzung des Displays fir den
ACOPOSinverter

Liifter (Ersatzteilbedarf)

810XF074.020-1

ACPi P76, P74/P74new Lufter 1ph. 200...240 VAC: Leistungs-
klasse: 1,1 - 2,2 kW 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse: 2,2
-4 kW

Optionale Bremswiderstande

810BR100.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 100 Q Kontinuierliche
Bremsleistung: 0,05 kW Schutzart (IP): IP20

Optionale EMV Filter

8I0FT015.200-1

ACOPOSinverter Zusatzlicher EMV-Eingangsfilter 3-phasig 15
A, Versorgungsspannung: 380 bis 480 V, 50/60 Hz

Optionale Netzdrosseln

810CT010.000-1

Netzdrossel 3-phasig, 10 A, 50/60 Hz fir ACOPOSinverter

Tabelle 7: 8176T400220.00-000, 8176T400300.00-000, 8176T400400.00-000 - Bestelldaten
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3.4.2 Technische Daten

Technische Daten

Bestellnummer

8176T400220.00-000 8176T400300.00-000 8176T400400.00-000

Allgemeines

Zulassungen
CE
UKCA
uL

CSA

Ja
Ja
UL E225616
Power Conversion Equipment
CSA E272421
Industrial Control Equipment

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben 2,2 kW (3 PS) 3 kW (4 PS) 4 kW (5 PS)
Netzanschluss
Netzeingangsspannung 3x 380 VAC -15% bis 500 VAC +10%
Frequenz 50 bis 60 Hz 5%
Scheinleistung (bei 500 VAC) 5,3 kVA 6,8 kVA 8,6 kVA
max. angen. Kurzschlussstrom (Isc) 5kA "
(Kurzschlussstrom am Anschlusspunkt)
Einschaltstrom max. 10 A2
Netzstrom
bei 380 VAC 8A3 10,3A% 129A3
bei 500 VAC 6,1A% 7,8A% 9,9A%
Verlustleistung bei Nennlast und Nenntaktfrequenz 78 W 100 W 125 W
Integrierter EMV-Filter Ja4
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 C2 Level von 4 bis 12 kHz mit 5 m Kabel
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 5m?d
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Mit Zusatzfilter 8I0FT015.200-1
Mit ZusatZzfilter
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 C1 Level von 2 bis 16 kHz mit 20 m Kabel
Kat. C1 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabellange nach IEC/EN 61800-3 C2 Level von 2 bis 16 kHz mit 50 m Kabel
Kat. C2 Umgebung 1 (6ffentliches Netz)
Motorkabelldnge nach IEC/EN 61800-3 50 m 9
Kat. C3 Umgebung 2 (Industrienetz)
Motoranschluss
Nennausgangsstrom 55A9 7,1A0 | 95A0

Derating des Dauerausgangsstroms in Abhangig-
keit von der Umgebungstemperatur

bei Nenntaktfrequenz (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)

1%, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s » 8,3A 10,7 A 14,3 A
Ausgangsfrequenzbereich 0,1 bis 599 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz
Bremsmoment

mit Bremswiderstand

bis zu 170% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Motorregelungsprofile
Asynchronmotor

Synchronmotor

Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
2. spannungsgefiihrt mit variablem Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen
Sensorlose Schlupfregelung:
1. mit U/f-Kennlinie fir konstantes Drehmoment -> Standardmodus
2. mit U/f-Kennlinie fiir konstantes Drehmoment (bis zu 6 f-
Bereiche) -> Modus fiir individuelle Spezialanwendungen
3. mit U/f-Kennlinie fur quadratisch ansteigendes Dreh-
moment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen

Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
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Technische Daten

Bestellnummer

8176T400220.00-000 8176T400300.00-000 8176T400400.00-000

Hauptschutzfunktionen des Umrichters

Thermischer Schutz gegen Uberhitzung der Leistungsstufe
Schutz gegen: Kurzschliisse zwischen Motorphasen, Uberstrom zwischen Ausgangspha-
sen und Erde, Uberspannungen auf dem DC-Bus, Uberschreiten der Drehzahlgrenze.
Sicherheitsfunktion fiir: Uber- und Unterspannung der Netz-
versorgung, Netzphasenausfall bei 3-phasiger Versorgung

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransistoren

Ja

min. Widerstandswert (extern)

54 Q | 360

24 VDC - Stromversorgung

Eingangsspannung

24 VDC (-15%/+20%)

Strom

max. 1,1 A

Verfiigbare interne Stromversorgungen

Ausgangsspannung 24 VDC

24 VDC (-15%/+20%)

Ausgangsspannung 24 VDC
max. Ausgangsstrom bei 24 VDC

100 mA

Ausgangsspannung 10 VDC

10 VDC (-0%/+10%)

Ausgangsspannung 10 VDC

max. Ausgangsstrom bei 10 VDC 10 mA
Schnittstellen
POWERLINK

Typ Typ 38
Digitale Eingdange
Anzahl 69
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOQOSinverter
Eingang - Eingang

Ja
Nein

Abtastzeit

8 ms 0,7 ms

Digital Eingang 5
max. Eingangsfrequenz

20 kHz

Safety Eingang - STO (Safe Torque Off)

Anzahl

1

Nennspannung

24 VDC (max. 30 VDC)

Eingangsimpedanz 1,5 kQ
Eingangsimpedenz
Stromverbrauch 16 mA
Potenzialtrennung
Eingang - ACOPOSinverter Ja
Eingang - Eingang Nein
Analoge Eingénge
Anzahl 3
Potenzialtrennung
Eingang - Eingang Nein
Eingang - ACOPOSinverter Ja

Nichtlinearitat

+0,2%, max. £0,5%

Grundgenauigkeit

bei 25°C: £0,5%
bei -10 bis 60°C: +0,7%

Eingang

Spannung Al1: 0 bis 10 VDC

Al2: 0 £10 VDC, max. 30 VDC

Strom 0 bis 20 mA (oder 4 bis 20 mA)
Auflésung 10 Bit
Abtastzeit 2ms
Eingangsimpedanz

Spannung 30 kQ

Strom 250 Q
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC -15%/+20%
max. Spannung 30 VvDC
Ausgangsbeschaltung Source oder Sink
Abtastzeit 2ms
max. Strom 100 mA
Relaisausginge
Anzahl 2
Nennspannung 30 VDC /250 VAC

Schaltstrombereich

min. Schaltstrom: 5 mA bei 24 VDC
max. Schaltstrom:
R1 bei cos @ = 1: 3 A bei 250 VAC / 4 A bei 30 VDC
R2beicos@=1:5A
R1und R2 beicos ¢ =0,4:2 A

Tabelle 8: 8176T400220.00-000, 8176T400300.00-000, 8176T400400.00-000 - Technische Daten
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Technische Daten

Bestellnummer

8176T400220.00-000

8176T400300.00-000

8176T400400.00-000

Ausfiihrung
Relais 1
Relais 2

1 Wechslerkontakt
1 SchlieRRerkontakt

Potenzialtrennung

Antwortzeit (max.)

Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
2ms

Analoge Ausgéange

Anzahl

1

Ausgang

0 bis 10 V oder 0 bis 20 mA

Nichtlinearitat

+0,3%

Grundgenauigkeit

bei 25°C: 1%
bei -10 bis 60°C: +2%

Potenzialtrennung

Ausgang - ACOPOSinverter Ja

Ausgang - Ausgang Nein
min. Lastimpedanz

Spannung 470 Q

Strom 800 Q
Aktualisierungszeit 2ms
Auflésung 10 Bit

Elektrische Eigenschaften

Energieeffizienz (IE-Klassifizierung)
Effizienzdaten

Nominalverluste im Standby-Betrieb

IE (10; 25): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,8 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1,1 % (3x 380
VAC); 1 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 1,1 % (3x 380
VAC); 0,9 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1,2 % (3x 380
VAC); 0,9 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,6 % (3x 380
VAC); 1,4 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,6 % (3x 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 1,9 % (3x 380
VAC); 1,5 % (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,8 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1,1 % (3x 380
VAC); 1 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 1 % (3x 380
VAC); 0,9 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1,1 % (3x 380
VAC); 0,9 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,6 % (3x 380
VAC); 1,4 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,6 % (3x 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 1,9 % (3x 380
VAC); 1,5 % (3x 500 VAC)

8 W (3x 380 VAC); 10 W (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,6 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,7 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 1 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,5 % (3x 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,4 % (3 380
VAC); 1,2 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 1,7 % (3x 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)

Einsatzbedingungen

Schutzart nach EN 61800-5-1

1P20

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend

kein Tropfwasser

max. Aufstellungshéhe

<1000 m ohne Derating

1000 bis 3000 m mit Derating '*

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
Betrieb -10 bis 50°C ohne Derating
50 bis 60°C mit Derating
Lagerung -25 bis 70°C

max. Vibrationsfestigkeit

1 g, 13 bis 200 Hz EN/IEC 60068-2-6

1,5 mm peak to peak 3 bis 13 Hz EN/IEC 60068-2-6

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite 60 mm
Héhe 325 mm
Tiefe 232 mm
Gewicht 3 kg

Tabelle 8: 8176T400220.00-000, 8176T400300.00-000, 8176T400400.00-000 - Technische Daten

1) Mit Netzdrossel max. Isc 65 kA fur 380/500 V.

2) Spitzenstrom beim Einschalten fir maximale Spannung (240 V +10% oder 500 V +10%)
3) Typischer Wert fiir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).

Umrichter wird mit einem integriertem EMV Filter der Kategorie C2 geliefert. Dieser Filter kann abgeschaltet werden.
Die Auswahltabellen fir die Filter geben die Grenzléangen der geschirmten Kabel zwischen Motoren und Umrichtern an. Die maximalen Kabellangen dienen
als Anhaltspunkt, da sie von Kapazitdten der Motoren und den verwendeten Kabeln abhangen. Bei parallel geschalteten Motoren ist die Gesamtlange zu

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

1 Logikeingang kann als Pulseingang 20 kbps programmiert werden. 1 Logikeingang kann per Schalter (SW2) als Eingang fir einen PTC-Fuhler konfiguriert

4)
5)
beriicksichtigen. Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz.
6)
Nenntreiberstrom reduzieren. Der Motornennstrom darf diesen Wert nicht Gbersteigen.
7) Der Umrichter ist fiir einen Betrieb von maximal 60 Sekunden bei 150% Nennstrom ausgelegt.
8) Siehe Automation Help unter "Kommunikation, POWERLINK, Allgemeines, Hardware - CN" furr weitere Informationen.
9)
werden. Auslosewiderstand 3 kQ, Reset-Wert 1,8 kQ, kurzschlussfest <50 Q
10) Uber 1000 m Lastminderung von 1% pro 100 m.
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3.5 8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000, 8176T401100.00-000,
8176T401500.00-000

3.5.1 Bestelldaten

Bestellnummer

Kurzbeschreibung

Abbildung

ACOPOSinverter P76 - 3-phasig 380 bis 500 V

8176T400550.00-000

Basisgerat fiir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500V, 5,5 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

8176T400750.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500V, 7,5 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

8176T401100.00-000

Basisgerat fir ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500 V, 11 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

8176T401500.00-000

Basisgerat fur ACOPOSinverter P76 und P74new, 3x 380 bis
500V, 15 kW, EMV Filter und Bremschopper integriert, Schirm-
blech im Lieferumfang

Optionales Zubehor

Grafikdisplay

810XD301.300-1

Grafik-Display fur ACOPOSinverter, 240x160 Pixel, 8 Zei-
len, Hintergrundbeleuchtung, Funktionstasten, Navigationstas-
te, Schutzart IP54.

810XD302.300-1

Montagesatz, Schutzart I1P54, fir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

810XD303.300-1

Frontklappe fiir Montagesatz, Schutzart IP65, fur Grafik-Display
des ACOPOSinverter.

810XD305.300-1

Female-zu-female Adapter, RJ45, fiir Grafik-Display des ACO-
POSinverter.

Kabel und Adapter

810XC001.003-1

USB Adapterkabel, USB-zu-Modbus, fiir ACOPOSinverter.

810XD304.301-1

RJ45 Kabel, 1 m, fir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.303-1

RJ45 Kabel, 3 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.305-1

RJ45 Kabel, 5 m, fiir Remote-Benutzung des Displays fiir den
ACOPOSinverter

810XD304.310-1

RJ45 Kabel, 10 m, fir Remote-Benutzung des Displays fir den
ACOPOSinverter

Lufter (Ersatzteilbedarf)

810XF074.030-1

ACPiI P66 Lufter 3ph. 200...240 VAC: Leistungsklasse: 5,5 - 7,5
kW 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse: 5,5 - 7,5 kW 3ph.
525...600 VAC: Leistungsklasse: 5,5 - 7,5 kW ACPi P76, P74/
P74new Lufter 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse: 5,5 - 7,5
kW

8I0XF074.040-1

ACPi P66 Lufter 3ph. 200...240 VAC: Leistungsklasse: 11 - 15
kW 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse: 11 - 15 kW 3ph. 525...
600 VAC: Leistungsklasse: 11 - 15 kW ACPi P76, P74/P74new
Lufter 3ph. 380...500 VAC: Leistungsklasse: 11 - 15 kW

Optionale Bremswiderstiande

8I0BR028.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 28 Q Kontinuierliche Brems-
leistung: 0,20 kW Schutzart (IP): IP20

8I0BR060.000-1

Bremswiderstand Ohmscher Wert: 60 Q Kontinuierliche Brems-
leistung: 0,10 kW Schutzart (IP): IP20

Optionale EMV Filter

8I0FT047.200-1

47 A EMV-Filter fir ACOPOSinverter P76 und P74new (3-pha-
sig 380-500 V, 5,5-7,5 kW).

8I0FT049.200-1

49 A EMV-Filter fir ACOPOSinverter P76 und P74new (3-pha-
sig 380-500 V, 11-15 kW).

Optionale Netzdrosseln

8/0CT016.000-1

Netzdrossel 3-phasig, 17 A, 50/60 Hz fir ACOPOSinverter

810CT030.000-1

Netzdrossel 3-phasig, 30 A, 50/60 Hz fir ACOPOSinverter

Tabelle 9: 8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000, 8176T401100.00-000, 8176T401500.00-000 - Bestelldaten
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3.5.2 Technische Daten

Technische Daten

Bestellnummer | 8176T400550.00-000

8176T400750.00-000 8176T401100.00-000 8176T401500.00-000

Allgemeines

Zulassungen
CE
UKCA
uL

CSA

Ja
Ja
UL E225616
Power Conversion Equipment
CSA E272421
Industrial Control Equipment

Motorleistung

Auf Typenschild angegeben 5,5 kW (7,5 PS)

| 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) 13,2 kVA

17 kVA 23,6 KVA 30,7 KVA

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

22 kA"

Einschaltstrom

max. 27,6 A2 |

max. 36,7 A2

Netzstrom
bei 380 VAC
bei 500 VAC

19,8 A%
152 A%

255 A%
19,6 A

354 A3
27,2A9

46,5A3
355A9

Verlustleistung bei Nennlast und 233 W

Nenntaktfrequenz

263 W 403 W 480 W

Integrierter EMV-Filter

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)

C2 Level von 4 bis 12 kHz mit 5 m Kabel

5m?

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)

C1 Level von 2 bis 16 kHz mit 10 m Kabel

C1 Level von 2 bis 16 kHz mit 5 m Kabel
C1 Level von 2 bis 8 kHz mit 10 m Kabel
C1 Level von 2 bis 4 kHz mit 20 m Kabel

C2 Level von 2 bis 16 kHz mit 50 m Kabel
C2 Level von 2 bis 12 kHz mit 100 m Kabel

50 m 9

Motoranschluss

Nennausgangsstrom 14,3A9

17 A9 27,7A9 33A9

Derating des Dauerausgangsstroms in
Abhangigkeit von der Umgebungstem-
peratur

bei Nenntaktfrequenz (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 Aufstellungshé-
he
ab 1000 m tber NN (Meeresspie-
gel)

1%, je 100 m

max. Ubergangsstrom fiir 60 s » 21,5A

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

Ausgangsfrequenzbereich 0,1 bis 599 Hz
Nenntaktfrequenz 4 kHz
Taktfrequenz
min. 2 kHz
max. 16 kHz
Bremsmoment

mit Bremswiderstand

bis zu 170% des Motornennmoments

max. Lange des Motorkabels
Geschirmtes Kabel
Nicht geschirmtes Kabel

50 m
100 m

Tabelle 10: 8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000, 8176T401100.00-000, 8176T401500.00-000 - Technische Daten
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Bestellnummer 8176T400550.00-000 8176T400750.00-000 8176T401100.00-000 8176T401500.00-000
Motorregelungsprofile
Asynchronmotor Sensorlose Vektorregelung:

1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
2. spannungsgefiihrt mit variablem Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen
Sensorlose Schlupfregelung:
1. mit U/f-Kennlinie fiir konstantes Drehmoment -> Standardmodus
2. mit U/f-Kennlinie fiir konstantes Drehmoment (bis zu 6 f-Bereiche) -> Modus fiir individuelle Spezialanwendungen
3. mit U/f-Kennlinie fur quadratisch ansteigendes Drehmoment -> Energiesparmodus z.B. fir Lifter und Pumpen

Synchronmotor Sensorlose Vektorregelung:
1. spannungsgefiihrt mit konstantem Drehmoment -> Standardmodus
Hauptschutzfunktionen des Umrichters Thermischer Schutz gegen Uberhitzung der Leistungsstufe

Schutz gegen: Kurzschliisse zwischen Motorphasen,__Uberstrom zwischen Ausgangspha-
sen und _Erde, Uberspannungen auf dem DC-Bus, Uberschreiten der Drehzahlgrenze.
Sicherheitsfunktion fur: Uber- und Unterspannung der Netzversorgung, Netzphasenausfall bei 3-phasiger Versorgung

Brems-Chopper

Integrierte dynamische Bremstransis- Ja
toren
min. Widerstandswert (extern) 27Q | 16 Q
24 VDC - Stromversorgung
Eingangsspannung 24 VDC (-15%/+20%)
Strom max. 1,1 A
Verfiigbare interne Stromversorgungen
Ausgangsspannung 24 VDC 24 VDC (-15%/+20%)
Ausgangsspannung 24 VDC

max. Ausgangsstrom bei 24 VDC 100 mA
Ausgangsspannung 10 VDC 10 VDC (-0%/+10%)
Ausgangsspannung 10 VDC

max. Ausgangsstrom bei 10 VDC 10 mA
Schnittstellen
POWERLINK

Typ Typ39
Digitale Eingénge
Anzahl 69
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsbeschaltung Source oder Sink
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Abtastzeit 8 ms 0,7 ms
Digital Eingang 5

max. Eingangsfrequenz 20 kHz
Safety Eingang - STO (Safe Torque Off)
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC (max. 30 VDC)
Eingangsimpedanz 1,5 kQ
Eingangsimpedenz

Stromverbrauch 16 mA
Potenzialtrennung

Eingang - ACOPOSinverter Ja

Eingang - Eingang Nein
Analoge Eingédnge
Anzahl 3
Potenzialtrennung

Eingang - Eingang Nein

Eingang - ACOPOSinverter Ja
Nichtlinearitat +0,2%, max. +0,5%
Grundgenauigkeit bei 25°C: +0,5%

bei -10 bis 60°C: +0,7%

Eingang

Spannung Al1: 0 bis 10 VDC

Al2: 0 +10 VDC, max. 30 VDC

Strom 0 bis 20 mA (oder 4 bis 20 mA)
Auflésung 10 Bit
Abtastzeit 2ms
Eingangsimpedanz

Spannung 30 kQ

Strom 250 Q
Digitale Ausgédnge
Anzahl 1
Nennspannung 24 VDC -15%/+20%
max. Spannung 30 VDC
Ausgangsbeschaltung Source oder Sink
Abtastzeit 2ms
max. Strom 100 mA

Tabelle 10: 8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000, 8176T401100.00-000, 8176T401500.00-000 - Technische Daten
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Bestellnummer

8176T400550.00-000

8176T400750.00-000

8176T401100.00-000

8176T401500.00-000

Relaisausginge

Anzahl

Nennspannung

30 VDC / 250 VAC

Schaltstrombereich

min. Schaltstrom: 5 mA bei 24 VDC
max. Schaltstrom:
R1 bei cos ¢ = 1: 3 A bei 250 VAC / 4 A bei 30 VDC
R2beicosp=1:5A
R1und R2 beicos ¢ =0,4: 2 A

Ausfiihrung
Relais 1 1 Wechslerkontakt
Relais 2 1 SchlieBerkontakt
Potenzialtrennung
Ausgang - ACOPOSinverter Ja
Ausgang - Ausgang Nein
2ms

Antwortzeit (max.)

Analoge Ausgange

Anzahl

Ausgang

0 bis 10 V oder 0 bis 20 mA

Nichtlinearitat

+0,3%

Grundgenauigkeit

bei 25°C: +1%
bei -10 bis 60°C: +2%

Potenzialtrennung

Ausgang - ACOPOSinverter Ja

Ausgang - Ausgang Nein
min. Lastimpedanz

Spannung 470 Q

Strom 800 Q
Aktualisierungszeit 2ms
Auflésung 10 Bit

Elektrische Eigenschaften

Energieeffizienz (IE-Klassifizierung)
Effizienzdaten

Nominalverluste im Standby-Betrieb

IE (10; 25): 0,7 % (3x 380
VAC); 0,6 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,6 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,8 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 1 % (3x 380
VAC); 0,8 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,6 % (3x 380
VAC); 1,4 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,6 % (3 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 2 % (3x 380
VAC); 1,5 % (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 0,6 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,6 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,5 % (3x 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,5 % (3x 380
VAC); 1,2 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 1,9 % (3x 380
VAC); 1,4 % (3x 500 VAC)

8 W (3x 380 VAC); 10 W (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 0,6 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,6 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,6 % (3x 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,5 % (3x 380
VAC); 1,2 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 1,9 % (3x 380
VAC); 1,4 % (3x 500 VAC)

IE (10; 25): 0,6 % (3x 380
VAC); 0,5 % (3x 500 VAC)
IE (50; 25): 0,5 % (3x 380
VAC); 0,4 % (3x 500 VAC)
IE (10; 50): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (50; 50): 0,8 % (3x 380
VAC); 0,6 % (3x 500 VAC)
IE (90; 50): 0,9 % (3x 380
VAC); 0,7 % (3x 500 VAC)
IE (10; 100): 1,5 % (3 380
VAC); 1,3 % (3x 500 VAC)
IE (50; 100): 1,5 % (3 380
VAC); 1,2 % (3x 500 VAC)
IE (90; 100): 1,9 % (3x 380
VAC); 1,4 % (3x 500 VAC)

10 W (3x 380 VAC); 11 W (3x 500 VAC)

Einsatzbedingungen

Schutzart nach EN 61800-5-1

1P20

Luftfeuchtigkeit nach IEC 60068-2-3

5 bis 95%, nicht kondensierend
kein Tropfwasser

max. Aufstellungshéhe

<1000 m ohne Derating
1000 bis 3000 m mit Derating '®

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
Betrieb -10 bis 50°C ohne Derating
50 bis 60°C mit Derating
Lagerung -25 bis 70°C

max. Vibrationsfestigkeit

1 g, 13 bis 200 Hz EN/IEC 60068-2-6
1,5 mm peak to peak 3 bis 13 Hz EN/IEC 60068-2-6

Mechanische Eigenschaften

Abmessungen
Breite 150 mm | 180 mm
Hahe 308 mm | 404 mm
Hohe ohne Schirmblech 232 mm | 330 mm
Tiefe 232 mm
Gewicht 7.5kg | 8,7 kg | 8,8 kg

Tabelle 10: 8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000, 8176T401100.00-000, 8176T401500.00-000 - Technische Daten

1) Mit Netzdrossel max. Isc 65 kA fur 380/500 V.
2) Spitzenstrom beim Einschalten fiir maximale Spannung (240 V +10% oder 500 V +10%)
3) Typischer Wert fir 4-poligen Motor und eine max. Taktfrequenz von 4 kHz, ohne Netzdrossel fiir den max. angen. Kurzschlussstrom (Isc).
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4) Umrichter wird mit einem integriertem EMV Filter der Kategorie C2 geliefert. Dieser Filter kann abgeschaltet werden.

5) Die Auswahltabellen fiir die Filter geben die Grenzlédngen der geschirmten Kabel zwischen Motoren und Umrichtern an. Die maximalen Kabellangen dienen
als Anhaltspunkt, da sie von Kapazitaten der Motoren und den verwendeten Kabeln abhangen. Bei parallel geschalteten Motoren ist die Gesamtlange zu
berticksichtigen. Diese Werte gelten fiir eine Nenntaktfrequenz von 4 kHz.

6) 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 Gbersteigen.

7) Der Umrichter ist fiir einen Betrieb von maximal 60 Sekunden bei 150% Nennstrom ausgelegt.

8) Siehe Automation Help unter "Kommunikation, POWERLINK, Allgemeines, Hardware - CN" flr weitere Informationen.

9) 1 Logikeingang kann als Pulseingang 20 kbps programmiert werden. 1 Logikeingang kann per Schalter (SW2) als Eingang fir einen PTC-Fuhler konfiguriert
werden. Auslosewiderstand 3 kQ, Reset-Wert 1,8 kQ, kurzschlussfest <50 Q

10)  Uber 1000 m Lastminderung von 1% pro 100 m.
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Installation

4 Installation

4.1 Prufung auf Spannungsfreiheit

Die Ermittlung des Spannungspegels am DC-Bus erfolgt durch Messen der Spannung zwischen den DC-Bus-
Klemmen PA/+ und PC/-. Die Einbaulage der DC-Bus-Klemmen ist vom Umrichtermodell abhangig. Identifizieren
Sie das Modell Ihres Umrichters anhand des Typenschilds. Siehe anschlieRend den Abschnitt "Verdrahtung des
Leistungsteils" auf Seite 67.

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

* Die Arbeit an und mit diesem Antriebssystem darf nur durch entsprechend geschultes und au-
torisiertes Personal erfolgen, das mit dem Inhalt dieses Handbuchs sowie der gesamten zuge-
horigen Produktdokumentation vertraut ist und eine Sicherheitsschulung zur Erkennung und
Vermeidung der involvierten Gefahren absolviert hat. Installation, Einstellung, Reparatur und
Wartung miissen von Fachpersonal durchgefiihrt werden.

* Der Systemintegrator ist fiir die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen elektrotech-
nischen Anforderungen sowie aller anderen geltenden Bestimmungen beziiglich der Schutzer-
dung samtlicher Gerate verantwortlich.

» Zahlreiche Bauteile des Produkts, einschlieBlich der gedruckten Schaltungen, werden liber die
Netzspannung versorgt. Nicht beriihren!

* Verwenden Sie ausschlieBllich elektrisch isolierte Werkzeuge und Messgerate mit der korrekten
Bemessungsspannung.

» Beruihren Sie bei angelegter Spannung keine ungeschirmten Bauteile oder Klemmen.

* Motoren kénnen Spannung erzeugen, wenn die Welle gedreht wird. Sichern Sie vor jeglichen
Arbeiten am Antriebssystem die Motorwelle gegen Fremdantrieb.

* Bei Wechselspannung kann Spannung an nicht verwendete Leiter im Motorkabel ausgekoppelt
werden. Isolieren Sie nicht verwendete Leiter im Motorkabel an beiden Enden.

* Schlieen Sie die DC-Bus-Klemmen, die DC-Bus-Kondensatoren oder die Bremswiderstands-
klemmen nicht kurz.

» Vor der Durchfiihrung von Arbeiten am Antriebssystem:

o

Trennen Sie jegliche Spannungsversorgung, gegebenenfalls auch die externe Span-
nung des Steuerteils.

° Bringen Sie ein Schild mit der Aufschrift NICHT EINSCHALTEN an allen mit dem Um-
richtersystem verbundenen Leistungsschaltern an.

Verriegeln Sie alle Leistungsschalter in der ge6ffneten Stellung.
Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen.
Befolgen Sie die Anweisungen "Priifung auf Spannungsfreiheit".

* Vor Einschalten der Spannungsversorgung des Umrichtersystems:

o

Vergewissern Sie sich, dass die Arbeiten abgeschlossen sind und keinerlei Gefahren
von der Installation ausgehen.

Falls die Netzeingangsklemmen und die Motorausgangsklemmen geerdet und kurzge-
schlossen sind, heben Sie die Erdung und die Kurzschliisse an den Netzeingangsklem-
men und den Motorausgangsklemmen auf.

Vergewissern Sie sich, dass samtliche Gerate ordnungsgemaR geerdet ist.
Vergewissern Sie sich, dass alle Schutzvorrichtungen wie Abdeckungen, Tiiren und Git-
ter installiert bzw. geschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Vorgehensweise

Gehen Sie zur Priifung auf Spannungsfreiheit wie folgt vor:
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1) Messen Sie die Spannung am DC-Bus zwischen den DC-Bus-Klemmen (PA/+ und PC/-) um sicherzustel-
len, dass die Spannung unter 42 VDC liegt. Verwenden Sie hierzu einen Spannungsmesser mit der kor-
rekten Bemessungsspannung.

2) Wenn sich die Kondensatoren des DC-Busses nicht ordnungsgemaf entladen, wenden Sie sich an lhre
lokale B&R-Vertretung.

Das Produkt darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb genommen werden.

3) Vergewissern Sie sich, dass keinerlei anderen Spannungen im Umrichtersystem anliegen.

4.2 Mechanische Daten

Hinweis:

Beachten Sie bei der Planung lhrer Installation, dass bei Verwendung der Option fiir einen zusétzlichen
Steckplatz alle Tiefenwerte um 40 mm erhdht werden miissen. Dieses Optionsmodul wird zwischen
dem Grafikterminal und dem Umrichter platziert, was eine groBere Tiefe erforderlich macht. Es ermog-
licht den Anschluss eines Optionsmoduls.

BaugroRe 1 - Abmessungen und Gewichte
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Bestellnummer Gewicht (kg) Gewicht (Ib)
8176S200018.00-000, 81765200037.00-000, 8176S200055.00-000, 81765200075.00-000 2,4 53
8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 8176 T400150.00-000, 8176 T400075.00-000, 8176T400110.00-000 2,5 55
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mm
in.
60
2,36
9 42 9
0,35 1,65 0,35
4x @55
232 x0052
9.13 14 7 (2x @10)
059 | | .28 (2x@0,4)
— G- ) e
/\1 o
[ - 26 |96
5 3,78
g © S 129,3
5,1
b@b
s
255 215
{004 846 ‘ 258 | 270 =
' o 10,16 |10,63
. 317 | 395 I |
1248 |13 80
il
i °
® ©
T 1@
- o
=N | 9
0,2 E=IE] 0,35
&0 |
Bestellnummer Gewicht (kg) Gewicht (Ib)
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8176T400220.00-000, 8176 T400300.00-000, 8176T400400.00-000 3 6,6
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Baugrofe 3 - Abmessungen und Gewichte
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8176T400550.00-000, 8176T400750.00-000 7,5 16,5
8176T400550.00-000, 8176 T400750.00-000 mit EMV-Platte 7,7 17
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Baugrofe 4 - Abmessungen und Gewichte
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Bestellnummer Gewicht (kg) Gewicht (Ib)
8176T401100.00-000 8,7 19,2
8176T401100.00-000 mit EMV-Platte 8,9 19,6
8176T401500.00-000 8,8 19,4
8176T401500.00-000 mit EMV-Platte 9 19,8
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4.3 Montage des Frequenzumrichters
4.3.1 Vorgehensweise zur Inbetriebnahme des Umrichters

Vorgehensweise

1) Den Umrichter in Empfang nehmen und tberprufen.

o

Sicherstellen, dass die auf dem Etikett angegebene Katalognummer mit der Bestellnummer Uber-
einstimmt.

Den Umrichter aus der Verpackung nehmen und auf Beschadigung prufen.

o

2) Das Versorgungsnetz prifen.

Sicherstellen, dass das Versorgungsnetz mit der Versorgungsspannung des Leistungsteils des
Umrichters kompatibel ist.

3) Den Umrichter installieren.

o

Den Umrichter entsprechend den Anweisungen in diesem Dokument installieren.
Den bzw. die Umrichter und sofern vorhanden alle internen und externen Optionen montieren.

o

4) Den Umrichter verdrahten.

o

Den Motor anschlielen und sicherstellen, dass die Anschliisse mit der Spannung ibereinstimmen.

Sicherstellen, dass die Spannung abgeschaltet ist und dann die Verbindung zum Versorgungsnetz
herstellen.

Die Steuerung anschlie3en.

o

o

5) Programmierung

Die Schritte 1 bis 4 missen bei abgeschalteter Spannung durchgefihrt werden.
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4.3.2 Erste Schritte

Transport und Lagerung

Warnung!
GEFAHR BEIM TRANSPORT

* Der Transport einer beschadigten Verpackung ist nicht zulassig.
» Das verpackte Produkt vorsichtig transportieren und die Verpackung vorsichtig 6ffnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Zum Schutz des Umrichters beférdern und lagern Sie das Gerat vor der Installation in seiner Verpackung.
Stellen Sie sicher, dass die Umgebungsbedingungen geeignet sind.

Priifung des Umrichters nach der Lieferung

Beschadigte Produkte und Zubehor kénnen einen elektrischen Schlag oder einen unerwarteten Betrieb der Aus-
ristung verursachen.

Gefahr!

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Beschadigte Produkte oder Zubehorprodukte diirfen nicht verwendet werden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Wenden Sie sich im Fall von Beschadigungen an lhre lokale Vertriebsvertretung von B&R.

1) Entnehmen Sie den Umrichter aus der Verpackung und prifen Sie ihn auf eventuelle Schaden.

2) Vergewissern Sie sich, dass die auf dem Typenschild angegebene Katalognummer der Bestellnummer
entspricht.

4.3.3 Formierung der Zwischenkreiskondensatoren

In B&R Servoverstarkern, Wechselrichtermodulen, Schrittmotormodulen und Netzteilen sind Elektrolytkondensa-
toren verbaut. Bei diesen kdnnen aufgrund einer langeren Lagerdauer in spannungslosem Zustand die als Dielek-
trikum wirkende Oxidschicht durch elektrochemische Vorgange geschwacht werden. Dies kann im ungiinstigsten
Fall zu einem Kurzschluss und damit zur Zerstérung des Kondensators sowie zur Zerstérung der B&R Module
fuhren.

Aufgrund von Lagerzeiten Uber 1 Jahr kann es bei Inbetriebnahme ohne Vorbehandlung der Elektrolytkondensa-
toren zu deren Zerstérung kommen. Erfolgt eine Vorbehandlung in Form eines definierten Formiervorgangs der
B&R Module, so kann ein ordnungsgemaler Betrieb gewahrleistet werden. Die Formierung erfolgt bei Anlegen
einer definierten Spannung Uber einen definierten Zeitraum. Dadurch wird die Oxidschicht wieder aufgebaut und
die Funktion der Elektrolytkondensatoren kann gewahrleistet werden.

Vorsicht!

Beim ersten Einschalten mit Nennspannung nach einer Lagerdauer >1 Jahr kénnen die Zwischenkreis-
kondensatoren beschadigt oder zerstort werden.

Formierung von liber einen ldngeren Zeitraum gelagerter B&R Module vor einer Inbetriebnahme ver-
meidet die Beschadigung der Kondensatoren.

4.3.3.1 Formiervorschrift fiir Zwischenkreiskondensatoren

Vorgehensweise nach langerer Lagerung der Module

Bei langerem Zeitraum ohne Beaufschlagung der Module mit Nennspannung sind die Zwischenkreiskondensato-
ren wie folgt zu formieren.

Nennspannung ist die zuldssige Spannung an den Netzphasen des Netzanschlusses des jeweiligen Moduls.

Das Modul wird lediglich versorgt, die Endstufe bzw. der Regler darf wahrenddessen nicht EIN sein!
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Lagerungszeitraum bis zu 1 Jahr — Keine MafRnahme erforderlich
Lagerungszeitraum 1 bis 2 Jahre — 1 Stunde vor der ersten Inbetriebnahme das Modul mit Nennspannung versorgen

Lagerungszeitraum 2 bis 3 Jahre Das Modul mit einer regelbaren Spannungsversorgung speisen und Spannung schritt-
weise erhohen. Folgender Ablauf ist einzuhalten:

1. 30 Minuten mit 25% der Nennspannung versorgen
2. 30 Minuten mit 50% der Nennspannung versorgen
3. 30 Minuten mit 75% der Nennspannung versorgen
4. 30 Minuten mit 100% der Nennspannung versorgen

Gesamtformierzeit: 2 Stunden
Das Modul ist nun betriebsbereit.

Lagerungszeitraum 3 und mehr  Das Modul mit einer regelbaren Spannungsversorgung speisen und Spannung schritt-
Jahre weise erhéhen. Folgender Ablauf ist einzuhalten:

1. 2 Stunden mit 25% der Nennspannung versorgen
2. 2 Stunden mit 50% der Nennspannung versorgen
3. 2 Stunden mit 75% der Nennspannung versorgen
4. 2 Stunden mit 100% der Nennspannung versorgen

Gesamtformierzeit: 8 Stunden
Das Modul ist nun betriebsbereit.

Information:
B&R empfiehlt, 1x jahrlich eine Formierung bei Nennspannung fiir 1h durch zu fiihren.

Nach mehr als 5 Jahren Lagerzeit ohne Formierung sollten die B&R Module nicht mehr in Betrieb
genommen werden.
Die Lagerzeit gilt ab dem Auslieferungszeitpunkt seitens B&R.
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4.3.4 Montagebedingungen

VorbereitungsmafRnahmen

Leitende Fremdkdrper, Staub, Flissigkeiten oder defekte Bauteile kbnnen eine parasitdre Spannung verursachen.

Gefahr!
ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FREMDKORPER ODER BESCHADIGUNG

» Beschadigte Produkte diirfen nicht verwendet werden.

* Fremdkorper, wie Spane, Schrauben oder Drahtabschnitte diirfen nicht in das Produkt gelan-
gen.

* Dichtungen und Kabeldurchfiihrungen auf korrekten Sitz priifen, um Ablagerungen und das
Eindringen von Feuchtigkeit zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Die in dieser Anleitung beschriebenen Produkte kénnen im Betrieb tiber 80°C heild werden.

Warnung!
HEISSE OBERFLACHEN

* Vermeiden Sie jeglichen Kontakt mit heiBen Oberflachen.

* Halten Sie brennbare oder hitzeempfindliche Teile aus der unmittelbaren Umgebung heiBer Fla-
chen fern.

» Warten Sie vor der Handhabung, bis sich das Produkt ausreichend abgekiihlt hat.

» Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Warmeableitung gegeben ist, indem Sie einen Pruf-
lauf bei maximaler Last durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Elektrische Leistungsantriebe kénnen starke lokale elektrische und magnetische Felder erzeugen. Dies kann bei
elektromagnetisch empfindlichen Geraten Interferenzen verursachen.

Warnung!

ELEKTROMAGNETISCHE FELDER

» Sorgen Sie dafiir, dass Personen mit elektronischen medizinischen Implantaten wie z. B. Herz-
schrittmachern sicheren Abstand zum Umrichter einhalten.

» Keine elektromagnetisch empfindlichen Gerate in der Ndhe des Umrichters aufstellen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.
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Anbringen einer Kennzeichnung mit Sicherheitsanweisungen
Der Umrichter wird mit einem Satz Kennzeichnungen geliefert.

1) Die Sicherheitsbestimmungen des Ziellands beachten.
2) Fur das Zielland geeignete Kennzeichnung auswahlen.

3) Die Kennzeichnung gut sichtbar auf der Geratevorderseite anbringen. Nachstehend ist die englische Ver-
sion abgebildet.

DANGER

ELECTRIC SHOCK,
EXPLOSION,
OR ARC FLASH.

To service,
remove all power,
wait 15 minutes

Montagearten

Der Umrichter ist flr den Betrieb bei einer Umgebungslufttemperatur bis 50°C (122°F) und fiir Dauerbetrieb mit
einer Taktfrequenz von 4 kHz ausgelegt.

Bei einem Betrieb oberhalb dieser Temperatur (bis 60°C (140°F)) oder einem Dauerbetrieb mit einer Taktfrequenz
von mehr als 4 kHz sollte der Umrichternennstrom entsprechend den Deratingkennlinien reduziert werden.

Bei einer Taktfrequenz von Uber 4 kHz reduziert der Umrichter diese im Falle eines ibermafigen Temperaturan-
stiegs automatisch. Die Umrichter der Baugrofe 1 und 2 kénnen optional mit einem GV2-Leistungsschalter (1)
ausgeristet werden.

Abstande und Montageposition

210°
E -
\\m S /
Te)
(-
o)
0

\
(
|

210 mm
0.39in.
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Allgemeine Montageanweisungen

Das Gerat in vertikaler Position von £10° montieren. Dies ist fir die Geratekihlung erforderlich.

Das Gerat gemaf den Standards mit vier Schrauben entsprechend der Tabelle im Abschnitt 4.3.6 "Mon-
tageart” auf Seite 50 auf der Montageflache befestigen.

Fir alle Befestigungsschrauben sollten Unterlegscheiben verwendet werden.
Die Befestigungsschrauben festziehen.
Das Geréat nicht in der Nahe von Warmequellen installieren.

Umgebungseinflisse wie hohe Temperaturen und hohe Luftfeuchtigkeit sowie Staub, Schmutz und ag-
gressive Gase vermeiden.

Die Mindestabstande fiir die Installation zur Sicherstellung der erforderlichen Kihlung einhalten.
Das Gerat nicht auf brennbaren Materialien installieren.
Den Umrichter auf einem festen, vibrationsfreien Boden installieren.

Die Baugroflen 1 und 2 kénnen horizontal ohne Derating installiert werden (ausgenommen eine Montage
direkt nebeneinander), sofern folgende Voraussetzungen erfillt sind:

o

Die Lufteinlasse befinden sich an der Oberseite.
Die Abstande um den Umrichter herum sind dieselben wie bei der vertikalen Montage.

o

48
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4.3.5 Deratingkennlinie

Deratingkennlinien fiir den Nennstrom des Umrichters (In) als Funktion der Temperatur und Schaltfrequenz.

81765200xxx.00-000

In =100 % — 40°C (104°F)

[ S A — 50°C (122°F)

90 % | e 60°C (140°F)
80 %
70 %
60 %
50 %

i Schaltfrequenz
2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz

8176T40xxxx.00-000

(1 40°C (104°F)
.................... 50°C (122°F)
90 % BN 00°C (140°F)
\\‘
80 %
‘\\
70 % y
60 %
50 %
; Schaltfrequenz

2 kHz 4 kHz 8 kHz 12 kHz 16 kHz
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4.3.6 Montageart

Montagebohrungen und Schrauben
Die Befestigung mit Schrauben ist fur Umrichter aller Baugréf3en wie folgt erforderlich:

» Anzahl der Bohrungen: Es sie 4 Montagebohrungen zu verwenden
» Fdur die BaugréRen 1 und 2 ist auch eine Montage mit nur 2 Bohrungen (links oben und rechts unten)

moglich.
a
Baugrofe Obere Bohrungen Obere Bohrungen Untere Bohrungen Empfohlene Schrauben
a b (sofern vorhanden) mm (in)
mm (in) mm (in)

1 5(0,2) - M4

2 5(0,2) - - M4

3 5(0,2) 11 (0,43) 5(0,2) M4

4 6 (0,24) 14 (0,55) 6 (0,24) M5

Hinweis:

Die Schrauben sind nicht im Lieferumfang des Produkts enthalten.
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4.4 Umrichterverdrahtung
4.4.1 Verdrahtungsanweisungen

Allgemeine Anweisungen

Umrichtersysteme kdnnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen, falsche Daten oder aufgrund anderer
Fehler unerwartete Bewegungen verursachen.

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

* Bei der Verdrahtung sind alle EMV-Anforderungen strikt einzuhalten.

» Das Produkt darf nicht mit unbekannten oder ungeeigneten Einstellungen oder Daten betrieben
werden.

* Fiihren Sie eine umfassende Inbetriebnahmepriifung durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS

* Kabelquerschnitte und Anzugsmomente miissen den in diesem Dokument definierten Spezifi-
kationen entsprechen.

* Verwenden Sie fiir Spannungen iiber 25 VAC Kabel mit mehreren Leitern nur in Verbindung mit
Leitungsschuhen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Dieses Produkt weist einen Ableitstrom von Uber 3,5 mA auf. Wenn die Schutzerdungsverbindung unterbrochen
wird, kann bei Kontakt mit dem Produkt gefahrlicher Beriihrungsstrom flief3en.

Gefahr!
ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH HOHEN ABLEITSTROM

» Stellen Sie die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen elektrotechnischen Anforde-
rungen sowie aller anderen geltenden Bestimmungen beziiglich der Schutzerdung des gesam-
ten Umrichtersystems sicher.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Warnung!
UNZUREICHENDER SCHUTZ GEGEN UBERSTROM

+ Es sind Uberstrom-Schutzgerite mit der erforderlichen Nennleistung zu verwenden.

* Verwenden Sie die im Sicherheitsdatenblatt ACPi P66/P76 zu diesem Umrichter aufgefiihrten
Sicherungen.

» Das Produkt darf nicht an eine Netzspannung angeschlossen werden, deren Kurzschlussstrom-

Nennwert (SCCR) denim Sicherheitsdatenblatt ACPi P66/P76 angegebenen maximal zulassigen
Wert liberschreitet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.
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+ Sicherstellen, dass der Widerstand der Erde 1 Q oder weniger betragt.

*  Wenn mehrere Umrichter geerdet werden, muss jeder Umrichter direkt verbunden werden (siehe folgende
Abbilung).

» Keine Erdungskabel einschleifen und diese nicht in Reihe schalten.

Antrieb

Antrieb

Antrieb

Kabelkenndaten

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

Ein abgeschirmtes Kabel verwenden, das die Anforderungen der Kategorie C2 oder C3 entsprechend der Norm
IEC 61800-3 erfillt, sofern kein Sinusfilter verwendet wird. In diesem Fall ist die Verwendung eines nicht abge-
schirmten Motorkabels moglich.

Um den Strom im Normalmodus zu begrenzen, sind Normalmodus-Ausgangsfilter (Ferrit) zu verwenden, um die
zirkulierenden Stréme in den Motorwicklungen zu reduzieren.

Fir den ACOPOSinverter kdnnen Standardkabel mit linearer Kapazitat verwendet werden. Die Verwendung von
Kabeln mit geringerer linearer Kapazitat kann zu einer erhdhten Kabelldngenleistung flhren.

Die Funktion zur Uberspannungsbegrenzung (SVL) ermoglicht die Verwendung langerer
Kabel und reduziert dabei die Ausgaberate des Motorausgangs (SFR) (siehe "Der Antrieb" auf
Seite 87).

Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

In den Schutzerdungsleiter kann Gleichstrom eingespeist werden. Wenn eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung
(RCD / GFCI) oder ein Differenzstrom-Uberwachungsgerat (RCM) fiir zuséatzlichen Schutz vor direktem oder indi-
rektem Kontakt verwendet wird, sind die nachfolgend angegebenen Typen zu verwenden.

Warnung!
IN DEN SCHUTZERDUNGSLEITER KANN GLEICHSTROM EINGESPEIST WERDEN

* Verwenden Sie fiir einphasige Umrichter, die an eine Phase und an den Neutralleiter ange-
schlossen sind, eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) des Typs A oder ein Diffe-
renzstrom-Uberwachungsgerit (RCM).

* Verwenden Sie fiir dreiphasige Gerate sowie fiir einphasige Gerite, die nicht an eine Phase und
an den Neutralleiter angeschlossen sind, eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) des
Typs B oder ein Differenzstrom-Uberwachungsgerit (RCM), das fiir den Einsatz mit Umrichtern
zugelassen ist und auf alle Stromarten anspricht.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Weitere Bedingungen fiir den Einsatz einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung:

» Der Umrichter weist zum Zeitpunkt des Einschaltens einen erhdhten Ableitstrom auf. Verwenden Sie eine
Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein Differenzstrom-Uberwachungsgerat (RCM) mit An-
sprechverzogerung.

* Hochfrequente Strdme missen gefiltert werden.
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Wahlen Sie ein Gerat mit folgenden Funktionen:

+ Filterung hochfrequenter Strome

» Eine Zeitverzdgerung, die ein Ausldsen des vorgeschalteten Gerats infolge der Last von Stérungskapazi-
taten beim Einschalten verhindert. Diese Verzdgerung ist bei 30-mA-Geraten nicht verfigbar. Wahlen Sie
in diesem Fall Gerate, die unempfindlich gegenlber einer unbeabsichtigten Auslésung sind.

Aufgrund des hohen Ableitstroms im Standardbetrieb empfehlen wir, mindestens ein 300-mA-Gerat zu wahlen.

Wenn die Installation eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung mit weniger als 300 mA erfordert, kann ein entsprechen-
des Gerat eingebaut werden, indem die Schrauben entfernt werden. Siehe hierzu die Anweisungen im Abschnitt
"Betrieb in einem IT-System" auf Seite 59.

Wenn die Installation mehrere Umrichter umfasst, ist eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung pro Umrichter vorzuse-
hen.

Erdung des Gerats
Hinweis:
ZERSTORUNG DURCH FALSCHE VERDRAHTUNG

* Vor dem Einschalten und Konfigurieren des Produkts sicherstellen, dass dieses ordnungsge-
maR verdrahtet wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge haben.

Gefahr!
ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

» Stellen Sie die Einhaltung aller relevanten lokalen und nationalen elektrotechnischen Anforde-
rungen sowie aller anderen geltenden Bestimmungen beziiglich der Schutzerdung des gesam-
ten Umrichtersystems sicher.

» Das Umrichtersystem vor dem Anlegen von Spannung erden.
* Der Querschnitt des Schutzerdungsleiters muss den geltenden Standards entsprechen.

» Kabelkanile nicht als Schutzerdungsleiter verwenden, sondern einen Schutzerdungsleiter im
Kabelkanal nutzen.

» Kabelabschirmungen diirfen nicht als Schutzerdungsleiter verwendet werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Die Erdungsschrauben entsprechend den Anweisungen im Abschnitt Erdungskabel (siehe "Kenndaten der Leis-
tungsteilklemmen" auf Seite 66) anziehen.

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 53



Installation

4.4.2 Anweisungen fiir Kabellangen

Konsequenzen bei der Verwendung langer Kabel

Werden Umrichter mit Motoren verwendet, kann eine Kombination schnell schaltender Transistoren und langer
Motorkabel Spitzenspannungen verursachen, die der doppelten DC-Verbindungsspannung entsprechen. Diese
hohe Spitzenspannung kann ein vorzeitiges Altern der Motorwicklungsisolierung verursachen, was zu einem Mo-
torausfall fuhrt.

Die Funktion zur Uberspannungsbegrenzung ermdglicht die Verwendung langerer Kabel und reduziert dabei die
Drehmomentleistung.
Liange der Motorkabel

Der Abstand zwischen Wechselrichter und Motor(en) wird durch die zulassigen Netzstérungen, die erlaubten Uber-
spannungen am Motor, die auftretenden Lagerstreustrome und die zuldssigen Warmeverluste begrenzt.

Der maximale Abstand ist in hohem Mafe abhangig von den verwendeten Motoren (Isoliermaterial), dem Typ des
verwendeten Motorkabels (geschirmt/ungeschirmt), den Kabelwegen (Kabelkanal, unterirdische Verlegung) sowie
von den verwendeten Optionen.

Dynamische Spannungslast des Motors

Uberspannungen an den Motorklemmen entstehen durch Reflexion im Motorkabel. Ab einer Motorkabelléange von
10 m werden die Motoren durch spirbar hdhere Spannungsspitzen belastet. Mit der Lange des Motorkabels steigt
auch der Uberspannungswert.

Die steilen Flanken der Schaltimpulse auf der Ausgabeseite des Umrichters filhren zu einer zusatzlichen Belastung
der Motoren. Die Flankensteilheit der Spannung liegt typischerweise Uber 5 kV/us, nimmt jedoch mit der Lange
des Motorkabels ab.

Motorlast mit Uberspannung und Flankensteilheit bei Verwendung eines herkémmlichen Umrichters.

5000 \
4000

dv/dt [V/p;\
3000 N

2000 S~

_— ™ I

1000

100 200 300 400 Kabellange in Meter

Ubersicht iiber AbhilfemaRnahmen
Es kdénnen verschiedene einfache MaRhahmen getroffen werden, um die Lebensdauer des Motors zu verlangern:
» Spezifikation eines Motors fir Umrichteranwendungen (IEC 60034-25 B oder NEMA 400 sollten eingehal-
ten werden.)
* Reduzierung des Abstands zwischen Motor und Umrichter auf ein Minimum
* Verwendung nicht abgeschirmter Kabel
* Reduzierung der Umrichterschaltfrequenz (Empfohlen wird eine Reduzierung auf 2,5 kHz.)
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4.4.3 Anschlussschemata

Anschlussschema Steuerblock

Installation

@)
X bis y mA

S

-10 bis 10 VDC

c B a

> =
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(1) Analoge Ausgange
(2
3
(4) Digitale Eingange

Analoge Eingange
Potenziometer (max. 10 kQ)

)
)
)
)
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Ein- oder dreiphasige Spannungsversorgung — Anschlussplan mit Netzschiitz

Anschlussplane entsprechend den Normen 1SO13849 Kategorie 1 und IEC/EN 61508 Sicherheits-Integritatslevel
SIL1, Stoppkategorie 0 in Ubereinstimmung mit der Norm IEC/EN 60204-1.

| E—

O R

°
6

QV/T2 S/L2
QW/T3 T/L3

(1) Netzdrossel (sofern verwendet)

(2) Einstellung ,Betriebszustand ,Fehler des Relaisausgangs R1 zum Ausschalten des Produkts verwenden,
wenn ein Fehler erkannt wird.

(3) Die ACOPOSinverter P76 bieten den Anschlusspin PBe an, um einen zusatzlichen Bremswiederstand anzu-

schief3en.
Bei Antrieben ohne Pin PBe muss der Bremswiederstand zwischen PB und PA/+ angeschlossen werden.
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Ein- oder dreiphasige Spannungsversorgung — Anschlussplan mit nachgeschaltetem Netzschiitz

Wird ein Fahrbefehl ausgeflhrt, solange das nachgeschaltete Schiitz zwischen Umrichter und Motor noch geéffnet
ist, kann am Umrichterausgang noch Restspannung anliegen. Dies fuhrt unter Umstanden zu einer fehlerhaften
Schatzung der Motordrehzahl, wenn die Kontakte am nachgeschalteten Schutz geschlossen werden. Eine fehler-
haft geschatzte Motordrehzahl kann zu unerwartetem Betrieb oder einer Beschadigung der Ausristung fihren.
Zudem kann es am Umrichterausgang zu Uberspannungen kommen, wenn das nachgeschaltete Schiitz zwischen
Umrichter und Motor bei noch aktivierter Leistungsstufe gedffnet wird.

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG ODER BESCHADIGUNG DER AUSRUSTUNG

Bei Verwendung eines nachgeschalteten Schiitzes zwischen Umrichter und Motor, liberpriifen Sie Fol-
gendes:

» Die Kontakte zwischen Motor und Umrichter miissen vor der Ausfiihrung eines Fahrbefehls
geschlossen werden.

+ Beim Offnen der Kontakte zwischen Motor und Umrichter darf die Leistungsstufe nicht aktiviert
sein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Anschlussplane entsprechend den Normen EN 954-1 Kategorie 1 und IEC/EN 61508 Sicherheits-Integritatslevel
SIL1, Stoppkategorie 0 in Ubereinstimmung mit der Norm IEC/EN 60204-1.

I e e
S \ 4 \ 4 -Et

 —
 —
=

Q- OO0
A LTSS o
x o + »
- ™
- &k
j)—_ > > =
------------- o500

(1) Netzdrossel (sofern verwendet)

1]

(2) Einstellung ,Betriebszustand ,Fehler
wenn ein Fehler erkannt wird.

des Relaisausgangs R1 zum Ausschalten des Produkts verwenden,

(3) Die ACOPOSinverter P76 bieten den Anschlusspin PBe an, um einen zuséatzlichen Bremswiederstand anzu-
schiefRen.
Bei Antrieben ohne Pin PBe muss der Bremswiederstand zwischen PB und PA/+ angeschlossen werden.
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Anschlussplan ohne Sicherheitsmodul

Anschlussplane entsprechend den Normen EN 954-1 Kategorie 2 und IEC/EN 61508 Sicherheits-Integritatslevel
SIL1, Stoppkategorie 0 in Ubereinstimmung mit der Norm IEC/EN 60204-1.

Der nachstehende Anschlussplan ist geeignet fir Maschinen mit einem kurzen freien Auslauf (Maschinen mit
geringer Tragheit oder hohem Widerstandsmoment).

Bei Aktivierung von Not-Aus wird die Spannungsversorgung des Umrichters unverziglich unterbrochen und der
Motor stoppt in Ubereinstimmung mit Kategorie 0 der Norm IEC/EN 60204-1 im Freilauf.

| —
1
Y P N

B

]

o

|

1

1

1

|

1

R/L1 O

|

1

1

s/L2 O

1

1

T/L3 @

1

1

1

|

1

R1A |

]

RIC !

]

R1B |

]

R2A |

1

\ Rec |
sTO
P24

O PC/-

(1) Netzdrossel (sofern verwendet)
(2) Die Schirmung muss in jedem Fall geerdet werden.
(3) Fehlerrelaiskontakte zur Fernsignalisierung des Umrichterzustands.

(4) Die ACOPOSinverter P76 bieten den Anschlusspin PBe an, um einen zusatzlichen Bremswiederstand anzu-
schiefRen.
Bei Antrieben ohne Pin PBe muss der Bremswiederstand zwischen PB und PA/+ angeschlossen werden.
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Anschlussplan mit Safety-Sicherheitsmodul

Anschlussplane entsprechend den Normen EN 954-1 Kategorie 3 und IEC/EN 61508 Sicherheits-Integritatslevel
SIL2, Stoppkategorie 0 in Ubereinstimmung mit der Norm IEC/EN 60204-1.

Der nachstehende Anschlussplan ist geeignet fir Maschinen mit einem kurzen freien Auslauf (Maschinen mit
geringer Tragheit oder hohem Widerstandsmoment).

Bei Aktivierung von Not-Aus wird die Spannungsversorgung des Umrichters unverziglich unterbrochen und der
Motor stoppt in Ubereinstimmung mit Kategorie 0 der Norm IEC/EN 60204-1 im Freilauf.

Das Steuerteil muss mit einem sicher abschaltenden Ausgang (z.B. Relais eines X20S0Ox530) ausgerustet werden.
Der Antrieb steuert den Motor nur an, wenn der Eingang der Sicherheitsfunktion STO "Safe Torque Off" mit 24 VDC
versorgt ist. Die Werkseinstellung des Antriebs sieht vor, dass die Sicherheitsfunktion STO Uber den Klemmpunkt
STO auslost. Mit Hilfe des ACPi SafeConfigurators kann die Sicherheitsfunktion auch fiir zweikanaligen Betrieb

konfiguriert werden.
X2050x530 J ‘
Output status — D—'h

- -
] -
= v 7 0 Qutput status — =

11O status - {1

8/L2

|——-— P+

=

E

(1) Netzdrossel (sofern verwendet)
(2) Die Schirmung muss in jedem Fall geerdet werden.
(3) Fehlerrelaiskontakte zur Fernsignalisierung des Umrichterzustands.

(4) Die ACOPOSinverter P76 bieten den Anschlusspin PBe an, um einen zusatzlichen Bremswiederstand anzu-
schief3en.

Bei Antrieben ohne Pin PBe muss der Bremswiederstand zwischen PB und PA/+ angeschlossen werden.

4.4.4 Betrieb in einem IT-System

Definition

IT-System: Isolierter oder Gber eine hohe Impedanz geerdeter Nullleiter. Verwenden Sie eine permanente Isolati-
onslberwachung, die mit nicht linearen Lasten kompatibel ist (z. B. Typ XM200 oder gleichwertig).

Corner-Grounded-System: System mit einer geerdeten Phase.
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Betrieb
Hinweis:

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Fiir den Betrieb mit einem IT-System muss der integrierte EMV-Filter gemaR Beschreibung in dieser
Anleitung getrennt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschdden zur Folge haben.
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4.4.5 Trennung des integrierten EMV-Filters

Trennung des Filters

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgféltig durch, bevor Sie in die-
sem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Die Umrichter verfiigen Uber einen eingebauten EMV-Filter. Als Resultat entstehen Ableitstrome gegen Erde. Wenn
der Ableitstrom die Kompatibilitat mit Ihrer Installation (Fehlerstrom-Schutzeinrichtung o. A.) beeintrachtigt, kdnnen
Sie den Ableitstrom durch Deaktivierung der Y-Kondensatoren verringern, wie nachstehend gezeigt. In dieser
Konfiguration erfiillt das Produkt die EMV-Anforderungen entsprechend der Norm IEC 61800-3 nicht.
Einstellung

Fir den ACOPOSinverter P76 ist die Einstellungsoption IT-Jumper maglich.

Fir weitere Informationen zum IT-Jumper siehe "Ableitstrom" auf Seite 86.

Einstellung bei Umrichtern der Baugréfe 1 und 2

Bei den BaugréRRen 1 und 2 befindet sich der IT-Jumper auf der Oberseite des Produkts hinter den Befestigungs-
schrauben des GV2-Leistungsschalter-Adapters.

Zum Einstellen des Umrichters fiir den Betrieb mit einem bzw. ohne ein IT- oder ,Corner Grounded“- System sind
die folgenden Anweisungen zu beachten.

1) Der Schalter ist werkseitig auf die in Detailansicht (1) gezeigte ) Position eingestellt.
2) Zur Trennung des integrierten EMV-Filters Schalter auf die in Detailansicht gezeigte Position (2) stellen.
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Einstellung bei Umrichtern der BaugréRe 3 und 4

Bei den BaugréRen 3 und 4 befindet sich der IT-Jumper an der Vorderseite hinter der Schutzabdeckung der Leis-
tungsklemmen (links neben den Eingangsleistungsklemmen).

Zum Einstellen des Umrichters fiir den Betrieb mit einem bzw. ohne ein IT- oder ,Corner Grounded*- System sind
die folgenden Anweisungen zu beachten.
1) Die Abdeckung der Klemmen entfernen.
2) Der Schalter ist werkseitig auf die in Detailansicht (1) gezeigte ‘== Position eingestellt.
3) Zur Trennung des integrierten EMV-Filters Schalter auf die in Detailansicht (2) gezeigte Position stellen.
4) Die Klemmenabdeckung wieder anbringen.

(1) @

4.4.6 Schalter "SW1" - Konfiguration der Eingangsbeschaltung

Entgegen der typischen Definition von Sink und Source, gelten fir dieses Produkt folgende Aussagen:

Sink: die digitalen Eingange bendtigen eine Spannungssenke, das heift der Strom fliel3t aus den Ein- und Aus-
gangen hinaus.

Source: die digitalen Eingdnge bendtigen eine Spannungsquelle, das heil’t der Strom fliet in den Ein- und Aus-
gangen hinein.

Warnung!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

* Es sind alle geltenden Standards und Bestimmungen wie NFPA 79 und EN 60204 einzuhalten,
um die sichere Erdung von Stromkreisen zu gewahrleisten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Der Schalter wird verwendet, um die Funktion der Digitaleingdnge an die Technologie der programmierbaren
Steuerungsausgange anzupassen. Fur den Zugriff auf den Schalter ist das Verfahren "Zugriff auf Steuerklemmen"
durchzufihren. Der Schalter befindet sich unter den Steuerklemmen.

» Den Schalter auf ,Source” einstellen (werkseitige Einstellung), wenn SPS-Ausgange mit PNP-Transistoren

verwendet werden.
* Den Schalter auf ,Ext” einstellen, wenn SPS-Ausgange mit NPN-Transistoren verwendet werden.
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Schalter in Stellung ,,Source (SRC)“

*) optionale Sicherheitslogik

Um sicherzustellen, dass der Antrieb auch ohne versorgten Zwischenkreis im POWERLINK-Netzwerk kommuni-
ziert, muss die Logik des Frequenzumrichters redundant versorgt werden. Mit SW1 in Schalterstellung "SCR" kén-
nen dafiir folgende Verdrahtungsvarianten genutzt werden:

{24 V———Source]
¥24 V¢

*) optionale Sicherheitslogik

in.terr.nediate o———
circuit 17

24 VDC
internal

logic

DC

Hinweis:

* Fir die redundante Versorgung der Antriebslogik ist Klemmpunkt "P24" zu verwenden.

*  Klemmpunkt "+24" dient ausschlieBlich zur Bereitstellung der benétigten Signalleitung. Der
Klemmpunkt ist auf einen Ausgangsstrom von max. 100 mA begrenzt und stellt sicher, dass
die Signal-l/Os (z. B. DI1, DI2, ...) nicht iiberlastet werden.

Schalter in Stellung ,,Sink int. (SKi)“

*) optionale Sicherheitslogik

Um sicherzustellen, dass der Antrieb auch ohne versorgten Zwischenkreis im POWERLINK-Netzwerk kommuni-
ziert, muss die Logik des Frequenzumrichters redundant versorgt werden. Mit SW1 in Schalterstellung "SKi" kdn-
nen dafur folgende Verdrahtungsvarianten genutzt werden.
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Source !
,,,,, |
swi_ ; !
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24 V=—"Source} \ \ \ \ \ W
| ¥24 VG
‘ ovo
*) optionale Sicherheitslogik
Schalter in Stellung ,,Sink ext. (SKe)“
Source ”i
swi_ } !
N - | |
Int 2 I = 90 @ ¥ v o 3 |
———————————— Lo o + 0 o o o aa O |
MRS
{24 V=—"Source}
| ¥24V0
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*) optionale Sicherheitslogik

Um sicherzustellen, dass der Antrieb auch ohne versorgten Zwischenkreis im POWERLINK-Netzwerk kommuni-
ziert, muss die Logik des Frequenzumrichters redundant versorgt werden. Mit SW1 in Schalterstellung "SKe" kdn-
nen dafur folgende Verdrahtungsvarianten genutzt werden.

1
Sourcem" ‘ i
swi_ ; 1
in|
Int F 2 3 S = o9 o % 0 o3 |
———————————— [0 o + O O oo o oo |
gi?i 77777 B 7{|)”C|VTWT”T70~
24V ——Source|
+24 VO ]

*) optionale Sicherheitslogik
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Digitaler Ausgang DQ1

Der digitale Ausgang des ACOPOSinverters besteht im Wesentlichen aus einem Kollektor- ,DQ+“ und einem Emit-
ter-Pin ,DQ-“. Er arbeitet unabhangig von der Stellung des Schalters ,SW1“. Die Ausgangsbeschaltung (Sink oder
Source) des digitalen Ausgangs wird allein durch die Verdrahtung des Transtors bestimmt.

Verdrahtungsbeispiele fur DQ1:
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4.4.7 Kenndaten der Leistungsteilklemmen

Erdungskabel

Querschnitte der ein- und ausgangsseitigen Erdungskabel entsprechen denen der Ein- und Ausgangskabel.
Der Mindestquerschnitt des Schutzerde-Kabels betragt 10 mm? (AWG 8) fur Kupferkabel (CU) und 16 mm? (AWG

6) fur Aluminiumkabel (AL).

Wegen hoher Ableitstréme muss eine zusatzliche Schutzerde-Verbindung verdrahtet werden.

Anzugsmomente der Schrauben fiir Erdungsklemmen

Der Anzugsmoment betragt 0,7 bis 0,8 Nm (6,2 bis 7,1 Ib.in).

Baugrofe 1

Versorgungs- und Ausgangsklemmen

ACOPOSinverter P76

Versorgungsklemmen (L1, L2, L3)

Ausgangsklemmen (U, V, W)

Kabelquerschnitt Anzugsmoment Kabelquerschnitt Anzugsmoment
Min. Max." Nennwert Min. Max." Nennwert
mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (Ib.in) mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (lb.in)
8176S200018.00-000, 8176S200037.00-000, 1,5 (14) 4 (10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 1,5 (14) 0,7 bis 0,8
8176S200055.00-000, 8176S200075.00-000 (6,2 bis 7,1)
8176T400037.00-000, 8176T400055.00-000, 1,5 (14) 4 (10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 2,5(12) 0,7 bis 0,8
8176T400075.00-000, 8176T400110.00-000, (6,2 bis 7,1)
8176T400150.00-000

1) maximal zulassiger Querschnitt der Klemme

BaugroRe 2

Versorgungs- und Ausgangsklemmen

ACOPOSinverter P76

Versorgungsklemmen (L1, L2, L3)

Ausgangsklemmen (U, V, W)

Kabelquerschnitt Anzugsmoment Kabelquerschnitt Anzugsmoment
Min. Max." Nennwert Min. Max." Nennwert
mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (Ib.in) mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (Ib.in)
8176S200110.00-000 2,5(12) 4(10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 1,5 (14) 0,7 bis 0,8
(6,2 bis 7,1)
8176S200150.00-000 2,5(10) 4 (10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 1,5 (14) 0,7 bis 0,8
(6,2 bis 7,1)
81765200220.00-000 4 (10) 4 (10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 1,5 (14) 0,7 bis 0,8
(6,2 bis 7,1)
8176T400220.00-000, 8176T400300.00-000 1,5 (14) 4 (10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 2,5(12) 0,8 (7,1)
8176T400400.00-000 2,5(12) 4(10) 0,6 (5,3) 1,5 (14) 2,5(12) 0,8 (7,1)

1) maximal zulassiger Querschnitt der Klemme

BaugroBRe 3

Versorgungs- und Ausgangsklemmen

ACOPOSinverter P76

Versorgungsklemmen (L1, L2, L3)

Ausgangsklemmen (U, V, W)

Kabelquerschnitt Anzugsmoment Kabelquerschnitt Anzugsmoment
Min. Max." Nennwert Min. Max." Nennwert
mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (Ib.in) mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (Ib.in)
8176T400550.00-000 4 (10) 16 (6) 1,2 bis 1,5 2,5(12) 16 (6) 1,2 bis 1,5
(10,6 bis 13,3) (10,6 bis 13,3)
8176T400750.00-000 6 (8) 16 (6) 1,2 bis 1,5 2,5(10) 16 (6) 1,2 bis 1,5
(10,6 bis 13,3) (10,6 bis 13,3)

1) maximal zulassiger Querschnitt der Klemme

Baugrofe 4

Versorgungs- und Ausgangsklemmen

ACOPOSinverter P76

Versorgungsklemmen (L1, L2, L3)

Ausgangsklemmen (U, V, W)

Kabelquerschnitt Anzugsmoment Kabelquerschnitt Anzugsmoment
Min. Max." Nennwert Min. Max." Nennwert
mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (Ib.in) mm? (AWG) | mm? (AWG) Nm (lb.in)
8176T401100.00-000 10 (8) 16 (6) 1,2 bis 1,5 6 (8) 16 (6) 1,2 bis 1,5
(10,6 bis 13,3) (10,6 bis 13,3)
8176T401500.00-000 16 (6) 16 (6) 1,2 bis 1,5 6 (8) 16 (6) 1,2 bis 1,5
(10,6 bis 13,3) (10,6 bis 13,3)

1) maximal zulassiger Querschnitt der Klemme
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4.4.8 Verdrahtung des Leistungsteils

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS
Priifen Sie die ordnungsgemaRe Installation der Kabel!

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Funktionen der Leistungsklemmen

Klemme Funktion ACOPOSinverter P76

L Erdungsklemme Alle Nennleistungen und Baugrofien
R/L1 - S/L2/N Spannungsversorgung ACOPOSinverter P76 1-phasig
R/L1-S/L2-T/L3 ACOPOSinverter P76 3-phasig

PB zusatzlicher Bremswiderstand Alle Nennleistungen und Baugréfien
PBe zusatzlicher Bremswiderstand Alle Nennleistungen und Baugrofien
PA/+ + Pol, DC Bus Alle Nennleistungen und BaugréRen
PC/- - Pol, DC Bus Alle Nennleistungen und Baugroéfien
U/T1 - V/T2 - W/T3 Motorabgang Alle Nennleistungen und BaugréfRen

Unterschied zwischen PO und PBe

Die ACOPOSinverter bieten mehrere Anschliisse an, die einen direkten Zugriff auf den Zwischenkreis ermagli-
chen. Zusatzlich zu den Standardpins PA/+, PC/- und PB stellen einige Umrichter den Klemmpunkt PO andere den
Klemmpunkt PBe bereit.

)

(1) Abhangig von der Bauart des Antriebs wird Pin PBe angeboten:
Er ermdglicht es, einen Bremswiderstand zwischen PB und PBe zu implementieren.

Bei Umrichtern ohne Pin PBe ist der Bremswiderstand zwischen PB und PA/+ anzuordnen.

(2) Abhangig von der Bauart des Antriebs wird Pin PO angeboten:

Der Anschlusspin PO ermoglicht den Einbau eines zusatzlichen EMV-Filters. Dazu muss der Jumper zwischen PO
und PA/+ entfernt und z. B. durch eine PFC-Drossel ersetzt werden.

Diese MalRnahme zum Abschwachen von Oberwellen des Versorgungsnetzes wird nur in sehr seltenen Fallen
bendtigt. Deshalb darf der Bremswiderstand auch zwischen Pin PB und Pin PO angeschlossen werden.
Achtung!

Wenn Pin PO zum Anschluss des Bremswiderstandes genutzt wird, muss sichergestellt sein, dass der
herausnehmbare Jumper zwischen Pin PO und Pin PA/+ montiert ist. Der Kontaktwiderstand zwischen
PO und PA/+ muss so gering wie moglich sein.

Bremswiderstinde

Bremswiderstande ermdglichen den Betrieb der Umrichter wahrend des Bremsens bis zum Stillstand bzw. beim
Abbremsen, indem die Bremsenergie abgeleitet wird. Sie erméglichen ein maximales transientes Bremsmoment.
Siehe "Bremswiderstande" auf Seite 438.

Fir mehr Informationen zu den Mindestwerten der anzuschlieRenden Widerstande siehe Kapitel "Technische Da-
ten" auf Seite 13.
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Zugang zu den Klemmen bei den Baugréfen 1 und 2

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

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgféltig durch, bevor Sie in die-
sem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

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

Nach der Verdrahtung der Leistungsklemmen ist die Klemmenabdeckung zu schlieBen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

=N =

Fir den Zugriff auf die Klemmen bei Umrichtern der Baugrofien 1 und 2 die folgenden Anweisungen beachten.

1) Die Verdrahtungsabdeckung per Hand herausziehen und abklappen.
2) Die Motor- und Bremswiderstandsklemmen befinden sich an der Unterseite des Umrichters.

Zugang zu den Bremswiderstandsklemmen bei den Baugrofen 1 und 2

Der Zugang zu den Bremswiderstandsklemmen ist durch zerbrechliche Kunststoffteile geschiitzt. Entfernen Sie
diese Schutzteile mit einem Schraubendreher.
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Anordnung der Leistungsklemmen fiir die BaugroRfe 1

Installation
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Gefahr!

Zugang zu den DC-Bus-Klemmen bei den BaugrofRen 1 und 2

GEFAHRDUNG DURCH ELEKTRISCHEN SCHLAG ODER LICHTBOGEN-EXPLOSION

* Zum Entfernen der Schutzabdeckungen des DC-Steckverbinders einen Schraubendreher an-
stelle eines Prazisionsmessers oder einer Schere verwenden.

* Wenn die DC-Bus-Klemmen nicht verwendet werden, die im Lieferumfang des Umrichters ent-
haltenen Kunststoff-Schutzabdeckungen fiir den DC-Bus wieder anbringen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

""?
i—?‘fm

Fir den Zugriff auf die DC-Bus-Klemmen wie nachfolgend beschrieben vorgehen:
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1) Die Schutzabdeckungen mit einem Schraubendreher aufbrechen.
2) Die Schutzabdeckungen entfernen.
3) Die Kunststoff-Schutzabdeckungen von den Klemmen entfernen.

Hinweis:

Nicht angeschlossene DC-Bus-Klemmen sollten mit den Kunststoffabdeckungen geschiitzt
werden. Hierdurch wird die Schutzart IP20 des Umrichters wiederhergestellt. Die Kunststoff-
abdeckungen kénnen bei Verlust als Ersatzteile nachbestellt werden.

Zugang zu den Klemmen bei den BaugréBen 3 und 4

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

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgféltig durch, bevor Sie in die-
sem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

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

Bringen Sie nach der Verdrahtung der Leistungsklemmen die Klemmen- und die Verdrahtungsabde-
ckung ordnungsgemaR wieder an, um die Schutzart aufrechtzuerhalten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Die Leistungs-, Motor- und Bremswiderstandsklemmen befinden sich an der Unterseite des Umrichters.

Fir den Zugriff auf die Klemmen bei Umrichtern der Baugréfien 3 und 4 die folgenden Anweisungen beachten:

1) Mit einem Schraubendreher die Sicherungslasche eindriicken.
2) Die Verdrahtungsabdeckung entfernen.
3) Die Abdeckung der Klemmen entfernen.

Anordnung der Leistungsklemmen fiir die Baugrofe 3

= 0@ @
| [ e
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Anordnung der Leistungsklemmen fiir die Baugrofe 4
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4.4.9 Montage der EMV-Plattenbaugruppe

Montage der Baugruppe aus Ausgangsanschluss und EMV-Platte bei den Baugréfen 1 und 2
Die EMV-Platte, die steckbare Ausgangsanschlussklemme und die Bremswiderstandsklemme sind untrennbar

miteinander verbunden.
Die Eingangsklemmen befinden sich auf der Oberseite des Umrichters.

Hinweis:
Fiir die Verdrahtung ist es unerheblich, ob der Anschluss am Umrichter montiert ist oder nicht.

Nm
Ib/in

1bis 1,5
8,9 bis 13,3

Zur Installation des steckbaren Ausgangsanschlusses die folgenden Anweisungen ausfiihren:

1) Stecken Sie die Ausgangsleistungsklemme auf.
2) Setzen Sie die Befestigungs- und Erdungsschrauben ein (Abdruck: Plus- oder Minus-HS-Schraubendreher

Typ 2).
3) SchlielRen Sie die Bremse an (sofern vorhanden).
4) SchlieRen Sie die Motor- und Erdungskabel an.
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Verlegung der EMV-Platten-Kabel

e
oo |
A
H
2 %, 6
3— N

1) ACOPOSinverter P76

2) Geerdete EMV-Platte aus Stahlblech.

3) Abgeschirmtes Kabel zum Anschluss des Bremswiderstands (sofern verwendet). Diese Abschirmung muss
ununterbrochen sein und etwaige zwischenliegende Anschlussklemmen missen an der EMV-Platte instal-
liert sein.

4) EMV-Platte fir die Steuerung.

5) Abgeschirmte Steuerungsleitungen und Leitungen zum eingangsseitigen Anschluss der STO-Sicherheits-
funktion.

6) Montagebohrungen fir die EMV-Platte fiir die Steuerung.

7) Abgeschirmtes Motorkabel, Abschirmung an beiden Enden geerdet. Diese Abschirmung muss ununterbro-
chen sein und etwaige zwischenliegende Anschlussklemmen mussen an der EMV-Platte installiert sein.

8) Nicht geschirmte Leitungen fur Relaiskontaktausgang.

9) Schutzerdungsanschluss.

10)Nicht abgeschirmte Kabel fliir Spannungsversorgung des Umrichters.
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4.4.10 Elektromagnetische Vertraglichkeit

Installation

Signalstérungen kénnen unerwartete Reaktionen des Umrichters und anderer, in der Nahe des Umrichters befind-

licher Gerate auslosen.

Warnung!
SIGNAL- UND GERATESTORUNGEN

zuhalten.

Vorschriften und -Anforderungen sicherstellen.

haben.

Grenzwerte

* Beider Verdrahtung sind alle in diesem Dokument aufgefiihrten EMV-Anforderungen strikt ein-

* Die Einhaltung der in diesem Dokument aufgefiihrten EMV-Anforderungen sicherstellen.
* Die Einhaltung samtlicher im Einsatzland des Produkts sowie am Aufstellort geltenden EMV-

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge

Dieses Produkt erflllt die EMV-Anforderungen entsprechend der Norm IEC 61800-3, sofern bei der Installation die
in diesem Handbuch beschriebenen MalRnahmen implementiert werden. Wenn die gewahlte Zusammenstellung
(Produkt, NetZzfilter, sonstige Zubehorteile und MafRnahmen) die Anforderungen der Kategorie C1 nicht erfilllt,

gelten die folgenden Informationen wie in IEC 61800-3 aufgefiihrt:

Warnung!
FUNKSTORUNGEN

ganzende AbhilfemaBnahmen zu ergreifen.

haben.

EMV-Anforderungen fiir den Schaltschrank

In Wohngegenden kann dieses Produkt Funkstorungen hervorrufen, in diesem Fall sind eventuell er-

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge

EMV-MaBnahmen

Ziel

Montageplatten mit guter elektrischer Leitfahigkeit verwenden, Verbindung mit groen Oberflachen von Metallteilen
herstellen, Farbe an Kontaktflachen entfernen.

Gute Leitfahigkeit durch groRe Kontak-
toberflache

Den Schaltschrank, die Schaltschranktir und die Montageplatte mit Erdungsbandern oder Erdungskabeln erden. Der
Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm? (AWG 8) betragen.

Reduzierung von Emissionen

Schaltkontakte, wie Leistungsschiitze, Relais oder Magnetventile, mit Storfiltern oder Funkenunterdriickern ausriisten
(z. B. Dioden, Varistoren, RC-Kreise).

Leistungs- und Steuerkomponenten separat installieren.

Reduzierung gegenseitiger Stérungen

Abgeschirmte Kabel

EMV-MaRnahmen

Ziel

GroRe Oberflachenbereiche von Kabelabschirmungen verbinden, Kabelklemmen und Erdungsbander verwenden.

GroRe Oberflachenbereiche der Abschirmung aller geschirmten Kabel mithilfe von Kabelklemmen am Eingang zum
Schaltschrank mit der Montageplatte verbinden.

Reduzierung von Emissionen

Die Abschirmung digitaler Signalkabel an beiden Enden erden. Dazu Verbindung mit einem groRen Oberflachenbe-
reich herstellen oder leitende Anschlussgehause verwenden.

Reduzierung von Stérungen der Si-
gnalkabel, Reduzierung von Emissio-
nen

Die Abschirmung analoger Signalkabel direkt am Gerét (Signaleingang) erden. Die Abschirmung am anderen Kabelen-
de isolieren oder Uiber einen Kondensator erden (z. B. 10 nF, 100 V oder hdher).

Reduzierung von Erdungsschleifen
durch Niederfrequenzstérungen

Nur abgeschirmte Motorkabel mit Kupfergeflecht und einer Abdeckung von mindestens 85 % verwenden. Auf beiden
Seiten groe Oberflachenbereiche der Abschirmung erden.

Leitet Storstréme kontrolliert ab und re-
duziert Emissionen
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Kabelinstallation

EMV-MaBRnahmen

Ziel

Feldbuskabel und Signalkabel nicht mit Gleich- und Wechselstromkabeln mit einer Spannung liber 60 V gemeinsam
in einem Kabelkanal fiihren. (Feldbuskabel, Signalleitungen und Analogleitungen kénnen in einem Kabelkanal verlegt
werden.) Empfehlung: Separate Kabelkanéle verwenden und mindestens 20 cm entfernt fihren.

Reduzierung gegenseitiger Stérungen

Kabel so kurz wie mdéglich halten. Keine unnétigen Kabelschleifen installieren und von der zentralen Erdungsstelle im
Schaltschrank zum externen Erdungsanschluss kurze Kabel verwenden.

Reduzierung kapazitiver und induktiver
Stérungen

In den folgenden Fallen Leitungen mit Potenzialausgleich verwenden: groRflachige Installationen, unterschiedliche
Spannungsversorgungen und mehrere Gebaude umfassende Installationen.

Reduzierung des Stroms in der Ka-
belabschirmung und Reduzierung von
Emissionen

Fein verseilte Leitungen mit Potenzialausgleich verwenden.

Ableitung hochfrequenter Storstrome

Wenn Motor und Maschine nicht leitend verbunden sind, beispielsweise durch einen isolierten Flansch oder eine Ver-
bindung ohne Oberflachenkontakt, muss der Motor mit einem Erdungsband oder Erdungskabel geerdet werden. Der
Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm? (AWG 6) betragen.

Reduzierung von Emissionen, Erho-
hung der Immunitat

Fir die Gleichstromversorgung paarig verdrillte Leiter verwenden. Fir digitale und analoge Eingédnge abgeschirmte und
verdrillte Kabel mit einem Verdrillungsschlag zwischen 25 und 50 mm verwenden.

Reduzierung von Stérungen der Si-
gnalkabel, Reduzierung von Emissio-
nen

Stromversorgung

EMV-MaBnahmen

Ziel

Produkt in einem Netz mit geerdetem Neutralleiter betreiben.

Gewahrleistung der Wirksamkeit des
Netzfilters

Uberspannungsschutz verwenden, wenn Gefahr einer Uberspannung besteht.

Reduzierung des Risikos von Bescha-
digungen durch Uberspannung

Zusatzliche MaBnahmen fiir die EMV-Verbesserung

Je nach Anwendung kénnen folgende Malinahmen die EMV-abhangigen Werte verbessern:

EMV-MaBnahmen

Ziel

Netzdrosseln verwenden.

Reduzierung von Netzoberwellen und
Verlangerung der Produktlebensdauer

Externe NetZzfilter verwenden.

Zuséatzliche EMV-MaRnahmen, beispielsweise die Installation in einem geschlossenen Schaltschrank mit einer 15-dB-
Abschirmungsdéampfung der Storstrahlung.

Verbesserung der EMV-Grenzwerte

Hinweis:

Bei Verwendung eines zusitzlichen Eingangsfilters muss dieser méglichst nahe am Umrichter mon-
tiert und liber ein nicht abgeschirmtes Kabel direkt an das Netz angeschlossen werden.
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4.4.11 Elektrische Daten zu den Steuerklemmen

Die nachfolgenden Tabellen beschreiben die Terminalblockanschlisse des Steuerteils.

Installation
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4.4.11.1 Digitale Ein- und Ausgénge

Pin Kurzbeschreibung Kenndaten
+24 Spannungsversorgung der digitalen Ein- und | Spannungsversorgung von intern (siehe Abschnitt "Schalter "SW1" - Konfiguration der Eingangs-
Ausgénge beschaltung" auf Seite 62).
Spannungsversorgung: 24 VDC (-15% bis +20%)
maximaler Ausgangsstrom: 100 mA
DI1 Digitaler Eingang 1, 2, 3, 4 Standardeingange, die mittels SW1 in den Sink- oder Source-Modus umgeschaltet werden kon-
DI2 «  24VDC nen (siehe Kapitel "Schalter "SW1" - Konfiguration der Eingangsbeschaltung" auf Seite 62).
DI3
Dl4 Schaltspannung: 24 VDC (+25%)
DI5 Digitaler Eingang 5 Impedanz: 3,5 kQ
Filterzeit: <1 ms
: 24.VDC (schnell) Ansprechzeit: < 10 ms (8 ms bei Stopp)
DI6 Digitaler Eingang 6
+ 24VDC Source-Modus
. PTC Schaltcharakteristik:
* TRUE bei>11VDC
+ FALSE bei<5VDC
Sink-Modus
Schaltcharakteristik:
*  TRUE bei < 10 VDC
* FALSE bei > 16 VDC
DI5-Eigenschaften
Eingang kann als Impluseingang genutzt werden
Max. Eingangsfrequenz: 20 000 Hz
DI6-Eigenschaften
Eingang kann mittels SW2 in den PTC-Modus geschaltet werden, um mit Hilfe eines PTC-Sen-
sors (PTC "Positive Temperature Coefficient") z.B. das Uberhitzen des Motors zu erkennen.
PTC-Modus
Schaltcharakteristik:
+  TRUE bei > 3 kQ
*  FALSE bei < 1,8 kQ
Kurzschlusserkennung: bei < 50 Q
DQ+ Digitaler Ausgang 1 Digitaler Ausgang (potenzalfrei)
DQ- . 24VDC DQ+: Schaltspannung (Kollektor)
DQ-: Bezugspotenzial (Emitter)
Aktualisierungsrate: 2 ms
Zulassige Schaltleistung mit ohmscher Last: max. 100 mA, max. 30 VDC
R1A Relais 1, 2 Relais (potenzialfrei)
R1B . 24VDC RxA: SchlieRerkontakt (NO "normally open")
R1C RxB: Offnerkontakt (NC "normally closed")
R2A © 230VAC RxC: Bezugspotenzial (COM "common"
R2C
Aktualisierungsrate: 2 ms
Lebensdauer (Anzahl der Schaltvorgange):
* 100.000 bei max. Belastung
+ 1.000.000 bei 1 A
Mindestschaltleistung: 5 mA bei 24 VDC
R1-Eigenschaften
Zulassige Schaltleistung mit ohmscher Last:
* max.3A
*+  max. 30 VDC
+ max. 250 VAC (OVC II)
Zulassige Schaltleistung mit induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und L/R =7 ms):
+ max.2A
* max. 30 VDC
+ max. 250 VAC (OVC Il)
R2-Eigenschaften
Zulassige Schaltleistung mit ohmscher Last:
* max.5A
* max. 30 VDC
* max. 250 VAC (OVC )
Zulassige Schaltleistung mit induktiver Last (cos ¢ = 0,4 und L/R =7 ms):
¢ max.2A
+ max. 30 VDC
* max. 250 VAC (OVC II)
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Pin

Kurzbeschreibung

Kenndaten

Achtung!

Induktive Last:

Beim Schalten induktiver Lasten muss ggf. ein zusitzliches Schaltschiitz implemen-
tiert werden, welches die induktiv gespeicherte Energie abbauen kann und die Logik
vor Spannungsspitzen bewahrt.

4.4.11.2 Analoge Ein- und Ausginge

Pin Kurzbeschreibung Kenndaten
10V Spannungsversorgung der analogen Eingénge | Spannungsversorgung von intern
Spannungsversorgung: 10 VDC (0% bis +10%)
maximaler Ausgangsstrom: 10 mA
Al1 Analoger Eingang 1 Analoge Eingange
-0Vbis +10 V Al1: Unipolarer analoger Spannungseingang
Al2 Analoger Eingang 2 Al2: Bipolarer analoger Spannungseingang
10V bis +10 V Al3: Unipolarer analoger Stromeingang
Al3 Analoger Eingang 3 .
_ 0 bis 20 mA Aktualisierungsrate: 2 ms
Auflésung: 10 Bit
Genauigkeit: £0,5% bei 25°C (77°F)
+0,7% bei 25°C 60K (77°F £+108°F)
Linearitat: £0,2% (max.: £0,5%) des Maximums
Al1-Eigenschaften
Signalbereich: 0 bis 10 V (oder geringer)
Impedanz: 30 kQ
Auflésung: 10 Bit
Al2-Eigenschaften
Signalbereich: -10 bis 10 V (oder geringer)
Impedanz: 30 kQ
Auflésung: 10 Bit +Vorzeichen
Al3-Eigenschaften
Signalbereich: 0 bis 20 mA (oder geringer; z.B. 4 mA bis 20 mA)
Impedanz: 250 Q
Auflésung: 10 Bit
AQ1 Analoger Ausgang 1 Analoger Ausgang

-0bis 10V
- 0 bis 20 mA

AQ1: Unipolarer analoger Ausgang, der liber Parameter AO1T als Spannungs- oder Stromaus-
gang konfiguriert werden kann

Aktualisierungsrate: 2 ms

Genauigkeit: +1% bei 25°C +10K (77°F +18°F)
+2% bei 25°C 60K (77°F +108°F)

Linearitat: +0,3% des Maximums

AQ1 als Spannungsausgang
Signalbereich: 0 V bis 10 V (oder geringer)
Min. Impedanz: 470 Q

Auflésung: 10 Bit

AQ1 als Stromausgang

Signalbereich: 0 bis 20 mA (oder geringer; z.B. 4 mA bis 20 mA)
Max. Impedanz: 800 Q

Auflésung: 10 Bit
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4.4.11.3 Aligemeine Spannungsversorgung

Pin Kurzbeschreibung Kenndaten
STO Drehmomentfreigabe Eingang fir Sicherheitsfunktion (STO "Safe Torque Off")
+ 24VDC
Schaltspannung: 24 Vdc (+25%)
Impedanz: 1,5 kQ
Filterzeit: <1 ms
Ansprechzeit: < 10 ms
Drehmomentfreigabe:
*  TRUE bei>17 VDC
* FALSE bei <2 VDC
P24 Spannungsversorgung Anschluss fiir Spannungsversorgung (siehe Abschnitt "Schalter "S\W1" - Konfiguration der Ein-
- 24VDC von intern fir STO-Sicherheits- | 92ngsbeschaltung” auf Seite 62).
funktion 24 VDC intern (iiber Zwischenkreis)
. von intern (iiber Zwischenkreis
* 24 VDC von extern fiir redundante Ver- Spannungsversorgung fiir STO-Eingang: 24 Vdc (-15% bis +20%)
sorgung maximaler Ausgangsstrom: 100 mA
24 VDC von extern (redundant versorgt)
Zulassig Versorgungsspannung von extern: 24 Vdc (+25%)
maximaler Eingangsstrom: 1,1 A (Sicherung notwendig)
COM Bezugspotenzial Bezugspotenzial (COM "common") des gesamten Steuerteils (siehe Abschnitt "Schalter "SW1"
. 0VDC - Konfiguration der Eingangsbeschaltung" auf Seite 62).

Der Anschlusspunkt "COM" ist mehrfach ausgefiihrt. Alle Anschliisse mit dieser Bezeichnung
sind intern miteinander verbunden.

4.4.12 Anordnung und Kenndaten der Steuerblockklemmen sowie Kommunikations- und 1/O-
Ports

Anschlusskenndaten

Source R2A
SW1 |i. Sink ext.
—Sink int

=] ' R2C

1 ___DI6 sSTO

| pTC PoA

DQ+
DQ-
DI6
DI5
Di4
DI3
DI2

DI1

Kabelquerschnitte und Anzugsmomente

Steuerklemmen

Kabelquerschnitt Relaisausgang Querschnitt sonstige Kabel Anzugsmoment

Min."

Max. Min." Max.

mm? (AWG) mm? (AWG) mm? (AWG) mm? (AWG) Nm (Ib.in)

Alle Klemmen 0,75 (18)

1,5 (16) 0,5 (20) 1,5 (16) 0,5 (4.4)

1)

Der Wert entspricht dem minimal zulassigen Querschnitt der Klemme.
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RJ45-Kommunikationsport

Anschlussmadglichkeiten:

* PC mit ACPi SafeConfigurator
» Externes Grafikterminal tber serielle Modbus-Leitung

* Modbus oder CANopen-Netzwerk

Hinweis:
Vor dem Anschluss des RJ45-Kabels an das Produkt ist das Kabel auf Beschadigungen zu tiberprii-
fen. Beim Anschluss eines beschadigten Kabels féillt méglicherweise die Spannungsversorgung der

Steuerung aus.
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4.4.13 Verdrahtung des Steuerteils

Anforderungen an die Schutzkleinspannung (PELV) angeschlossener Gerate

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

* Sicherstellen, dass die Temperaturfiihler im Motor die PELV-Anforderungen erfiillen.
» Sicherstellen, dass der Motor-Encoder die PELV-Anforderungen erfiillt.

» Sicherstellen, dass jegliche anderen liber Signalkabel angeschlossenen Gerate die PELV-An-
forderungen erfiillen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Warnung!
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB DES GERATS

* Verwenden Sie fiir alle digitalen und analogen 1/0- und Kommunikationssignale geschirmte
Kabel.

* Erden Sie Kabelschirmungen an einem einzigen Punkt.

» Verlegen Sie Kommunikations- und 1/0-Kabel getrennt von Leistungskabeln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

» Die Steuerkreise und Leistungskreise voneinander getrennt halten. Fur digitale und analoge Ein-/Ausgénge
abgeschirmte und verdrillte Kabel mit einem Verdrillungsschlag zwischen 25 und 50 mm verwenden.

» Es wird die Verwendung von Kabelenden empfohlen, die im Kapitel "Zubehor" auf Seite 436 gelistet sind.

Zugang zu den Klemmen

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

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgféltig durch, bevor Sie in die-
sem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Die Abdeckung wie in den Beispielen gezeigt 6ffnen, um Zugang zu den Klemmen zu erhalten. Bei allen Schrauben
handelt es sich um M3-Schlitzschrauben mit einem Durchmesser von 3,8 mm (0,15 in).
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4.5 Uberpriifung der Installation

Vor dem Einschalten

Die STO-Sicherheitsfunktion (Safe Torque Off) unterbricht nicht die Spannungsversorgung am DC-Bus. Sie unter-
bricht lediglich die Spannungsversorgung zum Motor. Die DC-Bus-Spannung und die Netzspannung liegen nach
wie vor am Umrichter an.

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS

* Verwenden Sie die STO-Sicherheitsfunktion ausschlieBlich fiir den vorgesehenen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter auBerhalb des Schaltkreises der STO-Sicherheits-
funktion, um den Umrichter von der Netzspannungsversorgung zu trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Falsche Einstellungen, falsche Daten oder fehlerhafte Verdrahtung kénnen unbeabsichtigte Bewegungen oder
Signale ausldsen, Bauteile beschadigen und Uberwachungsfunktionen deaktivieren.

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

» Das System nur einschalten, wenn sich im Einsatzbereich keine Personen aufhalten und dieser
frei von Hindernissen ist.

* Sicherstellen, dass alle am Betrieb beteiligten Personen unmittelbaren Zugriff auf einen funk-
tionsfahigen Not-Aus-Taster haben.

* Das Umrichtersystem nicht mit unbekannten Einstellungen oder Daten betreiben.

» Sicherstellen, dass die Verdrahtung entsprechend den Einstellungen durchgefiihrt wurde.

* Niemals einen E_arameter andern, sofern nicht die Funktion des Parameters und samtliche Aus-
wirkungen der Anderung bekannt sind.

* Bei der Inbetriebnahme alle Betriebszusténde, Einsatzbedingungen und potenziellen Fehlersi-
tuationen sorgfiltig tiberprifen.

* Mit Bewegungen in die falsche Richtung oder Vibrationen des Motors rechnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Im Falle einer unbeabsichtigten Deaktivierung der Leistungsstufe, z. B. infolge eines Stromausfalls, eines Fehlers
oder einer Funktionsstérung, wird der Motor moéglicherweise nicht mehr kontrolliert abgebremst.

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Stellen Sie sicher, dass ungebremste Bewegungen keine Verletzungen oder Schaden am Gerit verur-
sachen konnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Mechanische Installation
Die mechanische Installation des gesamten Umrichtersystems prifen:

1) Wurden bei der Installation die angegebenen Abstandsanforderungen eingehalten?
2) Wurden alle Befestigungsschrauben mit dem angegebenen Anzugsmoment festgezogen?
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Die elektrischen Anschlisse und die Verkabelung priifen:

1) Wurden alle Erdungsschutzleiter angeschlossen?

2) Wurden Sicherungen und Leistungsschalter mit den korrekten Leistungswerten installiert und Sicherungen
des richtigen Typs eingesetzt?

3) Wurden alle Kabelenden angeschlossen oder isoliert?
4) Wurden alle Kabel und Anschlisse ordnungsgemaf angeschlossen und installiert?
5) Wurden die Signalkabel ordnungsgemaf angeschlossen?

6) Erfullen die erforderlichen Schirmanschlisse die EMV-Anforderungen?
7) Wurden alle MalRnahmen ergriffen, um die EMV-Konformitat zu gewahrleisten?

Abdeckungen und Dichtungen

Installation

Sicherstellen, dass alle Gerate, Tiren und Abdeckungen des Schaltschranks ordnungsgemal installiert wurden,
sodass die erforderliche Schutzart gewahrleistet ist.

4.6 Wartung

Service

Gefahr!

haben.

Hinweis:

Warnung!
HEISSE OBERFLACHEN

* Vermeiden Sie jeglichen Kontakt mit heiBen Oberflachen.

* Halten Sie brennbare oder hitzeempfindliche Teile aus der unmittelbaren Umgebung heiBer Fla-
chen fern.

*  Warten Sie vor der Handhabung, bis sich das Produkt ausreichend abgekiihit hat.

» Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Warmeableitung gegeben ist, indem Sie einen Priif-
lauf bei maximaler Last durchfiihren.

GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER
Die folgenden MaBRnahmen durchfiihren.

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS, EINER EXPLOSION ODER EINES LICHTBOGENS

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt Sicherheitsinformationen sorgféltig durch, bevor Sie in die-
sem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Die in dieser Anleitung beschriebenen Produkte kdnnen im Betrieb tUber 80°C heild werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge haben.

Umgebung

Betroffene Teile

Aktion

Haufigkeit "

Schlag auf das Produkt

Gehéause — Steuerblock (LED — Anzei-
ge, sofern vorhanden)

Umrichter einer Sichtpriifung unterzie-
hen.

Mindestens einmal pro Jahr

Korrosion Klemmen — Stecker — Schrauben —|Uberpriifen und bei Bedarf reinigen.

EMV-Platte
Staub Klemmen — Lifter — Luftldcher — Luft- | Uberpriifen und bei Bedarf reinigen.

ein- und -ausldsse von Gehadusen —

Luftfilter von Schrénken
Temperatur Im Bereich des Produkts Uberpriifen und bei Bedarf korrigieren.
Kihlung Lufter Lufterbetrieb priifen. Mindestens einmal pro Jahr

Den Ldfter austauschen. Nach drei bis fiinf Jahren je nach Be-
triebsbedingungen

Vibration Anzugsmomente priifen. Mindestens einmal pro Jahr

1) Ab Datum der Inbetriebnahme. Die tatsachlich erforderlichen Wartungsintervalle sind von den Umgebungsbedingungen abhangig.

Lufter laufen nach Abschalten des Umrichters mdglicherweise noch einen gewissen Zeitraum weiter.
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Vorsicht!

LAUFENDE LUFTER

Vergewissern Sie sich vor Arbeiten an Liiftern, dass diese vollstiandig zum Stillstand gekommen sind.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder Sachschaden zur Folge haben.

Ersatzteile und Reparaturen
Wartbares Produkt: Bitte wenden Sie sich an den fir Sie zustédndigen Kundendienst.
Austausch des Lifters: Im Rahmen der Wartung des ACOPQOSinverter kann ein neuer Lifter bestellt werden.

4.7 Ableitstrom

Die Ableitstromwerte sind fir ein Netz (TT/TN) unter Berlcksichtigung eines 3%igen Ungleichgewichts zwischen
den Phasen bei maximaler Spannung und Worst-Case-Abweichung der internen Komponenten angegeben.

Ableitstrdome werden manchmal in 2 Werte mit unterschiedlichen Frequenzen aufgeteilt. Diese Werte kénnen nicht
streng addiert werden, wirken aber beide bei der Ausldsung des Fehlerstromschutzschalters zusammen.

IT-Jumper geschlossen IT-Jumper geodffnet
Eingangsfrequenz Eingangsfrequenz Eingangsfrequenz Eingangsfrequenz
(Netzfrequenz) = 50 Hz (Netzfrequenz) = 60 Hz (Netzfrequenz) = 50 Hz (Netzfrequenz) = 60 Hz
Phasen / Materialnummer Ausgabe- | Ausgabe- | Ausgabe- | Ausgabe- | Ausgabe- | Ausgabe- | Ausgabe- | Ausgabe-
Spannung frequenz frequenz frequenz frequenz frequenz frequenz frequenz frequenz
(Motorfre- | (Motorfre- | (Motorfre- | (Motorfre- | (Motorfre- | (Motorfre- | (Motorfre- | (Motorfre-
quenz) quenz) quenz) quenz) quenz) quenz) quenz) quenz)
=50 Hz =100 Hz =60 Hz =120 Hz =50 Hz =100 Hz =60 Hz =120 Hz
81765200018.00-000
81765200037.00-000
o 81765200055.00-000 4,25 mA 5,1 mA 0,2 mA 0,24 mA
-phasig
200 bis 240 V 81765200075.00-000 1,99 mA 2,39 mA 1,99 mA 2,39 mA
81765200110.00-000
81765200150.00-000 7,42 mA 8,9 mA 0,43 mA 0,51 mA
81765200220.00-000
8176T400037.00-000
8176T400055.00-000
8176T400075.00-000 5,36 mA 6,43 mA
8176T7400110.00-000
8176T400150.00-000
3-phasig 8176T400220.00-000 ) ) ) )
380 bis 500 V | 8I76T400300.00-000 8,17 mA 9,81 mA <0.5mA <0.5mA
8176T400400.00-000
8176T400550.00-000
8176T400750.00-000 8,23 mA 9,88 mA
8176T7401100.00-000
8176T401500.00-000 847 mA 1016 mA

86 ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50



Der Antrieb

5 Der Antrieb

5.1 Direkte Verbindung

Montage
1) Siehe Installationsanweisung im Abschnitt "Installation" auf Seite 37.

Parametrierung
2) Schalten Sie die Spannungsversorgung des Umrichters ein, ohne jedoch einen Fahrbefehl zu erteilen.
3) Folgende Einstellungen festlegen:

° Stellen Sie die Nennfrequenz des Motors (bFr) ein, wenn die Frequenz
nicht 50 Hz lautet.

° Stellen Sie die Motorparameter im Men(i (drC-) nur ein, wenn die werkseitige
Konfiguration des Umrichters ungeeignet ist.

° Stellen Sie die Anwendungsfunktionen im Menii (I_O-), im Meni

(CtL-) und dem Mend (FUn-) nur ein, wenn die werkseiti-
ge Konfiguration des Umrichters ungeeignet ist.
4) Stellen Sie im Menli (SEt-) folgende Parameter ein:
° (ACC)und (dEC)
° (LSP) und (HSP)

° (ItH)
5) Starten Sie den Umrichter.

Tipps

» Fillen Sie vor der Parametrierung die Tabellen mit benutzerspezifischen Einstellungen aus.

* Mit dem Parameter (FCS) koénnen Sie jederzeit die Werkseinstellungen wiederher-
stellen.

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

» Lesen Sie vor dem Konfigurieren einer Funktion sorgfaltig den Abschnitt Kompatibilitdtstabelle im Kapi-
tel "[APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-)" auf Seite 193 durch.

Hinweis:
Fiir eine optimale Genauigkeit und Reaktionszeit des Umrichters sind folgende Schritte erforderlich:

* Geben Sie die auf dem Motortypenschild angegebenen Werte im Menii
(drC-) ein.

* Fuhren Sie mit dem Parameter (tUn) eine Motormessung des angeschlossenen
Motors im kalten Zustand durch.

Vor dem Einschalten des Umrichters

Warnung!
ZERSTORUNG DURCH FALSCHE NETZSPANNUNG

Vor dem Einschalten und Konfigurieren des Produkts ist sicherzustellen, dass es fiir die vorliegende
Netzspannung zugelassen ist.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Koérperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Erste Schritte

Wenn der Umrichter Uber langere Zeit nicht eingeschaltet war, missen vor dem Starten des Motors zunachst die
Kondensatoren wieder auf volle Leistung gebracht werden.

Hinweis:
REDUZIERTE LEISTUNG DER KONDENSATOREN

*  Wenn der Umrichter liber einen der folgenden Zeitraume nicht eingeschaltet war, legen Sie den
Umrichter vor dem Einschalten des Motors eine Stunde lang an Netzspannung:
° 12 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von 50°C
° 24 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von 45°C
° 36 Monate bei einer maximalen Lagertemperatur von 40°C

* Vergewissern Sie sich, dass vor Ablauf einer Stunde kein Fahrbefehl ausgefiihrt werden kann.

* Priifen Sie bei der erstmaligen Inbetriebnahme des Umrichters das Herstellungsdatum. Wenn
dieses ldnger als 12 Monate zuriickliegt, fiihren Sie das angegebene Verfahren durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéaden fiihren!

Falls das angegebene Verfahren auf Grund der internen Netzschitzsteuerung nicht ohne Fahrbefehl durchgefuhrt
werden kann, fiihren Sie das Verfahren bei aktiver Leistungsstufe durch. Der Motor muss sich jedoch im Stillstand
befinden, damit kein splrbarer Netzstrom in den Kondensatoren vorhanden ist.

Einschalten
Hinweis:

Bei aktivierten Werkseinstellungen, im Rahmen der normalen Einschaltung/eines manuellen Resets
oder nach einem Haltebefehl kann der Motor erst dann eingeschaltet werden, wenn die Befehle
»Rechtslauf”, , Linkslauf* und ,,DC Brems. Stopp“ zuriickgesetzt wurden. Wenn diese Befehle nicht
zuriickgesetzt wurden, zeigt der Umrichter (nSt) an, startet jedoch nicht. Wenn die Funk-
tion fiir den automatischen Wiederanlauf konfiguriert wurde (Parameter (Atr) im
Menii (FLt-)), werden diese Befehle beriicksichtigt, und ein Reset (auf Null)
ist nicht erforderlich.

Umrichter verriegelt

Der Umrichter ist blockiert und zeigt (nSt) an, wenn ein Fahrbefehl wie Vorwartslauf, Rickwartslauf
oder DC-Bremsung noch aktiv ist, wahrend folgendes passiert:

» es findet eine Ricksetzung auf die Werkseinsellungen statt
» es wird eine manuelle Fehlerricksetzung mit (RsF) durchgefthrt
» es erfolgt eine manuelle Fehlerriicksetzung durch Aus- und Einschalten des Produkts

» es wird ein Haltebefehl von einem Kanal ausgegeben, der nicht der aktive Kanalbefehl ist (z. B. die Stopp-
taste des Anzeigeterminals in einer 2/3-Draht-Steuerung)

Alle aktiven Fahrbefehle missen vor der Autorisierung eines neuen Fahrbefehls deaktiviert werden.

Netzschiitz
Hinweis:
GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Den Frequenzumrichter nicht fiir Zyklen einschalten, die kiirzer sind als 60 Sekunden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

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

In den Werkseinstellungen ist die Motorphaseniberwachung aktiv ( (OPL) = (YES)).
Wenn der Umrichter getestet werden soll oder Wartungsarbeiten durchzuflhren sind, ohne dass auf einen der
Umrichterleistung entsprechenden Motor zurlickgegriffen werden soll, ist die Motorphasenausfalliiberwachung zu

deaktivieren ( (OPL) = (nO)). Dies ist mdglicherweise speziell dann nitzlich, wenn
sehr grofe Umrichter mit einem kleinen Motor getestet werden. Setzen Sie (Ctt) auf
(Std), Menu (drC-).
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Hinweis:
UBERHITZUNG DES MOTORS
Unter folgenden Umsténden ist ein externer Schutz vor thermischer Uberlastung erforderlich:

*  Wenn ein Motor mit einem Nennstrom von weniger als 20 % des Umrichternennstroms ange-
schlossen wird.

*  Wenn die Motorschaltfunktion verwendet wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Ist die Ausgangsphaseniiberwachung deaktiviert, werden Phasenverluste und somit ein versehentli-
ches Trennen von Kabeln nicht erkannt.

» Stellen Sie sicher, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
5.1.1 Werkseitige Konfiguration

Werkseinstellungen
Der ACOPOSinverter ist werkseitig auf gangige Betriebsbedingungen eingestellt:
» Anzeige: Umrichter bereit (rdY), wenn der Motor betriebsbereit ist, und bei laufendem Motor
die Motorfrequenz.

» Die Logikeingange LI3 bis LI6, die Analogeingdnge Al2 und Al3, der Logikausgang LO1, der Analogaus-
gang AO1 und das Relais R2 sind nicht zugeordnet.

* Anhaltemodus bei Fehlererkennung: Freier Auslauf.

Code Beschreibung Werkseinstellungen
bFr
tCC (2C): 2-Draht-Steuerung
Ctt (Std): Standardmotorverlauf
ACC 3 Sekunden
dEC 3 Sekunden
LSP 0 Hz
HSP 50 Hz
ItH Motornennstrom (Wert von der BaugréfRe des Umrichters abhangig)
SdC1 0,7 x Nennstrom des Umrichters fiir 0,5 Sekunden
SFr 4 kHz
Frd (LI1): Logikeingang LI1
S (L12): Logikeingang LI2
Fr1 (Al1): Analoger Eingang Al1
r1 (FLt): Der Kontakt 6ffnet, wenn ein Fehler erkannt wird oder der Umrichter abgeschaltet wurde.
brA (YES): Funktion aktiv (automatische Adaption der Auslauframpe)
Atr (nO): Funktion inaktiv
Stt (rMP): Eine Rampe
CFG (StS)
Hinweis:
Wenn Sie mit moglichst wenig Umrichtervoreinstellungen arbeiten méchten, wahlen Sie die Makrokon-
figuration (CFG) = (StS), gefolgt von (FCS) =
(Inl).

Prifen Sie, ob die oben genannten Werte mit der Applikation kompatibel sind.
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5.1.2 Applikationsfunktionen

Die Tabellen auf den folgenden Seiten zeigen als Auswahlhilfe die Funktionszuordnungen flir verschiedene An-

wendungen an.

Die in diesen Tabellen aufgeflihrten Anwendungen beziehen sich insbesondere auf die folgenden Maschinen:

+ Hubwerke: Kréne, Laufkrane, Portalkréne (senkrechtes Heben, Ubersetzung, Drehen), Hebeplattformen
» Transport: Palettierer/Entpalettierer, Forderbander, Rollentische

* Verpackung: Kartonverpackungsmaschinen, Etikettiermaschinen
» Textil: Webstiihle, Kardenkreuze, Waschmaschinen, Spinnmaschinen, Streckwerke
* Holzbearbeitung: Drehmaschinen, Sagen, Frasbearbeitung

* Prozessverarbeitung

Die aufgeflihrten Zuordnungen sind weder obligatorisch noch vollstéandig, da jede Maschine spezifische Eigen-

schaften aufweist.

Einige Funktionen sind speziell auf eine bestimmte Anwendung abgestimmt. In diesem Fall wird auf den entspre-
chenden Seiten im Programmierteil in Form eines Kartenreiters am Rand auf die Anwendung hingewiesen.

Funktionen der Motorsteuerung

Funktionen

Hubwerke

Transport

Verpackung

Textil

Holzbearbeitung

Prozessverarbeitung

U/f-Kennlinie

Sensorlose Flussvektorregelung

2-Punkt-Vektorregelung

Synchronmotor im offenen Regelkreis

Motorfrequenz bis 599 Hz

Begrenzung von Motoriiberspannungen

DC-Bus-Anschluss (siche "Installation" auf Seite 37)

Motormagnetisierung tber Logikeingang

Taktfrequenz bis 16 kHz

Motormessung

Funktionen fiir Drehzahlsollwerte

Funktionen

Hubwerke

Transport

Verpackung

Textil

Holzbearbeitung

Prozessverarbeitung

Bipolarer Differentialsollwert

Entlinearisierung des Sollwerts (Lupeneffekt)

Frequenzsteuereingang

Umschalten der Sollwerte

Addition der Sollwerte

Subtraktion der Sollwerte

Multiplikation der Sollwerte

Rampe mit einstellbarem Profil

Jog Frequenz

Vorwahlfrequenzen

+Drehzahl Uber Einstufentstern (1 Stufe)

+Drehzahl Gber Zweistufentstern (2 Stufen)

+Drehzahl um den Sollwert

Sollwertspeicherung

Anwendungsspezifische Funktionen

Funktionen

Hubwerke

Transport

Verpackung

Textil

Holzbearbeitung

Prozessverarbeitung

Schnellhalt

Bremsansteuerung

Lastmessung

Heben mit hoher Drehzahl

Schlaffseil

PID-Regler

Drehmomentbegrenzung Motor/Generator

Lastverteilung

Netzschitzsteuerung

Motorschitzsteuerung

Positionierung durch Endschalter oder Geber

Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbrem-
sungs-Endschalter

Parameterumschaltung

Umschalten der Motoren oder Konfigurationen

Traverse Control

Anhaltemodus
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Funktionen

Hubwerke

Transport

Verpackung

Textil

Holzbearbeitung

Prozessverarbeitung

auf Seite 368)

Safe Torque Off (STO) (siehe "Sicherheitsfunktionen”

Verzogerter Stopp bei thermischem Alarm

Alarmverwaltung

Fehlermanagement

IGBT-Tests

Einfangen im Lauf

Motorschutz mit PTC-Flhlern

Verwaltung von Unterspannungen

Verlust 4 bis 20 mA

Unkontrollierte Ausgangsabschaltung (Motorphasen-
ausfall)

Automatischer Wiederanlauf

Messung der Motordrehzahl Uber den Impulseingang
(Pulse Input)

Erkennung einer Lastvariation

Erkennung einer Unterlast

Erkennung einer Uberlast

5.1.3 Grundlegende Funktionen

Optionales Grafikterminal

Der Lufter startet automatisch, wenn der thermische Zustand des Umrichters 70% des Maximalwerts erreicht und

(FFM) auf
Beim ACOPOSinverter wird

(Std) gesetzt ist.

(FFM) auf

(run) gesetzt, der Lifter ist immer aktiviert.
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5.1.4 Optionales Grafikterminal

Beschreibung des Grafikterminals

Das Grafikterminal zeigt im Vergleich zum integrierten Bedienterminal detailliertere Informationen an.

5) Drehrad:

Driicken (ENT):

o

Speichern des aktuellen Werts

° Aufrufen des gewahlten Menls oder Parameters

Drehen +/-:

° Erhéhen oder Reduzieren eines Werts
Wechseln zur ndchsten oder zur vorhergehenden Zeile
° Erhohen oder Reduzieren des Sollwerts bei Aktivierung der Ansteuerung Uber das Terminal

6) Umschalt Taste: Taste zur Umschaltung der Drehrichtung des Motors
7) ESC Taste: Verwerfen eines Werts, Parameters oder Menus und Riickkehr zur vorherigen Auswahl

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

Zur Aktivierung der Tasten auf dem externen Bedienterminal missen Sie zunachst (Fr1) auf

(LCC) setzen.

Beispiele fiir Konfigurationsfenster

Einfachauswahl

SPRACHE

Francais
Deutsch
Italiano

Espaiiol

English

v

Chinese

Pycckuid

Turkce

Mehrfachauswahl

AUSGEW. PARAMETER

EINSTELLUNGEN

Aufldsung Rampe
Hochlaufzeit
Auslaufzeit
Hochlaufzeit 2
Auslaufzeit 2

O0O8HE

Bearbeiten

Beim erstmaligen Einschalten des Grafikterminals muss die gewlinschte Sprache ausgewahlt werden.
Wenn nur eine Auswahl mdglich ist, wird das gewahlte Element durch das Zeichen v angegeben.
Beispiel: Es kann nur eine Sprache gewahlt werden

Wenn eine Mehrfachauswahl méglich ist, werden die gewahlten Elemente durch das Zeichen v angezeigt.
Beispiel: Um das zu bilden, kénnen mehrere Parameter gewahlt werden.

Beispiel fiir ein Konfigurationsfenster mit einem Wert

RDY Term +0.0 Hz 0.0A RDY  Term +0.0 Hz 0.0A
Hochlauf Hochlauf
ENT
€.51s > 9@1 s
Min = 0,00 Max = 99,99 Min = 0.00 Max = 99.99
<< >> Quick << >> Quick

Die Pfeile << und >> (Tasten F2 und F3) ermdglichen die Auswahl der zu andernden Ziffer. Durch Drehen des
Drehrads kann diese Ziffer dann erhéht oder reduziert werden.
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Beispiel fiir die Darstellung des Zustands von Funktionsblocken

RDY & Term +0,0 Hz 0,0A
Hochlauf

€.51s

Min = 0,00 Max = 99,99
<< >> Quick

AUS-Anzeige: Im Anhaltemodus lauft ein giltiges Funktionsblockprogramm auf dem ACO-
POSinverter.

EIN-Anzeige: Im Betriebsmodus lauft ein glltiges Funktionsblockprogramm auf dem ACO-
POSinverter. Es wird von einem Betrieb des Umrichters ausgegangen. Zustands- und Kon-
figurationsparameter kénnen nicht geandert werden.
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Erstmaliges Einschalten des Umrichters mit dem Grafikterminal

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

SPRACHE
Frangais v4
Deutsch
Italiano
Espanol
Chinese
Pycckuia
Tirkge
L ENT
8176
0.75 kW  200M
Config 0

1 3 Sekunden

RDY Term 0,0 Hz 0,0A

ZUGRIFFSEBENE
Basis
Standard v
Erweitert
Experte
L ENT
RDY Term 0,0 Hz 0,0 A

1 UMRICHTER MENU

1.1 FREQUENZSOLLWERT

1.2 UBERWACHUNG
1.3 KONFIGURATION

Code << >> Quick

Anzeige nach erstmaligem Einschalten des Grafikterminals. Wahlen Sie die Spra-
che und driicken Sie ENT.

Jetzt werden die Auslegungsdaten des Umrichters angezeigt.
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5.1.5 Erstmaliges Einschalten des Umrichters

Beim erstmaligen Einschalten des Umrichters mit dem integrierten Bedienterminal wird unverziglich die Option
(bFr) im Menu (KONF > ALLE PARAMETER > SIM) aufgerufen.

B

8176
0.75 kW  200M

Anzeige nach erstmaligem Einschalten des Umrichters.

Config 0

| 3 Sekunden

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
ZUGRIFFSEBENE

Basis
Standard Es folgt automatisch der Bildschirm
Erweitert
Experte

| ENT

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
1 UMRICHTER MENU

1.1 FREQUENZSOLLWERT

1.2 UBERWACHUNG Automatischer Wechsel zum Meni nach drei Sekunden.
1.3 KONFIGURATION Wabhlen Sie das Menii und driicken Sie ENT.

Code << >> Quick

JESC

HAUPTMENU
1 UMRICHTER MENU
2 IDENTIFIKATION Durch Driicken der Taste ESC wird das HAUPTMENU auf dem Grafikterminal
3 INTERFACE angezeigt.
4 LADEN/SPEICHERN ALS
5 ZUGRIFFSCODE
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Alle weiteren Einschaltvorgiange

Bei allen weiteren Einschaltvorgdngen mit dem integrierten Bedienterminal wird unverzuglich das Menu Status

Umrichter (identische Liste wie in (HS1)) aufgerufen. Beispiel: (rdY).
8176 Anzeige nach dem Einschalten.
0.75kW  200M
Config 0

1 3 Sekunden

RDY  Term 0,0 Hz 0,0A
1 UMRICHTER MENU

1.1 FREQUENZSOLLWERT

1.2 UBERWACHUNG Automatischer Wechsel zum Men nach drei Sekunden.
1.3 KONFIGURATION Wahlen Sie das Men( und driicken Sie ENT.

Code << >> Quick

1 10 Sekunden

RDY  Term +0,0 Hz 0,0A
Frequenzsollwertf.

Automatischer Wechsel zum Uberwachungsbildschirm nach 10 Sekunden.
+1,3 Hz 9

Min = -599,0 Max = +599,0
Quick
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Menii IDENTIFIKATION
Der Zugriff auf das Menl

werden:

» Sollwert, Nennleistung und -spannung des Umrichters

» Softwareversion des Umrichters
« Seriennummer des Umrichters

» Status und Prifsumme der Sicherheitsfunktion

Der Antrieb

(Old-) ist nur tber das Grafikterminal méglich. Es handelt sich dabei
um ein schreibgeschitztes Mend, das nicht konfiguriert werden kann. Folgende Informationen kénnen angezeigt

+ Version des Funktionsblockprogramms und des Katalogs

» Verflgbare Optionstypen, jeweils mit Softwareversion
» Typ und Version des Grafikterminals

RUN Term  +50,0 Hz 0,0A
HAUPTMENU
1 UMRICHTER MENU No

ENT

2 IDENTIFIKATION

3 INTERFACE
4 LADEN/SPEICHERN ALS
5 ZUGRIFFSCODE

RUN Term +50,0 Hz 0,0A
2 IDENTIFIKATION

81765200220.00000

22kW/3HP

220V 1ph

Appl. software V1.1 |IE 01

MC software V1.1 IE 01

<< >> Quick

FFFFFFFFF

Produkt V1.1 IE 01
SICHERHEITS-FUNKTION
FU Status Sicherh. Standard
Safe param. CRC 8529
FUNKTIONSBLOCKE
Vers. Prog Format 1
Katalog Version 1
OPTION 1
Keine Opt
GRAPH. BEDIENTERMINAL
GRAPHIC S
V1.2IE07
00000000000000000
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5.1.6 Aufbau der Parametertabellen

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

Beispiel:
P described in this page can be accessed by: DRI- > COnF > FULL > FUn- > Pld-
Code Name / Description | Adjustment range ‘ Factory setting
2> <5
Note:
This function cannot be used with certain other functions.
3 —> <« 6
Not assigned
: Analog input A1
: Analog input A2
- Analog input A3
: Pulse input
4 > : Virtual analog input 1 by the communication bus
- Virtual analog input 2 by the communication bus
: Function blocks: Analog output 01
: Function blocks: Analog output 10

1) Zugriff auf die auf dieser Seite beschriebenen Parameter
2) Untermeni-Code auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige
3) Parameter-Code auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige
4) Parameter-Wert auf der vierstelligen 7-Segment-Anzeige
5) Name des Untermenis auf dem Grafikterminal

6) Name des Parameters auf dem Grafikterminal

7) Wert des Parameters auf dem Grafikterminal

Hinweis:
Texte in eckigen Klammern | | entsprechen der Anzeige des Grafikterminals.

Teilweise wird ein Menl gefolgt von dem Hinweis ,(Fortsetzung)“ angezeigt. So kénnen Sie Ihre Position im Ta-
bellenaufbau bestimmen.

Beispiel:

Parameters described in this page can be accessed by: DRI- > MOn-
Code Name | Description
(continued)

View of the active configuration.

In diesem Fall wird durch den Hinweis ,(Fortsetzung)“ angezeigt, dass sich das Untermenu
in dem Aufbau tber dem Untermend befindet.

Ein Parameter enthalt moglicherweise bestimmte Pictogramme. Fir jedes dieser Pictogramme ist am Ende der
Tabelle eine Legende aufgefuhrt.

Hauptpictogramme:

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 geandert werden koénnen,
enthalten diese Menus zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

2s Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.1.7 Suche nach einem Parameter in diesem Dokument

Die Suche nach Parameterbeschreibungen wurde vereinfacht:

* Mit integriertem Bedienterminal und externem Bedienterminal: Nutzen Sie direkt das Verzeichnis der Pa-
rametercodes, um die Seite mit den Details zum angezeigten Parameter zu suchen.

+ Mit dem Grafikterminal: Wahlen Sie den zu suchenden Parameter und driicken Sie die Taste F1:
Solange die Taste gedriickt bleibt, wird der Code des Parameters an der Stelle des Namens angezeigt.

Beispiel: ACC
RDY Term +0,0 Hz 0,0 A RDY Term +0,0 Hz 0,0 A
EINSTELLUNGEN EINSTELLUNGEN
Auflésung Rampe: 0,1 Code Aufldsung Rampe 0,1
Hochlaufzeit 9,51s ACC: 9,51s
Auslaufzeit 9,67 s Auslaufzeit 9,67 s
Kleine Frequenz 0,0 Hz Kleine Frequenz 0,0 Hz
GroRe Frequenz 50,0 Hz GroRe Frequenz 50,0 Hz
Code << >> Quick Code << >> Quick

5.1.8 Beschreibung der HMI

Funktionen der Anzeige und der Tasten

1) Die Taste ESC kommt bei der Menlnavigation (zurlick) und bei der Parametereinstellung (Abbrechen)
zum Einsatz.

2) Das Drehrad kommt bei der Menlinavigation (nach oben oder nach unten) und der Parametereinstellung
(Erhéhen/Reduzieren eines Werts oder Elementauswahl) zum Einsatz. Das Drehrad kann als virtueller
Logikeingang 1 fur den Frequenzsollwert des Umrichters eingesetzt werden.

3) Die Taste ENT (Druck auf das Drehrad) kommt bei der Meniinavigation (nach vorn) und der Parameter-
einstellung (Bestatigen) zum Einsatz.

A) Modus REF ausgewahlt (rEF-)

B) Modus MON ausgewahlt (MOn-)

C) Modus CONF ausgewahlt (COnF)

D) Punkt zur Anzeige des Parameterwerts (Einheit 1/100)
E) Punkt zur Anzeige des Parameterwerts (Einheit 1/10)
F) Aktuell wird der Parameterwert angezeigt

G) Aktuell wird die Parametereinheit angezeigt

Normale Anzeige (keine Fehlercode-Anzeige und kein Start):
Zeigt die im Menu (MOn-) ausgewahlten Parameter an (Standardauswahl:
(FrH)).
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+ Inlt: Initialisierungssequenz (nur bei externem Bedienterminal)
+ tUN: Selbsteinstellung

» dCb: Gleichstrombremsung

» rdY: Umrichter betriebsbereit

» nSt: Steuerung des freien Auslaufs

» CLI: Strombegrenzung

» FLU: Vectorregelung aktiviert

» nLP: Steuerung ist eingeschaltet, aber DC-Bus ist nicht geladen
» CiL: Gesteuerter Halt

» Obr: Angepasster Auslauf

+ SOC: Standby-Ausgangsabschaltung

» USA: Unterspannungsalarm

» SS1: Sicherheitsfunktion SS1

» SLS: Sicherheitsfunktion SLS

» StO: Sicherheitsfunktion STO

» SMS: Sicherheitsfunktion SMS

» gdL: Sicherheitsfunktion GDL

» FSt: Schnellhalt

Ein erkannter Fehler wird durch Blinken der Anzeige angezeigt. Wenn ein Grafikterminal angeschlossen ist, wird
der Name des erkannten Fehlers angezeigt.

5.1.9 Aufbau der Meniis

Einschalten Parameterauswahl
ot Diﬁsﬁr P:ranbeter \r:vtird nur beimterstmaligen Ein- SN+ SR
- schalten des Umrichters angezeigt. ] = =
{\v =ENT @ =ESC Die Einstellung kann im Ar?schlL?ss im Menl L Y ENT @ Esc

— (drC-) fir

o (bFr) geandert werden.

9| bFr (rEF-) S

(MOn-)

(COnF)

Auf der 7-Segment-Anzeige wird durch einen Strich hinter Menu- und Untermenicodes eine Trennung dieser
Codes von Parametercodes angezeigt.

Beispiel: Menl (FUn-), Parameter (ACC)

Auswahl mehrerer Zuweisungen fiir einen Parameter
Beispiel: Liste mit Alarmen der Gruppe 1 im MenU (_0O-)

Es kédnnen mehrere Alarme ausgewahlt werden. Diese mussen wie folgt ,markiert* werden. Mit der Ziffer rechts
wird Folgendes angegeben:

- — -1 b

L——1 IR

ausgewahlt nicht ausgewahlt

Fir alle Mehrfachauswahlen gilt das gleiche Prinzip.
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5.2 Direkte Bedienung

Falsche Verdrahtung, falsche Einstellungen oder falsche Daten kénnen unerwartete Bewegungen verursachen,
Signale ausldsen oder Bauteile beschadigen und Uberwachungsfunktionen auRer Kraft setzen.

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Betreiben Sie das Umrichtersystem nicht mit unbekannten Einstellungen oder Daten.

Andern Sie niemals einen Parameter, wenn Sie dessen Funktion und simtliche Auswirkungen
der Anderung nicht genauestens kennen.

Bei der Inbetriebnahme des Produkts alle Betriebszustinde und potenzielle Fehlersituationen
sorgfiltig liberprifen.

Sicherstellen, dass sich ein Not-Aus-Taster in Reichweite aller Personen befindet, die fiir die
Durchfiihrung von Tests zustandig sind.

Nach einem Austausch des Produkts sowie nach einer Anderung von Einstellungen oder Daten
die Funktionen lberpriifen.

Mit Bewegungen in die falsche Richtung oder mit Vibrationen des Motors rechnen.

Das System nur betreiben, wenn sich im Einsatzbereich keine Personen aufhalten und dieser
frei von Hindernissen ist.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Bei einer unbeabsichtigten Deaktivierung des Leistungsteils, z. B. infolge eines Ausfalls der Spannungsversorgung,
von Fehlern oder Funktionsstérungen, lauft der Motor nicht mehr kontrolliert aus.

Hinweis:
BEWEGUNG OHNE BREMSWIRKUNG

Es ist sicherzustellen, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine Verletzungen oder Gerateschaden
verursachen kénnen.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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5.2.1 Referenzmodus (rEF)
5.2.1.1 Einleitung

Der Referenzmodus dient zur Uberwachung und, wenn es sich bei dem Sollwertkanal um Analogeingang 1 handelt
( (Fr1) auf (AlU1) gesetzt), zur Einstellung des Istwerts durch die Anderung des
Spannungswerts am analogen Eingang.

Wenn die lokale Steuerung aktiviert ist ( (Fr1) auf [HMI] (LCC) gesetzt), fungieren das Drehrad
oder die Auf-/Ab-Navigationstasten am externen Bedienterminal als Potenziometer zur Erhdhung/Verringerung
des Sollwerts innerhalb der durch andere Parameter ( (LSP) oder (HSP))
vorgegebenen Toleranzen.

Die Anderung des Sollwerts muss nicht durch Driicken der ENT-Taste bestatigt werden.
5.2.1.2 Strukturbaum

(1) Je nach aktivem Sollwertkanal.

Maogliche Werte: (AIU1) (LFr) (MFr) (rP1) (FrH) (rPC)

(2) 2 s oder ESC

Der im Diagramm angezeigte Parameterwert und die angezeigte Parametereinheit dienen als Beispiele.

S
o O [N - -
8 o ]_ - ENT @ - ESC

A
ESC
Q O
3 ™ ] ENT
O O
A
ESC
Y

00e

ENT
Blors Jo .~ 8Lren |,

Wert - Einheit
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5.2.1.3 Menii

Der Antrieb

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
rEF- [1.1 FREQUENZSOLLWERT]
Die angezeigten Parameter variieren je nach Umrichtereinstellungen.
AIV1 I 0 bis 100% o,
* [Abbild Eingang AIV1] von HSP-LSP 0%
Wert des ersten virtuellen Analogeingangs.
(\») Dieser Parameter erméglicht die Anderung des Frequenzsollwerts (iber das eingebettete Drehrad.
)
LFr [Freq. Sollwert HMI] -599 bis 599 Hz 0 Hz
* HMI-Frequenzsollwert (vorzeichenbehafteter Wert).
Dieser Parameter ermdglicht die Anderung des Frequenzsollwerts tber die externe HMI.
"
MFr [Koeff. Multiplik] 0 bis 100% 100%
* Multiplikation der Frequenzvariablen.
Der Zugriff auf diesen Koeffizienten ist moglich, wenn [Multiplikator-](MA2 MA3) dem Grafikterminal zugewiesen wurde.
rPI [Int.Sollw. PID] 0 bis 32767 150

*
O

1)

PID: Interner Sollwert PI.
Dieser Parameter erméglicht die Anderung des internen PID-Sollwerts {iber das Drehrad.
Der interne PID-Sollwert ist sichtbar, wenn [Istwert PID](PIF) nicht auf [Nein](nO) gesetzt ist.

FrH

*

[Frequenzsollwert] -599 bis 599 Hz -

Frequenzsollwert vor Rampe (vorzeichenbehafteter Wert).

Der tatséchliche an den Motor angelegte Frequenzsollwert, unabhéngig von der Auswahl des Sollwertkanals. Dieser Parameter ist
schreibgeschitzt.

Der Frequenzsollwert ist sichtbar, wenn der Befehlskanal nicht auf HMI oder Virtuell Al gesetzt ist.

rPC

*

[Sollwert PID] 0 bis 65535 -
PID: Sollwert.

Der PID-Sollwert ist sichtbar, wenn [Istwert PID] (PIF) nicht auf [Nein] (nO) gesetzt ist.

(1)  Esist nicht erforderlich, die Anderung des Sollwerts durch Driicken der ENT-Taste zu bestéatigen.

*

O

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 geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.2 Uberwachungsmodus (MOn)
5.2.2.1 Einleitung

Der Zugriff auf die Parameter ist bei laufendem oder gestopptem Umrichter mdglich.

Einige Funktionen verfiigen Uber eine gro3e Zahl an Parametern. Zur Vereinfachung der Programmierung und
um ein Blattern durch unzahlige Parameter zu vermeiden, wurden diese Funktionen in Untermenis aufgegliedert.
Untermenus sind, ebenso wie Menus, durch einen Bindestrich nach dem Code gekennzeichnet.

Bei laufendem Umrichter wird der Wert einer der Uberwachungsparameter angezeigt. StandardmaRig ist der an-
gezeigte Wert der Eingangsfrequenz-Sollwert (Parameter (FrH)).

Wahrend der Wert des gewlinschten neuen Uberwachungsparameters angezeigt wird, kdnnen Sie durch erneutes
Driicken des Drehrads die Einheiten einblenden, oder das Drehrad (ENT-Taste) erneut driicken und halten (2 Se-
kunden), 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 Wahl nicht durch erneutes Driicken und Halten der ENT-Taste bestatigt wird, kehrt die Anzeige
nach dem Ausschalten zum vorherigen Parameter zurtck.

Hinweis:
Nach dem Ausschalten des Umrichters oder nach einem Ausfall der Netzversorgung wird der Parame-
ter fiir den Umrichterstatus angezeigt (Beispiel: (rdY)). Der gewahlte Parameter wird im

Anschluss an einen Fahrbefehl angezeigt.
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5.2.2.2 Strukturbaum

Die im Diagramm angezeigten Parameter dienen als Beispiele.
(1) Anzeige erfolgt nur mit Grafikterminal

{\,"’ @ ENT @ ESC

MOn O Einheit ———
ES(/

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 105



Der Antrieb
5.2.2.3 Menii

)

Code Name/Beschreibung Einheit
MOn- [1.2 UBERWACHUNG]
AIVA [Abbild Eingang AIV1] %
(\») Erster virtueller Al-Wert.
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt. Er ermdglicht die Anzeige des Frequenzsollwerts fiir den Motor.
FrH [Frequenzsollwert] Hz
Frequenzsollwert vor Rampe (vorzeichenbehafteter Wert).
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt. Er ermdglicht die Anzeige des Frequenzsollwerts fir den Motor, unabhangig davon, welcher
Sollwertkanal ausgewahlt wurde.
StFr [Statorfrequenz] Hz
Anzeige der geschatzten Statorfrequenz in Hz (vorzeichenbehafteter Wert).
LFr [Freq. Sollwert HMI] Hz
HMI-Frequenzsollwert (vorzeichenbehafteter Wert).
Dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn die Funktion aktiviert wurde. Er wird verwendet, um den Frequenzsollwert mithilfe der dezen-
tralen Steuerung zu dndern. ENT muss zum Andern des Sollwerts nicht gedriickt werden.
MFr [Koeff. Multiplik.] %

Multiplikationsfaktor.
Multiplikationskoeffizient, kann aufgerufen werden, wenn [Multiplikator -](MAZ,MA3) zugeordnet wurde.

MMF [Gem.Motorfrequenz] Hz
Gemessene Motorfrequenz (vorzeichenbehafteter Wert).
Die gemessene Motordrehzahl wird bei eingesetzter Drehzahliberwachungskarte angezeigt.
rFr [Motorfrequenz] Hz
Berechnete Motorfrequenz (vorzeichenbehafteter Wert).
Der Wert fur rFr [0,1 Hz] und der korrespondierende Wert rFrD [rpm] basieren auf einer direkten Messung. Zur Glattung des ungefilterten
Rohwertes wird ein Filter mit einer Filterzeit von 100 ms verwendet. Der ungefilterte Rohwert kann Uber den Parameter SrFr [0,1 Hz]
abgerufen werden.
FaS [Pulse In. Arb. Freq.] Hz
* Gemessene Frequenz des Eingangs ,Pulse Input".
ULn [Netzspannung] Y,
Netzspannung (vom DC Bus).
Netzspannung basierend auf den DC-Bus-Messungen, bei laufendem oder gestopptem Motor.
Der Wert fir ULn [0,1 V] basiert auf einer direkten Messung. Zur Glattung des ungefilterten Rohwertes wird ein Filter mit einer Filterzeit
von 500 ms verwendet. Der ungefilterte Rohwert kann tGber den Parameter SULn [0,1 V] abgerufen werden.
tHr [Therm. Zust. Motor] %
Thermischer Zustand des Motors.
100% = Thermischer Nennzustand, 118% = ,Schwellwert OLF* (MotorUberlast)
tHd [Therm. Zust. FU] %

Thermischer Zustand des Umrichters.

100% = Thermischer Nennzustand, 118% = ,Schwellwert OLF* (Umrichterlibertemperatur)

*

O

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 geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.

5.2.2.3.1 [UBERWACHUNG MOTOR] (MMO-)

Code Name/Beschreibung Einheit
MMO- [UBERWACHUNG MOTOR]
Spd [Motordrehzahl] U/min
Motordrehzahl in U/min (Geschatzter Wert).
UoP [Spg Motor] \Y

Motorspannung (Geschatzter Wert).
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Code Name/Beschreibung Einheit

Opr [Motorleistung] %
Uberwachung der Ausgabeleistung (100% = Motornennleistung, geschéatzter Wert basierend auf aktueller Messung).
Der Wert fiir Opr [%] basiert auf einer direkten Messung. Zur Glattung des ungefilterten Rohwertes wird ein Filter mit einer Filterzeit von
1000 ms verwendet. Der ungefilterte Rohwert kann tber den Parameter SOpr [%] abgerufen werden.

Otr [Motormoment] %
Ausgabedrehmoment (100% = Nennmoment des Motors, geschétzter Wert basierend auf aktueller Messung).
Der Wert fiir Otr [0,1%] basiert auf einer direkten Messung. Zur Glattung des ungefilterten Rohwertes wird ein Filter mit einer Filterzeit von
1000 ms verwendet. Der ungefilterte Rohwert kann tiber den Parameter 12 bit Wert SOtr abgerufen werden; d. h. SOtr = 4096 entspricht
OTR = 1000 = 100%.

LCr [Motorstrom] A
Berechneter Motorstrom (Gemessener Wert).
Der Wert fiir LCr [0,1 A] basiert auf einer direkten Messung. Zur Glattung des ungefilterten Rohwertes wird ein Filter mit einer Filterzeit
von 300 ms verwendet. Der ungefilterte Rohwert kann tUber den Parameter SLCr [0,1 A] abgerufen werden.

12tM [12t Uberlast Level]

Uberwachung des I’t-Uberlastniveaus.
Ein Zugriff auf diesen Parameter ist méglich, wenn [Aktivierung I7t] (12tA) = [JA] (YES).

5.2.2.3.2 [ABBILD E/A] (IOM-)
[Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI->Mon->loM- |

Code Name/Beschreibung
IOM- [ABBILD E/A]
LIA- [LOGIKEINGANG CONF.]
Logikeingangsfunktionen.
LIA [Zuordnung LI1]
Schreibgeschiitzte Parameter, nicht konfigurierbar.
Es werden alle zum Logikeingang zugeordneten Funktionen angezeigt, um zu priifen, ob mehrere Zuweisungen vorhanden sind. Wenn
keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein] (nO) angezeigt. Verwenden Sie das Drehrad, um durch die Funktionen zu blattern.
Auf dem Grafikterminal wird die Verzdgerung angezeigt [Einsch. Verz. LI1] (L1d). Mdgliche Werte entsprechen denen des Konfigurati-
onsmends.
L2A [Zuordnung L--]
bis Alle am Umrichter verfligbaren Logikeingédnge werden wie im oben genannten Beispiel fiir LI1 verarbeitet.
L6A
LA1A
LA2A
LIS1 [Status Logikeingdnge LI1 bis LI6]
Kann verwendet werden, um den Zustand der Logikeingange LI1 bis LI6 anzuzeigen (Segment-Anzeige: hoch = 1, niedrig = 0).
Zustand 1 =-- = - =
[_ I [ I _] [
Zustand 0 : - —] r— —] r— i r— —]
L1 L2 LI3 Li4 LI5 LI6 LI7 LI8
Obiges Beispiel: LI1 und LI6 sind auf 1 gesetzt; LI2 und LI5 sind auf 0 gesetzt.
LIS2 [Zustand LA1, LA2 und STO]
Kann verwendet werden, um den Zustand von LA1, LA2 und STO (Safe Torque Off) anzuzeigen (Segment-Anzeige: hoch = 1, niedrig = 0).
Zustand 1 --, it it il
1 _ 1 1 _ 1 1 _ 1 1 _]
Zustand 0 [— —-I [— —-I [— —-I [— -
LA1 LA2 STO
Obiges Beispiel: LA1 und LA2 sind auf 0 gesetzt; STO (Safe Torque Off) ist auf 1 gesetzt.
Code Name/Beschreibung Einheit
AlA- [STATUS ANALOG-EING.]
Analogeingangsfunktionen.
AlC [Al1] \Y
Kundenspezifisches Abbild Al1: Wert des Analogeingangs 1.
AlMA [Zuordnung Al1]
Funktionszuordnung Al1. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein](nO) angezeigt.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fiir den Parameter driicken.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
Fr1 [Kanal Sollw1](Fr1): Sollwertquelle 1
Fr2 [Kanal Sollw2](Fr2): Sollwertquelle 2
SA2 [Sollw. Summ. E2](SA2): Sollwertsumme 2
PIF [Istwert PID](PIF): Istwert PI (PI-Steuerung)
tAA [Begr Drehm](tAA): Drehmomentbegrenzung: Aktivierung durch einen analogen Wert
dA2 [SubParam2](dA2): Subtraktion des Sollwerts 2
PIM [Ref.PIDman](PIM): Manuell eingestellter Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (Automatik-/Handbetrieb)
FPI [Sollw PID](FPI): Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (vorgegebener Sollwert)
SA3 [Sollw. Summ. E3](SA3): Sollwertsumme 3
Fr1b [Kanal Sollw1B](Fr1b): Sollwertquelle 1B
dA3 [SubParam3](dA3): Subtraktion des Sollwerts 3
FLOC [Forced lokal](FLOC): Sollwertquelle ,Forced lokal*
MA2 [Ref. Multi 2](MA2): Multiplikationsfaktor flir Sollwert 2
MA3 [Ref. Multi 3](MA3): Multiplikationsfaktor fiir Sollwert 3
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Code Name/Beschreibung Einheit
PES [Gew. Mess.](PES): Externe Funktion zur Gewichtsmessung
UIL1 [min. Wert Al1] v
Minimaler Spannungswert (0%).
UIHA [max. Wert Al1] v
Maximaler Spannungswert (100%).
AlMF [Filter Eingang Al1] s
Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.
AI2C [AI2] \Y
Kundenspezifisches Abbild Al2: Wert des Analogeingangs 2.
AI2A [Zuordnung Al2]
Funktionszuordnung Al2. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein](nO) angezeigt.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fiir den Parameter driicken.
Identisch mit [Zuordnung AIMT](AITA).
U2 [min. Wert Al2] v
Minimaler Spannungswert (0%).
UIH2 [max. Wert Al2] \Y,
Maximaler Spannungswert (100%).
AI2F [Filter Eingang Al2] s
Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.
AI3C [phys. Wert AI3] v
Kundenspezifisches Abbild Al3: Wert des Analogeingangs 3.
AI3A [Zuordnung Al3]
Funktionszuordnung Al3. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein](nO) angezeigt.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fiir den Parameter driicken.
Identisch mit [Zuordnung AI](AITA).
CrL3 [min. Wert Al3] mA
Minimaler Stromwert (0%).
CrH3 [max. Wert Al3] mA
Maximaler Stromwert (100%).
AI3F [Filter Eingang Al3] s
Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen.
Code Name/Beschreibung Einheit
AOA- [STAT ANALOG-AUSG.]
Analogausgangsfunktionen.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fiir den Parameter driicken.
AO1C [AO1C]
(s) Kundenspezifisches Abbild AO1: Wert des Analogausgangs 1.
AO1 [Zuordnung AO1]
Funktionszuordnung AO1. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein](nO) angezeigt.
Identisch mit [Zuordnung AO1](AOI).
UOL1 [min. Wert AO1] v
* Minimaler Spannungswert (0%). Zugriff méglich, wenn [Typ AO1](AO1t) auf [0-10V](10U) gesetzt ist.
UOH1 [max. Wert AO1] v
* Maximaler Spannungswert (100%). Zugriff moglich, wenn [Typ AO1](AO1t) auf [0-10V](10U) gesetzt ist.
AOLT [min. Wert AO1] mA
* Minimaler Stromwert (0%). Zugriff méglich, wenn [Typ AO1](AO1t) auf [0-20mA](0OA) gesetzt ist.
AOH1 [max. Wert AO1] mA
* Maximaler Stromwert (100%). Zugriff méglich, wenn [Typ AO1](AO1t) auf [0-20mA](0A) gesetzt ist.
ASL1 [Skal. max AO1] %
Minimaler Skalierungswert fir AO1..
ASH1 [Skal. min AO1] %
Maximaler Skalierungswert fir AO1.
AO1F [Filter Ausgang AO1] s

Filterzeit des Tiefpassfilters.

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Code Name/Beschreibung Einheit
FSI- [STATUS FREQ SIGNAL]

Status des Frequenzsignals.

Dieses Meni wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.
PFrC

[Kundsp. Filt RP Ref] Hz

Gefilterter, kundenspezifischer Impulseingang-Frequenzsollwert.
Die folgenden Parameter werden auf dem Grafikterminal angezeigt, wenn Sie die ENT-Taste fiir den Parameter driicken..

PIA [Zuord PulsRef]
Zuordnung des Impulseingangs. Wenn keine Funktionen zugeordnet wurden, wird [Nein](nO) angezeigt.
Identisch mit [Zuordnung AI](AITA).

PIL [min. Wert RP] kHz
RP-Mindestwert. Minimaler Impulseingang (0%).

PFr [max. Wert RP] kHz
Maximaler Impulseingangswert bei maximaler Drehzahl (100%).

PFI

[Filter RP] ms

Filterzeit des Tiefpassfilters beim Filtern von Stérungen (Impulseingang).
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5.2.2.3.3 [UBERW. SICHERHEIT] (SAF-)

Code Name/Beschreibung
SAF- [UBERW. SICHERHEIT]
Weitere Informationen zu den integrierten Sicherheitsfunktionen erhalten Sie in dem speziellen Sicherheitshandbuch.
StOS [STO Status]
Status der STO-Sicherheitsfunktion (Safe Torque Off).
IdLE [Warten](IdLE): STO wird nicht ausgefuhrt
StO [Sich. Stop](StO): STO wird ausgefiihrt
FLt [Fehler](FLt): STO-Fehler erkannt
SLSS [SLS Status]

Status der SLS-Sicherheitsfunktion (Safe Limit Speed).

nO [Nicht konfig](nO): SLS nicht konfiguriert
IdLE [Warten](IdLE): SLS wird nicht ausgefiihrt
WAIt [TBD](WAIt): SLS wartet auf Aktivierung
Strt [TBD start](Stri): SLS im voriibergehenden Zustand
SS1 [Sich.Rampe](SS1): SLS-Rampe wird ausgefiihrt
SLS [N.-Grenze](SLS): SLS-Drehzahlbegrenzung wird ausgefihrt
StO [Sich. Stop](StO): SLS Safe Torque Off-Anforderung wird ausgefiihrt
FLt [Fehler](FLt): SLS-Fehler erkannt
SS1S [SS1 Status]

Status der Sicherheitsfunktion ,sicherer Stopp 1.

nO [Nicht konfig](nO): SS1 nicht konfiguriert

IdLE [Warten](IdLE): SS1 wird nicht ausgefiihrt

SS1 [Sich.Rampe](SS1): SS1-Rampe wird ausgefiihrt

StO [Sich. Stop](StO): SS1 Safe Torque Off-Anforderung wird ausgefiihrt

FLt [Fehler](FLt): SS1-Fehler erkannt
SMSS [SMS Status]

Status der SMS-Sicherheitsfunktion (Sichere maximale Drehzahl).

nO [Nicht konf.](nO): SMS nicht konfiguriert

SMS [AktiV](SMS): SMS aktiv

Ftl [Int. Fehler](Ftl): SMS interner Fehler

Fto [Max. Drehz.](Fto): Maximale Drehzahl erreicht
GdLS [GDL status]

Status der Sicherheitsfunktion der Schutztiirverriegelung.

nO [Nicht konf.](nO): GDL nicht gesetzt

oFF [Inaktiv](oFF): GDL nicht aktiv

Std [KurzeVerz.](Std): Kurze Verzégerung wird ausgefiihrt

LGd [LangeVerz.](LGd): Lange Verzégerung wird ausgefiihrt

on [Aktiv](on): GDL aktiv

LFt [InternerFehler](LFt): GDL interner Fehler
SFFE [Sicherheitsfehl. Reg]

Fehlerregister Sicherheitsfunktion.

Bit 0 = 1: Timeout beim Entprellen des Logikeingangs

Bit 1: Reserviert

Bit 2 = 1: Motordrehzahl-Zeichen wahrend SS1-Stopp geandert
Bit 3 = 1: Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SS1-Auslésebereich
Bit 4: Reserviert

Bit 5: Reserviert

Bit 6 = 1: Motordrehzahl-Zeichen wahrend SLS-Sicherheitsbegrenzung geandert
Bit 7 = 1: Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SLS-Auslésebereich
Bit 8: Reserviert

Bit 9: Reserviert

Bit 10: Reserviert

Bit 11: Reserviert

Bit 12: Reserviert

Bit 13 = 1: Messung der Motordrehzahl nicht méglich

Bit 14 = 1: Erdschluss Motor erkannt

Bit 15 = 1: Kurzschluss Motor erkannt
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5.2.2.3.4 [ABBILD KOMM.] (CMM-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MOn- > CMM-

Code

Name/Beschreibung Einheit

Dieses Menu wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt, mit Ausnahme der Menis und

Aktiver Befehlskanal.

: Klemmen
: Grafikterminal oder externes Bedienterminal
: Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®

: +/- Drehzahl
: Kommunikationskarte (falls eingesetzt)
: PC-Software
Befehlsregister.
ist nicht auf gesetzt.

Mégliche Werte im Profil DS402, getrennter oder gemeinsamer Modus.
Bit 0: Befehl ,Switch on“/Schiitzbefehl

Bit 1: ,Disable voltage“/Berechtigung zur Netzspannungsversorgung

Bit 2: ,Quick stop“/Not-Aus

Bit 3: ,Enable operation“/Fahrbefehl

Bit 4 bis Bit 6: Reserviert (festgelegt auf 0)

Bit 7: ,Fault reset/Fehlererquittierung aktiv bei 0 bis 1 steigende Flanke
Bit 8: Halten entsprechend dem Parameter ohne Verlassen des Zustands ,laufender Betrieb“
Bit 9: Reserviert (festgelegt auf 0)

Bit 10: Reserviert (festgelegt auf 0)

Bit 11 bis Bit 15: Kann einem Befehl zugeordnet werden

Mégliche Werte im Profil I/0.
Uber den Zustand gesteuerter Befehl
Bit 0: Befehl ,Rechtslauf* (Einschalten)
+  0: Befehl Linkslauf*
* 1: Befehl ,Rechtslauf*
Die Zuordnung von Bit 0 kann nicht geéndert werden. Sie entspricht der Anschlussklemmenzuordnung. Sie kann umgeschaltet werden.
Bit O ( ) ist nur aktiv, wenn der Kanal dieses Steuerworts aktiv ist.
Bit 1 bis Bit 15: Kann Befehlen zugeordnet werden.

Flankengesteuerter Befehl
Bit 0: Stopp (Startberechtigung)
*  0: Stopp
* 1: Run-Modus nur autorisiert bei Rechtslauf- oder Linkslauf-Befehl
Bit 1: Befehl ,Rechtslauf” (bei 0 bis 1 steigende Flanke)
Die Zuordnung von Bit 0 und 1 kann nicht geandert werden. Sie entspricht der Anschlussklemmenzuordnung. Sie kann umgeschaltet
werden. Bit O ( yund 1 ( ) sind nur aktiv, wenn der Kanal dieses Steuerworts aktiv ist.
Bit 2 bis Bit 15: Kann Befehlen zugeordnet werden

HMI-Sollwertkanal.

: Klemmen
: Drehrad
: Grafikterminal oder Bedienterminal
: Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®
: +/- Drehzahl
: Kommunikationskarte (falls eingesetzt)
: PC-Software

Frequenzsollwert vor Rampe.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MOn- > CMM-

Code

Name/Beschreibung Einheit

Statuswort.

Mégliche Werte in DS402 Profil, getrennter oder gemeinsamer Modus.
Bit 0: ,Einschaltbereit”, warten auf Einschalten der Netzspannung

Bit 1: ,Eingeschaltet®, bereit

Bit 2: ,Betrieb freigegeben”, laufender Betrieb

Bit 3: ,Fehler”
*  0:Kein Fehler
* 1:Fehler

Bit 4: ,Spannung freigegeben”, Netzspannung im Leistungsteil vorhanden
* 0: Keine Netzspannung im Leistungsteil vorhanden
* 1: Netzspannung im Leistungsteil vorhanden

Wenn der Umrichter nur durch das Leistungsteil mit Strom versorgt wird, ist das Bit immer auf 1 festgelegt.
Bit 5: Schnellhalt/Not-Aus
Bit 6: ,Einschalten gesperrt®, Netzspannung des Leistungsteils gesperrt

Bit 7: Alarm
*  0:Kein Alarm
* 1:Alarm

Bit 8: Reserviert (= 0)
Bit 9: Remote: Befehl oder Sollwert tiber das Netzwerk

+  0: Befehl oder Sollwert Gber das Grafikterminal oder das externe Bedienterminal
* 1: Befehl oder Sollwert Gber das Netzwerk
Bit 10: Zielsollwert erreicht
*  0: Der Sollwert wurde nicht erreicht
* 1: Der Sollwert wurde erreicht

Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, ist dies der Drehzahlsollwert.
Bit 11: ,Interne Grenze aktiv“, Sollwert auRerhalb der Grenzen

*  0: Der Sollwert liegt innerhalb der Grenzen.
* 1: Der Sollwert liegt nicht innerhalb der Grenzen.

Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, werden die Grenzen durch die Parameter und
definiert.

Bit 12 und Bit 13: Reserviert (= 0)

Bit 14: "Stop key", STOPP Uber die STOP-Taste

+ 0: STOP-Taste nicht gedriickt

* 1: Anhalten ausgeldst durch Driicken der STOP-Taste auf dem Grafikdisplay oder dem externen Bedienterminal
Bit 15: ,Richtung®, Drehrichtung

*  0: Rechtslauf am Ausgang

* 1: Linkslauf am Ausgang

Die Bit-Kombination 0, 1, 2, 4, 5 und 6 definiert den Zustand in der Norm DSP 402-Statuslibersicht.
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Name/Beschreibung Einheit

Maogliche Werte im Profil 1/0.
Hinweis:

Der Wert ist in den Profilen DS402 und I/O identisch. Im Profil I/O wird die Beschreibung der Werte vereinfacht, und sie
bezieht sich nicht auf die DS402 Statusiibersicht.

Bit 0: Reserviert (= 0 oder 1)
Bit 1: Bereit

0: Nicht bereit

1: Bereit

Bit 2: In Betrieb

0: Der Umrichter startet nicht, wenn der Sollwert Null anliegt.

1: In Betrieb. Wenn ein Sollwert ungleich Null anliegt, kann der Umrichter starten.
Bit 3: Fehler

0: Kein Fehler

1: Fehler
Bit 4: Netzspannung in Leistungsteil vorhanden

0: Keine Netzspannung in Leistungsteil vorhanden
1: Netzspannung in Leistungsteil vorhanden

Bit 5: Reserviert (= 1)

Bit 6: Reserviert (= 0 oder 1)

Bit 7: Alarm

0: Kein Alarm

1: Alarm

Bit 8: Reserviert (= 0)

Bit 9: Befehl tber ein Netzwerk
+  0: Befehl uber die Anschlussklemmen oder das Grafikterminal
+  1: Befehl Uber ein Netzwerk

Bit 10: Sollwert erreicht
+  0: Der Sollwert wurde nicht erreicht

» 1: Der Sollwert wurde erreicht
Bit 11: Sollwert auRerhalb der Grenzen
»  0: Der Sollwert liegt innerhalb der Grenzen
+  1: Der Sollwert liegt nicht innerhalb der Grenzen
Wenn sich der Umrichter im Drehzahl-Modus befindet, werden die Grenzen durch die Parameter LSP und HSP definiert.

Bit 12 und Bit 13: Reserviert (= 0)
Bit 14: Anhalten Giber STOP-Taste

+ 0: STOP-Taste nicht gedriickt

» 1: Anhalten ausgeldst durch Driicken der STOP-Taste auf dem Grafikdisplay oder dem externen Bedienterminal.
Bit 15: Drehrichtung

*  0: Rechtslauf am Ausgang

» 1: Linkslauf am Ausgang

Code

Name/Beschreibung

Mnd-

[DIAG MODBUS NETZW]
Modbus-Netzwerkdiagnostik.

Mdb1 [LED COM]

Anzeige der Modbus-Kommunikation.
M1Ct [Anz Frame Mb Netz]

Zahler der Modbus-Netzwerk-Frames: Anzahl der verarbeiteten Frames.
M1EC [CRC Fehler Mb Netz]

Fehlerzahler Modbus-Netzwerk CRC: Anzahl der CRC-Fehler.

Code

Name/Beschreibung

ISA-

[SCANNER KOMM EING.]
Verwendet fiir CANopen® und Modbus-Netzwerk.

nM1 [Wert Kom Scan In1]

Wert des 1. Eingangswortes.
nM2 [Wert Kom Scan In2]

Wert des 2. Eingangswortes.
nM3 [Wert Kom Scan In3]

Wert des 3. Eingangswortes.
nM4 [Wert Kom Scan In4]

Wert des 4. Eingangswortes.
nM5 [Wert Kom Scan In5]

Wert des 5. Eingangswortes.
nM6 [Wert Kom Scan In6]

Wert des 6. Eingangswortes.
nM7 [Wert Kom Scan In7]

Wert des 7. Eingangswortes.
nM8 [Wert Kom Scan In8]

Wert des 8. Eingangswortes.
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Code Name/Beschreibung
OSA- [SCAN KOMM. AUSG.]
nC1 [Kom Scan Out1 val.]
Wert des 1. Ausgangswortes.
nC2 [Kom Scan Out2 val.]
Wert des 2. Ausgangswortes.
nC3 [Kom Scan Out3 val.]
Wert des 3. Ausgangswortes.
nC4 [Kom Scan Out4 val.]
Wert des 4. Ausgangswortes.
nC5 [Kom Scan Out5 val.]
Wert des 5. Ausgangswortes.
nC6 [Kom Scan Out6 val.]
Wert des 6. Ausgangswortes.
nC7 [Kom Scan Out7 val.]
Wert des 7. Ausgangswortes.
nC8 [Kom Scan Out8 val.]

Wert des 8. Ausgangswortes.

Code

Name/Beschreibung

Cl-

[ABBILDSTEUERREG CMD]
Befehlswort-Abbild: Nur zuganglich Gber Grafikterminal.

CMd1

[CMD Modbus]
Modbus-Befehlswort-Abbild.

CMd2

[CMD CANopen]
CANopen®-Befehlswort-Abbild.

CMd3

[CMD Karte Komm]
Gibt das Befehlswort fiir die Kommunikationskarte an.

Code

Name/Beschreibung

Einheit

[ABBILD SOLLW. UMRICH.]
Frequenzsollwert-Abbild: Nur zugénglich Uber Grafikterminal.

LFr1

[Freq. Sollw. Modbus]
Abbild des Modbus-Frequenzsollwerts.

Hz

LFr2

[Freq. Sollw. CAN]
Abbild des CANopen®-Frequenzsollwerts.

Hz

LFr3

[Freq. Sollw. Komm.]

Gibt den Frequenzsollwert der Kommunikationskarte an.

Hz

Code

Name/Beschreibung

CnM-

[ABBILD CANopen]
CANopen®-Abbild: Nur zuganglich tGber Grafikterminal.

COn

[LED RUN]
Anzeige des CANopen® RUN LED-Zustands.

CAnE

[LED ERR]
Anzeige des CANopen® Fehler-LED-Zustands.

Code

Name/Beschreibung

ﬂ
=

[ABBILD PDO1]
Anzeige des RPDO1 und TPDO1.

ﬂ

©
a
e

[Received PDO1-1]
Erster Frame des Empfangs-PDO1.

[Received PDO1-2]
Zweiter Frame des Empfangs-PDO1.

% Zp¢ 3Pt

[Received PDO1-3]
Dritter Frame des Empfangs-PDO1.

ﬂ

©
2
N

)2

[Received PDO1-4]
Vierter Frame des Empfangs-PDO1.

—

©
a
e

)2

[Transmit PDO1-1]
Erster Frame des Sende-PDO1.

,_.

©
a
N

)2

[Transmit PDO1-2]
Zweiter Frame des Sende-PDO1.

—

©
a
w

)2

[Transmit PDO1-3]
Dritter Frame des Sende-PDO1.

—

©
2
S

)2

[Transmit PDO1-4]
Vierter Frame des Sende-PDO1.
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Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kénnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Code

Name/Beschreibung

PO2-

[ABBILD PDO2]
Anzeige des RPDO2 und TPDO2: Gleiche Struktur wie [ABBILD PDO1](PO1-).

[Received PDO2-1]
Erster Frame des Empfangs-PDO2.

[Received PDO2-2]
Zweiter Frame des Empfangs-PDO2.

[Received PDO2-3]
Dritter Frame des Empfangs-PDO2.

= = = =
kel kel el el
N N N N
EN w N -

[Received PDO2-4]
Vierter Frame des Empfangs-PDO2.

,_,,

o
N
=

)2

[Transmit PDO2-1]
Erster Frame des Sende-PDO2.

,_,,

o
N
N

)2

[Transmit PDO2-2]
Zweiter Frame des Sende-PDO2.

,_,,

o
N
w

)2

[Transmit PDO2-3]
Dritter Frame des Sende-PDO2.

,_,,

o
N
~

[Transmit PDO2-4]
Vierter Frame des Sende-PDO2.

% |3

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

Code

Name/Beschreibung

PO3-

[ABBILD PDO3]
Anzeige des RPDO3 und TPDO3: Gleiche Struktur wie [ABBILD PDO1](PO1-).

_‘
©

w

e

[Received PDO3-1]
Erster Frame des Empfangs-PDO3.

rp32 [Received PDO3-2]
Zweiter Frame des Empfangs-PDO3.
rp33 [Received PDO3-3]

)2

Dritter Frame des Empfangs-PDO3.

rp34

)2

[Received PDO3-4]
Vierter Frame des Empfangs-PDO3.

tp31

)2

[Transmit PDO3-1]
Erster Frame des Sende-PDO3.

tp32

)2

[Transmit PDO3-2]
Zweiter Frame des Sende-PDO3.

tp33

)2

[Transmit PDO3-3]
Dritter Frame des Sende-PDO3.

tp34

[Transmit PDO3-4]
Vierter Frame des Sende-PDO3.

% |5

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

Code

Name/Beschreibung

nMtS

bOOt
StOP
OPE

POPE

[Slave NMT Status]
Umrichter-NMT-Zustand des CANopen®-Slave.

[Einschalten](bOO1): Einschalten
[Gestopped](StOP): Gestoppt
[Betrieb](OPE): In Betrieb
[Startbereit](POPE): Betriebsbereit
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Der Antrieb

Code Name/Beschreibung
nbtp [Anzahl Tx PDO]
Anzahl Sende-PDO.
nbrp [Anzahl Rx PDO]
Anzahl Empfangs-PDO.
ErCO [Fehler Code]
CANopen®-Fehlerregister (von 1 bis 5).
rEC1 [Rx Fehler Zahler]
Steuerung Rx, Fehlerzahler (wird beim Ausschalten nicht gespeichert).
tECA [Tx Fehler Zéhler]

Steuerung Tx, Fehlerzahler (wird beim Ausschalten nicht gespeichert).

5.2.2.3.5 [STATUS PI] (Mpl-)

O
*

Code Name/Beschreibung Einheit
MPI- [STATUS PI]
* PID-Management. Nur sichtbar, wenn [Zuord. Istwert PID](PIF) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.
rPI [Int.Sollw. PID]

Interner PID-Sollwert: Als ein Prozesswert.

rpE [Fehler PID]

* PID-Fehlerwert.

rpF [Istwert PID]

* PID-Istwert.

rpC [Sollwert PID]

* PID-Sollwert Uber Grafikterminal.

rpO [PID Ausg.] Hz

PID-Ausgangswert mit Begrenzung.

*

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.2.3.6 [UBERW. VERBRAUCH] (pEt-)

Code

Name/Beschreibung

Der Antrieb

Einheit

pEt-

[UBERW. VERBRAUCH]

UNT

[Einheit]

Dieser Parameter gibt die Einheit der aktuellen Werte fiir [Verbrauch] (ApH), [Betriebszeit Umr.] (ptH), [Betriebsstd.

[Betriebszeit Motor, intern] (rtHI) bekannt.
Der Parameter kann nur gelesen werden.
Bit 0, 1 = 0: APH in Wh

: APH in kWh

: APH in MWh

PTHins

PTH in min

PTHinh

RTHins

RTH in min

RTHinh

:RTHIins

:RTHI'in min

Bit6,7=2: RTHIlin h

seNReNaReN

0
Motor] (rtH) und

ApH

[Verbrauch]

Energieverbrauch in Wh, kWh oder MWh (kumulativer Verbrauch).

Die Einheit des Wertes kann Uber den Parameter [Einheit] (UNT) bestimmt werden:
Wh: wenn (UNT) & 0x03 = 0b 0000 0000

kWh: wenn (UNT) & 0x03 = 0b 0000 0001

MWh: wenn (UNT) & 0x03 = 0b 0000 0010

Wh, kWh, MWh

rtH

[Betriebsstd. Motor]

Anzeige der Betriebsstunden (einstellbar) in Sekunden, Minuten oder Stunden (Zeitdauer, die der Motor in Betrieb ist).
Die Einheit des Wertes kann (iber den Parameter [Einheit] (UNT) bestimmt werden:

s: wenn (UNT) & 0x30 = Ob 0000 0000

min: wenn (UNT) & 0x30 = Ob 0001 0000

h: wenn (UNT) & 0x30 = Ob 0010 0000

s, min, h

rtHI

[Betriesbzeit Motor, intern]

Anzeige der Betriebsstunden (einstellbar) in Sekunden, Minuten oder Stunden (Zeitdauer, die der Motor in Betrieb ist).
Die Einheit des Wertes kann Uber den Parameter [Einheit] (UNT) bestimmt werden:

s: wenn (UNT) & 0x30 = Ob 0000 0000

min: wenn (UNT) & 0x30 = Ob 0100 0000

h: wenn (UNT) & 0x30 = Ob 1000 0000

s, min, h

Im Gegensatz zum [Betriebsstd. Motor] (rtH) wird dieser Parameter nicht durch [Reset Run h-Zahler] (rpr) zurlickgesetzt.

ptH

[Betriebszeit Umr.]

Anzeige der Betriebsstunden (einstellbar) in Sekunden, Minuten oder Stunden (Zeitdauer, die der Motor in Betrieb ist).
Die Einheit des Wertes kann Uber den Parameter [Einheit] (UNT) bestimmt werden:

s: wenn (UNT) & 0x0C = 0b 0000 0000

min: wenn (UNT) & 0x0C = Ob 0000 0100

h: wenn (UNT) & 0xOC = Ob 0000 1000

s, min, h

rpr

O
nO
APH
rtH
PtH

[Reset Run h-Zahler]
Rucksetzen der Betriebsdauer.

[Nein](nO): Rucksetzvorgang wird nicht ausgefihrt
[Reset KWh](APH): [Reset KWh](APH) léschen
[rst. runtime](rtH): [rst. runtime](rtH) I16schen
[rst. P On t.](PtH): [rst. P On t.](PtH) I6schen

O

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
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Der Antrieb
5.2.2.3.7 [akt. Konfiguration] (CnFS)

Code Name/Beschreibung
MOn- [1.2 UBERWACHUNG](Fortsetzung)
CnFS [akt. Konfiguration]

Anzeige der aktuellen Konfiguration.

nO [Aktiv](nO): Ubergangszustand (Konfiguration wird geéndert)
CnFO [Konfig 0](CnF0): Konfiguration 0 aktiv
CnF1 [Konfig 1](CnF1): Konfiguration 1 aktiv
CnF2 [Konfig 2](CnF2): Konfiguration 2 aktiv

CFpS [Akt. Parametersatz]
Zustand der Konfigurationsparameter (Zugriff méglich, wenn die Parameterumschaltung aktiviert wurde).

nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
CFP1 [Satz Nr 1](CFP1): Parametersatz 1 aktiv
CFP2 [Satz Nr 2](CFP2): Parametersatz 2 aktiv
CFP3 [Satz Nr 3](CFP3): Parametersatz 3 aktiv
ALGr [Alarmgruppe]

Aktuell betroffene Alarmgruppennummern.
Alarmgruppen kénnen benutzerseitig definiert werden unter [EIN/ AUSGANGE](I_O-).

- [-=-](---): Keine Alarmgruppen betroffen
1-- [1--](1--): Alarmgruppe 1

-2- [-2-](-2-): Alarmgruppe 2
12- [12-](12-): Alarmgruppe 1 und 2
-3 [--3](--3): Alarmgruppe 3
1-3 [1-3](1-3): Alarmgruppe 1 und 3
-23 [-23](-23): Alarmgruppe 2 und 3
123 [123](123): Alarmgruppe 1, 2 und 3
SPd1 [Cust. output value]
oder SPd2
oder ?SPd3 [Kd.sp Anzeigewert](SPd1), [Kd.sp Anzeigewert](SPd2) oder [Kd.sp Anzeigewert](SPd3) abhéngig vom Parameter [Skal.Faktor

HMIJ(SdS) ([Kd.sp Anzeigewert](SPd3) in der Werkseinstellung).

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

5.2.2.3.8 [ALARME] (ALr-)
[Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI->MOn->ALG- |

Code Name/Beschreibung
ALGr- [ALARME]
Liste der aktuell eingestellten Alarme.
Wenn ein Alarm aktiviert ist, wird ein v' auf dem Grafikterminal angezeigt.

nOAL [kein Alarm](nOAL)

PtCL [PTC Alarm](PtCL)

EtF [Ext. Fehler](EtF)

USA [Alarm USF](USA)

CtA [Schw. I err.](CtA)

FtA [Freq. err.](FtA)

F2A [Freq 2 err.](F2A)

SrA [FRH err.]J(SrA)

tSA [Th. Mot. err.](tSA)

tS2 [Th Mot2 err](tS2)

tS3 [Th Mot3 err](tS3)

UPA [Voral. USF](UPA)

FLA [HSP err.J(FLA)

tHA [Al °C drv](tHA)

AG1 [Alarmgruppe 1](AG1)

AG2 [Alarmgruppe 2](AG2)

AG3 [Alarmgruppe 3](AG3)

PEE [Al Fehler PID](PEE)

PFA [Al Istwert PID](PFA)

AP3 [AI2 Al. 4-20](AP3)

SSA [Limt M/I err](SSA)

tAd [Schwell Th FU err](tAd)

tJA [Alarm IGBT](tJA)

bOA [Al. Bremsw.](bOA)

ULA [Prozess Unterl. Al.J(ULA)
OLA [Alarm ProzessUberl](OLA)
rSdA [Alarm Schlaffseil](rSdA)
ttHA [Alarm hohes Drehm.](ttHA)
ttLA [Alarm Drehm. Low](ttLA)
dLdA [Alarm Lastvariation](dLdA)
FgLA [Fehler Freq.-messer](FqLA)
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Der Antrieb
5.2.2.3.9 [ANDERE STATUS] (SSt-)

Code Name/Beschreibung
SSt- [ANDERE STATUS]
Liste der Sekundarzustande. Dieses Meni wird nur auf dem Grafikterminal angezeigt.
FL [Magn Motor aktiv](FL)
PtCL [PTC Alarm](PtCL)
FSt [Schnellhalt](FSt)
CtA [Schw. | err.](CtA)
FtA [Freq. err.](FtA)
F2A [Schw. Freq 2 err.](F2A)
SrA [FRH err.]J(SrA)
tSA [Th Status Motor err](tSA)
EtF [Al. ext Fehlerarm](EtF)
AUtO [autom Restart](AUtO)
FtL [Remote](FtL)
tUn [Motormess.](tUn)
USA [Unterspannung](USA)
CnF1 [Konfig. 1 aktiv](CnF1)
CnF2 [Konfig. 2 aktiv](CnF2)
FLA [HSP err.](FLA)
CFP1 [Satz 1 aktiv](CFP1)
CFP2 [Satz 2 aktiv](CFP2)
CFP3 [Satz 3 aktiv](CFP3)
brS [Brems aktiv](brS)
dbL [Ladung DC Bus](dbL)
ttHA [Alarm hohes Drehm.](ttHA)
ttLA [Alarm Drehm. Low](ttLA)
MFrd [Rechtslauf](MFrd)
MrrS [Linkslauf](MrrS)
FqLA [Fehler Freq.-messer](FqLA)

5.2.2.3.10 [DIAGNOSE] (dGt-)

Code Name/Beschreibung Einheit
pFH- [FEHLER-LISTE]
Zeigt die letzten 8 erkannten Fehler.
dP1 [letzter Fehler Nr 1]
Fehleraufzeichnung 1 (1 zuletzt).

nOF [Kein Fehler](nOF): Kein Fehler gespeichert

ASF [Fehler Liste Polrad](ASF): Fehler der Polradeinstellung erkannt

bLF [Bremsanstg](bLF): 3-Phasen-Verlust des Bremsmotors

brF [RM. Bremse](brF): Fehler am Bremsschitz erkannt

CFF [inkor Konfig](CFF): Ungultige Konfiguration beim Einschalten

CFI2 [Konfig. ink.](CFI2): Fehler bei der Konfigurationslibertragung

CnF [Kom. Karte](CnF): Unterbrechung der Netzkommunikation

COF [CANopen](COF): CANopen®-Kommunikationsunterbrechung

CrF [Ladung ZK](CrF): Fehler des Lastrelais

CSF [Kanalumsch](CSF): Fehler bei der Kanalumschaltung

dLF [Feh.Ladung](dLF): Fehler bei der dynamischen Last

EEF1 [EEp St.-teil](EEF1): Fehler der EEprom-Steuerung

EEF2 [EEp &It;P&gt; teil](EEF2): Fehler der EEprom-Versorgung

EPF1 [ext Fehler LI/Bit](EPF1): Externer Fehler bei LI oder lokalem Anschluss
EPF2 [Ex Fehler Komm](EPF2): Externe Unterbrechung der Kommunikationskarte
FCF1 [Motorsch geschl](FCF1): Motorschiitz: Schiitz geschlossen

FCF2 [Mot. Schiitz offen](FCF2): Motorschiitz: Schitz gedffnet

HCF [Kartenpaar.](HCF): Fehler bei der Hardwarekonfiguration

HdF [Entsat IGBT](HdF): Hardwarefehler

ILF [Kom int Option](ILF): Unterbrechung der internen Kommunikationsoption
InF1 [FIt FU Groft](InF1): Unbekannte UmrichterbaugroRe

InF2 [&It;P&gt; inkomp](InF2): Unbekannte oder inkompatible Leistungskarte
InF3 [int Komm.](InF3): Unterbrechung der internen seriellen Kommunikation
InF4 [intFlt Fabrik](InF4): Interner Fabrikationsfehler

InF6 [int. Option](InF6): Unbekannte oder inkompatible Optionskarte

InF9 [int. Strom Messung](InF9): Fehler bei der Strommessung

InFA [int. Spg.](InFA): Netzphasenverlust-Fehler

InFb [int. PTC](InFb): Fehler des Temperaturfihlers (OC oder SC)

InFE [int. - CPU](InFE): CPU-Fehler (RAM, Flash, Task...)

LCF [Netzschiitz](LCF): Netzschitz-Fehler

LFF3 [AI3 Verlust 4-20mA](LFF3): AI3 Verlust 4-20mA

ObF [Uberbr.](ObF): Uberbremsung

OCF [Uberstrom](OCF): Uberstrom

OHF [Temp. Umr.](OHF): Ubertemperatur Umrichter

oLC [Proz. Uberl.](OLC): Drehmoment-Uberlastung

OLF [Uberl. Mot.](OLF): Uberlast Motor
OPF1 [1 Motorph.](OPF1): Verlust Motorphase - 1
OPF2 [3 Motorph.](OPF2): Verlust Motorphase - 3
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Der Antrieb

Code Name/Beschreibung Einheit
OSF [Uberspannung Netz](OSF): Uberversorgung — Fehler
OtFL [Temp.PTC](OtFL): Motorliberhitzung erkannt von PTCL: Standardprodukt
PHF [Netzphasen](PHF): Verlust Netzeingang Phase - 1
PtFL [Fehler LIG=PTC](PtFL): PTCL-Fehler (OC oder SC)
SAFF [FIt Safety](SAFF): Auslésen der Sicherheitsfunktion
SCF1 [CC Motor](SCF1): Kurzschluss Motor (harte Erkennung)
SCF3 [Erdschluss](SCF3): Direkter Erdschluss (Hardware Erkennung)
SCF4 [CC IGBT](SCF4): IGBT-Kurzschluss (Hardware Erkennung)
SCF5 [Kurzschluss Motor](SCF5): Lastkurzschluss bei Igon-Ladesequenz (Hardware Erkennung)
SLF1 [Kom Modb.](SLF1): Unterbrechung der lokalen, seriellen Modbus-Kommunikation
SLF2 [Kom. PS](SLF2): Unterbrechung der PC Software-Kommunikation
SLF3 [Kom. HMI1(SLF3): Unterbrechung der Kommunikation des externen Bedienterminals
SOF [Uberdrehz.](SOF): Uberdrehzahl
SPF [Verl.Encod](SPF): Fehlendes Encoder-Ruckfiihrungssignal
SSF [Limt Strom Drehm](SSF): Fehler bei der Drehzahlstrombegrenzung
tJF [Ubertemp. IGBT](tJF): Ubertemperatur IGBT
tnF [Motormess.](inF): Fehler bei der Motormessung
ULF [Prozess Unterl.FIt.](ULF): Drehzahl-Unterlast
USF [Unterspgl(USF): Unterspannung
HS1 [Status Umrichter]
HMI-Status der Fehleraufzeichnung 1.
tUn [Motormess.](tUn): Motormessung
dCb [DC Brems.](dCb): Gleichstrombremsung
rdY [Umr. Bereit](rdY): Umrichter betriebsbereit
nSt [Fr. Auslauf](nSt): Steuerung des freien Auslaufs
run [in Betrieb](rUn): Motor in Beharrungszustand, oder Fahrbefehl und Sollwert Null
ACC [ACC aktiv](ACC): Hochlaufzeit
dEC [DEC aktiv](dEC): Auslaufzeit
CLlI [Strombegr.](CL!): Stromgrenze im Falle der Verwendung eines Synchronmotors, wenn der Motor nicht startet
FSt [Schnellhalt](FSt): Schnellhalt
FLU [Magnet Mot](FLU): Vectorregelung ist aktiviert
nLP [kein U Netz](nLP): Steuerung ist eingeschaltet, aber DC-Bus ist nicht geladen
CtL [Kontr. Stop](CiL): Gesteuerter Halt
Obr [Anp. DEC](Obr): Angepasster Auslauf
SOoC [Ausg schalt](SOC): Standby-Ausgangsabschaltung
USA [Alarm USF](USA): Unterspannungsalarm
tC [Test aktiv](tC): TC indus-Modus aktiviert
St [Autotest ak](St): Selbsttest wird durchgefiihrt
FA [Feh. Autot.](FA): Fehler beim Selbsttest erkannt
YES [Autotest ok](YES): Selbsttest OK
EP [test EEprom](EP): Selbsttest EEprom-Fehler erkannt
FLt [In fehler](FLt): Produkt hat einen Fehler erkannt
SS1 [SS1 aktiv](SS1): Sicherheits SS1 aktiv
SLS [SLS aktiv](SLS): Sicherheits SLS aktiv
StO [STO aktiv](StO): Sicherheitslevel STO aktiv
GdL [GdL aktiv](GdL): Sicherheitsfunktion GDL
Ep1 [Stat. Statusw. ETA]
Statusregister der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Stat. Statusw. ETA](EtA)).
IP1 [Stat. Statusw. ETI]
Erweitertes Statusregister von Fehleraufzeichnung 1 (siehe Kommunikationsparameter-Datei).
CMP1 [Stat. Steuerw. CMD]
Befehlsregister der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Stat. Steuerw. CMD](CMd)).
LCP1 [Motorstrom] A
Berechneter Motorstrom der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motorstrom](LCr)).
rFp1 [Motorfrequenz] Hz
Berechnete Motorfrequenz der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Motorfrequenz](rFr)).
rtp1 [Betriebszeit Umr.] h
Betriebsdauer der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Betriebszeit Umr.](rtH)).
ULp1 [Netzspannung] \Y
Netzspannung der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Netzspannung](ULn)).
tHP1 [Therm. Zust. Motor] %
Thermischer Motorzustand der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [Therm. Zust. Motor](tHr)).
dcc [CMD Kanal]
Befehlskanal der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [CMD Kanal](CMdC)).
drC1 [Kanal Sollw. akt.]
Sollwertkanal der Fehleraufzeichnung 1 (identisch mit [CMD Kanal](CMdC)).
Sr11 [Saf1 Reg n-1]
SAF1 Register X (1 an letzter Stelle)
Sr21 [Saf2 Reg n-1]
SAF2 Register X (1 an letzter Stelle)
SrA1 [SF00 Reg n-1]
SFO00 Register X (1 an letzter Stelle)
Srb1 [SFO01 Reg n-1]
SFO01 Register X (1 an letzter Stelle)
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Code

Name/Beschreibung

Der Antrieb

Einheit

SrC1

[SF02 Reg n-1]
SFO02 Register X (1 an letzter Stelle)

Srd1

[SF03 Reg n-1]
SFO03 Register X (1 an letzter Stelle)

SrE1

[SF04 Reg n-1]
SF04 Register X (1 an letzter Stelle)

SrF1

[SF05 Reg n-1]
SFO05 Register X (1 an letzter Stelle)

SrG1

[SF06 Reg n-1]
SFO06 Register X (1 an letzter Stelle)

SrH1

[SF07 Reg n-1]
SFO07 Register X (1 an letzter Stelle)

Srl1

[SF08 Reg n-1]
SFO08 Register X (1 an letzter Stelle)

Srd1

[SF09 Reg n-1]
SF09 Register X (1 an letzter Stelle)

Sr?1

[SF10 Reg n-1]
SF10 Register X (1 an letzter Stelle)

SrL1

[SF11 Reg n-1]
SF11 Register X (1 an letzter Stelle)

dpP2

[2. letzter Fehler]

[Saf1 Reg n-2](Sr12), [Saf2 Reg n-2](Sr22), [SFO0 Reg n-2](SrA2),
[SF11 Reg n-2](SrL2) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SFO1

Reg

n-2](Srb2)

und

[SF02

Reg

n-2](SrC2) bis

dP3

[3. letzter Fehler]

[Safi Reg n-3](Sr13), [Saf2 Reg n-3](Sr23), [SFO0 Reg n-3](SrA3),
[SF11 Reg n-3](SrL.3) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SF01

Reg

n-3](Srb3)

und

[SF02

Reg

n-3](SrC3) bis

dP4

[4. letzter Fehler]

[Saf1 Reg n-4](Sr14), [Saf2 Reg n-4](Sr24), [SFO0 Reg n-4](SrA4),
[SF11 Reg n-4](Srl.4) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SF01

Reg

n-4](Srb4)

und

[SF02

Reg

n-4](SrC4) bis

dP5

[Past fault 5]

[Saf1 Reg n-5](Sr15), [Saf2 Reg n-5](Sr25), [SFO0 Reg n-5](SrA5),
[SF11 Reg n-5](SrL5) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SFO1

Reg

n-5](Srb5)

und

[SF02

Reg

n-51(SrC5) bis

dP6

[Past fault 6]

[Saf1 Reg n-6](Sr16), [Saf2 Reg n-6](Sr26), [SFO0 Reg n-6](SrA6),
[SF11 Reg n-6](SrL6) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SFO1

Reg

n-6](Srb6)

und

[SF02

Reg

n-6](SrC6) bis

dP7

[Past fault 7]

[Safl Reg n-7](Sr17), [Saf2 Reg n-7](Sr27), [SFO0 Reg n-7](SrA7),
[SF11 Reg n-7](SrL7) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SF01

Reg

n-7](Srb7)

und

[SF02

Reg

n-71(SrC7) bis

dP8

[Past fault 8]

[Safl Reg n-8](Sr18), [Saf2 Reg n-8](Sr28), [SFO0 Reg n-8](SrA8),
[SF11 Reg n-8](SrL.8) kann mit diesem Parameter angezeigt werden.
Identisch mit [1. letzter Fehler](dP1).

[SF01

Reg

n-8](Srb8)

und

[SF02

Reg

n-8(SrC8) bis

Code

Name/Beschreibung

PFL-
nOF
ASF
bLF
brF
CFF
CFI2
CnF
COF
CrF
CSF
dLF
EEF1
EEF2
EPF1
EPF2
FCF1
FCF2
HCF
HdF
ILF
InF1
InF2
InF3
InF4
InF6
InF9
InFA
InFb

[AKTUELLER FEHLER]

[Kein Fehler](nOF): Kein Fehler gespeichert

[Fehler Liste Polrad](ASF): Fehler der Polradeinstellung erkannt
[Bremsanstg](bLF): 3-Phasen-Verlust des Bremsmotors

[RM. Bremse](brF): Fehler am Bremsschiitz erkannt

[inkor Konfig](CFF): Ungiiltige Konfiguration beim Einschalten
[Konfig. ink.](CFI2): Fehler bei der Konfigurationsiibertragung
[Kom. Karte](CnF): Unterbrechung der Netzkommunikation
[CANopen](COF): CANopen®-Kommunikationsunterbrechung
[Ladung ZK](CrF): Fehler des Lastrelais

[Kanalumsch](CSF): Fehler bei der Kanalumschaltung
[Feh.Ladung](dLF): Fehler bei der dynamischen Last

[EEp St.-teil](EEF1): Fehler der EEprom-Steuerung

[EE Leistungsteil](EEF2): Fehler der EEprom-Versorgung

[ext Fehler LI/Bit](EPF1): Externer Fehler bei LI oder lokalem Anschluss

[Ex Fehler Komm](EPF2): Externe Unterbrechung der Kommunikationskarte

[Mot. Schiitz geschl.](FCF1): Ausgangsschitz: Schiitz geschlossen
[Mot. Schiitz offen](FCF2): Ausgangsschutz: Schitz gedffnet
[Kartenpaar.](HCF): Fehler bei der Hardwarekonfiguration

[Entsat IGBT](HdF): Hardwarefehler

[Kom int Option](ILF): Unterbrechung der internen Kommunikationsoption
[FIt FU Grof](InF1): Unbekannte UmrichterbaugroRe

[&lt;P&gt; inkomp](InF2): Unbekannte oder inkompatible Leistungskarte
[int Komm.](InF3): Unterbrechung der internen seriellen Kommunikation
[intFIt Fabrik](InF4): Interner Fabrikationsfehler

[int. Option](InF6): Unbekannte oder inkompatible Optionskarte

[int. Strom Messung](InF9): Fehler bei der Strommessung

[int. Spg.](InFA): Netzphasenverlust-Fehler

[int. PTC](InFb): Fehler des Temperaturfihlers (OC oder SC)
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Code

Name/Beschreibung

InFE
LCF
LFF3
ObF
OCF
OHF
oLC
OLF
OPF1
OPF2
OSF
OtFL
PHF
PtFL
SAFF
SCF1
SCF3
SCF4
SCF5
SLF1
SLF2
SLF3
SOF
SPF
SSF
tJF
tnF
ULF
USF

[int. - CPU](InFE): CPU-Fehler (RAM, Flash, Task...)

[Netzschiitz](LCF): Netzschutz-Fehler

[AI3 Verlust 4-20mA](LFF3): AI3 Verlust 4-20mA

[Uberbr.](ObF): Uberbremsung

[Uberstrom](OCF): Uberstrom

[Temp. Umr.](OHF): Ubertemperatur Umrichter

[Proz. Uber.I](OLC): Drehmoment-Uberlastung

[Uberl. Mot](OLF): Uberlast Motor

[1 Motorph.](OPF1): Verlust Motorphase - 1

[3 Motorph.](OPF2): Verlust Motorphase - 3

[Uberspannung Netz](OSF): Uberversorgung — Fehler

[Temp.PTC](OtFL): Motorlberhitzung erkannt von PTCL: Standardprodukt
[Netzphasen](PHF): Verlust Netzeingang Phase - 1

[Fehler LI6=PTC](PtFL): PTCL-Fehler (OC oder SC)

[FIt Safety](SAFF): Auslésen der Sicherheitsfunktion

[Kurzschluss Motor](SCF1): Kurzschluss Motor (Hardware Erkennung)
[Erdschluss](SCF3): Direkter Erdschluss (Hardware Erkennung)

[CC IGBT](SCF4): IGBT-Kurzschluss (Hardware Erkennung)

[Kurzschluss Motor](SCF5): Lastkurzschluss bei Igon-Ladesequenz (harte Erkennung)
[Kom Modb.](SLF1): Unterbrechung der lokalen, seriellen Modbus-Kommunikation
[Kom. PS](SLF2): Unterbrechung der PC Software-Kommunikation

[Kom. HMIJ(SLF3): Unterbrechung der Kommunikation des externen Bedienterminals
[Uberdrehz.](SOF): Uberdrehzahl

[Verl.Encod](SPF): Fehlendes Encoder-Ruckfiihrungssignal

[Limt Strom Drehm](SSF): Fehler bei der Drehzahlstrombegrenzung

[Ubertemp. IGBT](1JF): Ubertemperatur IGBT

[Motormess.](inF): Fehler bei der Motormessung

[Prozess Unterl.FIt.]J(ULF): Drehzahl-Unterlast

[Unterspg](USF): Unterspannung

Code

Name/Beschreibung

AFI-

[ERRGANZ. FEHLER INFO]
Ergénzende Fehlerinformationen.

CnF

[Ext. Komm. Fehler]

Fehlercode der Kommunikationsoptionskarte.

Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt. Der Fehlercode bleibt im Parameter gespeichert, auch wenn die Ursache geléscht wird. Der
Parameter wird zuriickgesetzt, nachdem der Umrichter von der Stromversorgung getrennt und erneut angeschlossen wurde. Die Werte
dieses Parameters hangen von der Netzwerkkarte ab. Lesen Sie die Bedienungsanleitung fir die entsprechende Karte.

ILF1

[Fehler Int. Komm. 1]

Unterbrechung der Kommunikation zwischen Optionskarte 1 und Umrichter.

Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt. Der Fehlercode bleibt im Parameter gespeichert, auch wenn die Ursache geldscht wird. Der
Parameter wird zurlickgesetzt, nachdem der Umrichter von der Stromversorgung getrennt und erneut angeschlossen wurde.

SFFE

[Sicherheitsfehl. Reg]

Die Sicherheitsfunktion hat einen Fehler erkannt.

Bit 0: 1: Timeout beim Entprellen des Logikeingangs

Bit 1: Reserviert

Bit 2: 1 - Motordrehzahl-Zeichen wahrend SS1-Stopp geandert
Bit 3: 1 - Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SS1-Ausldsebereich
Bit 4 bis 5: Reserviert

Bit 6: 1 - Motordrehzahl-Zeichen wahrend SLS-Sicherheitsbegrenzung geéndert
Bit 7:1 - Drehzahlgeschwindigkeit erreicht SLS-Auslésebereich
Bit 8 bis Bit 12: Reserviert

Bit 13: 1 - Messung der Motordrehzahl nicht mdglich

Bit 14: 1 - Erdschluss Motor erkannt

Bit 15: 1 - Kurzschluss Motor erkannt

SAF1

[Sicherheitsfehlerregister 1]

Dies ist ein Fehlerregister der Anwendungssteuerung.

Bit 0: 1 - Fehler bei PWRM-Konsistenz erkannt

Bit 1: 1 - Fehler in Parametern von Sicherheitsfunktionen erkannt

Bit 2: 1 - Der automatische Test der Anwendung hat einen Fehler erkannt

Bit 3: 1 - Die Diagnosetiberpriifung der Sicherheitsfunktion hat einen Fehler erkannt

Bit 4: 1 - Die Diagnosefunktion der Logikeingange hat einen Fehler erkannt

Bit 5: 1 - Erkannter Fehler der Sicherheitsfunktionen SMS oder GDL (Details unter [Sicherheitsfehler-Unterregister 4] (SF04) Register)
Bit 6: 1 - Anwendungs-Watchdog-Management aktiv

Bit 7: 1 - Fehler in Motorsteuerung erkannt

Bit 8: 1 - Fehler in interner serieller Verbindung erkannt

Bit 9: 1 - Fehler bei Aktivierung der Logikeingange erkannt

Bit 10: 1 - Die Funktion ,Sicher abgeschaltetes Drehmoment* hat einen Fehler ausgeldst

Bit 11: 1 - Die Anwendungsschnittstelle hat einen Fehler der Sicherheitsfunktionen erkannt
Bit 12: 1 - Die Funktion ,Sicherer Stopp 1“ hat einen Fehler der Sicherheitsfunktionen erkannt
Bit 13: 1 - Die Funktion ,Sicher begrenzte Drehzahl* hat einen Fehler ausgeldst

Bit 14: 1 - Die Motordaten sind beschadigt

Bit 15: 1 - Fehler im Datenfluss der internen seriellen Verbindung erkannt
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MOn- > dGt- > AFI-

Code

Name/Beschreibung

[0}
Dies ist ein Fehlerregister der Motorsteuerung.
Bit 0: 1 - Die Konsistenziberpriifung der Statorfrequenz hat einen Fehler erkannt
Bit 1: 1 - Fehler in Statorfrequenzberechnung erkannt
Bit 2: 1 - Motorsteuerungs-Watchdog-Management ist aktiv
Bit 3: 1 - Motorsteuerungs-Hardware-Watchdog ist aktiv
Bit 4: 1 - Der automatische Test der Motorsteuerung hat einen Fehler erkannt
Bit 5: 1 - Fehler beim Kettentest erkannt
Bit 6: 1 - Fehler in interner serieller Verbindung erkannt
Bit 7: 1 - Fehler durch direkten Kurzschluss erkannt
Bit 8: 1 - Fehler in PWM des Frequenzumrichters erkannt
Bit 9: 1 - GDL-interner Fehler erkannt
Bit 10: Reserviert
Bit 11: 1 - Die Anwendungsschnittstelle hat einen Fehler der Sicherheitsfunktionen erkannt
Bit 12 bis Bit 13: Reserviert
Bit 14: 1 - Die Motordaten sind beschadigt
Bit 15: 1 - Fehler im Datenfluss der internen seriellen Verbindung erkannt

)
Dies ist ein Fehlerregister des automatischen Tests der Anwendung.

Bit 0: Reserviert

Bit 1: 1 - RAM-Stapellberlauf

Bit 2: 1 - Fehler in Integritdt der RAM-Adresse erkannt

Bit 3: 1 - Fehler beim Zugriff auf RAM-Daten erkannt

Bit 4: 1 - Fehler in Flash-Prifsumme erkannt

Bit 5 bis 8: Reserviert

Bit 9: 1 - Fasttask-Uberlauf

Bit 10: 1 - Slowtask-Uberlauf

Bit 11: 1 - Application Task-Uberlauf

Bit 12 bis Bit 13: Reserviert

Bit 14: 1 - Die PWRM-Zeile wird wahrend der Initialisierungsphase nicht aktiviert

Bit 15: 1 - Anwendungs-Hardware-Watchdog wird nach der Initialisierungsphase nicht ausgefiihrt

)
Dies ist ein Diagnosefehlerregister fir Logikeingange.
Bit 0: 1 - Management — Fehler in Zustandsmaschine erkannt
Bit 1: 1 - Zur Testverwaltung erforderliche Daten sind beschadigt
Bit 2: 1 - Fehler bei der Kanalauswahl erkannt
Bit 3: 1 - Test — Fehler in Zustandsmaschine erkannt
Bit 4: 1 - Testanforderung ist beschadigt
Bit 5: 1 - Zeiger fur das Prufverfahren ist beschadigt
Bit 6: 1 - Falsche Testaktion bereitgestellt
Bit 7: 1 - Fehler beim Sammeln der Ergebnisse erkannt
Bit 8: 1 - Fehler an LI3 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
Bit 9: 1 - Fehler an LI4 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
Bit 10: 1 - Fehler an LI5 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
Bit 11: 1 - Fehler an LI6 erkannt; Sicherheitsfunktion kann nicht aktiviert werden
Bit 12: 1 - Die Testsequenz wurde wahrend laufender Diagnose aktualisiert
Bit 13: 1 - Fehler in Testtypmanagement erkannt
Bit 14 bis 15: Reserviert

)
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements.
Bit 0: 1 - Fehler in Fasttask erkannt
Bit 1: 1 - Fehler in Slowtask erkannt
Bit 2: 1 - Fehler in Application Task erkannt
Bit 3: 1 - Fehler in Background Task erkannt
Bit 4: 1 - Fehler in Fasttask/Eingang der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit 5: 1 - Fehler in Slowtask/Eingang der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit 6: 1 - Fehler in Application Task/Eingéngen der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit 7: 1 - Fehler in Application Task/Behandlung der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit 8: 1 - Fehler in Background Task der Sicherheitsfunktion erkannt
Bit 9 bis 15: Reserviert

[0}
Bit 0: 1 - Timeout beim Entprellen
Bit 1: 1 - Eingang nicht konsistent
Bit 2: 1 - Konsistenziberprifung — Fehler in Statusmaschine erkannt
Bit 3: 1 - Konsistenziberprifung — Entprell-Timeout beschadigt
Bit 4: 1 - Fehler in Reaktionszeitdaten erkannt
Bit 5: 1 - Reaktionszeit beschadigt
Bit 6: 1 - Nicht definierter Consumer abgefragt
Bit 7: 1 - Fehler in Konfiguration erkannt
Bit 8: 1 - Die Eingange befinden sich nicht im Nennmodus
Bit 9 bis 15: Reserviert

)
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler zur Funktion
Bit 0: 1 - Kein Signal konfiguriert

Bit 1: 1 - Fehler in Statusmaschine erkannt

Bit 2: 1 - Fehler in internen Daten erkannt

Bit 3 bis 7: Reserviert

Bit 8: 1 - SMS-Uberdrehzahlfehler erkannt

Bit 9: 1 - SMS-interner Fehler erkannt

Bit 10: Reserviert

Bit 11: 1 - GDL-interner Fehler erkannt 1

Bit 12: 1 - GDL-interner Fehler erkannt 2

Bit 13 bis 15: Reserviert
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MOn- > dGt- > AFI-

Code

Name/Beschreibung

[0}
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler zur Funktion
Bit 0: 1 - Fehler in Statusmaschine erkannt
Bit 1: 1 - Motordrehzahlvorzeichen wahrend Halt geandert
Bit 2: 1 - Die Motordrehzahl hat den Schwellwert Motorfrequenz erreicht
Bit 3: 1 - Theoretische Motordrehzahl beschadigt
Bit 4: 1 - Nicht autorisierte Konfiguration
Bit 5: 1 - Fehler in Berechnung der theoretischen Motordrehzahl erkannt
Bit 6: Reserviert
Bit 7: 1 - Uberpriifung des Drehzahlvorzeichens: Fehler bei Konsistenz erkannt
Bit 8: 1 - Interne SS1-Anfrage beschadigt
Bit 9 bis 15: Reserviert

)
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler zur Funktion

Bit 0: 1 - Fehler in Statusmaschine erkannt

Bit 1: 1 - Motordrehzahlvorzeichen wahrend Begrenzung geandert

Bit 2: 1 - Die Motordrehzahl hat den Schwellwert Motorfrequenz erreicht
Bit 3: 1 - Daten beschadigt

Bit 4 bis 15: Reserviert

)
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements.
Bit O bis 15: Reserviert

)
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler des Anwendungs-Watchdog-Managements.
Bit 0: 1 - Fehler in PWM Task erkannt
Bit 1: 1 - Fehler in Fixed Task erkannt
Bit 2: 1 - Fehler in ATMC-Watchdog erkannt
Bit 3: 1 - Fehler in DYNFCT-Watchdog erkannt
Bit 4 bis 15: Reserviert

[0}
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler des automatischen Tests der Motorsteuerung.
Bit 0: Reserviert
Bit 1: 1 - RAM-Stapeliiberlauf
Bit 2: 1 - Fehler in Integritdt der RAM-Adresse erkannt
Bit 3: 1 - Fehler beim Zugriff auf RAM-Daten erkannt
Bit 4: 1 - Fehler in Flash-Priifsumme
Bit 5 bis 8: Reserviert
Bit 9: 1 - Task-Uberlauf 1 ms
Bit 10: 1 - PWM Task-Uberlauf
Bit 11: 1 - Fixed Task-Uberlauf
Bit 12 bis 13: Reserviert
Bit 14: 1 - Unbeabsichtigte Unterbrechung
Bit 15: 1 - Hardware-Watchdog wird nach der Initialisierungsphase nicht ausgefiihrt.

)
Dies ist ein Register fir erkannte Fehler durch direkten Kurzschluss der Motorsteuerung.
Bit 0: 1 - Erdschluss — Fehler in Konfiguration erkannt

Bit 1: 1 - Kurzschluss — Fehler in Konfiguration erkannt

Bit 2: 1 - Erdschluss

Bit 3: 1 - Kurzschluss

Bit 4 bis 15: Reserviert

"
Dies ist ein Register fiir erkannte Fehler der dynamischen Aktivitatsiiberprifung der Motorsteuerung.
Bit 0: 1 - Die Anwendung hat eine Diagnose des direkten Kurzschlusses angefordert
Bit 1: 1 - Die Anwendung hat eine Konsistenzpriifung der Statorfrequenzberechnung (Spannung und Strom) angefordert
Bit 2: 1 - Die Anwendung hat eine Diagnose der von der Motorsteuerung gelieferten Drehzahlstatistik angefordert
Bit 3 bis 7: Reserviert
Bit 8: 1 - Die Motorsteuerungsdiagnose des direkten Kurzschlusses ist aktiviert
Bit 9: 1 - Die Motorsteuerungs-Konsistenziiberpriifung der Statorfrequenzberechnung ist aktiviert
Bit 10: 1 - Die Motorsteuerungsdiagnose der von der Motorsteuerung gelieferten Drehzahlstatistik ist aktiviert
Bit 11 bis 15: Reserviert

0]

Hexadezimalwerte werden auf dem Grafikterminal angezeigt. Beispiel: SFFE = 0x0008 im Hexadezimalformat, SFFE = Bit 3

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MOn- > dGt-

Code

Name/Beschreibung

(Fortsetzung)

Transistoralarm-Zeitzahler (Zeitraum, in dem der Alarm ,IGBT-Temperatur” aktiv war).

Transistoralarm-Zeitzahler bei minimaler Taktfrequenz (Zeitraum, in dem der Alarm ,IGBT-Temperatur” aktiv war, nach dem der Umrichter
die Taktfrequenz automatisch auf den Mindestwert verringert hat).

Transistoralarmzahler: Zahlenwert wahrend Lebenszyklus erkannt.
Wird angezeigt, wenn auf gesetzt ist.

Reset aller zuriicksetzbaren bereits erkannten Fehler.
: Reset nicht aktiv

: Reset wird durchgefiihrt

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kénnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.2.3.11 [1.2 UBERWACHUNG] (COd-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > MOn- > COd-

Code

Name/Beschreibung

HMI-Zugriffscode.
Wenn Sie lhren Code verloren haben, nehmen Sie Kontakt mit B&R auf.

Zustand des Umrichters (gesperrt/freigegeben). Informationsparameter, kann nicht gedndert werden.

: Der Umrichter ist durch ein Kennwort gesperrt.
: Der Umrichter ist nicht durch ein Kennwort gesperrt.

Vertraulicher Zugriffscode.

Erméglicht den Schutz der Umrichterkonfiguration durch einen Zugriffscode.
Wenn der Zugriff durch einen Code geschiitzt ist, kénnen nur die Parameter in den Menls und
aufgerufen werden. Die Taste MODE kann zum Umschalten zwischen Menlis verwendet werden.

Hinweis:
Notieren Sie sich den Code vor der Eingabe.

: Keine Zugriffscodes.
*  Geben Sie zum Sperren des Zugriffs einen Code ein (2 bis 9.999). Die Anzeige kann mithilfe des Drehrads erhdht werden. Driicken
Sie dann ENT. wird auf dem Bildschirm angezeigt und weist darauf hin, dass der Zugriff gesperrt ist.
: Der Zugriff wird durch einen Code gesperrt (2 bis 9.999).
*  Um die Zugriffssperre aufzuheben, geben Sie den Code ein (erhdhen Sie die Anzeige mithilfe des Drehrads), und driicken Sie
dann die Taste ENT. Der Code bleibt eingeblendet, und der Zugriff wird bis zum néchsten Abschalten des Umrichters freigegeben.
Der Zugriff ist nach dem néchsten Einschalten des Umrichters erneut gesperrt.

» Bei Eingabe eines ungliltigen Codes wechselt die Anzeige zu . Der Zugriff bleibt gesperrt.
Der Zugriff wird freigegeben (der Code wird auf dem Display angezeigt).

*  Zur Reaktivierung der Sperre mit dem gleichen Code nach der Freigabe des Zugriffs stellen Sie die Einstellung mithilfe
des Drehrads wieder her, und driicken Sie dann die ENT-Taste. bleibt eingeblendet und zeigt an, dass der Zugriff
gesperrt ist.

*  Um den Zugriff durch einen neuen Code nach der Freigabe zu sperren, geben Sie den neuen Code ein (erhéhen Sie die Displa-
yanzeige mithilfe des Drehrads), und driicken Sie dann die ENT-Taste. wird auf dem Bildschirm angezeigt und weist
darauf hin, dass der Zugriff gesperrt ist.

*  Zum Loéschen der Sperre nach der Freigabe des Zugriffs stellen Sie die Einstellung mithilfe des Drehrads und durch
Driicken der ENT-Taste wieder her. wird weiter angezeigt. Der Zugriff ist freigegeben und bleibt auch beim nachsten
Neustart frei.

Zugriffscode 2. Wird angezeigt, wenn auf gesetzt ist.
Der Wert gibt an, dass kein Passwort fiir festgelegt wurde.
Der Wert gibt an, dass die Umrichterkonfiguration geschutzt ist und zur Freigabe ein Zugriffscode eingegeben werden muss.

Sobald der richtige Code eingegeben wurde, bleibt er auf der Anzeige und der Umrichter ist bis zum Ausschalten der Netzspannung
freigegeben.
Zugriffscode PIN 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produktsupport von B&R bekannt ist.

: Dies bedeutet, dass ACPi SafeConfigurator oder das Grafikterminal die gesamte Konfiguration (Passwort, Schutzfunk-
tionen, Konfiguration) speichern kann. Bei Bearbeitung der Konfiguration sind nur nicht geschitzte Parameter zuganglich.
: Bedeutet, dass ACPi SafeConfigurator oder das Grafikterminal die Konfiguration nicht speichern kann.

: Umrichter gesperrt: bedeutet, dass die Konfiguration nur auf einen gesperrten Umrichter heruntergeladen werden
kann, dessen Konfiguration das gleiche Passwort hat. Wenn die Passwdrter unterschiedlich sind, ist das Herunterladen nicht gestattet.
: Entsperrter Umrichter: bedeutet, dass die Konfiguration nur auf einen Umrichter heruntergeladen werden kann, der
nicht durch ein aktives Passwort geschitzt ist.
: Nicht erlaubt: die Konfiguration kann nicht heruntergeladen werden.
: Verriegelt und freigegeben: Download ist zuldssig nach Fall 0 oder Fall 1.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Ment die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3 Konfigurationsmodus (ConF)

5.2.3.1 Einleitung

Der Konfigurationsmodus ist in 4 Bereiche aufgeteilt:

1) Das Menl ,Mein Meni“ enthalt bis zu 25 Parameter fUr eine benutzerspezifische Konfiguration Uber das
Grafikterminal oder den ACPi SafeConfigurator.

2) Speichern/Aufrufen eingestellter Parameter: Diese beiden Funktionen dienen zum Speichern und Aufrufen
benutzerspezifischer Einstellungen.

3)

: Dieser Parameter gestattet das Laden voreingestellter Werte fir Anwendungen.

4) ALLE PARAMETER: Dieses Menl ermdglicht den Zugriff auf alle anderen Parameter. Es enthalt 10 Un-

termends:

o
o
o

o

5.2.3.2 Strukturbaum

Die angezeigten Parameter dienen als Beispiel.
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5.2.3.3 Mein Menii

Code

Name/Beschreibung

MYMn

[MEIN MENO]
Dieses Meni enthalt die im Menii [3.4 ANZEIGE KONFIG.](dCF-) gewahlten Parameter.

5.2.3.4 Werkseinstellung

Inl

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
FCS- [WERKSEINSTELLUNG]
FCSI [Auswahl Konfig.] [Makro Konf](Inl)

Auswahl der Quellenkonfiguration.
Wenn die Funktion zum Konfigurationswechsel eingestellt ist, kann auf [Konfig 1](CFG1) und [Konfig 2](CFG2) zugegriffen werden.

Hinweis:

Um die zuvor gespeicherten Umrichtervoreinstellungen zu laden ([Konfig 1](Str1) oder [Konfig 2](Str2)), wahlen Sie die
Quellenkonfiguration [Auswahl Konfig](FCSI) =[Konfig 1](CFG1) oder [Konfig 2](CFG2) gefolgt von einer Werkseinstellung
[GOTO WERKSEINST](GFS) = [JA](YES).

[Makro Konf](Inl): Werkskonfiguration; Riickkehr zur gewahlten Makrokonfiguration

X 2s

CFG1 [Konfig 1](CFG1): Konfiguration 1
CFG2 [Konfig 2](CFG2): Konfiguration 2
FrY- [PARAMETER GRUPPE]
Liste der zu ladenden Menis.
Hinweis:
Wenn die Werkskonfiguration gewdhlt ist und nach Wiederherstellung der Werkseinstellung, ist [PARAMETER GRUPPE]
leer.
ALL [Alle](ALL): Alle Parameter
drM [Konfiguration Umrichter](drM): Das Menii [1 UMRICHTER MENU](drl-) ohne [KOMMUNIKATION](COM-). Im Menii [2.4 ANZEIGE
KONFIG.] kehrt [Anz. Stand. Param.](GSP) zuriick zu [Nein](nO).
MOt [Motor Parameter](MOt): Motorparameter. Die folgenden Auswahloptionen sind nur verfigbar, wenn [Auswahl Konfig.](FCSI) =
[Makro Konf.](Inl).
COM [Menii Komm](COM): Das Menii [KOMMUNIKATION](COM-) ohne [ScanAdr Scan In 1](nMA1) bis [Adr Scan In 8](nMA8) oder [Adr
Scan Out 1](nCA1) bis [Adr Scan Out 8](nCA8).
dis [Menii Display.](dIS): Das Menii [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP.](MCF-)
GFS [GOTO WERKSEINST]

Gefahr!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die Wiederherstellung der Werkseinstellungen mit der verwendeten Verdrahtung kompatibel

(@) ist.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
Die Ruickkehr zur Werkseinstellung kann nur ausgefiihrt werden, wenn zuvor wenigstens eine Parametergruppe gewahlt wurde.

nO [Nein](nO): Nein

YES [Jal(YES): Der Parameter wechselt automatisch auf [Nein](nO), sobald die Operation beendet ist.

SCslI [Speicherung Konfig.] [Nein](nO)

* Die zu speichernde aktive Konfiguration ist nicht Bestandteil der Auswahl. Handelt es sich z. B. um die Konfiguration [Konfig 0](Str0),
dann werden nur [Konfig 11(Str1) und [Konfig 2](Str2) angezeigt. Der Parameter wechselt zurlick auf [Nein](nO) sobald die Operation
beendet ist.

nO [Nein](nO): Nein

Str0 [Konfig 0](Str0): Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden.

Str1 [Konfig 1](Str1): Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden.

Str2 [Konfig 2](Str2): Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden.

X 2s

()

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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.5 Makrokonfiguration

Code

Name/Beschreibung

Factory setting

CFG

%23

()

StS
HdAG
HSt
GEn
PId
nEt

[Makro Konfig.]

Gefahr!

[Start/Stopp](StS): Start/Stopp
[Mater.HandI](HdG):
[Hubwerk](HSt): Hubwerke
[allgemein](GEn): Allgemeine Anwendungen
[PID-Reg.](PId): PID-Regler

[Buskom.](nEt): Kommunikationsbus

Fordertechnik

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die gewéahlte Makrokonfiguration mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

[Start/Stopp](StS)

*
EZS

Beispiel einer vollstandigen Wiederherstellung der Werkseinstellungen

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 geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

* [Auswahl Konfig.](FCSI) = [Makro Konf.]J(Inl)
+ [PARAMETER GRUPPE](FrY-) = [Alle](ALL)
+ [GOTO WERKSEINST](GFS) = [Ja](YES)

Zuordnung von Eingdngen/Ausgangen

Eingang/ Ausgang | “iari/Stopp] [Mater.Handl] [allgemein] [Hubwerk] [PID-Reg.] [Buskom.]
[Al1] [KanalSollw 1] [KanalSollw 1] [KanalSollw 1] [KanalSollw 1] [KanalSollw 1] [Kanal Sollw2]
(Sollwert PID) ([Kanal Sollw1] =

Integrierter Modbus) ("

[Al2] [Nein] [Sollw. Summ. E2] |[Sollw. Summ. E2] |[Nein] [Istwert PID] [Nein]

[AI3] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]

[AO1] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]

[R1] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler] [kein Fehler]

[R2] [Nein] [Nein] [Nein] [Bremsanst] [Nein] [Nein]

[L11] (2-Draht) [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf] [Rechtslauf]

[L12] (2-Draht) [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf]

[LI3] (2-Draht) [Nein] [2 Vorwahlfreq.] [Jog] [Fehlerreset] [PID Reset | Anteil] |[Umsch. Sollw Kanal]

[L14] (2-Draht) [Nein] [4 Vorwahlfreq.] [Fehlerreset] [Ext. Fehler] [Zuord 2 PIDSollw] |[Fehlerreset]

[L15] (2-Draht) [Nein] [8 Vorwahlfreq.] [Begr Drehm] [Nein] [Zuord 4 PIDSollw] |[Nein]

[LI6] (2-Draht) [Nein] [Fehlerreset] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]

1171 (3-Draht)

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

[Startfreigabe]

|17 (3-Draht)

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

[Rechtslauf]

112 (3-Draht) [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf] [Linkslauf]

|1.14] (3-Draht) [Nein] [2 Vorwahlfreq.] [Jog] [Fehlerreset] [PID Reset | Anteil] | [Umsch. Sollw Kanal]

1151 (3-Draht) [Nein] [4 Vorwabhilfreq.] [Fehlerreset] [Ext. Fehler] [Zuord 2 PIDSollw] |[Fehlerreset]

1101 (3-Draht) [Nein] [8 Vorwahilfreq.] [Begr Drehm] [Nein] [Zuord 4 PIDSollw] |[Nein]

[LO1] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]

Tasten des Grafikterminals

Taste F1 [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] Steuerung Uber das
Grafikterminal

Tasten F2, F3, F4 [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein] [Nein]

(1)  Fur einen Start mit integriertem Modbus muss zunachst [Adresse Modbus](Add) konfiguriert werden.

| Bei der 3-Draht-Steuerung ist die Belegung der Eingénge LI1 bis LI6 versetzt.

Hinweis:

Diese Belegungen werden bei jeder Anderung der Makrokonfiguration neu initialisiert.

Andere Konfigurationen und Einstellungen

Zusatzlich zur 1/0O-Belegung sind weitere Parameter zugeordnet, jedoch nur in der Makrokonfiguration ,,Hub-

werk“.
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Hoisting:
. =0A
. =0s
. = 0 S
. = 0 S
[ = 0 S
. = Vom Umrichter berechneter Motornennschlupf

Dieser Parameter kann nicht mehr geandert werden.

Dieser Parameter kann nicht mehr gedndert werden.

Riickkehr zur Werkseinstellung:

Die Rlckkehr zur Werkseinstellung Uber = bewirkt die Riuckkehr zur
gewahlten Makrokonfiguration. Der Parameter bleibt unverandert, jedoch verschwindet
Hinweis:

Die Werkseinstellungen entsprechen
eingestellten Makrokonfiguration.

, d. h. der werkseitig

Beispiele fiir Schaltplane fiir Makrokonfigurationen

Schaltplan [Hubwerk](HSt)
Rechtslauf Linkslauf
J} ﬁLﬁL (Heben) J} lSenken) (1)
R L +24 LI2 77;ﬁ
! 2~
‘ R20¢7 /
gy N

I ﬁmw B

Elektromagnetische Bremse

(1) Wenn keine Sicherheitsfunktion vorhanden ist, ist in den Steuerkreis der Bremse ein Kontakt des Sicherheits-
modul zu integrieren, damit die Bremse bei der Aktivierung der Sicherheitsfunktion ,Safe Torque Off* auf sichere
Weise angezogen wird (siehe "Verdrahtungsanweisungen" auf Seite 51).
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5.2.3.6 FuLL

5.2.3.6.1 [SCHNELLSTART MENU] (SIM-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SIM-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Gefahr!

2s UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Bei Anderung dieses Parameters werden die Parameter und sowie die Zuweisungen
der digitalen Eingédnge auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt.
Priifen Sie, ob diese Anderung mit der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge haben.
2-Draht-Steuerung (pegelgesteuert): Das Ein- oder Ausschalten wird Uber den Zustand (0 oder 1) oder die Flanke (0 zu 1 oder 1 zu
0) des Eingangs gesteuert.
LI1: Rechtslauf
LIx: Linkslauf
3-Draht-Steuerung (flankengesteuert): 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.
Beispiel fiir eine ,Source*-Verdrahtung:
! !
| +24 L1 L2 Lx | LI1-Stopp
LI2: Rechtslauf
LIx: Linkslauf
Gefahr!
2s UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die gewadhlte Makrokonfiguration mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

: Start/Stopp
: Foérdertechnik
: Hubwerke
: Allgemeine Anwendungen
: PID-Regler
: Kommunikationsbus

Parameter, der nur gelesen werden kann und sichtbar ist, wenn mindestens ein Parameter der Makrokonfiguration geandert wurde.

: Nein
1 Ja

Dieser Parameter dient zur Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter: , ,
, und
: Umrichter 50 Hz
: Umrichter 60 Hz

Ja oder Nein, je nach
Umrichterleistung

Dieser Parameter steht in diesem Menu nur bei 3-Phasen-Umrichtern zur Verfligung.
Wenn eine Phase ausfallt, schaltet der Umrichter in den Fehlermodus , wenn hingegen zwei oder drei Phasen
ausfallen, setzt der Umrichter den Betrieb fort, bis ein Unterspannungsfehler ausgeldst wird (der Umrichter 16st
aus, wenn eine Netzphase ausféllt und infolge dessen die Leistung abfallt).
: Stoérung ignorieren; zu verwenden, wenn der Umrichter einphasig oder vom DC-Bus gespeist wird.
: Stérung, mit Anhalten im freien Auslauf.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SIM-

Code

Name/Beschreibung

Einstellbereich

| Werkseinstellung

Motornennleistung gemaf Typenschild; in kW, wenn

Fir Asynchronmotoren mit (BFR) = 50 Hz gilt folgende Tabelle:

Siehe Tabelle

Siehe Tabelle

in PS, wenn

ACOPOSinverter P76

Einstellbereich

Min. Wert [10 W] Max. Wert [10 W] Default [10 W]

81765200018.00-000 9 55 18
81765200037.00-000 9 75 37
8176S200055.00-000 9 110 55
81765200075.00-000 9 150 75
81765200110.00-000 9 220 110
81765200150.00-000 18 300 150
81765200220.00-000 37 400 220
8176T400037.00-000 9 75 37
8176T400055.00-000 9 110 55
8176T400075.00-000 9 150 75
8176T400110.00-000 9 220 110
8176T400150.00-000 18 300 150
8176T400220.00-000 37 400 220
8176T400300.00-000 55 550 300
8176T400400.00-000 75 750 400
8176T400550.00-000 110 1100 550
8176T400750.00-000 150 1500 750
8176T401100.00-000 220 1850 1100
8176T401500.00-000 300 2200 1500

Fir Asynchronmotoren mit (BFR) = 60 Hz gilt folgende Tabelle:

ACOPOSinverter P76

Einstellbereich

Min. Wert [0,1 PS]

Max. Wert [0,1 PS]

Default [0,1 PS]

Auf dem Typenschild angegebene Nennspannung des Motors. 8176S200xxx.00-000: 100 bis 240 V — 8176 T40xxxx.00-000: 200 bis 480 V

81765200018.00-000 1 8 3

8176S200037.00-000 1 10 5

81765200055.00-000 1 15 8

81765200075.00-000 1 20 10
81765200110.00-000 1 30 15
8176S200150.00-000 3 40 20
81765200220.00-000 5 50 30
8176T400037.00-000 1 10 5

8176T400055.00-000 1 15 8

8176T400075.00-000 1 20 10
8176T400110.00-000 1 30 15
8176T400150.00-000 3 40 20
8176T400220.00-000 5 50 30
8176T400300.00-000 8 70 40
8176T400400.00-000 10 100 50
8176T400550.00-000 15 150 70
8176T400750.00-000 20 200 100
8176T401100.00-000 30 250 150
8176T401500.00-000 40 300 200

100 bis 480 V GemaR Um-

richterleistung

Nennstrom des Motors gemaR Typenschild.

Siehe Tabelle

Siehe Tabelle

. Einstellbereich
(BT A Min Wert [0,1 A] Max Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 1
8176S200037.00-000 8 50 19
8176S200055.00-000 9 56 29
81765200075.00-000 12 72 35
81765200110.00-000 17 104 48
8176S200150.00-000 20 120 61
8176S200220.00-000 27 165 88
8176T400037.00-000 3 23 10
8176T400055.00-000 4 29 14
8176T400075.00-000 5 35 20
8176T400110.00-000 7 45 25
8176T400150.00-000 10 62 35
8176T400220.00-000 13 83 51
8176T400300.00-000 17 107 72
8176T400400.00-000 23 143 91
8176T400550.00-000 35 215 119
8176T400750.00-000 42 255 152
8176T401100.00-000 69 416 213
8176T401500.00-000 82 495 286
10 bis 800 Hz 50 Hz

Nennfrequenz des Motors gemafR Typenschild.

Die Werkseinstellung betréagt 50 Hz und wird durch eine Voreinstellung von 60 Hz ersetzt, wenn auf 60 Hz

gesetzt wird.

Diese Parameter ist nicht verfligbar, wenn = ist.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SIM-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Siehe Tabelle Siehe Tabelle fir
Asynchronmotor

Nenndrehzahl des Motors geman Typenschild.
Dieser Parameter ist nicht verfugbar, wenn auf eingestellt ist.
0 bis 9999 U/min, danach 10,00 bis 65,535 kU/min auf der integrierten Anzeige.
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 100
oder

50 - Schlupf in H.
Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x # (SO—HZ—Motoren)
oder

60 — Schlupf in H.
Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x # (60—Hz—Motoren)
Bei (BFR) = 50:

ACOPOSinverter P76 Einstellbereich

Min. Wert [U/min] Max. Wert [U/min] Default [U/min]
81765200018.00-000 1410
81765200037.00-000 1425
8176S200055.00-000 1400
81765200075.00-000 1400
81765200110.00-000 1410
81765200150.00-000 1420
81765200220.00-000 1430
8176T400037.00-000 1425
8176T400055.00-000 1400
8176T400075.00-000 0 U/min 65.535 U/min 1400
8176T400110.00-000 1410
8176T400150.00-000 1420
8176T400220.00-000 1430
8176T400300.00-000 1420
8176T400400.00-000 1425
8176T400550.00-000 1430
8176T400750.00-000 1450
8176T401100.00-000 1450
8176T401500.00-000 1455

Bei (BFR) = 60
ACOPOSinverter P76

Einstellbereich

Min. Wert [U/min] Max. Wert [U/min] Default [U/min]
8176S200018.00-000 1680
81765200037.00-000 1720
81765200055.00-000 1700
81765200075.00-000 1700
8176S200110.00-000 1680
81765200150.00-000 1715
81765200220.00-000 1715
8176T400037.00-000 1720
8176T400055.00-000 1700
8176T400075.00-000 0 U/min 65.535 U/min 1700
8176T400110.00-000 1680
8176T400150.00-000 1715
8176T400220.00-000 1715
8176T400300.00-000 1760
8176T400400.00-000 1769
8176T400550.00-000 1780
8176T400750.00-000 1780
8176T401100.00-000 1766
8176T401500.00-000 1771
10 bis 599 Hz 60 Hz (wenn (BFR)
bzw. 1*FRS(S) =50 Hz) bzw. 72 Hz
(wenn (BFR) = 60 Hz)

Die Werkseinstellung betragt 60 Hz und wird durch eine Voreinstellung von 72 Hz ersetzt, wenn auf 60 Hz

gesetzt wird.

Der maximale Wert wird durch folgende Bedingungen eingeschrankt:

Er sollte den Wert der um das 10-fache nicht liberschreiten.

Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Er zeigt den Status der Motormessung seit der letzten Inbe-
triebnahme an.
: Die Motormessung wurde nicht ausgefihrt.
: Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefihrt.
: Die Motormessung wird ausgefiihrt.
: Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
: Der von der Motormessfunktion gemessene Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.

: Der voreingestellte Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
: Der von der Motormessfunktion gemessene Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
: Der manuell eingestellte Statorwiderstand wird verwendet, um den Motor zu steuern.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SIM-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
Siehe Tabelle Siehe Tabelle
Strom fir den thermischen Schutz des Motors, der entsprechend dem auf dem Typenschild angegebenen Bemessungsbetriebsstrom
einzustellen ist.
Falls der Motorsteuerungstyp fiir Synchronmotoren aktiviert wurde: =
. Einstellbereich
(AR A Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 6
81765200037.00-000 6 50 16
81765200055.00-000 7 56 26
81765200075.00-000 9 72 28
81765200110.00-000 13 104 38
81765200150.00-000 16 120 49
81765200220.00-000 22 165 53
8176T400037.00-000 3 23 6
8176T400055.00-000 3 29 7
8176T400075.00-000 4 35 15
8176T400110.00-000 6 45 23
8176T400150.00-000 8 62 31
8176T400220.00-000 " 83 32
8176T400300.00-000 14 107 63
8176T400400.00-000 19 143 90
8176T400550.00-000 28 215 102
8176T400750.00-000 34 255 140
8176T401100.00-000 55 416 179
8176T401500.00-000 66 495 185
Falls ein Motorsteuerungstyp fur Asynchronmotoren aktiviert wurde: #
. Einstellbereich
(B IEER A Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 1"
8176S200037.00-000 6 50 19
81765200055.00-000 7 56 29
81765200075.00-000 9 72 35
81765200110.00-000 13 104 48
8176S200150.00-000 16 120 61
81765200220.00-000 22 165 88
8176T400037.00-000 3 23 10
8176T400055.00-000 3 29 14
8176T400075.00-000 4 35 20
8176T400110.00-000 6 45 25
8176T400150.00-000 8 62 35
8176T400220.00-000 " 83 51
8176T400300.00-000 14 107 72
8176T400400.00-000 19 143 91
8176T400550.00-000 28 215 19
8176T400750.00-000 34 255 152
8176T401100.00-000 55 416 213
8176T401500.00-000 66 495 286
0,00 bis 6000 s @ 30s
Zeit fir den Hochlauf von 0 bis zur . Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmoglichkeiten festgelegt werden.
0,00 bis 6000 s @ 30s
Zeit fur den Auslauf von der bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmoglichkeiten festgelegt werden.
0 bis 599 Hz 0
bzw. (HSP)
Motorfrequenz mit minimalem Sollwert, Einstellung von 0 bis
0 bis 599 Hz 50 Hz
Motorfrequenz mit maximalem Sollwert, Einstellung von bis . Die Werkseinstellung
wechselt auf 60 Hz, wenn = ist.
(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der auf dem Typenschild angegeben ist.
(2)  Bereich von 0,01 bis 99,99 s oder 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaR

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.2 [EINSTELLUNGEN] (SEt-)

Mit integriertem Bedienterminal

Es wird empfohlen, den Motor vor Anderung einer der Einstellungen zu stoppen.
Uber das Mentii (COnF).

=/ D
|G G e
FULL

ENT
-yt
=TT
1
!
: ENT
ESC
ESC

Die Einstellparameter kénnen bei laufendem oder gestopptem Umrichter gedndert werden.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SEt- [EINSTELLUNGEN]

Inr [Auflésung Rampe] 0,1

(s) Dieser Parameter gilt fir [Hochlaufzeit](ACC), [Auslaufzeit](dEC), [Hochlaufzeit 2](AC2) und [Auslaufzeit 2](dE2).

0.01 [0,01]: Rampe 99,99 Sekunden

0.1 [0,1]: Rampe 999,9 Sekunden

1 [1]: Rampe 6.000 Sekunden

ACC [Hochlaufzeit] 0,00 bis 6000 s 30s

Q‘) Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor](FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt werden.

dEC [Auslaufzeit] 0,00 bis 6000 s (" 30s

Q‘) Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor](FrS) bis auf 0. Stellen Sie sicher, dass dieser Wert mit dem Tragheitsmoment des Antriebs
kompatibel ist.

AC2 [Hochlaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s 5s

* Zeit fir den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor](FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmadglichkeiten festgelegt werden.

dE2 [Auslaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s (" 5s

* Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor](FrS) bis auf 0. Stellen Sie sicher, dass dieser Wert mit dem Tragheitsmoment des Antriebs
kompatibel ist.

tA1 [Rund Start ACC] 0 bis 100% 10%

* Rundung des Beginns der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit](ACC) oder [Hochlaufzeit 2](AC2). Verfligbar, wenn
[Rampentyp](rPt) = [kundenspez](CUS).

tA2 [Rund ACC Ende] 0 bis 100% 10%

* Rundung des Endes der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit](ACC) oder [Hochlaufzeit 2](AC2). Einstellbar von 0 bis
100% - [Rund Start ACC](tA1). Verfligbar, wenn [Rampentyp](rPt) = [kundenspez](CUS).
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tA3 [Rund DEC Start] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Beginns der Auslauframpe in % der Rampenzeit [Auslaufzeit](dEC) oder [Auslaufzeit 2](dE2). Verfligbar, wenn [Ram-
pentyp](rPt) = [kundenspez](CUS).
tA4 [Rund DEC Ende] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Endes der Auslauframpe in % der Rampenzeit [Auslaufzeit](dEC) oder [Auslaufzeit 2](dE2). Einstellbar von 0 bis 100%
- [Rund DEC Start](tA3). Verfligbar, wenn [Rampentyp](rPt) = [kundenspez](CUS).
LSP [Kleine Frequenz] 0 bis 599 Hz 0 Hz
(\‘) bzw. (HSP)
Motorfrequenz mit minimalem Sollwert, Einstellung von 0 bis [Grolte Frequenz](HSP).
HSP [GroRe Frequenz] 0 bzw. (LSP) bis 50 Hz (wenn (BFR)
599 Hz bzw. (TFR) =50 Hz) bzw. 60 Hz
(\‘) (wenn (BFR) = 60 Hz)
Motorfrequenz mit maximalem Sollwert, Einstellung von [Kleine Frequenz](LSP) bis [Max. Ausgangsfreq.](tFr). Die Werkseinstellung
wechselt auf 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.](bFr) = [60Hz NEMA](60).
HSP2 [GroRe Frequenz 2] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* Verfugbar, wenn [2 HSP Werte](SH2) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.
HSP3 [GroRe Frequenz3] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* Verfugbar, wenn [4 HSP Werte](SH4) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.
HSP4 [GroRe Frequenz4] 0 to 599 Hz 50 Hz
* Verfugbar, wenn [4 HSP Werte](SH4) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ItH [Therm. Nennstrom] Siehe Tabelle @ Siehe Tabelle
(\‘) Strom fir den thermischen Schutz des Motors, der entsprechend dem auf dem Typenschild angegebenen Bemessungsbetriebsstrom

einzustellen ist.
Falls der Motorsteuerungstyp fiir Synchronmotoren aktiviert wurde: [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [Sync. Motor](SYn)
. Einstellbereich
(AR A Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 6
8176S200037.00-000 6 50 16
81765200055.00-000 7 56 26
81765200075.00-000 9 72 28
81765200110.00-000 13 104 38
8176S200150.00-000 16 120 49
81765200220.00-000 22 165 53
8176T400037.00-000 3 23 6
8176T400055.00-000 3 29 7
8176T400075.00-000 4 35 15
8176T400110.00-000 6 45 23
8176T400150.00-000 8 62 31
8176T400220.00-000 " 83 32
8176T400300.00-000 14 107 63
8176T400400.00-000 19 143 90
8176T400550.00-000 28 215 102
8176T400750.00-000 34 255 140
8176T401100.00-000 55 416 179
8176T401500.00-000 66 495 185
Falls ein Motorsteuerungstyp fiir Asynchronmotoren aktiviert wurde: [Typ Motorsteuerung](Ctt) # [Sync. Motor](SYn)
. Einstellbereich
(B IEER A Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 1"
8176S200037.00-000 6 50 19
81765200055.00-000 7 56 29
81765200075.00-000 9 72 35
81765200110.00-000 13 104 48
8176S200150.00-000 16 120 61
81765200220.00-000 22 165 88
8176T400037.00-000 3 23 10
8176T400055.00-000 3 29 14
8176T400075.00-000 4 35 20
8176T400110.00-000 6 45 25
8176T400150.00-000 8 62 35
8176T400220.00-000 " 83 51
8176T400300.00-000 14 107 72
8176T400400.00-000 19 143 91
8176T400550.00-000 28 215 19
8176T400750.00-000 34 255 152
8176T401100.00-000 55 416 213
8176T401500.00-000 66 495 286
UFr [IR-Kompens.] 0 bis 200% 100%
%) IR-Kompensation.
SLP [Schlupfkomp.] 0 bis 300% 100%
* Schlupfkompensation.
SFC [K Filt P Ant Geschw] 0 bis 100 65
* Drehzahlfilter-Koeffizient.
Slt [l Anteil Geschw Reg] 1 bis 65.535 ms 63 ms
* Integral-Zeit-Konstante Drehzahlregelung.
SPG [P- Ant. v-Regelung] 0 bis 1.000% 40%
* Proportionale Verstarkung Drehzahlregelung.
SPGU [UF Reg. Start Spg.] 0 bis 1.000% 40%
* Tragheitsfaktor.

(1)  Bereich von 0,01 bis 99,99 s oder 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6.000 s gemaR [Auflosung Rampe](Inr).
(2)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der auf dem Typenschild angegeben ist.
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Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsment der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geandert werden kdnnen, enthalten diese Meniis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.2.1 Parametereinstellungen

Parametereinstellungen fiir (SFC), (SPG) und
(Slt)
Auf folgende Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn auf ,
oder eingestellt ist.
Allgemein gilt: Einstellung mit =0

Der Regler ist vom Typ ,IP*, mit Filterung des Drehzahlsollwerts und eignet sich fir Anwendungen, die Vielseitigkeit
und Stabilitat erfordern (beispielsweise Hubwerke oder Maschinen mit hoher Tragheit).

. wirkt auf das Uberschwingen der Frequenz.
. wirkt auf die Bandbreite und die Ansprechzeit.
Anfangsverlauf Verringerung von SIT % Verringerung von SIT ¥4
Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
0.4 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
o+ > o+ > o+ >
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Zeitin ms Zeitin ms Zeitin ms
Anfangsverlauf Erhéhung von SPG » Erhéhung von SPG  # ¥
Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
0.4 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
o+ > 04 » o4 >
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Zeitin ms Zeitin ms Zeitin ms
Sonderfall: Parameter ungleich 0

Dieser Parameter sollte besonderen Anwendungen vorbehalten sein, die eine kurze Antwortzeit erfordern (Lage-
oder Wegeregelung beispielsweise).

* Wenn wie unten dargestellt der Wert 100 eingestellt wird, ist der Regler vom Typ ,IP“ ohne Filterung des
Sollwertes.

» Bei einer Einstellung zwischen 0 und 100 ist der erzielte Betrieb eine Zwischenfrequenz zwischen den
nachstehenden und den auf der vorhergehenden Seite angegebenen Einstellungen.

Beispiel: Einstellung mit =100
. wirkt auf die Bandbreite und die Ansprechzeit.
. wirkt auf das Uberschwingen der Frequenz.
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Anfangsverlauf Verringerung von SIT % Verringerung von SIT 44
Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
0.4 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
0+ » 0+ > 04 >
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Zeitin ms Zeitin ms Zeitin ms
Anfangsverlauf Erhéhung von SPG » Erhéhung von SPG ¥ ¥
Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung Sollwertstaffelung
1 1 1
0.8 0.8 0.8
0.6 0.6 0.6
0.4 0.4 0.4
0.2 0.2 0.2
0+ > 04 > 0+ >
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Zeit in ms Zeitin ms Zeitin ms
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SEt- [EINSTELLUNGEN]
dCF [Koeffiz. Schnellhalt] 0 bis 10 4

\)

Verkirzung der Auslaufzeitrampenzeit.

IdC

QO

[Strom DC Brems. 1] 0,1*INV bis 1,41*INV ™ 0,64*INV ™

Hoéhe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert tiber Logikeingang oder als Anhaltemodus gewahlt.

tdl

)

[Zeit DC Bremsung 1] 0,1 bis 30 s 0,5s

Maximale Dauer der Stromaufschaltung [Strom DC Brems. 1](IdC). Nach Ablauf dieser Zeitspanne wird die Gleichstromaufschaltung
zu [Strom DC Brems. 2](IdC2).

1dC2

)

[Strom DC Brems. 2] 0,1*INV bis IdC 0,5*INV ™

Stromaufschaltung, die nach Ablauf der Zeit [Zeit DC Bremsung 1](td!) Gber den Logikeingang aktiviert oder als Anhaltemodus gewahlt
wird.

tdC

\)

[Zeit DC Bremsung 2] 0,1bis30s 05s

Maximale Dauer der Aufschaltung [Strom DC Brems. 2](IdC2), wenn die Aufschaltung als Anhaltemodus gewahlt wird.

SdC1

QO

[I DC-Auto Bremsg 1] 0 bis 1,2*INV ™ 0,7*INV ™

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Héhe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand. [Auto GS-Bremsung](AdC) ist nicht auf [Nein](nO) gesetzt.

tdC1

QO

[Zeit aut. DC Brems1] 0,1bis 30 s 05s

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Dauer der Aufschaltung im Stillstand. Der Parameter kann aufgerufen werden, wenn [Auto GS-Bremsung](AdC) nicht auf [Nein](nO)

gesetzt ist.
Wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) auf [Sync. Motor](SYn) gesetzt ist, entspricht diese Zeit der Haltezeit bei Drehzahl Null.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SEt-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 1,2*INV 0,5*INV (™

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

2. Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.
Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn nicht auf gesetzt ist.

0bis 30 s Os

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

2. Dauer der Aufschaltung im Stillstand.

Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn auf gesetzt ist.

2 bis 16 kHz bzw. 4kHz 4 kHz
(wenn (SVL) aktiviert)

Hinweis:
BESCHADIGUNG DES MOTORS

Es ist sicherzustellen, dass die Taktfrequenz des Umrichters 4 kHz nicht libersteigt, falls der EMV-Filter fiir den Betrieb
in einem IT-Netz getrennt wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Einstellung der Taktfrequenz.
Einstellbereich: Der Maximalwert ist auf 4 kHz begrenzt, wenn der Parameter konfiguriert wurde.

Hinweis:

Bei libermdBigem Temperaturanstieg verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz und setzt diese zuriick, so-
bald die Temperatur wieder in den Normalbereich zuriickkehrt.

0 bis 1,5* INV ™ 1,5*INV ™

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

« Es ist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom besitzt.

« Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieBlich Deratinganforde-
rungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Ermdéglicht die Strombegrenzung des Motors.
Hinweis:

Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus verriegeln,
wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

0 bis 1,5* INV 1,5%INV ™

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

« Es ist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom besitzt.

« Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieBlich Deratinganforde-
rungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hinweis:

Betrégt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus verriegeln,
wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SEt-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Wird der Parameter auf gesetzt, erfolgt immer eine Magnetisierung, auch wenn der
Motor nicht lauft.

Es ist sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefihrlichen Verletzungen.

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor korrekt fiir den Magnetisierungsstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und
Beschédigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Der Parameter ist verfligbar, wenn nicht auf gesetzt ist.

Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut worden sein.

Im Modus baut der Umrichter den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.

Im Modus erfolgt eine Magnetisierung, wenn der Motor gestartet wurde.

Der Wert des Magnetisierungsstroms ist gréer als beim Aufbau des magnetischen Flusses und wird dann auf
den Wert des Magnetisierungsstroms des Motors geregelt.

: Nicht-permanenter Modus

: Permanenter Modus. Diese Option ist nicht méglich, wenn auf gesetzt ist oder
wenn auf eingestellt wurde.
: Funktion inaktiv. Diese Option ist nicht mdglich, wenn nicht ist.
0 bis 999,9 s Os

Maximale Betriebsdauer mit . Nach Betrieb in LSP wahrend der festgelegten Dauer wird der Auslauf des Motors
automatisch befohlen. Der Motor lauft wieder an, wenn der Frequenzsollwert tiber LSP liegt und noch immer ein Fahrbefehl vorhanden ist.

Hinweis:

Der Wert 0 entspricht einer unbegrenzten Zeit.

Hinweis:

Wenn ungleich 0 ist, wird der Parameter auf (rMP) forciert (nur

wenn ,,Anhalten liber Rampe“ konfiguriert werden kann).

0 bis 10 Hz 10 Hz

Sollwert im Schrittbetrieb.

Obis2s 05s

Verzdgerung zum Entprellen bei zwei aufeinander folgenden Schrittbetrieben.

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

2s

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SEt-

Code

Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

(Fortsetzung)

0 bis 599 Hz 10 Hz

2. Vorwahlfrequenz.

0 bis 599 Hz 15 Hz

3. Vorwahlfrequenz.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SP4 [4.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 20 Hz
* 4. Vorwahlfrequenz.

SP5 [5.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 25 Hz
* 5. Vorwahlfrequenz.

SP6 [6.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 30 Hz
* 6. Vorwahlfrequenz.

SP7 [7.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 35Hz
* 7. Vorwahlfrequenz.

SP8 [8.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 40 Hz
* 8. Vorwahlfrequenz.

SP9 [9.Vorwahlfrequenz] 0 to 599 Hz 45 Hz
* 9. Vorwahlfrequenz.

SP10 [10.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* 10. Vorwahlfrequenz.

SP11 [11.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 55 Hz
* 11. Vorwahlfrequenz.

SP12 [12.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 60 Hz
* 12. Vorwahlfrequenz.

SP13 [13.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 70 Hz
* 13. Vorwahlfrequenz.

SP14 [14.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 80 Hz
* 14. Vorwahlfrequenz.

SP15 [15.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 90 Hz
* 15. Vorwahlfrequenz.

SP16 [16.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 100 Hz
* 16. Vorwahlfrequenz.

MFr [Koeff. Multiplik] 0 bis 100% 100%
* Multiplikationsfaktor, der zugénglich ist, wenn [Multiplikator](MAZ2, MA3) dem Grafikterminal zugeordnet ist.

SrP [+/- Drehzahl Begr.] 0 bis 50% 10%
* Begrenzung der Anderung der +/- Drehzahl.

142

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50




Code

Der Antrieb

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

rPG

*
O

[P-Anteil PID Regler] 0,01 bis 100 1

Proportionalverstarkung.

rIG

*
O

[I-Anteil PID Regler] 0,01 bis 100 1

Integralverstarkung.

rdG

*
O

[D- Anteil PID Regler] 0,00 bis 100 0
D-Anteil PID Regler.

PrP

*
O

[PID Rampe] 0bis 99,9 s Os

Hochlauf-/Auslauframpe des PID, die fiir einen Bereich von [min Sollw PID](PIP1) bis [max Sollw PID](PIP2) bzw. umgekehrt festgelegt
ist.

POL

*
O

[min. PID Ausgang] -599 bis 599 Hz 0 Hz

Minimalwert des Reglerausgangs in Hertz.

POH

*
O

[max. PID Ausgang] 0 bis 599 Hz 60 Hz

Maximalwert des Reglerausgangs in Hertz.

PAL

*
O

[Al min Wert Riickm] @) 100

Unterer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts.

PAH

*
O

[Al max Wert Riickm] @) 1,000

Oberer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts.

PEr

*
O

[Alarm Fehler PID] 0 bis 65535 @ 100

Uberwachungsschwellwert der Reglerabweichung.

PSr

*
O

[KoefMulti Ref v PID] 1 bis 100% 100%

Multiplikationsfaktor des vorgegebenen Frequenzeingangs.

rP2

*
O

[2.vorgew PID-Sollw] @) 300
Vorgewahlter PID-Wert.

rP3

*
O

[3.vorgew PID-Sollw] @) 600
Vorgewahlter PID-Wert.

rP4

*
O

[4.vorgew PID-Sollw] @) 900
Vorgewahlter PID-Wert.

(2)  Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte tber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z.
B. 15.65 fiir 15.650.

*

O

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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SEt- [EINSTELLUNGEN] (Fortsetzung)
lor [I Bremsanzug aufw.] 0 bis 1,36*INV ™ 0

QO

Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fiir den Hebebetrieb oder den Rechtslauf.

Ird

QO

[I Bremsanzug abw.] 0 bis 1,36*INV () 0

Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fir den Senkbetrieb oder den Linkslauf.

brt

QO

[Zeit Bremsanzug] 0 bis 5,00 s Os

Bremsabfallverzégerung.

blr

QO

AUtO

[Freq. Bremsanzug] [Auto](AUtO) [Auto](AUtO)
0 bis 10 Hz

[Auto](AUtO): Nennwert

bEn

QO

[Freq. Bremsabfall] [Auto](AUtO) [Auto](AUtO)
0 bis 10 Hz

Schwellwert der Bremsanzugsfrequenz.

tbE

QO

[Verzég. Bremsabfall] 0 bis 5,00 s Os

Verzdgerung vor dem Bremsanzugsbefehl.

bEt

QO

[Zeit Bremsabfall] 0 bis 5,00 s Os

Bremsanzugszeit (Ansprechzeit der Bremse).

JdC

QO

AUtO

[Sprg Freq. n-Invert.] [Auto](AUtO) [Auto](AUtO)
0 bis 10 Hz

[Auto](AUtO): Nennwert

ttr

QO

[Zeit Wiederanlauf] 0,00 bis 15,00 s 0,00 s

Zeit zwischen dem Ende einer Bremsanzugssequenz und dem Beginn einer Bremsabfallsequenz.

tLIM

QO

[M Begr. Motor] 0 bis 300% 100%

Drehmomentbegrenzung bei Motorbetrieb in Prozent oder Inkrementen von 0,1% des Nennmoments entsprechend dem Parameter [In-
krement Drehm.](IntP).

tLIG

QO

[M Begr. Generator] 0 bis 300% 100%

Drehmomentbegrenzung bei Generatorbetrieb in Prozent oder Inkrementen von 0,1% des Nennmoments entsprechend dem Parameter
[Inkrement Drehm.](IntP).

trH

QO

[Traverse HSP] 0 bis 10 Hz 4 Hz

Traverse Frequenz hoch.

trL

QO

[Traverse LSP] 0 bis 10 Hz 4 Hz

Traverse Frequenz niedrig.

qSH

QO

[Quick Step groR] 0 bis 0 Hz
[Traverse HSP](trH)

Quick Step hoch.

qSL

QO

[Quick Step klein] 0 bis 0Hz
[Traverse LSP](trL)

Quick Step niedrig.
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Der Antrieb

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SEt-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
0 bis 65535 INV ™)
bzw. 1,5*INV

Stromschwellwert der Funktion , die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist.

-300% bis +300% 100%

Oberer Drehmomentschwellwert der Funktion
des Nennmoments.

, die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist; in Prozent

-300% bis +300% 50%

Unterer Drehmomentschwellwert der Funktion
des Nennmoments.

, die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist; in Prozent

0 Hz bis 20.000 kHz 0Hz

Frequenzschwellwert der Funktion , die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist.

0 bis 599 Hz HSP

Frequenzschwellwert der Funktion , die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist oder die von der Funktion

verwendet wird.

0 bis 599 Hz HSP

Frequenzschwellwert der Funktion , die einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet ist oder die von der Funktion

verwendet wird.

0,2 bis 599 Hz 0,2 Hz

Drehzahlschwellwert, unter dem der Motor in den freien Auslauf umschaltet.

Dieser Parameter unterstitzt die Umschaltung von einem Rampenstopp oder Schnellhalt auf einen freien Auslauf unter einem Schwellwert

4Kleine Frequenz".

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn auf oder
und nicht konfiguriert sind.

gesetzt ist und wenn

Problematik

Wenn am Antrieb eine Stopprampe (Verzdgerungsrampe bis Stillstand) angefordert wird, kann es bei Asynchronmotoren zu einem Uber-
schwingen beim Regelprozess kommen. Dabei schiel3t der Vorgabewert fir die Drehzahl tGber das Ziel hinaus und der Motor dreht un-
kontrolliert in die Gegenrichtung. Wenn dieses Verhalten beobachtet wird, ist der Wert fir Parameter wahr-
scheinlich zu gering konfiguriert.

Empfehlung
Als Richtwert fir Parameter kann die ,Schlupffrequenz” verwendet werden. Sie kann anhand der konfigu-
rierten Werte fur und ermittelt werden.

. : Nenndrehzahl (nominal Speed) des Motors

. : Nennfrequenz (nominal Frequency) des Motors

Schritt 1 Berechnung der ,Synchrondrehzahl*

Die Synchrondrehzahl ist ein theoretischer Wert, der sich aus der Nennfrequenz und der Anzahl der Motorpolpaare ergibt. Sie entspricht
der Drehzahl eines Synchronmotors.

Neyne [rPM] = 6 FRS [0,1 HZ] / Npoipairs

Schritt 2 Berechnung der ,Schlupffrequenz"
Der empfohlene Wert fiir Parameter
FFT [0,1 HZ] = (Ngync [rpm] - NSP [rpm]) / ngyne [rpm] * FRS [0,1 Hz]

ergibt sich anschlieRend gemaf folgender Formel:

Beispielrechnung

NSP = 1380 [rpm]

FRS =500 [0,1 Hz]

Nsync [rPM] = 6 * FRS [0,1 Hz] / Neoipairs

NeynC [rppmM] = 6 * 500/ 2

Ngyne [FPM] = 1500

FFT [0,1 HZ] = (Ngync [rpm] - NSP [rpm]) / ngyne [rpm] * FRS [0,1 Hz]
FFT [0,1 Hz] = (1500 - 1380) / 1500 * 500

FFT [0,1 Hz] = 40

Ermittlung der ,,Synchrondrehzahl”

Falls die Anzahl der Motorpolpaare unbekannt ist, kann die Synchrondrehzahl (Schritt 1) auch mit Hilfe einer logischen Reihe ermittelt
werden. Die nachfolgende Tabelle zeigt vier verschiedene logische Reihen, die sich fiir die Nennfrequenzen 10 Hz, 50 Hz, 60 Hz und
800 Hz ergeben.

Formel Ngync [rpmM] = 6 * FRS [0,1 HzZ] / npgipairs
Npoipairs Reihe 1 Reihe 2 Reihe 3 Reihe 3
(FRS = 100) (FRS = 500) (FRS = 600) (FRS = 600)
1 Ngyne [fPmM] = 600 Ngyne [rPM] = 3000 Ngync [FPmM] = 3600 Ngyne [rPM] = 48000
2 Ngyne [rpm] = 300 Ngyne [rPM] = 1500 Ngync [rPmM] = 1800 Ngyne [rPM] = 24000
3 Neyne [FPM] = 200 Neyne [rPM] = 1000 Ngyne [FPM] = 1200 Neyne [rPM] = 1600
4 Ngync [rpPmM] = 150 Neyne [rPM] = 750 Ngync [rPmM] = 900 Ngyne [fPmM] = 1200

Die Werte der logischen Reihe werden mit zunehmender Polpaarzahl kleiner. Um die Synchrondrehzahl des Motors zu bestimmen, muss
der Wert fir NSP [rpm] in die logische Reihe eingeordnet werden. Der nachstgroRere Wert entspricht der Synchrondrehzahl.

Ausldse-Schwellwert fiir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais).

0 bis 118%

100%
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Der Antrieb

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SEt-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 599 Hz 0Hz

Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl erreicht wird, die Resonanzen
erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.

0 bis 599 Hz 0Hz

2. Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl erreicht wird, die Resonanzen
erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv.

0 bis 599 Hz 0Hz

3. Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen langeren Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte
Frequenz herum. Die Funktion kann verwendet werden, um zu verhindern, dass eine kritische Drehzahl erreicht wird, die Resonanzen
erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den Wert 0 ist die Funktion inaktiv..

0,1 bis 10 Hz 1Hz
Der Parameter ist sichtbar wenn mindestens eine Ausblendfrequenz s oder
ungleich 0 ist.
Bereich fir die Frequenzausblendung: von bis beispielsweise.
Diese Einstellung gilt fur alle 3 Frequenzen gemeinsam.
20 bis 100% von 60%
Schwellwert fur Unterlast bei Nennfrequenz des Motors ( ) in Prozent des Nennmoments.
Nur sichtbar, wenn nicht auf 0 gesetzt ist.
0 bis 0%
Schwellwert fiir Unterlast bei einer Frequenz von Null, in Prozent des Nennmoments.
Nur sichtbar, wenn nicht auf 0 gesetzt ist.
0 bis 599 Hz 0 Hz
Unterlasterkennungs-Frequenzschwellwert.
0,3 bis 599 Hz 0,3 Hz

Maximale Differenz zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert Betrieb im Beharrungszustand.

0 bis 6 min 0 min

Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Unterlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
Damit ein automatischer Wiederanlauf durchgefiihrt wird, muss der Wert von den Wert dieses Parameters fiir
mindestens eine Minute Uibersteigen.

70% bis 150% von 110%
Uberlasterkennungs-Schwellwert, in Prozent des Motornennstroms . Dieser Wert muss niedriger als der Grenz-
strom sein, damit die Funktion ausgefihrt wird.
Nur sichtbar, wenn nicht auf 0 gesetzt ist.

Dieser Parameter dient zur Erkennung einer ,Applikations-Uberlast*. Es handelt sich nicht um eine thermische Uberlast des Motors oder
Umrichters.

0 bis 6 min 0 min

Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Uberlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
Damit ein automatischer Wiederanlauf durchgefiihrt wird, muss der Wert von , den Wert dieses Parameters fiir
mindestens eine Minute Ubersteigen.

0 bis 599 Hz 0Hz

Nennkorrektur in Hz.
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Der Antrieb

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > SEt-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

Wenn auf gesetzt ist, dann ist der Lifter des Frequenzumrichters deaktiviert.

Hinweis:
UBERHITZUNG

Stellen Sie sicher, dass die Umgebungstemperatur 40°C (104°F) nicht liberschreitet, wenn der Liifter ausgeschaltet ist.
Andernfalls wird die Lebensdauer der elektronischen Bauteile stark verkiirzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

: Der Lifter startet automatisch, wenn der Umrichter 70% seines maximalen thermischen Referenznennwert erreicht
(THD = 70).
: Der Lufter ist immer aktiv.
: Der Lifter ist deaktiviert (wird nicht empfohlen).

0,1 bis 200 30
Wird verwendet zur Anzeige eines Wertes im Verhaltnis zur Ausgabefrequenz : Maschinendrehzahl, Motordrehzahl
usw.
Auf der Anzeige erscheint folgendes:
. [SkaI.Faktor HMI] (SdS)X[Motorfrequenz] (rFr) ) ) ,

Kdsp Anzeigewert| (SPd3|= 7000 bis zwei Dezimalstellen

«  Wenn <1, angezeigt wird (mégliche Auflésung = 0,01)

« Wenn1< <10, angezeigt wird (mdgliche Auflésung = 0,1)

+  Wenn > 10, angezeigt wird (mogliche Auflésung = 1)

«  Wenn > 10 und X > 9,999
Beispiel: Fiir 24,223 erscheint auf der Anzeige 24.22.
Wenn > 10 und X > 65.535 ist die Anzeige verriegelt bei 65.54
Beispiel: Motordrehzahl anzeigen fiir 4-pol. Motor, 1.500 U/min bei 50 Hz (Synchrondrehzahl):

=30
= 1,500 bei =50 Hz

(1)

Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der 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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geadndert werden kénnen.
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Der Antrieb
5.2.3.6.3 [ANTRIEBSDATEN] (drC-)

Die Parameter im Menu kénnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter ge-
stoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt, wobei folgende Beschrankungen gelten:

. kann einen Motorstart verursachen.

» Parameter, deren Code das Pfeil-Zeichen beinhalten, kdnnen bei laufendem oder gestopptem Motor ge-
andert werden.

Hinweis:

Wenn einer der folgenden Parameter gegeniiber der Werkseinstellung verandert wurde, empfehlen wir
eine Motormessung.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Dieser Parameter dient zur Anderung der Voreinstellungen folgender Parameter: , ,

) und
1 IEC
: NEMA
10 bis 599 Hz 60 Hz (wenn (BFR)
bzw. 1*FRS(S) =50 HZ) bzw. 72 Hz
(wenn (BFR) = 60 Hz)

Die Werkseinstellung ist auf 60 Hz eingestellt bzw. 72 Hz voreingestellt, wenn auf 60 Hz eingestellt ist.

Der maximale Wert wird durch folgende Bedingungen eingeschrankt:

Er darf das 10-fache des Wertes von nicht tberschreiten.

Hinweis:

Wahlen Sie den Verlauf, bevor Sie Parameterwerte eingeben.

: Sensorlose Vektorreglung mit interner Drehzahlregelung auf Basis der Berechnung des Spannungs-Istwerts. Fir Appli-
kationen, die eine hohe Performance wahrend des Starts oder Betriebs erfordern.
: Standardmotorverlauf. Fur einfache Applikationen, die keine hohen Leistungen erfordern. Einfache Motorregelungsver-
lauf mit konstantem Spannungs-/Frequenzverhaltnis, mit moglicher Regelung des unteren Kennlinienverlaufs. Dieser Verlauf wird im
Allgemeinen fir parallel geschaltete Motoren verwendet. Einige spezifische Anwendungen mit parallel geschalteten Motoren und hohen
Leistungsniveaus erfordern moglicherweise .

Spannung

Uns Hinweis:
U0 ist das Ergebnis einer internen Berechnung auf der
Grundlage von Motorparametern und multipliziert mit UFr
(%). U0 kann durch Andern des UFr-Werts angepasst wer-
den.
U0~
Frequenz

FrS
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Code

Der Antrieb

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

UF5

SYn

UFq
nLD

[U/f Reg 5P](UF5): 5-Segment-U/f-Profil: Als [Standard](Std) -Profil, aber unterstitzt auch die Vermeidung von Resonanz (Sattigung).

Spannung
UnS

us

U4

Frequenz
F1  F2 F3 F4F5 FrS

Das Profil wird durch die Parameterwerte UnS, FrS, U0 bis U5 sowie F1 bis F5 definiert.

S>F5>F4>F3>F2>F1

Die Frequenzen F1, F2, F3, F4 und F5 miissen aufsteigend eingegeben werden und kleiner als Parameter [Nennfreq. Motor] (FrS) sein.
Andernfalls erhalt man eine ungliltige Konfiguration und der Fehler [Konfig ung.] (CFI) wird ausgelost.

Hinweis:

U0 ist das Ergebnis einer internen Berechnung auf der Grundlage von Motorparametern und multipliziert mit UFr (%). U0
kann durch das Andern des UFr-Werts angepasst werden.

[Sync. Motor](SYn): Nur bei Synchronmotoren mit Permanentmagnet und sinusférmiger elektromotorischer Kraft (EMK). Durch diese
Auswahl kann auf die Parameter des Asynchronmotors nicht zugegriffen werden, jedoch auf die Parameter des Synchronmotors.
[Quadr. U/F](UFq): Variables Drehmoment. Fiir Pumpen- und Lifteranwendungen.

[Energ.sp.fkt](nLd): Energieeinsparung. Fur einfache Applikationen, die keine hohe Dynamik erfordern.
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Der Antrieb
5.2.3.6.3.1 [ASYNCHRON MOTOR] (ASY-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > ASY-

Die auf dem Typenschild angegebene Motornennleistung ist in kW, wenn

Fir Asynchronmotoren mit (BFR) = 50 Hz gilt folgende Tabelle:

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Nur sichtbar, wenn nicht auf gesetzt ist.
Siehe Tabelle Siehe Tabelle
Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn auf gesetzt ist.

,und in PS, wenn

Einstellbereich

(ISR A Min. Wert [10 W] Max. Wert [10 W] Default [10 W]
81765200018.00-000 9 55 18
81765200037.00-000 9 75 37
81765200055.00-000 9 110 55
81765200075.00-000 9 150 75
81765200110.00-000 9 220 110
81765200150.00-000 18 300 150
81765200220.00-000 37 400 220
8176T400037.00-000 9 75 37
8176T400055.00-000 9 110 55
8176T400075.00-000 9 150 75
8176T400110.00-000 9 220 110
8176T400150.00-000 18 300 150
8176T400220.00-000 37 400 220
8176T400300.00-000 55 550 300
8176T400400.00-000 75 750 400
8176T400550.00-000 110 1100 550
8176T400750.00-000 150 1500 750
8176T401100.00-000 220 1850 1100
8176T401500.00-000 300 2200 1500

Fir Asynchronmotoren mit (BFR) = 60 Hz gilt folgende Tabelle:

Einstellbereich

ACOPOSI P7
COPOSinverter P76 Min. Wert [0,1 PS]

Max. Wert [0,1 PS]

Default [0,1 PS]

Nominaler Cosinus Phi des Motors.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn

81765200018.00-000 1 8 3
8176S200037.00-000 1 10 5
81765200055.00-000 1 15 8
8176S5200075.00-000 1 20 10
81765200110.00-000 1 30 15
81765200150.00-000 3 40 20
81765200220.00-000 5 50 30
8176T400037.00-000 1 10 5
8176T400055.00-000 1 15 8
8176T400075.00-000 1 20 10
8176T400110.00-000 1 30 15
8176T400150.00-000 3 40 20
8176T400220.00-000 5 50 30
8176T400300.00-000 8 70 40
8176T400400.00-000 10 100 50
8176T400550.00-000 15 150 70
8176T400750.00-000 20 200 100
8176T401100.00-000 30 250 150
8176T401500.00-000 40 300 200
Siehe Tabelle Siehe Tabelle

Einstellbereich

ACOPOSinverter P76

Min. Wert [0,01] Max. Wert [0,01] Default [0,01]
81765200018.00-000 75
81765200037.00-000 75
81765200055.00-000 75
81765200075.00-000 77
81765200110.00-000 79
81765200150.00-000 79
81765200220.00-000 81
8176T400037.00-000 75
8176 T400055.00-000 75
8176T400075.00-000 50 100 77
8176T400110.00-000 79
8176T400150.00-000 79
8176T400220.00-000 81
8176T400300.00-000 78
8176 T400400.00-000 79
8176T400550.00-000 82
8176T400750.00-000 84
8176T401100.00-000 85
8176T401500.00-000 85
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Code

Der Antrieb

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

UnS

[Nennspannung Mot.] 100 bis 500 V GemalR Umrich-
terleistung und
[Standard Motorfreq.](bFr)

Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) auf [Sync. Motor](SYn) gesetzt ist.
Auf dem Typenschild angegebene Nennspannung des Motors.

nCr

[Nennstrom Motor] Siehe Tabelle Siehe Tabelle

Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) auf [Sync. Motor](SYn) gesetzt ist.
Nennstrom des Motors gemaR Typenschild.

. Einstellbereich
(O O Min Wert [0,1 A] Max Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 1
81765200037.00-000 8 50 19
81765200055.00-000 9 56 29
81765200075.00-000 12 72 35
81765200110.00-000 17 104 48
81765200150.00-000 20 120 61
81765200220.00-000 27 165 88
876T400037.00-000 3 23 10
876T400055.00-000 4 29 14
876T400075.00-000 5 35 20
876T400110.00-000 7 45 25
8176T400150.00-000 10 62 35
876T400220.00-000 13 83 51
876T400300.00-000 17 107 72
876T400400.00-000 23 143 91
8176T400550.00-000 35 215 119
876T400750.00-000 42 255 152
8176T401100.00-000 69 416 213
876T401500.00-000 82 495 286
FrS [Nennfreq. Motor] 10 bis 599 Hz 50 Hz

Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) auf [Sync. Motor](SYn) gesetzt ist.
Nennfrequenz des Motors gemafR Typenschild.
Die Werkseinstellung ist auf 50 Hz eingestellt bzw. 60 Hz voreingestellt, wenn [Standard Motorfreq.](bFr) auf 60 Hz eingestellt ist.
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Der Antrieb

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > ASY-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Siehe Tabelle Siehe Tabelle

Nenndrehzahl des Motors geman Typenschild.
Dieser Parameter ist nicht verfugbar, wenn auf eingestellt ist.
0 bis 9999 U/min, danach 10,00 bis 65,535 kU/min auf der integrierten Anzeige.
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 100
oder

50 - Schlupf in H.
Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x —csgp nrE (SO—HZ—Motoren)
oder

60 - Schlupf in H.
Nenndrehzahl = Synchrondrehzahl x # (60—Hz—Motoren)
Bei (BFR) = 50:

ACOPOSinverter P76 Einstellbereich

Min. Wert [U/min] Max. Wert [U/min] Default [U/min]
81765200018.00-000 1410
81765200037.00-000 1425
8176S200055.00-000 1400
81765200075.00-000 1400
81765200110.00-000 1410
81765200150.00-000 1420
81765200220.00-000 1430
8176T400037.00-000 1425
8176T400055.00-000 1400
8176T400075.00-000 0 U/min 65.535 U/min 1400
8176T400110.00-000 1410
8176T400150.00-000 1420
8176T400220.00-000 1430
8176T400300.00-000 1420
8176T400400.00-000 1425
8176T400550.00-000 1430
8176T400750.00-000 1450
8176T401100.00-000 1450
8176T401500.00-000 1455

Bei (BFR) = 60

ACOPOSinverter P76 Einstellbereich

Min. Wert [U/min] Max. Wert [U/min] Default [U/min]
81765200018.00-000 1680
81765200037.00-000 1720
81765200055.00-000 1700
81765200075.00-000 1700
81765200110.00-000 1680
81765200150.00-000 1715
81765200220.00-000 1715
8176T400037.00-000 1720
8176T400055.00-000 1700
8176T400075.00-000 0 U/min 65.535 U/min 1700
8176T400110.00-000 1680
8176T400150.00-000 1715
8176T400220.00-000 1715
8176T400300.00-000 1760
8176T400400.00-000 1769
8176T400550.00-000 1780
8176T400750.00-000 1780
8176T401100.00-000 1766
8176T401500.00-000 1771
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Der Antrieb

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > ASY-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

Warnung!
UNERWARTETE BEWEGUNG

Bei der Motormessung wird der Motor bewegt, um die Regelkreise fein einzustellen.

. Das System nur einschalten, wenn sich im Einsatzbereich keine Personen aufhalten und dieser frei von Hinder-
nissen ist.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.

Wahrend der Motormessung flhrt der Motor kleine Bewegungen aus. Eine gewisse Larmentwicklung und Vibrationen des Systems sind
normal.

» Die Motormessung wird nur dann ausgefiihrt, wenn kein Haltebefehl erteilt wurde. Wenn die Funktion ,Freier Auslauf‘ oder
»Schnellhalt® einem Logikeingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf 1 gesetzt werden (Eingang auf 0 aktiv).

» Die Motormessung hat Vorrang vor jeglichen Fahr- oder Vormagnetisierungsbefehlen. Diese werden erst nach der Motormessung

bertcksichtigt.
*  Wenn die Motormessung einen Fehler erfasst, zeigt der Umrichter an und schaltet je nach Konfiguration von
in den Fehlermodus um.
*  Eine Motormessung kann 1 oder 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten Sie, bis die Anzeige zu
wechselt.
Hinweis:

Der thermische Zustand des Motors hat groRen Einfluss auf das Messergebnis. Fiihren Sie die Messung bei angehaltenem
und kaltem Motor durch.

Um eine Motormessung erneut ausfiihren zu kénnen, warten Sie, bis er vollstandig gestoppt und erkaltet ist. Stellen Sie zuerst
auf ein und wiederholen Sie dann die Motormessung.
Die Durchfiihrung einer Motormessung ohne vorherige Aktivierung von fir eine Berechnung des thermischen Zustands
des Motors verwenden.
In jedem Fall muss der Motor angehalten sein, bevor ein Messvorgang gestartet wird.
Die Kabellange hat ebenfalls Einfluss auf das Messergebnis. Wird die Verkabelung geandert, ist eine Wiederholung des Messvorgangs

erforderlich.

: Motormessung lauft nicht

: Die Motormessung wird, wenn mdglich, sofort ausgefiihrt, woraufhin der Parameter automatisch zu
wechselt. Sollte der Umrichterstatus keine sofortige Messung erlauben, wechselt der Parameter zu und der Vorgang muss
wiederholt werden.

: Die von der Motormessung erfassten Motorparameter werden zuriickgesetzt. Die Standard-Motorparameterwerte
werden fir die Steuerung des Motors verwendet. =

(nur zur Information, kann nicht verandert werden)
Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Der zeigt den Status der Motormessung seit der letzten
Inbetriebnahme an.

: Die Motormessung wurde nicht ausgefihrt.
: Die Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefihrt.
: Die Motormessung wird ausgefiihrt.
: Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
: Die von der Motormessung ermittelten Motorparameter werden zur Steuerung des Motors verwendet.

(nur zur Information, kann nicht veréandert werden)

: Die Standard-Motorparameterwerte werden fir die Steuerung des Motors verwendet.
: Die von der Motormessung ermittelten Werte werden zur Steuerung des Motors verwendet.
: Die manuell eingestellten Werte werden fiir die Steuerung des Motors verwendet.

Hinweis:

Eine Motormessung kann die Leistung des Motors deutlich erhéhen.

Dieser Parameter zeigt die Methode an, mit der die Motorparameter gemaR des errechneten thermischen Zustands des Motors geandert
wurden.

: Keine Berechnung des thermischen Zustands.
: Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage des Nennstroms und des Stromverbrauchs
des Motors.

: Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage der bei der ersten Messung bei kaltem Motor
und der Motormessung bei jedem Start ermittelten Statorwiderstand.

Hinweis:

Bevor (TUNU) auf (CT) gesetzt wird, muss eine Motormessung durchgefiihrt werden, um die
Referenzwerte fiir einen kalten Motor zu erhalten.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > ASY-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Warnung!
UNERWARTETE BEWEGUNG
Wird diese Funktion aktiviert, erfolgt bei jedem Einschalten des Umrichters eine Motormessung.
. Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

Der Motor muss beim Einschalten des Umrichters ausgeschaltet sein.
= , wenn = . Der wahrend des Messvorgangs ermittelte Wert
der Motor-Statorwiderstand wird zur Berechnung des thermischen Zustands des Motors beim Einschalten verwendet.

: Funktion deaktiviert.
: Eine Messung wird automatisch bei jedem Start ausgefiihrt.
: Eine Messung wird beim ersten Fahrbefehl ausgefiihrt.

1)

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Wird der Parameter auf gesetzt, erfolgt immer eine Magnetisierung, auch wenn der
Motor nicht lauft.

Es ist sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor korrekt fiir den Magnetisierungsstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und
Beschéddigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Wenn = , wird die Werkseinstellung durch ersetzt.

Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut worden sein.

Im Modus baut der Umrichter den Magnetfluss bei seinem Start automatisch auf.

Im Modus erfolgt eine Magnetisierung, wenn der Motor gestartet wurde.

Der Magnetflussstrom ist gréRer als der (konfigurierter Nennstrom des Motors), wenn die Magnetisierung auf-
gebaut wurde. Daraufhin wird er dem Motor-Magnetisierungsstrom angepasst.

: Nicht-permanenter Modus

: Permanenter Modus. Diese Option ist nicht méglich, wenn auf gesetzt ist oder
wenn auf eingestellt wurde.
: Funktion inaktiv. Diese Option ist nicht mdglich, wenn nicht ist.
Wenn auf eingestellt ist, bedingt der Parameter die Zuordnung des
Rotors und nicht der Magnetisierung.
Wenn nicht ist, bleibt der Parameter wirkungslos.

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

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.3.2 [ASYNCHRON MOTOR] (ASY-) - Expertenmodus

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > ASY-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 65535 mQ 0mQ

Statorwiderstand im kalten Zustand (pro Windung), veranderbarer Wert.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.
"

0 bis 655,35 mH 0 mH

Streuinduktivitat im kalten Zustand, veranderbarer Wert.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

0 bis 6.553,5 A 0A

Kundenspezifisch angepasster Magnetisierungsstrom.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

0 bis 65.535 ms 0ms

Kundespezifisch angepasste Rotorzeitkonstante.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

(1)  Auf dem integrierten Anzeigegerat: 0 bis 9999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.535).

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

5.2.3.6.3.3 Parameter des Synchronmotors

Auf diese Parameter kann zugegriffen werden, wenn = eingestellt
ist.

In diesem Fall kann nicht auf die Parameter des Asynchronmotors zugegriffen werden.

Nach der Auswahl des Umrichters folgende Punkte ausfiihren:

1. Das Motortypenschild eingeben.

2. Die Messung durchfiihren.

* Ein durchflihren.
» Die magnetische Reluktanz des Synchronmotors priifen.

Wenn oder anzeigt:
+ Die Schritte unter 3. Die Messresultate verbessern durchfiihren.
» Die Schritte unter 4. PHS anpassen durchfiihren.

Wenn anzeigt:

» Die Schritte unter 4. PHS anpassen ausfiihren.
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3. Die Messresultate verbessern.

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

* Es ist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maxi-
malstrom besitzt.

» Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieBlich
Deratinganforderungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermittein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéaden fiihren!

. entsprechend dem maximalen Motorstrom einstellen. Der Hochstwert von
ist durch begrenzt. Wenn Sie keine Informationen zur Hand
haben, auf einstellen.
» Ein zweites nach der -Anderung ausfiihren.

4. PHS anpassen.
anpassen, um ein optimales Verhalten zu erzielen.

» Den Motor mit der kleinsten stabilen Frequenz starten, die mit der Maschine maoglich ist (ohne Last).

» Den Wert fur prufen und notieren.

° Wenn der Wert fir geringer ist als 0 %, kann

erhoht werden.
° Wenn der Wert fiir héher ist als 0 %, kann
vermindert werden.
Der Wert flr sollte nahe 0 % liegen.

+ Den Motor stoppen, um entsprechend dem (zuvor notierten) Wert von Zu andern.
Hinweis:

Der Umrichter muss so ausgewaihlt sein, dass er je nach Verhaltensanforderung iiber ausreichend
viel Strom verfiigt, jedoch iiber nicht zu viel, sodass noch eine genaue Strommessung erfolgen kann,
insbesondere bei der Hochfrequenz-Signaleinspritzung, siehe (HF1).

Die Leistungswerte konnen bei Motoren mit hohem Kogging gesteigert werden, wenn die Hochfre-
quenz- Einspritzung aktiviert wird, siehe (HF1).
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5.2.3.6.3.4 [SYNCHRONMOTOR] (SYn-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SYN- [SYNCHRONMOTOR]
nCrS [Nennstr.Synchr.Mot] Siehe Tabelle Siehe Tabelle
* Auf dem Typenschild angegebener Nennstrom des Synchronmotors.
n Einstellbereich
(ISR A Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 3 23 6
8176S200037.00-000 8 50 16
8176S200055.00-000 9 56 26
8176S200075.00-000 12 72 28
81765200110.00-000 17 104 38
8176S200150.00-000 20 120 49
81765200220.00-000 27 165 53
8176T400037.00-000 3 23 6
8176T400055.00-000 4 29 7
8176T400075.00-000 5 35 15
8176T400110.00-000 7 45 23
8176T400150.00-000 10 62 31
8176T400220.00-000 13 83 32
8176T400300.00-000 17 107 63
8176T400400.00-000 23 143 90
8176T400550.00-000 35 215 102
8176T400750.00-000 42 255 140
8176T401100.00-000 69 416 179
8176T401500.00-000 82 495 185
PPnS [Polpaar sync. Mot.] Siehe Tabelle Siehe Tabelle
* Anzahl der Polpaare am Synchronmotor.
. Einstellbereich
(IR A Min. Wert Max. Wert Default
81765200018.00-000 3
8176S200037.00-000 3
81765200055.00-000 3
8176S200075.00-000 4
81765200110.00-000 4
8176S200150.00-000 4
81765200220.00-000 4
8176T400037.00-000 3
8176T400055.00-000 3
8176T400075.00-000 1 50 3
8176T400110.00-000 4
8176T400150.00-000 4
8176T400220.00-000 4
8176T400300.00-000 5
8176T400400.00-000 5
8176T400550.00-000 5
8176T400750.00-000 5
8176T401100.00-000 5
8176T401500.00-000 5
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
nSPS [Nenndrehz syn Mot] Siehe Tabelle Siehe Tabelle
* Auf dem Typenschild angegebene Motornenndrehzahl.
. Einstellbereich
o) (IR A Min. Wert [U/min] Max. Wert [U/min] Default [U/min]
81765200018.00-000 3200
8176S200037.00-000 2960
81765200055.00-000 3120
81765200075.00-000 2580
81765200110.00-000 1920
8176S200150.00-000 2100
81765200220.00-000 1560
8176T400037.00-000 3200
8176T400055.00-000 3360
8176T400075.00-000 0 48000 2400
8176T400110.00-000 2000
8176T400150.00-000 2040
8176T400220.00-000 1620
8176T400300.00-000 1200
8176T400400.00-000 1160
8176T400550.00-000 1000
8176T400750.00-000 1000
8176T401100.00-000 2000
8176T401500.00-000 2000
tqS [Motordrehmoment] Siehe Tabelle Siehe Tabelle
* Auf dem Typenschild angegebenes Nenndrehmoment des Motors.
. Einstellbereich
(IR ED 0 Min. Wert [0, Nm] Max. Wert [0,1 Nm] Default [0,1 Nm]
81765200018.00-000 5
81765200037.00-000 13
81765200055.00-000 19
8176S200075.00-000 27
8176S5200110.00-000 46
81765200150.00-000 57
81765200220.00-000 79
8176T400037.00-000 8
8176T400055.00-000 11
8176T400075.00-000 1 65535 21
8176T400110.00-000 52
8176T400150.00-000 70
8176T7400220.00-000 95
8176T400300.00-000 171
8176T400400.00-000 263
8176T400550.00-000 517
8176T400750.00-000 705
8176T401100.00-000 450
8176T401500.00-000 587
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > SYN-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

Warnung!

UNERWARTETE BEWEGUNG
Bei der Motormessung wird der Motor bewegt, um die Regelkreise fein einzustellen.

. Das System nur einschalten, wenn sich im Einsatzbereich keine Personen aufhalten und dieser frei von Hinder-
nissen ist.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.

Wahrend der Motormessung flhrt der Motor kleine Bewegungen aus. Eine gewisse Larmentwicklung und Vibrationen des Systems sind
normal.

» Die Motormessung wird nur dann ausgefiihrt, wenn kein Haltebefehl erteilt wurde. Wenn die Funktion ,Freier Auslauf‘ oder
»Schnellhalt® einem Logikeingang zugeordnet wurde, muss dieser Eingang auf 1 gesetzt werden (Eingang auf 0 aktiv).

» Die Motormessung hat Vorrang vor jeglichen Fahr- oder Vormagnetisierungsbefehlen. Diese werden erst nach der Motormessung

bertcksichtigt.
*  Wenn die Motormessung einen Fehler erfasst, zeigt der Umrichter und schaltet je nach Konfiguration von
in den Fehlermodus um.
*  Eine Motormessung kann 1 oder 2 Sekunden dauern. Unterbrechen Sie den Vorgang nicht. Warten Sie, bis die Anzeige zu
wechselt.
Hinweis:

Der thermische Zustand des Motors hat groRen Einfluss auf das Messergebnis. Fiihren Sie die Messung bei angehaltenem
und kaltem Motor durch.

Um eine Motormessung erneut ausfiihren zu kénnen, warten Sie, bis er vollstandig gestoppt und erkaltet ist. Stellen Sie
zuerst auf ein und wiederholen Sie dann die Motormessung.

Die Durchfiihrung einer Motormessung ohne vorherige Aktivierung von wird fiir eine Berechnung des
thermischen Zustands des Motors verwendet.

In jedem Fall muss der Motor angehalten sein, bevor ein Messvorgang gestartet wird. Die Kabelldnge hat ebenfalls Einfluss
auf das Messergebnis. Wird die Verkabelung gedndert, ist eine Wiederholung des Messvorgangs erforderlich.

: Motormessung lauft nicht.
: Die Motormessung wird, wenn mdglich, sofort ausgefiihrt, woraufhin der Parameter automatisch zu
wechselt. Sollte der Umrichterstatus keine sofortige Messung erlauben, wechselt der Parameter zu und der Vorgang muss
wiederholt werden.
: Die von der Motormessung erfassten Motorparameter werden zuriickgesetzt. Die Standard-Motorparameterwerte
werden flr die Steuerung des Motors verwendet. = .

(nur zur Information, kann nicht veréandert werden)
Dieser Parameter wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespeichert. Er zeigt den Status der Motormessung seit der letzten Inbe-
triebnahme an.

: Die Motormessung wurde nicht ausgefihrt.
: Die Motormessung wurde angefordert, aber noch nicht ausgefiihrt.
: Die Motormessung wird ausgefiihrt.
: Die Motormessung ist fehlgeschlagen.
: Die von der Motormessung ermittelten Motorparameter werden zur Steuerung des Motors verwendet.

(nur zur Information, kann nicht veréandert werden)
Hinweis:
Eine Motormessung kann die Leistung des Motors deutlich erhéhen.

: Die Standard-Motorparameterwerte werden fir die Steuerung des Motors verwendet.
: Die von der Motormessung ermittelten Werte werden zur Steuerung des Motors verwendet.
: Die manuell eingestellten Werte werden fiir die Steuerung des Motors verwendet.

Dieser Parameter zeigt die Methode an, mit der die Motorparameter gemaf des errechneten thermischen Zustands des Motors geandert
wurden.

: Keine Berechnung des thermischen Zustands.
: Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage des Nennstroms und des Stromverbrauchs
des Motors.

: Berechnung des thermischen Zustands des Stators auf der Grundlage der bei der ersten Messung bei kaltem Motor
und der Motormessung bei jedem Start ermittelten Statorwiderstand.

Hinweis:

Bevor (TUNU) auf (CT) gesetzt wird, muss eine Motormessung durchgefiihrt werden, um die
Referenzwerte fiir einen kalten Motor zu erhalten.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > SYN-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Warnung!

UNERWARTETE BEWEGUNG
Wird diese Funktion aktiviert, erfolgt bei jedem Einschalten des Umrichters eine Motormessung.

Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

Der Motor muss beim Einschalten des Umrichters ausgeschaltet sein.
(AUt) = (YES), wenn (tunU) = (Ct). Der wahrend des Messvorgangs ermittelte Wert
der Motor-Statorwiderstand wird zur Berechnung des thermischen Zustands des Motors beim Einschalten verwendet.

: Funktion deaktiviert.
: Eine Messung wird automatisch bei jedem Start ausgefiihrt.
: Eine Messung wird beim ersten Fahrbefehl ausgefiihrt.

(nur zur Information, kann nicht veréandert werden.)
Informationen magn. Reluktanz von Synchronmotoren.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn =

Hinweis:
Bei einem Motor mit niedriger magn. Reluktanz, wird der Standardregelverlauf empfohlen.

: Messung wird nicht ausgefiihrt.
: Niedrige magnetische Reluktanz (empfohlene Konfiguration: = oder
und = ).
: Mittlere magnetische Reluktanz ( = ist moglich.
kénnte funktionieren).
: Hohe magnetische Reluktanz ( = ist moglich.
= ist moglich).

Modus zum Messen des Phasenverschiebungswinkels. Nur sichtbar, wenn =
und funktionieren fir alle Arten von Synchronmotoren. und
erhéhen die Performance je nach Art des Synchronmotors.

: Zuordnung fir IPM-Motor (Interior-buried Permanent Magnet motor). Zuordnungsmodus fiir Innenverdeckten Per-
manent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine hohe magnetische Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschla-
gung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

: Zuordnung fir SPM-Motor (Surface-mounted Permanent Magnet Motor). Zuordnungsmodus fiir oberflachenmon-
tierten Permanent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine mittlere oder niedrige magnetische Reluktanz). Er verwendet eine
Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

: Impuls-Signal Beaufschlagung. Standardzuordnungsmodus nach Impuls-Signaleinspritzung.

: Impuls-Signal Beaufschlagung, optimiert. Optimierter Standardzuordnungsmodus nach Impuls-Signal Beaufschla-
gung. Die Messzeit des Phasenverschiebungswinkels wird nach dem ersten Fahrbefehl oder Messvorgang verringert, selbst wenn der
Umrichter ausgeschaltet wurde.

: Keine Zuordnung.

Aktivierung der Hochfrequenz-Signal Beaufschlagung in RUN. Diese Funktion ermdglicht die Berechnung der Motordrehzahl so dass,
ohne Drehzahlriickfiihrung, Drehmoment bei kleinen Frequenzen erreicht wird.

Hinweis:
Je hoher das Kogging ist, desto effizienter ist die Funktion

Um die Leistungswerte zu gewabhrleisten, kann eine Anpassung der Parameter der Drehzahlregelung ( ,

und ) erforderlich sein sowie des Phasenregelkreises zur Drehzahlberechnung
(Expertenparameter und ).
Die Hochfrequenz-Beaufschlagung ist bei Motoren mit niedrigem Kogging nicht effizient.
Eine PWM-Frequenz von 4 kHz ist angebracht ( ).
Bei Instabilitdt ohne Last wird empfohlen, und zu verringern. Passen Sie dann

die Parameter des Drehzahlregelkreises fir ein dynamischeres Verhalten und die PLL-Verstarkung fiir eine gute Drehzahlberechnung
bei kleiner Frequenz an.
Bei Instabilitat mit Last kann es hilfreich sein, den Parameter zu erhéhen (hauptsachlich bei SPM-Motoren).

: Funktion deaktiviert.
: Hochfrequenz-Einspritzung wird fiir die Drehzahlberechnung verwendet.

(1) Auf dem integrierten Anzeigegerat: 0 bis 9999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.536).

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.3.5 [SYNCHRONMOTOR] (SYn-) - Expertenmodus

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC- > SYN-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 65.535 mQ 0mQ

Statorwiderstand im kalten Zustand (pro Windung). Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese
ausgefiihrt wurde.
Der Wert kann durch den Benutzer eingetragen werden, wenn dieser ihn kennt.

0 bis 655,35 mH 0 mH
Statorinduktivitat Achse ,d" in mH (pro Phase).
Bei Motoren mit glatten Polen: = = Statorinduktivitat L.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

0 bis 655,35 mH 0 mH
Statorinduktivitdt Achse ,q" in mH (pro Phase).
Bei Motoren mit glatten Polen: = = Statorinduktivitat L.
Die Werkseinstellung wird durch das Ergebnis der Motormessung ersetzt, falls diese ausgefiihrt wurde.

0 bis 6553,5 mV/U/min 0 mV/U/min
EMK-Konstante Synchronmotor in mV pro U/min (Spitzenspannung pro Phase).
Die PHS-Zuordnung erméglicht eine Verringerung des Stroms bei Betrieb ohne Last.
"
10 bis 800 Hz
(nSPS)*
(PP-
nS)/ 60
Motornennfrequenz fiir Synchronmotor in Hz. Automatisch aktualisiert gemaR den Daten von und
0 bis 100 Hz 25 Hz
Bandbreite der Statorfrequenz PII.
0 bis 200% 100%
Red.-Faktor der Statorfrequenz PII.
0 to 500% 0%

Fehlerkompensierung der Winkelposition im Hochfrequenzmodus.
Dies steigert die Performance bei niedrigen Frequenzen im Generator- und Motormodus, insbesondere bei SPM-Motoren.

: Der Umrichter nimmt einen Wert an, der dem anhand der Antriebsparameter berechneten Nennschlupf des Motors ent-
spricht.

250 bis 1.000 Hz 500 Hz

Frequenz des Hochfrequenz-Einspritzsignals. Sie hat Einfluss auf den Gerauschpegel wahrend der Winkelverschiebungsmessung und
auf die Genauigkeit der Drehzahlberechnung.

0 bis 200% 25%

Kennzahl des Stromniveaus des Hochfrequenz-Einspritzsignals. Sie hat Einfluss auf den Gerduschpegel wahrend der Winkelverschie-
bungsmessung und auf die Genauigkeit der Drehzahlberechnung.

bis 300%
Aktuelles Niveau in % von fur die Winkelverschiebungsmessmodi und
. Dieser Parameter hat Einfluss auf die Induktivitatsmessung. wird fir die Messung verwendet.
Dieser Strom muss gleich oder héher als das maximale Stromniveau der Anwendung sein. Andernfalls kann es zu Instabilitdt kommen.
Wenn = , ist = 150% von wahrend der
Messung und 100% von wahrend der Winkelverschiebungsmessung bei Standardzuordnung (
oder ).

0 bis 200% 50%
Aktuelles Niveau in % von fiir IPMA-Typ der hochfrequenten Phasenverschiebungswinkel-Messung.

0 bis 200% 100%
Aktuelles Niveau in % von fiir SPMA-Typ der hochfrequenten Phasenverschiebungswinkel-Messung.

-3276.7 bis 3275.8 -

D-Achse Stromverhaltnis

Verwenden Sie zum Anpassen von s sollte
nahe 0 sein.

Wenn der Wert von geringer ist als 0 %, kann erhoht werden.

Wenn der Wert von héher ist als 0 %, kann vermindert werden.

(1)  Auf dem integrierten Anzeigegerat: 0 bis 9999, dann 10,00 bis 65,53 (10.000 bis 65.536).

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.3.6 [ANTRIEBSDATEN] (drC-) (Fortsetzung)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
drC- [ANTRIEBSDATEN]
SPG [P- Ant. v-Regelung] 0 bis 1.000% 40%

* Proportionale Verstarkung der Drehzahlregelung.

Sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) nicht auf [Standard](Std), [U/f Reg 5P](UF5) oder [Quadr. U/F](UFQ).
SPGU [UF Reg. Start Spg.] 0 bis 1.000% 40%

* Tragheitsfaktor fiir folgende Motorsteuerungsverlaufe.

Sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [Standard](Std), [U/f Reg 5P](UF5) oder [Quadr. U/F](UFq).
Sit [l Anteil Geschw Reg] 1 bis 65.535 ms 63 ms
* Integral-Zeit-Konstante der Drehzahlregelung.
Sichtbar, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) nicht auf [Standard](Std), [U/f Reg 5P](UF5) oder [Quadr. U/F](UFq).
SFC [K Filt P Ant Geschw] 0 bis 100 65

* Drehzahlffilter-Koeffizient (0 (IP) bis 100 (PI)).

FFH [Filterzeit v gem.] 0 bis 100 ms 6,4 ms

* Nur im Expertenmodus verfligbar. Frequenz, mit der die berechnete Drehzahl gefiltert wird.

CrtF [Filterzeit Ref Strom] 0 bis 100 ms 3,2ms

* Nur im Expertenmodus verfiigbar.

Filterzeit des Strom-Sollwertfilters [des Steuerungsverlaufs (wenn [Nein](nO): Stator-Eigenfrequenz)].

UFr [IR-Kompens.] 0 bis 200% 100%

(\‘) Zur Optimierung des Drehmoments bei sehr niedriger Drehzahl oder zur Anpassung in Spezialfallen verwendet (Beispiel: bei parallel ge-
schalteten Motoren [IR-Kompens.](UFr) verringern. Wenn das Drehmoment bei niedriger Drehzahl nicht ausreicht, [IR-Kompens.](UFr)
erhdhen. Ein zu hoher Wert kann dazu flihren, dass der Motor nicht startet (Verriegelung) oder der Strombegrenzungsmodus geandert
wird.

SLP [Schlupfkomp.] 0 bis 300% 100%

* Auf diesen Parameter kann nicht zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [Sync. Motor](SYn).

Dieser Parameter wird bei 0% geschrieben, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [Quadr. U/F](UFq).
(\») Passen Sie die Schlupfkompensation um den von der Motornenndrehzahl eingestellten Wert an.
Die auf dem Motortypenschild angegebenen Drehzahlen missen nicht unbedingt genau sein.
Wenn die Schlupfeinstellung niedriger als der tatsachlicher Schlupf ist: Der Motor dreht im Beharrungszustand nicht mit der korrekten
Drehzahl, sondern mit einer Drehzahl, die niedriger ist als der Sollwert.
Wenn die Schlupfeinstellung hoher als der tatsachliche Schlupf ist: Der Motor ist Gberkompensiert und die Drehzahl instabil.
u1 [u1] 0 bis 800 V, je oV

)2

nach BaugroéRle

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

T
-

)2

[F1]

0 bis 599 Hz 0Hz

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

Cc
N

[uz]

0 bis 800 V, je ov
nach BaugroRe

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

% 3¢

[F2]

0 bis 599 Hz 0Hz

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

Cc
w

[U3]

0 bis 800V, je oV
nach BaugroRe

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

* 3%

[F3]

0 bis 599 Hz 0Hz

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [V/F 5pts](UF5).

c
=

[u4]

0 bis 800 V, je oV
nach Baugrofle

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

* 7t

[F4]

0 bis 599 Hz 0Hz

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

C
6]

)2

[US]

0 bis 800 V, je ov
nach BaugroRRe

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).

T
(]

)2

[F5]

0 bis 599 Hz 0Hz

U/f-Profileinstellung. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) = [U/f Reg 5P](UF5).
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

0 bis 1,5*INV 1,5"INV

Vorsicht!

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

« Es ist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom besitzt.

« Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieBlich Deratinganforde-
rungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Erste Strombegrenzung.
Hinweis:

Betréagt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus verriegeln,
wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

Die Motortaktfrequenz wird grundsatzlich geéndert (verringert), wenn die interne Temperatur des Umrichters zu hoch ist.

: Erwarmungsoptimiert
Ermdglicht dem System die Anpassung der Taktfrequenz an die Motorfrequenz.

: Optimierung des Motorgerausches (fur hohe Taktfrequenz)
Erméglicht dem System eine ausgewahlte Taktfrequenz konstant zu halten, unabhangig von der Motorfrequenz

Bei Uberhitzung verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz.
Bei Ruickkehr der Temperatur auf den Normalwert wird die Frequenz wieder auf den urspriinglichen Wert erhéht.

2 bis 16 kHz bzw. 4 kH 4 kHz
(wenn (SVL) aktiviert)

Vorsicht!

BESCHADIGUNG DES MOTORS

Es ist sicherzustellen, dass die Taktfrequenz des Umrichters 4 kHz nicht libersteigt, falls der EMV-Filter fiir den Betrieb
in einem IT-Netz getrennt wurde.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Einstellung der Taktfrequenz.
Einstellbereich: Der Maximalwert ist auf 4 kHz begrenzt, wenn der Parameter konfiguriert wurde.

Hinweis:

Bei liberméRigem Temperaturanstieg verringert der Umrichter automatisch die Taktfrequenz und setzt diese zuriick, so-
bald die Temperatur wieder in den Normalbereich zuriickkehrt.

Bei hohen Motordrehzahlen ist es ratsam, die PWM-Frequenz auf 8, 12 oder 16 kHz zu erhdhen.

Die zufallige Frequenzmodulation verhindert mégliche Resonanzen, die bei einer festen Frequenz auftreten kénnen.

: Feste Frequenz
: Frequenz mit zufélliger Modulation

: Kein Boost
: Dynamischer Boost
: Statischer Boost

-100 bis 100% 0%

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn nicht auf gesetzt ist.

Anpassung des Motor-Magnetisierungsstroms bei niedrigen Drehzahlen als Prozentsatz des Magnetisierungsnennstroms. Dieser Para-
meter wird zur Erhdhung oder Verringerung der fiir den Aufbau des Drehmoments benétigten Zeit verwendet. Er ermdglicht eine graduelle
Anpassung bis zu der Frequenz, die durch festgelegt wird. Negativwerte finden sich insbesondere bei Motoren mit
konischem Rotor.

Magnetisierungsstrom

Positiver [Boost] (bOO) 11

Magnetisierungs-Nennstrom

Negativer [Boost] (bOO) l

0 Frequenz
[Activ. Boost] (FAb)

0 bis 599 Hz 0Hz
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn nicht auf gesetzt ist.
Eine Frequenz, nach deren Uberschreitung der Magnetisierungsstrom nicht langer durch beeinflusst wird.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Diese Funktion begrenzt die Motoriiberspannungen und ist bei folgenden Anwendungen sinnvoll:
*  NEMA-Motoren
« Japanische Motoren
*  Spindelmotoren
*  Rickspulmotoren

Dieser Parameter kann bei Motoren mit 230/400 V, die bei 230 V betrieben werden, auf eingestellt bleiben oder auch, wenn
das Kabel zwischen Umrichter und Motor folgende Lange nicht iberschreitet:

* 4 m bei nicht abgeschirmten Kabeln
* 10 m bei abgeschirmten Kabeln

Hinweis:
Wenn = , wird die maximale Taktfrequenz geéndert.

: Funktion inaktiv
: Funktion aktiv

10 ps

Optimierungsparameter fiir Uberspannungsspitzen an den Motoranschliissen. Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn

Einstellen auf 6, 8 oder 10 us, geman folgender Tabelle.

(6

)
(8)
1

~ 0o

0)
Hinweis:

Dieser Parameter ist bei 8176 T40xxxx.00-000 Umrichtern sinnvoll.

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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Der Wert des Parameters ) entspricht der Dampfungszeit des verwendeten Kabels.
Er wird fir die Vermeidung von Uberlagerungen der Spannungswellenreflexionen verwendet, die sich aus grofien
Kabelldngen ergeben. Er begrenzt Uberspannungen auf das Doppelte der Nennspannung des DC-Bus.

Die folgende Tabelle zeigt Beispiele fir den Zusammenhang zwischen dem Parameter
und der Kabellange zwischen Umrichter und Motor. Bei groReren Kabellangen muss ein Ausgang des
Filters oder ein dV/dt-Schutzfilter verwendet werden.

Bei parallel geschalteten Motoren muss die Summe aller Kabellangen berlicksichtigt werden. Vergleichen Sie
die in der Tabelle angegebene Lange, die der Leistung eines Motors entspricht, mit der, die der Gesamtleistung
entspricht, und wahlen Sie die kiirzere Lange aus.

Beispiel: Zwei Motoren mit 7,5 kW (10 HP)

Nehmen Sie die Langen aus der Spalte mit 15 kW (20 HP), die kirzer sind als die der Spalte mit 7,5 kW (10
HP), und teilen Sie die entsprechende Lange durch die Anzahl der Motoren, um die Lange pro Motor zu erhalten
(bei nicht abgeschirmtem ,GORSE®-Kabel und SOP = 6 ist das Ergebnis 40 m/2 Motoren = 20 m pro Motor als
Maximum fir jeden 7,5 kW (10 HP)-Motor).

In Sonderfallen (beispielsweise bei unterschiedlichen Kabelarten, unterschiedlich leistungsstarken und parallel ge-
schalteten Motoren, unterschiedlichen Kabellangen bei Parallelschaltungen usw.) empfehlen wir die Verwendung
eines Oszilloskops, um die an den Motoranschlissen erhaltenen Uberspannungswerte zu prtfen.

Um die Gesamtleistung des Umrichters zu erhalten, darf der SOP-Wert nicht unnétig erhdht werden.

Tabelle zum Uberblick (iber den Zusammenhang zwischen dem SOP-Parameter und der Kabelléange einer Ver-
sorgung mit 400 V.
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P76 Motor Maximale Kabelldnge in Metern

Kabelquer- Nicht abgeschirm- Abgeschirmtes ,,GORSE“- Abgeschirmtes ,,BEL-
Sollwert Leistung | schnitt (min) tes ,,GORSE“-Kabel Kabel Typ GVCSTV-LS/LH DEN*“- Kabel Typ 2950x

Typ HO7 RN-F 4Gxx
kW | HP in AWG | SOP=10 | SOP=8 | SOP=6 | SOP=10 | SOP=8 | SOP=6 | SOP=10 | SOP=8 | SOP=6

mm?
8176S200018.00-000 0,18 0,25 1,5 14 100 m 70m 45m 105 m 85m 65 m 50 m 40m 30m
8176xx00037.00-000 0,370,550 1,5 14 100 m 70 m 45 m 105 m 85m 65m 50 m 40 m 30m
8176xx00055.00-000 0,55|0,75| 1,5 14 100 m 70 m 45m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
8176xx00075.00-000 0,75 1 1,5 14 100 m 70m 45 m 105 m 85m 65 m 50 m 40m 30m
8176xx00110.00-000 1,11 15 1,5 14 100 m 70m 45m 105 m 85m 65 m 50 m 40m 30m
8176xx00150.00-000 1,5 2 1,5 14 100 m 70 m 45 m 105 m 85m 65m 50 m 40 m 30m
8176xx00220.00-000 2,2 3 1,5 14 110 m 65 m 45m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
8176T400300.00-000 3 - 1,5 14 110 m 65 m 45 m 105 m 85m 65 m 50 m 40m 30m
8176T400400.00-000 4 5 2,5 12 110 m 65 m 45m 105 m 85m 65 m 50 m 40m 30m
8176T400550.00-000 55|75 4 10 120 m 65m 45 m 105 m 85m 65m 50 m 40 m 30m
8176T400750.00-000 75 | 10 6 8 120 m 65 m 45m 105 m 85 m 65 m 50 m 40 m 30m
8176T401100.00-000 " 15 10 8 115 m 60 m 45 m 100 m 75 m 55 m 50 m 40m 30m
8176T401500.00-000 15 20 16 6 105 m 60 m 40m 100 m 70 m 50 m 50 m 40m 30m

Bei Motoren mit 230/400 V, die bei 230 V betrieben werden,

bleibt der Parameter

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

(Fortsetzung)

8176S2: 335 bis 395 VDC Gemal Nennspan-
8176T4: 698 bis 820 VDC nung des Umrichters

Einschaltspannung Bremstransistor (siche "[DC_BUS KOPPLUNG] (dCC-)" auf Seite 275).

Wenn zwei Motoren mechanisch miteinander verbunden sind, daher die gleiche Drehzahl haben und jeder Motor durch einen Umrichter
gesteuert wird, kann diese Funktion fiir die Verbesserung der Drehmomentverteilung zwischen den beiden Motoren verwendet werden.
Dadurch wird die Drehzahl drehmomentabhangig variiert.

Auf diesen Parameter kann nur zugegriffen werden, wenn =

: Funktion inaktiv
: Funktion aktiv

0 bis 599 Hz 0Hz
Nennkorrektur in Hz.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn =
Drehmoment
LbC
| |
Nenndrehmoment !
0 Frequenz
Nenndrehmoment
LbC

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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5.2.3.6.3.7 [ANTRIEBSDATEN] (drC-) Parameter Lastverteilung

Auf die Parameter der Lastverteilung kann auf Expertenebene zugegriffen werden.

Prinzip:
Drehmoment-Sollwert

Sollwert _| Rampe e Drehzahlregler
Drehzahl A

Ausgleich Filter

K

LBC LBF

LBC1

LBC2

LBC3

Der Lastverteilungsfaktor K wird durch das Drehmoment und die Drehzahl bestimmt, mit den zwei Faktoren K1
und K2 (K = K1 x K2).

K1

1 Drehzahl
LBC1 LBC2
K2
LBC
LBC3
Drehmoment
LBC3 Nenndrehmoment
x (1+LBC3)
LBC

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > drC-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
0 bis 598,9 Hz 0 Hz
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn = gesetzt ist.

Minimale Drehzahl firr die Lastverteilungskorrektur in Hz. Unter diesem Grenzwert werden keine Korrekturen ausgefiihrt. Er wird dazu
verwendet, die Korrektur bei sehr niedrigen Drehzahlen abzubrechen, da dies die Drehbewegung des Motors behindern wiirde.

0,1 Hz
+0,1 bei 599 Hz
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn = gesetzt ist.
Drehzahlgrenzwert in Hz, bei dessen Uberschreitung die Maximallastkorrektur angewendet wird.
0 bis 300% 0%

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn = gesetzt ist.
Minimales Drehmoment bei Lastverteilungskorrektur als Prozentsatz des Nenndrehmoments. Unter diesem Grenzwert werden keine
Korrekturen ausgefihrt. Wird verwendet, um Instabilitdten beim Drehmoment zu vermeiden, wenn die Drehmomentrichtung nicht konstant

ist.

Obis20s 100 ms

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn = gesetzt ist.
Die Zeitkonstante (Filter) fur die Korrektur in ms. Wird bei flexiblen mechanischen Kupplungen verwendet, um Instabilitdten zu vermeiden.

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 geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.4 [EIN/ AUSGANGE] (1_O-)

Die Parameter im Menu kénnen nur geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt
wurde und kein Fahrbefehl vorliegt.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > 1_O-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Bei Anderung dieses Parameters werden die Parameter und sowie die Zuweisungen
der digitalen Eingénge auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt.

Priifen Sie, ob diese Anderung mit der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

2-Draht-Steuerung (pegelgesteuert): Dies ist der Zustand (0 oder 1) oder die Flanke (0 bis 1 oder 1 bis 0) des
Eingangs, der/die den Betrieb oder den Halt steuert. Beispiel fiir eine ,Source“-Verdrahtung:

LI1: Rechtslauf
LIx: Linkslauf

3-Draht-Steuerung (flankengesteuert): 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. Beispiel fir eine ,Source“-Verdrahtung:

LI1: Stopp
LI2: Rechtslauf
E/EN b LiIx: Linkslauf

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die Parametereinstellung mit dem Typ der verwendeten Verdrahtung kompatibel ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

: Der Zustand 0 oder 1 wird furr Betrieb (1) oder Halt (0) berticksichtigt.
: Eine Zustandsénderung (Ubergang oder Flanke) ist erforderlich, um den Betrieb einzuleiten und versehentliche Neu-

starts nach einem Ausfall der Spannungsversorgung zu verhindern.
: Der Zustand 0 oder 1 wird flir Betrieb oder Halt beriicksichtigt, aber das Eingangssignal ,Rechtslauf* hat Prioritat

gegeniiber dem Eingangssignal ,Linkslauf*.

Zuordnung des Haltebefehls.
Nur sichtbar, wenn = gesetzt ist.
: Logikeingang LI1, wenn nicht im
tIm ist die Umschaltung mit Logikeingangen mdglich

Zuordnung des Rechtslauf-Befehls.
: Logikeingang LI1, wenn nicht im
tIm ist die Umschaltung mit Logikeingdngen mdglich

Zuordnung des Linkslauf-Befehls.
: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1

Wenn (CHCF) auf (SIM) oder (SEP) gesetzt ist, dann sind die Parameter (Cd11) bis

(Cd15), (C111) bis (C115), (C211) bis (C215) sowie (C311) bis (C315) nicht verfugbar.

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

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.4.1 [KONFIGURATION LI1] (L1-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
L1- [KONFIGURATION LI1]
L1A [Zuordnung LI1]
Schreibgeschiitzter Parameter, Konfiguration nicht méglich.
Er zeigt alle Funktionen an, die Eingang LI1 zugeordnet sind, um auf Mehrfachzuordnungen zu priifen.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
rUn [Startfreig.](rUn): Freigabe fur den Start
Frd [Rechtslauf](Frd): Betrieb im Rechtslauf
S [Linkslauf](rrS): Betrieb im Linkslauf
rPS [Rampe](rPS): Umschalten der Rampe
JOG [Frequenz Jog](JOG): Schrittbetrieb
USP [+ Drehzahl](USP): + Drehzahl
dspP [-Drehzahl](dSP): - Drehzahl
PS2 [2 Vorwahlfreq.](PS2): 2 Vorwahlfrequenzen
PS4 [4 Vorwahlfreq.](PS4): 4 Vorwahlfrequenzen
PS8 [8 Vorwahlfreq.](PS8): 8 Vorwahlfrequenzen
rFC [Umsch. Sollw Kanal](rFC): Umschalten der Sollwerte
nSt [Fr. Auslauf](nSt): Freier Auslauf
dCl [DC Brems.](dCl): Stopp der Gleichstrombremsung
FSt [Schnellhalt](FSt): Schnellhalt
FLO [Forced lokal](FLO): Modus ,Forced lokal”
rSF [Fehlerreset](rSF): Ricksetzen der Fehler
tuL [Motormess.](tUL): Motormessung
SPM [Sollwert Sp.](SPM): Sollwertspeicherung
FLI [Mot. Magn.](FLI): Motormagnetisierung
PAU [Auto/Hand](PAU): PI(D) automatisch/manuell
PIS [PID Reset | Anteil](PIS): Integraler Nebenschluss PI(D)
Pr2 [Zuord 2 PID-Sollw](Pr2): 2 PI(D) Vorwahlsollwerte
Pr4 [Zuord 4 PID-Sollw](Pr4): 4 PI(D) Vorwahlsollwerte
tLA [Begr Drehm](tLA): Permanente Begrenzung des Drehmoments
EtF [Ext. Fehler](EtF): Externer Fehler
rCA [Riickm. Mot. Schiitz](rCA): Rickmeldung des nachgeschalteten Schiitzes
CnF1 [2 Konfig](CnF1): Konfigurationsumschaltung 1
CnF2 [3 Konfig](CnF2): Konfigurationsumschaltung 2
CHA1 [2 Param. Satze](CHAT): Parameterumschaltung 1
CHA2 [3 Param. Satzets](CHA2): Parameterumschaltung 2
tLC [M. Begr. AlJ(tLC): Drehmomentbegrenzung: Aktivierung (Analogeingang) durch einen Logikeingang
CCS [Umsch. Befehlk.](CCS): Befehlskanal-Umschaltung
InH [Unterdr. Fhi](InH): Fehlerunterdriickung
PS16 [16 Vorwahlfreq.](PS16): 16 Vorwahlfrequenzen
LC2 [2. Strombegr](LC2): Strombegrenzungsumschaltung
rCb [Umsch Sollw 1B](rCb): Sollwertkanalumschaltung (1 nach 1B)
trC [Trav. CtL](trC): Traverse Control
bCl [Riickm. Bremse](bCl): Rickmeldung Bremse Logikeingang
SAF [Pos Vorw. Stop](SAF): Stoppschalter Rechtslauf
SAr [PosRWStop](SAr): Stoppschalter Linkslauf
dAF [Pos LSP FW](dAF): Verlangsamung erreicht bei Rechtslauf
dAr [Pos LSP RW](dAr): Verlangsamung erreicht bei Linkslauf
CLS [Absch. Endsch. Man](CLS): Grenzschalter I6schen
LES [Verrieg.](LES): Not-Aus
rtr [Init Trav ctl](rir): Traverse Control erneut laden
SnC [Counter Wobble](SnC): Counter Wobble-Synchronisierung
rPA [Reset Umr.](rPA): Produkt riicksetzen
SH2 [2 HSP](SH2): Grofke Frequenz 2
SH4 [4 HSP](SH4): GroRe Frequenz 4
FPS1 [Vorwahl v2](FPS1): Funktionstaste Zuordnung Vorwahlfrequenz 1
FPS2 [Vorwahl v3](FPS2): Funktionstaste Zuordnung Vorwahlfrequenz 2
FPr1 [Ref PID2](FPr1): Funktionstaste Zuordnung Vorwahl PI 1
FPr2 [Ref PID3](FPr2): Funktionstaste Zuordnung Vorwahl Pl 2
FUSP [+ Drehzahl](FUSP): Funktionstaste Drehzahlerhéhung
FdSP [-Drehzahl](FdSP): Funktionstaste Drehzahlverringerung
Ft [T/K](Ft ): Funktionstaste Zuordnung stoffrei
usl [+ Drehz Soll](US]): Drehzahl um Sollwert herum erhéhen
dsl [- Drehz Soll](dS!): Drehzahl um Sollwert herum verringern
SLS1 [SLS ch.1](SLS1): SLS Sicherheitsfunktion Kanal 1
SLS2 [SLS ch.2](SLS2): SLS Sicherheitsfunktion Kanal 2
SS11 [SS1 ch.1](SS11): SS1 Sicherheitsfunktion Kanal 1
SS12 [SS1 ¢h.2](S512): SS1 Sicherheitsfunktion Kanal 2
StO1 [STO ch.1](St01): STO Sicherheitsfunktion Kanal 1
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
StO2 [STO ch.2](St02): STO Sicherheitsfunktion Kanal 2
SMS1 [SMS ch.1](SMS1): SMS Sicherheitsfunktion Kanal 1
SMS2 [SMS ch.2](SMS2): SMS Sicherheitsfunktion Kanal 2
L1d [Einsch. Verz. LI1] 0 bis 200 ms 0ms
Dieser Parameter wird fiir eine verzdgerte Beriicksichtigung des Ubergangs des Logikeingangs in den Zustand 1 verwendet. Diese
Verzdgerung lasst sich mit Werten von 0 bis 200 ms einstellen und dient der Filterung etwaiger Interferenzen. Der Ubergang in den
Zustand 0 wird ohne Verzégerung bericksichtigt.
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
|_O- [EIN/ AUSGANGE](Fortsetzung)
L2- [KONFIGURATION LIx]
bis Alle verfiigbaren Logikeingédnge des Umrichters werden wie im Beispiel LI1 oben verarbeitet (bis LI6).
L6-
L5- [KONFIGURATION LI5]
Bestimmte Parameter fiir LI5 werden als Impulseingang verwendet.
PIA [Zuord PulsRef]
Schreibgeschitzter Parameter, Konfiguration nicht méglich.
Der Parameter zeigt sémtliche dem Impulseingang zugewiesenen Funktionen an. So kénnen beispielsweise Kompatibilitatsprobleme
gepriift werden.
Identisch mit [Zuordnung AITJ(AITA).
PIL [min. Wert RP] 0 bis 20,00 kHz 0 kHz
Skalierungsparameter fiir Impulseingang 0% in Hz * 10 Einheit.
PFr [max. Wert RPalue] 0 bis 20,00 kHz 20,00 kHz
Skalierungsparameter fiir Impulseingang 100% in Hz * 10 Einheit.
PFI [Filter RP] 0 bis 1000 ms 0ms
I/0 ext. Impulseingang Abschaltzeit des Tieffilters.
LA1- [KONFIGURATION LIx]
LA2- Die zwei Analogeingange Al1 und Al2 des Umrichters kdnnen als LI-Eingdnge verwendet werden und werden wie im Beispiel LI1 oben

verarbeitet.

Konfiguration der Analogeingange und des Impulseingangs

Die Mindest- und Maximalwerte der Eingange (in V, mA usw.) werden zur Abstimmung der Sollwerte auf die An-
wendung in % umgerechnet.

Mindest- und Maximalwerte der Eingénge:

Der Mindestwert entspricht einem Sollwert von 0% und der Maximalwert einem Sollwert von 100%. Der Mindestwert
kann uber dem Maximalwert liegen:

Sollwert
A
100%
Strom-, Spannungs-
oder Impulseingang
0% w .
[min. Wert] [max. Wert] 20 mA oder
(CrLx oder (CrHx oder 10 V oder

ULx oder PIL) UHx oder Pfr) 20,00 kHz
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Sollwert
A
100%
Strom-, Spannungs-
oder Impulseingang
0% w ‘
[max. Wert] [min. Wert] 20 mA oder
(CrHx oder (CrLx oder 10 V oder

UHxoder Pfr)  ULx oder PIL) 20,00 kHz

Bei bidirektionalen Eingadngen () sind Mindest- und Maximalwert relativ zum Absolutwert, z. B. £2 bezogen auf 8 V.

Bereich (Ausgangswerte): Nur fiir Analogeingange:

Mit diesem Parameter wird der Sollwertbereich auf [0% — 100%] oder [-100% — +100%)] gesetzt. So wird bei
unidirektionalem Eingang ein bidirektionaler Ausgang erzielt.

Sollwert
A
100%
Strom oder
Spannungseingang
0% f -
[min. Wert] [max. Wert] 20 mA oder

Bereich 0 —» 100% oV

Sollwert
A
100%
Strom- oder
Spannungseingang
[min. Wert]
0% -
[max. Wert] 20 mA
oder 10V
-100%

Bereich -100% —» +100%
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Name/Beschreibung

Der Antrieb

Einstellbereich Werkseinstellung

bSP

bSd

QO

bLS

bnS

bnS0

[Art der Referenz]

Hinweis:

[Standard] (bSd)

[Art der Referenz] (bSP) wird auf [Unterdr LSP](bnS) forciert und kann nicht gedndert werden, wenn der Sollwert [Freq.
Sollwert HMI] (LFr) bzw. (LFRD) von einer Steuerung vorgegeben ist.

[Standard](bSd)
Frequenz
HSP 7
|
LSPH i
-100% | Sollwert
i 0% +100%
/ - LSP
|
e HSP
[Begr. LSP](bLS)
Frequenz
HSPI——————7 |
\
\
\
-100% LSP| } Sollwert
{ LsP +100%
\
\
|
77777777 | HSP
[Unterdr LSP](bnS)
Frequenz
HSP

-100% LSP
[
|
|
|
|
77777777 | HSP
[Totband 0](bnS0)
Frequenz

HSP

Sollwert

Sollwert

Bei Sollwert = 0 ist die Frequenz = LSP

Bei Sollwert = 0 bis LSP ist die Frequenz = LSP

Bei Sollwert = 0 bis LSP ist die Frequenz =0

Dieser Vorgang ist identisch mit [Standard](bSd), allerdings ist in
folgenden Fallen die Frequenz bei Sollwert = 0 ebenfalls = 0.

Das Signal liegt unter dem [min. Wert], der wiederum groRer ist als
0 (Beispiel: 1 V an einem 2-10-V-Eingang).

Das Signal liegt tiber dem [min. Wert], der wiederum gréRer ist als
der [max. Wert] (Beispiel: 11 V an einem 10-0-V-Eingang).

Wenn fiir den Eingangsbereich ,bidirektional” festgelegt wurde, ist
der Vorgang identisch mit [Standard](bSd).

Mit diesem Parameter wird festgelegt, wie der Frequenzsollwert be-
riicksichtigt wird (nur fir Analogeingange und Impulseingang). Bei
dem PID-Regler handelt es sich dabei um den PID-Ausgangssoll-
wert.

Die Grenzwerte werden durch die Parameter [Kleine Frequen-
z](LSP) und [Grolie Frequenz](HSP) festgelegt.

O

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Entlinearisierung: Nur fiir Analogeingédnge

Zur Entlinearisierung des Eingangs muss ein Zwischenpunkt auf der Eingangs-/Ausgangskennlinie dieses Ein-

gangs bestimmt werden:

Bereich 0 — 100%

Bereich -100% — 100%

Sollwert
A
100% F————————m |
I I
I I
I I
I I
| |
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
s I |
yd 1 1
/ I |
i | |
// I |
// i i Strom- oder

[Pkt Y Verschieb] o-———————ccmeee e o | | Spannungseingang
| | |
| I |
| I |

0% . | | -
[min. Wert] [Pkt X Verschieb] [max. Wert] 20 mA
(0%) (100%) oder 10 V
Hinweis:

Bei [Pkt X Verschieb] entspricht 0% dem [min. Wert] und 100% dem [max. Wert].

Sollwert
A
100% p
[Pkt Y Verschieb] Strom- oder
[min. Wert] -[Pkt X Verschieb] // Spannungseingang
(-100%) .
0% 7
= 0% [Pkt X Verschieb] [max. Wert] 20 mA
(100%) oder 10V
-[Pkt 'Y Verschieb] y

-100%
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5.2.3.6.4.2 [KONFIGURATION AI1] (Al1-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Al1- [KONFIGURATION AI1]
Al1A [Zuordnung Al1]
Schreibgeschiitzter Parameter, Konfiguration nicht mdéglich. Der Parameter zeigt samtliche dem Eingang Al1 zugewiesenen Funktionen
an. So kénnen beispielsweise Kompatibilitatsprobleme gepriift werden.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
AO1 [Zuordnung AO1](AO1): Analogausgang AO1
Fr1 [Kanal Sollw1](Fr1): Sollwertquelle 1
Fr2 [Kanal Sollw2](Fr2): Sollwertquelle 2
SA2 [Sollw. Summ. E2](SA2): Sollwertsumme 2
PIF [Istwert PID](PIF): Pl-Istwert (Pl-Regelung)
tAA [Begr Drehm](tAA): Drehmomentbegrenzung: Aktivierung durch Analogwert
dA2 [SubParam2](dA2): Subtraktion Sollwert 2
PIM [Ref.PIDman](PIM): Manueller Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (auto-man)
FPI [PID speed ref.](FPI): Frequenzsollwert des PI(D)-Reglers (pradiktiver Sollwert)
SA3 [Sollw. Summ. E3](SA3): Sollwertsumme 3
Frib [Kanal Sollw1B](Fr1b): Sollwertquelle 1B
dA3 [SubParam3](dA3): Subtraktion Sollwert 3
FLOC [Forced lokal](FLOC): Sollwertquelle ,Forced lokal*
MA2 [Ref Multi 2](MAZ2): Multiplikation Sollwert 2
MA3 [Ref Multi 3](MA3): Multiplikation Sollwert 3
PES [Gew. Mess.](PES): Hubwerk: Externe Gewichtsmessfunktion
Al1t [Typ Al1] [0-10V](10U)
10U [0-10V](10U): Positiver Spannungseingang 0 bis 10 V (negative Werte werden als null interpretiert)
ulL1 [min. Wert Al1] 0 bis 10,0 V ov
Parameterwert fiir Spannungsskalierung Al1 = 0%.
UIH1 [max. Wert Al1] 0 bis 10,0 V 10,0V
Parameterwert fiir Spannungsskalierung Al1 = 100%.
AlMF [Filter Eingang Al1] 0 bis 10,00 s Os
Filter.
AL [Bereich Al1] [0 - 100%](POS)
POS [0 - 100%](POS): Positive Logik
nEG [+/-100%](nEG): Positive und negative Logik
AIME [Pkt X Verschieb Al1] 0 bis 100% 0%
Koordinate fiir Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in Prozent.
0% entspricht [min. Wert Al1](UIL1). 100% entspricht [max. Wert AI1](UIH1).
Al1S [Pkt Y Verschieb Al1] 0 bis 100% 0%
Koordinate fiir Ausgangsentlinearisierung (Frequenzsollwert). Prozentwert des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentwert [Pkt X
Verschieb AI1](AI1E) des Signals am physikalischen Eingang entspricht.
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Al2- [KONFIGURATION AI2]
AI2A [Zuordnung Al2]
Identisch mit [Zuordnung AIM](AITA)
Al2t [Typ Al2] [+/- Spg](n10U)
10U [0-10V](10U): Positiver Spannungseingang 0 bis 10 V (negative Werte werden als null interpretiert: der Eingang ist unidirektional).
n10U [+/- Spg](n10U): Positiver und negativer Spannungseingang +/- 10 V (Der Eingang ist bidirektional).
uiL2 [min. Wert Al2] 0 bis 10,0 V oV
Parameterwert fiir Spannungsskalierung Al2 = 0%.
UlH2 [max. Wert Al2] 0 bis 10,0 V 10,0V
Parameterwert fiir Spannungsskalierung Al2 = 100%.
AI2F [Filter Eingang Al2] 0 bis 10,00 s O0s
Storungsfilterung.
Al2L [Bereich Al2] [0 - 100%](POS)
Ein Zugriff auf diesen Parameter ist méglich, wenn [Typ Al2](AI2t) = [+/- Spgl(n10U).
POS [0 -100%](POS): Positive Logik
nEG [+/-100%](nEG): Positive und negative Logik
AI2E [Pkt X Verschieb Al2] 0 bis 100% 0%
Koordinate fiir Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in Prozent.
0% entspricht [min. Wert] wenn der Bereich = 0 — 100%.
. [max. Wert] + [min. Wert] .
0% entspricht > wenn der Bereich = -100% — + 100%.
100% entspricht [max. Wert].
Al2S [Pkt Y Verschieb Al2] 0 bis 100% 0%

Koordinate fiir Ausgangsentlinearisierung (Frequenzsollwert). Prozentwert des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentwert [Pkt X
Verschieb Al2](A12E) des Signals am physikalischen Eingang entspricht.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Al3-

[KONFIGURATION AI3]

AI3A

[Zuordnung Al3]
Identisch mit [Zuordnung AIMT](AITA).

Al3t

[Typ AI3] [0-20mA](0A)

[0-20mA](0OA): Stromeingang 0 bis 20 mA

CrL3

[min. Wert Al3] 0 bis 20,0 mA 0mA

Parameterwert fiir Stromskalierung AI3 = 0%.

CrH3

[max. Wert Al3] 0 bis 20,0 mA 20,0 mA

Parameterwert fir Stromskalierung AI3 = 100%.

AI3F

[Filter Eingang AlI3] 0 bis 10,00 s Os

Storungsfilterung.

AI3L

nEG

[Bereich Al3] [0 - 100%](POS)

[0 - 100%](POS): unidirektionaler Eingang

[+/-100%](nEG): bidirektionaler Eingang

Beispiel: An einem Eingang 4 bis 20 mA.

4 mA entspricht einem Sollwert von -100%.

12 mA entspricht einem Sollwert von 0%.

20 mA entspricht einem Sollwert von +100%.

Da es sich bei AI3 aus physikalischer Sicht um einen bidirektionalen Eingang handelt, darf die Konfiguration [+/- 100%](nEG) nur dann
genutzt werden, wenn es sich bei dem angelegten Signal um ein unidirektionales Signal handelt. Ein bidirektionales Signal ist nicht mit
einer bidirektionalen Konfiguration kompatibel.

AI3E

[Pkt X Verschieb Al3] 0 bis 100% 0%

Koordinate fiir Eingangsentlinearisierung. Signal am physikalischen Eingang in Prozent.
0% entspricht [min. Wert](CrL.3) wenn der Bereich = 0 — 100%.
[max. Wert AI3] (CrH3) - [min. Wert AI3]

(crL3)
100% entspricht [max. Wert AI3](CrH3).

wenn der Bereich = -100% — +100%.

0% entspricht

AI3S

[Pkt Y Verschieb Al3] 0 bis 100% 0%

Koordinate fiir Ausgangsentlinearisierung (Frequenzsollwert).
Prozentwert des internen Frequenzsollwerts, der dem Prozentwert [Pkt X Verschieb Al3](A13E) des Signals am physikalischen Eingang
entspricht.

5.2.3.6.4.3 [A1 VIRTUELL] (AU1-)

Code

Name/Beschreibung

AU1-

[Al1 VIRTUELL]

AU1A

[AIV1 Zuornung]
Virtueller Analogeingang 1 tiber Drehrad an der Frontseite des Produkts.
Identisch mit [Zuordnung AIT](AITA).

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

AU2-

[VIRTUEL Al2]

AU2A

[AIV2 Zuornung]

Mégliche Zuordnungen fur [Al virtual 2]J(AIU2): Virtueller Analogeingang 2 uber Kommunikationskanal, Konfiguration Uber
[Al2 Kommunikation](AIC2).

Identisch mit [AIV1 Zuornung](AUTA).

AIC2

[Al2 Kommunikation] [Nein](nO)

[VIRTUEL AI2](AU2A) Quellkanal.
Dieser Parameter ist auch tber das Unterment [PID REGLER](PId-) zuganglich.
Skala: Der von diesem Eingang libertragene Wert von 8192 entspricht 10 V an einem 10-V-Eingang.

[Nein](nO): Nicht zugeordnet
[Modbus](Mdb): Integrierter Modbus
[CANopen](CAN): Integriertes CANopen®

[Kom. Karte](nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menti die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und gedndert werden kdnnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.4.4 [KONFIGURATION R1] (r1-)

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
r1- [KONFIGURATION R1]
r1 [Zuordnung R1] [kein Fehler](FLt)
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
FLt [kein Fehler](FLt): Status der Umrichterfehlererkennung (Relais ist normalerweise aktiviert und wird bei einem Fehler deaktiviert)
rUn [in Betrieb](rUn): Umrichter ist in Betrieb
FtA [Freq. err.](FtA): Frequenz-Schwellwert erreicht (F.-Schwellw. Mot](Ftd))
FLA [HSP err.](FLA): GroRe Frequenz erreicht
CtA [Schw. | err.](CtA): Strom-Schwellwert erreicht ([Strom Schwellwert](Ctd))
SrA [FRH err.](SrA): Frequenzsollwert erreicht
tSA [Th. Mot. err.](tSA): Thermischer Motorzustand 1 erreicht
PEE [Al Fehler PID](PEE): Alarm Fehler PID
PFA [Al Istwert PID](PFA): Alarm Istwert PID
F2A [Freq. 2 err.](F2A): Frequenz-Schwellwert 2 erreicht ([Schwellwert Freq. 2](F2d))
tAd [Th FU err](tAd): Thermischer Zustand des Umrichters erreicht
ULA [Al. Unterl.]J(ULA): Unterlast-Alarm
OLA [Al.Uberlast](OLA): Uberlast-Alarm
rSdA [Al. Seilspgl(rSdA): Schlaffseil (siehe Parameter [Konfig. Schlaffseil](rSd)).
ttHA [Al. hohes M](ttHA): Motordrehmoment Ubersteigt oberen Schwellwert [Schw. Drehm. hoch](itH).
ttLA [Al. Low M](ttLA): Motordrehmoment unterschreitet unteren Schwellwert [Schw. Drehm. Low](ttL).
MFrd [Rechtslauf](MFrd): Motor dreht nach rechts
MrrS [Linkslauf](MrrS): Motor dreht nach links
ts2 [Th Mot2 err](tS2): Thermischer Schwellwert Motor 2 (TTD2) erreicht
tS3 [Th Mot3 err](tS3): Thermischer Schwellwert Motor 3 (TTD3) erreicht
AtS [M negativ](AtS): Negatives Drehmoment (Bremsen)
CnF0 [Konfig. 0](CnF0): Konfiguration 0 aktiv
CnF1 [Konfig. 1](CnF1): Konfiguration 1 aktiv
CnF2 [Konfig. 2](CnF2): Konfiguration 2 aktiv
CFP1 [Satz 1 aktiv](CFP1): Parametersatz 1 aktiv
CFP2 [Satz 2 aktiv](CFP2): Parametersatz 2 aktiv
CFP3 [Satz 3 aktiv](CFP3): Parametersatz 3 aktiv
dbL [Lad. DC Bus](dbL): Laden des DC-Busses
brS [Brems aktiv](brS): Umrichter bremst
PrM [P abgesch.](PrM): Umrichter gesperrt durch Eingang ,Safe Torque Off*
FqLA [Fhl.Frg.mes.](FgLA): Gemessener Drehzahl-Schwellwert erreicht [Schw. Alarm Puls](Fgl)
MCP [I Mot pres](MCP): Motorstrom vorhanden
LSA [EM aktiv](LSA): Endschalter erreicht
dLdA [Al. Lastvar.](dLdA): Erkennung einer Lastvariation
AG1 [Alarm Gr. 1](AGI): Alarmgruppe 1
AG2 [Alarm Gr. 2](AG2): Alarmgruppe 2
AG3 [Alarm Gr. 3](AG3): Alarmgruppe 3
PLA [Al. LI6=PTC](PLA): LI6 = PTCL-Alarm
EFA [Al extFehler](EFA): Alarm externer Fehler
USA [Alarm USF](USA): Unterspannungsalarm
UPA [Voral. USF](UPA): Unterspannungs-Schwellwert
tHA [Al. °C drv](tHA): Ubertemperatur Umrichter
SSA [Limt M/l err](SSA): Alarm Drehmomentbegrenzung
tJA [Alarm IGBT](tJA): Alarm thermischer Ubergang
AP3 [AI3 Al 4-20](AP3): Alarm Ausfall 4-20 mA AI3
rdY [Al. Bremsw.](rdY): Startbereit
F1)d [Einsch. Verz. R1] 0 bis 60.000 ms 0ms
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
Fir die Zuordnung [kein Fehler](FLt) kann die Verzégerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.
rs [R1 aktiv bei] [11(POS)
Konfiguration der Betriebslogik:
POS [1](POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist.
nEG [01(nEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist.
Die Konfiguration [1](POS) kann bei der Zuordnung [kein Fehler](FLt) nicht geédndert werden.
r1H [Aussch. Verz. R1] bis 9.999 ms 0ms
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.
Fir die Zuordnung [kein Fehler](FLt) kann die Ausschaltverzégerung nicht festgelegt werden und bleibt daher 0.
rF [Akt. R1 Riickfall] [Nein](nO)
Ein Zugriff auf diesen Parameter ist méglich, wenn [Zuordnung R1](r1) = [Nein](nO).
nO [Nein](nO): Relais wird durch OL1R gesteuert. Das Relais wird spannungslos geschaltet, wenn der Umrichter sich im Betriebszustand
,Fehler” befindet.
YES [Ja](YES): Relais wird durch OL1R gesteuert.

1) 0 bis 9.999 ms, dann 10,00 bis 60,00 s auf dem integrierten Anzeigeterminal.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
r2- [KONFIGURATION R2]
r2 [Zuordnung R2] [Nein](nO)
Identisch mit [Zuordnung R1](r1) mit folgender Erganzung:
bLC [Bremsanst](bLC): Bremsschiitz-Steuerung
LLC [Netzschiitz](LLC): Netzschutz-Steuerung
OCC [Mot. Schiitz](OCC): Motorschiitz-Steuerung
EbO [Aufw. Ende](EbO): Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
tSY [Sync wobble](tSY): ,Counter Wobble“-Synchronisierung
F(21:1 [Einsch. Verz. R2] 0 bis 60.000 ms 0ms
Fir die Zuordnungen [kein Fehler](FLt), [Bremsanst](bLC), [Mot. Schiitz](OCC) und [Netzschiitz](LLC) kann die Verzégerung nicht
festgelegt werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
r2s [R2 aktiv bei] [1](POS)
Konfiguration der Betriebslogik:
POS [11(POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist
nEG [0](nEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist
Die Konfiguration [1](POS) kann fur die Zuordnungen [kein Fehler](FLt), [Bremsanst] (bLC), [Ladung DC] (dCo) und [Netzschiitz]
(LLC) nicht geandert werden.
r2H [Aussch. Verz. R2] 0 bis 9.999 ms 0ms
Fir die Zuordnungen [Bremsanst](FLt), [Bremsanst](bLC) und [Netzschiitz](LLC) kann die Ausschaltverzégerung nicht festgelegt wer-
den und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.
r2F [Akt. R2 Riickfall] [Nein](nO)
Ein Zugriff auf diesen Parameter ist moglich, wenn [Zuordnung R2](r2) = [Nein](nO).
nO [Nein](nO): Relais wird durch OL1R gesteuert. Das Relais wird spannungslos geschaltet, wenn der Umrichter sich im Betriebszustand
,Fehler” befindet
YES [Ja](YES): Relais wird durch OL1R gesteuert
(1) 0 bis 9.999 ms, dann 10,00 bis 60,00 s auf dem integrierten Anzeigeterminal.
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5.2.3.6.4.5 [KONFIGURATION LO1] (LO1-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > I_O-> LO1-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Identisch mit mit folgender Ergénzung (Anzeige nur zu Informationszwecken, da diese Auswahlen nur im Meni
festgelegt werden kénnen):

: Bremsschitz-Steuerung

: Netzschitz-Steuerung
: Motorschiitz-Steuerung

: Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
: ,Counter Wobble“-Synchronisierung

: GDL Sicherheitsfunktion

0 bis 60.000 ms ™ 0ms

Fir die Zuordnungen , , und kann die Verzdgerung nicht
festgelegt werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.

Konfiguration der Betriebslogik:
: Zustand 1, wenn die Information wahr ist.
: Zustand 0, wenn die Information wahr ist.

Die Konfiguration kann flr die Zuordnungen , und nicht geandert
werden.

0 bis 9.999 ms 0
Fir die Zuordnungen , und kann die Ausschaltverzégerung nicht festgelegt

werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.

LO1F

YES

nO

Verfugbar, wenn auf eingestellt ist: Nicht zugeordnet

(YES): Logikausgang reguliert von (OL1R). Der Logikausgang wird abgeschaltet, wenn der Umrichter sich im Betriebszustand ,Feh-
ler* befindet.

: Logikausgang reguliert von (OL1R).

(1) 0bis 9.999 ms, dann 10,00 bis 60,00 s auf dem integrierten Anzeigeterminal.

Der Analogausgang AO1 kann durch Zuordnung von DO1 als Logikausgang genutzt werden. In diesem Fall ent-
spricht dieser Ausgang bei der Einstellung 0 dem min. Wert von AO1 (z. B. 0 V oder 0 mA) und bei der Einstellung
1 dem max. Wert von AO1 (z. B. 10 V oder 20 mA).

Die elektrischen Kenndaten dieses Analogeingangs bleiben unverandert. Da sich diese Kenndaten von den Kenn-
daten eines Logikausgangs unterscheiden, ist die Kompatibilitat mit der vorgesehenen Anwendung zu tberprufen.
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5.2.3.6.4.6 [KONFIGURATION DO1] (dO1-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
do1- [KONFIGURATION DO1]
do1 [Zuordnung D01] [Nein](nO)
Identisch mit [Zuordnung R1](r1) mit folgender Erganzung (Anzeige nur zu Informationszwecken, da diese Auswahlen nur im Meni
[APPLIKATIONS-FKT.](FUn-) festgelegt werden kénnen):
bLC [Bremsanst](bLC): Bremsschitz-Steuerung
LLC [Netzschiitz](LLC): Netzschutz-Steuerung
OCC [Mot. Schiitz](OCC): Motorschiitz-Steuerung
EbO [Aufw. Ende](EbO): Ende Aufwicklung (Traverse-Control-Funktion)
tSY [Sync wobble](1SY): ,Counter Wobble“-Synchronisierung
do1d [Einsch. Verz DO1] 0 bis 60.000 ms 0ms
Fir die Zuordnungen [kein Fehler](FLt), [Bremsanst](bLC), [Mot. Schiitz](OCC) und [Netzschiitz](LLC) kann die Verzégerung nicht
festgelegt werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information wahr wird.
do1s [DO1 aktiv bei] [11(POS)
Konfiguration der Betriebslogik:
POS [1](POS): Zustand 1, wenn die Information wahr ist
nEG [0](nEG): Zustand 0, wenn die Information wahr ist
Die Konfiguration [1](POS) kann fiir die Zuordnungen [kein Fehler](FLt), [Bremsanst](bLC) und [Netz- schiitz](LLC) nicht gedndert
werden.
dO1H [Aussch. Verz. DO1] 0 bis 9.999 ms 0ms
Fir die Zuordnungen [kein Fehler](FLt), [Bremsanst](bLC) und [Netzschiitz](LLC) kann die Ausschaltverzégerung nicht festgelegt
werden und bleibt daher 0.
Der Zustandswechsel erfolgt nach Ablauf der festgelegten Zeit, wenn die Information falsch wird.
(1) 0 bis 9.999 ms, dann 10,00 bis 60,00 s auf dem integrierten Anzeigeterminal.
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5.2.3.6.4.7 [KONFIGURATION AO1] (AO1-)

Konfiguration des Analogausgangs
Mindest- und Maximalwerte (Ausgangswerte):

Der Mindestausgangswert in V entspricht dem unteren Grenzwert und der Maximalwert dem oberen Grenzwert
des zugeordneten Parameters. Der Mindestwert kann tber dem Maximalwert liegen.

Zugeordneter Parameter
A

Oberer Grenzwert -

Strom- oder
" Spannungsausgang

Unterer Grenzwert ‘

[min. Ausgang] [max. Ausgang] 20 mA
(AOLx oder UOLX)  (AOHx oder UOHx) ©oder 10V

Zugeordneter Parameter
A

Oberer Grenzwert

Strom- oder
»~ Spannungsausgang

Unterer Grenzwert ; f
[max. Ausgang] [min. Ausgang] 20 mA

(AOHx oder UOHxX) (AOLx oder UOLx) oder 10V

Skalierung des zugeordneten Parameters

Die Skala des zugeordneten Parameters kann entsprechend den Anforderungen angepasst werden. Dazu werden
fur jeden Analogeingang anhand der entsprechenden Parameter der obere und untere Grenzwert gedndert.

Die Parameterwerte werden in % angegeben. 100% entspricht dem Gesamtvariationsbereich des konfigurierten
Parameters. Entsprechend gilt: 100% = oberer Grenzwert - unterer Grenzwert.

Beispielsweise entspricht bei Parameter (variiert zwischen dem -3- und +3-fachen des Bemes-
sungsmoments) die Einstellung 100% dem 6-fachen des Bemessungsmoments.

* Mit dem Parameter wird der untere Grenzwert geandert: neuer Wert = unterer
Grenzwert + (Bereich x ASLx). Durch den werkseitig eingestellten Wert 0% erfolgt keine Anderung des
unteren Grenzwerts.

* Mit dem Parameter wird der obere Grenzwert geandert: neuer Wert = unterer
Grenzwert + (Bereich x ASLx). Durch den werkseitig eingestellten Wert 100% erfolgt keine Anderung des
oberen Grenzwerts.

+ Der Wert des Parameters muss in jedem Fall unter dem Wert des Parameters

liegen.
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Oberer Grenzwert des zugeordneten Parameters

100% ASHXx Neue Skala

ASLx

Unterer Grenzwert des zugeordneten Parameters

Anwendungsbeispiel 2

Der Wert des Motorstroms am Ausgang AO1 soll mit 0-20 mA (Bereich 2 In Motor) Gbertragen werden. In Motor
entspricht dabei dem 0,8-fachen von In Umrichter.

Der Parameter variiert zwischen dem 0- und 2-fachen des Umrichterbemessungsstroms oder
im Bereich des 2,5-fachen des Umrichterbemessungsstroms.

Uber den Parameter erfolgt keine Anderung des unteren Grenzwerts. Dieser verbleibt
entsprechend auf der Werkseinstellung von 0%.

Uber den Parameter wird der obere Grenzwert um das 0,5-fache des Motorbemessungs-
moments oder auf 100 - 100/5 = 80% (neuer Wert = unterer Grenzwert + (Bereich x ASH1) geandert.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
AO1- [KONFIGURATION AO1]
AO1 [Zuordnung AO1] [Nein](nO)
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet.
OCr [Motorstrom](OCr): Strom im Motor, liegt zwischen 0 und 2 In (In = auf dem Typenschild des Umrichters angegebener Umrichterbemes-
sungsstrom).
OFr [Freq. Motor](OFr): Motorfrequenz, von 0 bis [Max. Ausgangsfreq](tFr).
OFS [Freq Mot +/-](OFS): Vorzeichenbehaftete Motorfrequenz, zwischen -[Max. Ausgangsfreq.](tFr) und +[Max. Ausgangsfreq.](tFr).
OrP [AusgRampe](OrP): Von 0 bis [Max. Ausgangsfreq.](tFr).
trq [M Motor](trg): Motordrehmoment, zwischen 0 und dem 3-fachen des Motorbemessungsmoments.
Stq [M Motor +/-](Stq): Vorzeichenbehaftetes Motordrehmoment, zwischen dem -3- und dem +3-fachen des Motormoments. Das Vorzeichen
+ entspricht dem Motorbetrieb und das Vorzeichen - dem Generatorbetrieb (Bremsen).
ors [Rampen +/-](OrS): Vorzeichenbehafteter Rampenausgang, zwischen -[Max. Ausgangsfreq.](tFr) und +[Max. Ausgangsfreq.](tFr).
OPS [Ref PID](OPS): Sollwert des PID-Reglers, zwischen [min Sollw PID](PIP1) und [max Sollw PID](PIP2).
OPF [Istwert PID](OPF): Istwert des PID-Reglers, zwischen [Istwert PID min](PIF1) und [Istwert PID max](PIF2).
OPE [Fehler PID](OPE): PID-Regler-Fehler, zwischen -5% und +5% von ([Istwert PID max](PIF2) - [Istwert PID min](PIF1)).
OPI [PID Ausg.](OPI): PID-Regler-Ausgang, zwischen [Kleine Frequenz](LSP) und [Grolte Frequenz](HSP).
OPr [Motor Leist.](OPr): Motorleistung, zwischen 0 und dem 2,5-fachen von [Motornennleistung](nPr).
UoP [Spg Motor](UOP): An den Motor angelegte Spannung, zwischen 0 und [Nennspannung Mot.](UnS).
tHr [Th. Motor](tHr): Thermischer Motorzustand, zwischen 0 und 200% des thermischen Bemessungszustands.
tHr2 [Th. Motor 2](tHr2): Thermischer Motorzustand 2, zwischen 0 und 200 % des thermischen Bemessungszustands.
tHr3 [Th. Motor 3](tHr3): Thermischer Motorzustand 3, zwischen 0 und 200% des thermischen Bemessungszustands.
tHd [Therm. FU.J(tHd): Thermischer Umrichterzustand, zwischen 0 und 200% des thermischen Bemessungszustands.
tqL [Drehm Begr](tgl): Drehmomentbegrenzung, zwischen 0 und dem 3-fachen des Motorbemessungsmoments.
do1 [DO1](dO1): Zuordnung zu einem Logikausgang. Die Zuordnung kann nur erfolgen, wenn der Parameter [Zuordnung D01](dO1) zuge-
ordnet wurde. Dies ist in diesem Fall die einzig mogliche Auswahl. Die Darstellung erfolgt nur zu Informationszwecken.
tgMS [Drehm. 4Q](tgMS): Vorzeichenbehaftetes Motordrehmoment, zwischen dem -3- und dem +3-fachen des Motormoments. Die Vorzeichen
+ und - entsprechen der physikalischen Drehmomentrichtung, unabhangig von der Betriebsart (Motor oder Generator).
AO1t [Typ AO1] [0-20mA](0A)
10U [0-10V](10U): Spannungsausgang
0A [0-20mA](0OA): Stromausgang
AOL1 [min. Wert AO1] 0 bis 20,0 mA 0 mA
* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1](AO1t) auf [0-20mA](0A) gesetzt werden.
AOH1 [max. Wert AO1] 0 bis 20,0 mA 20,0 mA
* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1](AO1t) auf [0-20mA](0A) gesetzt werden.
uoL1 [min. Wert AO1] 0 bis 10,0 V ov
* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1](AO1t) auf [0-10V](10U) gesetzt werden.
UOH1 [max. Wert AO1] 0 bis 10,0 V 10,0V
* Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss [Typ AO1](AO1t) auf [0-10V](10U) gesetzt werden.
ASL1 [Skal. min AO1] 0 bis 100,0% 0%
Skalierung des unteren Grenzwerts des zugeordneten Parameters, in % der maximal moglichen Variation.
ASH1 [Skal. max AO1] 0 bis 100,0% 100.0%
Skalierung des oberen Grenzwerts des zugeordneten Parameters, in % der maximal mdglichen Variation.
AO1F [Filter Ausgang AO1] 0 bis 10,00 s O0s
Filter. Dieser Parameter wird auf O forciert, wenn [Zuordnung AO1](AO1) auf [DO1](dO1) gesetzt wird.
AOF1 [Akt. AO1 Riickfall] [Nein](nO)
Verfugbar, wenn [Zuordnung AO1] (AO1) auf [Nein](nO) eingestellt ist: Nicht zugeordnet
YES [Ja](YES): (AO1) in Verwendung als logischer Ausgang, wird durch (AO1C) gesteuert. Dieser Ausgang wird abgeschaltet, wenn der
Umrichter sich im Betriebszustand ,Fehler” befindet.
nO [Nein](nO): (AO1) in Verwendung als logischer Ausgang, wird durch (AO1C) gesteuert .

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Ment die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.4.8 [FEHLER ALARMGR. 1] (A1C-)

In folgenden Untermenls werden die Alarme in einer bis drei Gruppen zusammengefasst. Die einzelnen Gruppen
kénnen zur dezentralen Signalgebung einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet werden. Die Gruppen
kénnen auch auf dem Grafikterminal (siehe Meni [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP]((MCF-)) und Uber das Menu
[1.2 UBERWACHUNG](MOn-) angezeigt werden.

Wenn in einer Gruppe ausgewahlte Alarme auftreten, wird die entsprechende Alarmgruppe aktiviert.

Code Name/Beschreibung
A1C- [FEHLER ALARMGR. 1]
Die Auswahl ist anhand folgender Liste zu treffen:
PLA [Al. LIE=PTC](PLA): LI6 = PTCL-Alarm
EFA [Al extFehler](EFA): Alarm externer Fehler
USA [Alarm USF](USA): Unterspannungsalarm
CtA [Schw. | err.](CtA): Strom-Schwellwert erreicht ([Strom Schwellwert](Cid))
FtA [Freq. err.](FtA): Frequenz-Schwellwert erreicht ([F.-Schwellw. Mot](Fid))
F2A [Freq 2 err.](F2A): Frequenz-Schwellwert 2 erreicht ([Schw. Freq 2 err.](F2d))
SrA [FRH err.](SrA): Frequenzsollwert erreicht
tSA [Th.mot. att.](tSA): Thermischer Motorzustand 1 erreicht
tS2 [Th Mot2 err](tS2): Thermischer Motorzustand 2 erreicht
tS3 [Th Mot3 err](tS3): Thermischer Motorzustand 3 erreicht
UPA [Voral. USF](UPA): Unterspannungs-Schwellwert
FLA [HSP err.](FLA): GroRe Frequenz erreicht
tHA [Al °C drv](tHA): Ubertemperatur Umrichter
PEE [Al Fehler PID](PEE): Alarm Fehler PID
PFA [Al PID-Istw](PFA): Alarm Istwert PID
AP3 [AI3 Al 4-20](AP3): Alarm zur Anzeige eines fehlenden 4-20-mA-Signals an Eingang Al3
SSA [Limt M/l err](SSA): Alarm Drehmomentbegrenzung
tAd [Th FU err](tAd): Thermischer Zustand des Umrichters erreicht
tJA [Alarm IGBT](tJA): IGBT-Alarm
ULA [Prozess Unterl. ALJ(ULA): Unterlast-Alarm
OLA [Alarm ProzessUberl](OLA): Uberlast-Alarm
rSdA [Alarm Schlaffseil](rSdA): Schlaffseil (siehe Parameter [Konfig. Schlaffseil](rSd))
ttHA [Alarm hohes Drehm.](ttHA): Motordrehmoment ibersteigt oberen Schwellwert [Schw. Drehm. hoch](itH)
ttLA [Alarm Drehm. Low](ttLA): Motordrehmoment unterschreitet unteren Schwellwert [Schw. Drehm. Low](tiL)
FqLA [Fehler Freq.-messer](FgLA): Gemessener Drehzahl-Schwellwert erreicht [Schw. Alarm Puls](FglL)
dLdA [Alarm Lastvariation](dLdA): Erkennung einer Lastvariation (siehe [ERK. DELTA LAST](dLd-))
A2C- [FEHLER ALARMGR. 2]
Identisch mit [FEHLER ALARMGR. 1](A1C-)
A3C- [FEHLER ALARMGR. 3]
Identisch mit [FEHLER ALARMGR. 1](A1C-)
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5.2.3.6.5 [STEUERUNG] (CtL-)

Die Parameter im Meni (CtL-) kbdnnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter gestoppt
ist und kein Fahrbefehl vorliegt.

Befehls- und Sollwertkanale

Fahrbefehle (Rechtslauf, Linkslauf, Stopp usw.) und Sollwerte kénnen tber folgende Kanale tbertragen werden:

Befehl Sollwert
Klemmen: Logikeingange LI oder als Logikeingdnge genutzte Analogeingange LA Klemmen: Analogeingénge Al, Impulseingang
Externes Bedienterminal Externes Bedienterminal
Grafikterminal Grafikterminal
Integrierter Modbus Integrierter Modbus
Integriertes CANopen® Integriertes CANopen®
Kommunikationskarte Kommunikationskarte
+/- Drehzahl Uber die Klemmen
+/- Drehzahl Uber das Grafikterminal

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Wenn die Analogeingange (A11) oder (A12) in einer Konfiguration als Logikeingange genutzt
werden ( (LAI1) oder (LAI2)), bleibt ihr Verhalten im Analogeingangsmodus aktiv (Beispiel:
(Fr1) ist weiterhin auf (A11) gesetzt).
» Loschen Sie die Konfiguration von (A11) oder (A12) im Analogeingangsmodus.
* Vergewissern Sie sich, dass dieses Verhalten in keiner Weise eine Gefahr fiir Personal oder
Anlagen darstelit.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgeféahrlichen Verletzungen.

Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Wenn die Analogeingédnge (A11) oder (A12) als Logikeingange ( (LAI1) oder

(LAI2)) genutzt werden, bleibt ihr Verhalten im Analogeingangsmodus aktiv (Beispiel:
(Fr1) ist weiterhin auf (A11) gesetzt).

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Hinweis:
(LAI1) und (LAI2) konnen nur im Sourcemodus als zwei Logikeingédnge genutzt werden.

* 24V Spannungsversorgung (max. 30 V)
e Zustand 0 bei <7,5V, Zustand 1 bei >8,5V

Hinweis:

Die Stopptasten auf dem Grafikterminal oder dem externen Bedienterminal kénnen als nachrangige
Tasten programmiert werden. Eine Stopptaste hat nur dann Vorrang, wenn der Parameter

(PSt) im Menii (CtL-) auf (YES) gesetzt ist.
Das Verhalten des ACOPOSinverter kann entsprechend den Anforderungen angepasst werden:
. (SIM): Befehl und Sollwert werden iber den selben Kanal tibertragen.
. (SEP): Befehl und Sollwert kdnnen Gber unterschiedliche Kanale ibertragen werden.

In diesen Konfigurationen erfolgt die Steuerung tiber den Kommunikationsbus in Ubereinstimmung mit dem Stan-
dard (nur 5 frei zuweisbare Bits). Der Zugriff auf die Anwendungsfunktionen ist iber die Kommunikationsschnitt-
stelle nicht moglich.

. (10): Befehl und Sollwert kdnnen aus unterschiedlichen Kanalen stammen. Mit dieser Konfigu-
ration wird die Nutzung der Kommunikationsschnittstelle vereinfacht und erweitert. Befehle kénnen ber
die Logikeingdnge an den Terminals oder Uber den Kommunikationsbus Ubertragen werden. Bei einer
Ubertragung tiber den Bus sind die Befehle auf einem Wort verfligbar, das als virtuelles Terminal mit aus-
schlieBlich Logikeingangen fungiert. Den Bits in diesem Wort konnen Anwendungsfunktionen zugeordnet
werden. Dabei kdnnen einem Bit mehrere Funktionen zugewiesen werden.
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Hinweis:

Uber das Grafikterminal oder das externe Bedienterminal erteilte Haltebefehle bleiben auch dann aktiv,
wenn die Terminals nicht mehr den aktiven Befehlskanal bilden.

Sollwertkanal fiir die Konfigurationen (SIM), (SEP) und (10), PID nicht
konfiguriert

[Umsch Sollw 1B]
rCb
[KanalSollw 1] ov |_ nO
77777777777777777777
i

FRA
[Kanal Sollw1B]

[Sollw. Summ. E2]

Hinweis: Forced lokal ist in
[E/A-Profil] nicht aktiv.

o

AI3

Grafikterminal

Schritt
Betrieb

2]
E
N

[Sollw.

w
c

mm. E3]

(2]
E
w

(FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3

[Sub

o
©
=
o
3
N

LI

?

o
E
N

©
c
o
T
o
o
3
L

O
a
O

tol

Q

[Multiplik

_‘
N

E
>
N

4 +/-

[Multiplikato

MA3

=4

3]

=2

i
+/- Drehzahl um den Sollwert

[PID REGLER]
nO

|<-3| [Grofe Frequenz] Rampen
HSP ACC DEC|

_/'\_ﬁ>

AC2 DE2

Kanal 1

PID nicht zugeordnet

[Kanal Sollw2]
Fr2

i [Kleine Frequenz]

FC Forced lokal

Legende: [Umsch. Sollw Kanal]

Kanal 2

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige Zuordnung.

» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte
far und

» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte
fur

» Klemmen nur verfugbar, wenn = Klemmen

+ Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte und +/-
Drehzahl

Hinweis:

(Fr1b) und (rCb) miissen im Menii (Fun-)
konfiguriert werden.
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Sollwertkanal fiir die Konfigurationen
riert mit PID-Sollwerten an den Klemmen

(SIm),

(SEP) und

Der Antrieb

(10), PID konfigu-

[Umsch Sollw 1B]
rCb
[KanalSollw 1] FRA
[Fr1 ] *
i

[Kanal Sollw1B]
[Sollw. Summ. E2]

—— PID

[Sollw. Summ. E3]
[SubParam?]

[SubParam3]

FRA + SA2 + SA3 - dA2 - dA3

[Kanal Sollw2]
[Ez}

Grafikterminal

Kanal 1
LSP

Legende:

Parameter:

Kanal 2

I
[Kleine Frequenz]

[Umsch. Sollw Kanal]

Forced lokal

Das schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige Zuordnung.

(1) Die Rampen sind nicht aktiv, wenn die PID-Funktion im Automatikbetrieb aktiv ist.

Hinweis: Forced lokal ist in
[E/A-Profil] nicht aktiv

ACC DEC]|

S\ -

IAC2 DE2

LI
5 [Grolke Frequent] Rampen (1)

» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

far

» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

far

* Klemmen nur verfligbar, wenn

und

*  Nur Klemmen

= Klemmen

* Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte und +/-
Drehzahl

Hinweis:

(Fr1b) und
(Fun-) konfiguriert werden.

(rCb) miissen im Menii
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Befehlskanal fiir die Konfiguration (SIM)
Sollwert und Befehl gemeinsam
Der Befehlskanal wird durch den Sollwertkanal bestimmt. Die Parameter Fr1, Fr2, rFC, FLO und FLOC gelten far

Sollwert und Befehl.
Beispiel: Bei einer Sollwerteinstellung Fr1 = Al1 (Analogeingang an den Klemmen) erfolgt die Steuerung tber LI

(Logikeingang an den Klemmen).

LI nO

Al1-4
Al2 4
[KanalSollw 1] Al3 -
Fr1
LCCH
(RUN/STOP ﬁ j L
FWD/REV)
Grafikterminal
LI
[Profil]
[Umsch. Sollw Kanal] CHCE Forced lokal
rFC
ii |
! SIM Rechtslauf
Linkslauf
STOP
Grafikterminal ﬁ
(Vorrang STOP)
Fr2

[Kanal Sollw2]

Legende:

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige Zuordnung.
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Befehlskanal fiir die Konfiguration [Getrennt] (SEP)
Sollwert und Befehl getrennt
Die Parameter FLO und FLOC gelten fir Sollwert und Befehl.

Beispiel: Bei einem Sollwert im Modus ,Forced lokal” Gber Al1 (Analogeingang an den Klemmen), erfolgt der Befehl
im erzwungenen lokalen Modus Uber LI (Logikeingang an den Klemmen).

Die Befehlskanale Cd1 und Cd2 sind unabhangig von den Sollwertkanalen Fr1, Fr1b und Fr2.

LI

[Konfig. Kanal 1]

(RUN/STOP
FWD/REV) ﬁ

Grafikterminal

[Umsch. Befehlk.] [Profil]
o5 e Forced lokal

ii SEP

cmpD Rechtslauf
Linkslauf
STOP

STOP

Grafikterminal ﬁ

(Vorrang STOP)

[Konfig. Kanal 2]

Legende:

Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige Zuordnung, mit der Ausnahme von
[Profil].

Cd1, Cd2:
» Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte
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Befehlskanal fiir die Konfiguration (10)

Sollwert und Befehl getrennt, wie in der Konfiguration
Die Befehlskanale Cd1 und Cd2 sind unabhangig von den Sollwertkanalen Fr1, Fr1b und Fr2.

(SEP).

[Konfig. Kanal 1]
Cd1
[Umsch. Befehlk.] [Profil]
-FLO Forced lokal
CHCF
Rechtslauf
MLinkslauf
STOP
nO
Grafikterminal ﬁ STOP YES
|
PSt
o (Vorrang STOP)
[Konfig. Kanal 2]
Legende:
Parameter:
Das schwarze Quadrat kennzeichnet die werkseitige Zuordnung, mit der Ausnahme von [Profil].

Klemmen, Grafikterminal, integrierter Modbus, integriertes CANopen®, Kommunikationskarte

Folgenden Elementen kann ein Befehl oder eine Aktion zugewiesen werden:

* Fester Kanal durch Auswahl eines LI-Eingangs oder eines Cxxx-Bits:

Beispielsweise durch Auswahl von wird diese Aktion von ausgel6st, unabhangig von dem

geschalteten Befehlskanal.

° Beispielsweise durch Auswahl von
14 ausgel6st, unabhangig von dem geschalteten Befehlskanal.

wird diese Aktion durch das integrierte CANopen® mit Bit

Umschaltbarer Kanal, durch Auswahl eines CDxx-Bits:
wird diese Aktion durch folgende Elemente ausgeldst:

° Beispielsweise durch Auswahl von
, wenn der Klemmenkanal aktiv ist
, wenn der Kanal fur den integrierten Modbus aktiv ist

, wenn der Kanal fir den integrierten Modbus aktiv ist
, wenn der Kommunikationskarten-Kanal aktiv ist
Wenn es sich bei dem aktiven Kanal um das Grafikdisplay handelt, sind die den umschaltbaren internen CDxx-

Bits zugewiesenen Befehle und Funktionen inaktiv.
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Hinweis:
bis konnen nur zum Umschalten zwischen zwei Netzwerken genutzt werden. Es sind keine
gleichwertigen Logikeingdnge vorhanden.
Klemmen Integrierter Modbus Integriertes CANopen® | Kommunikationskarte Internes Bit, umschaltbar
CD00
LI2 ™ C101 ™ €201 ™ C301 ™ CDO1
LI3 €102 €202 €302 CDO02
Li4 C103 €203 €303 CDO03
LI5 C104 C204 C304 CD04
Li6 C105 €205 €305 CDO05
- C106 €206 C306 CDO06
- c107 €207 €307 CDO07
- C108 €208 €308 CDO08
- C109 €209 €309 CD09
- C110 €210 €310 CD10
- c111 c211 C311 cDM
- c112 c212 c312 CD12
LAI1 C113 C213 C313 CD13
LAI2 Cc114 C214 C314 CD14
- c115 c215 c315 CcD15
OL01 to OL10

M

Wenn auf gesetzt ist, ist der Zugriff auf L2, , und nicht mdglich.

Zuordnungsbedingungen fiir die Logikeingdnge und Steuerbits

Fur jeden Befehl oder jede Funktion, der/die einem Logikeingang oder einem Steuerbit zugeordnet werden kann,
sind folgende Elemente verfugbar:

bis Umrichter mit oder ohne Option
bis Analoge Eingange als Logikeingange
bis Mit integriertem Modbus, in der Konfiguration
bis Mit integriertem Modbus, ungeachtet der Konfiguration
bis Mit integriertem CANopen®, in der Konfiguration
bis Mit integriertem CANopen®, ungeachtet der Konfiguration
bis Mit einer Kommunikationskarte, in der Konfiguration
bis Mit einer Kommunikationskarte, ungeachtet der Konfiguration
bis In der Konfiguration
bis Ungeachtet der Konfiguration
bis Ungeachtet der Konfiguration
Hinweis:
In der Konfiguration ist der Zugriff auf nicht moglich, wenn auf
gesetzt ist, ist der Zugriff auf L12, , und ebenfalls nicht moéglich.
Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

Nicht aktive Befehlskanale werden nicht liberwacht (keine Fehlererkennung aufgrund einer Unterbre-
chung der Kommunikation).

Es ist sicherzustellen, dass die den Bits bis zugeordneten Befehle und Funktionen im Falle
einer Unterbrechung der Kommunikation nicht zu unsicheren Zustanden fiihren.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > CtL-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

: Analoger Eingang A1
: Analoger Eingang A2
: Analoger Eingang A3
: Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
: Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®
: Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
: Impulseingang
. Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad (nur verfligbar, wenn nicht auf
gesetzt ist).

Unterdriickung von Bewegungen in die linke Drehrichtung, gilt nicht fir Richtungsanfragen, die von Logikeingdngen gesendet werden.
Von Logikeingédngen gesendete Anfragen fiir Linkslauf werden beriicksichtigt.

Von dem Grafikterminal gesendete Anfragen fiir Linkslauf werden nicht berticksichtigt.

Vom Feldbus gesendete Anfragen fir Linkslauf werden nicht berticksichtigt.

Jeglicher vom PID, summierenden Eingang usw. stammende Drehzahlsollwert fiir Linkslauf wird als Nullfrequenz (0 Hz) interpretiert.

Warnung!

STEUERUNGSVERLUST

Diese Funktion deaktiviert die Stopptasten des externen Bedienterminals, wenn der Parameter nicht
auf gesetzt ist.

Setzen Sie diesen Parameter nur auf wenn Sie liber geeignete alternative Stoppfunktionen verfiigen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

Dabei handelt es sich um einen freien Auslauf. Ist der aktive Befehlskanal das Grafikterminal, dann erfolgt der Halt geman
ungeachtet der Konfiguration von

: Gibt der Taste STOP des Grafikterminals den Vorrang, wenn der freigegebene Befehlskanal nicht das Grafikterminal ist.

Warnung!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Durch die Deaktivierung von wird der Frequenzumrichter in die Werkseinstellungen zuriickversetzt.

Es ist sicherzustellen, dass die Wiederherstellung der Werkseinstellungen mit der verwendeten Verdrahtung kompatibel
ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

: Sollwert und Befehl nicht getrennt
: Sollwert und Befehl sind getrennt. Der Zugriff auf diese Zuordnung ist im Modus nicht méglich.
: Profil 110

Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss auf oder gesetzt sein.

Im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal aktiv.

Im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal aktiv.

Wenn auf gesetzt ist, kann der Parameter nur auf konfiguriert werden.

aktiv (keine Umschaltung)
: aktiv (keine Umschaltung)
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen (nicht bis )

Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss auf oder gesetzt sein.

: Klemmen
: Grafikterminal oder externes Bedienterminal
: Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®
: Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)

Fir den Zugriff auf diesen Parameter muss auf oder gesetzt sein.

: Klemmen
: Grafikterminal oder externes Bedienterminal
: Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®

: Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > CtL-

Code Name/Beschreibung | Werkseinstellung
Im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal aktiv.
Im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Kanal aktiv.

aktiv (keine Umschaltung)
: aktiv (keine Umschaltung)
: Logikeingang LI1

: Siehe die Zuordnungsbedingungen (nicht bis )
: Nicht zugeordnet. Wenn auf gesetzt ist, erfolgt der Befehl Giber die Klemmen mit einem
Sollwert Null. Wenn auf oder gesetzt ist, ist der Sollwert Null.
: Analoger Eingang A1
: Analoger Eingang A2

: Analoger Eingang A3
: Befehl +/- Drehzahl
: Grafikterminal oder externes Bedienterminal
: Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®
: Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
: Impulseingang
: Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad

Gefahr!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Dieser Parameter kann unerwartete Bewegungen wie die Anderung der Drehrichtung des Motors, eine plétzliche Beschleu-
nigung oder ein Abstoppen hervorrufen.

« Es ist sicherzustellen, dass die Einstellung dieses Parameters nicht zu unerwarteten Bewegungen fiihrt.
« Es ist sicherzustellen, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zusténden fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

Ermdglicht die Kopie des Sollwerts und/oder des aktuellen Befehls durch Umschaltung (beispielsweise, um Drehzahlschwankungen zu

vermeiden).
Wenn auf oder gesetzt ist, ist nur die Kopie von Kanal 1 zu Kanal 2 mdglich.

Wenn auf gesetzt ist, ist die Kopie in beide Richtungen mdglich.
Es ist nicht moglich, einen Sollwert oder einen Befehl in einen Klemmenkanal zu kopieren.
Der kopierte Sollwert ist (vor Rampe), auRRer wenn der Sollwert des Zielkanals tber die +/- Drehzahl gegeben

ist. In diesem Fall wird der Sollwert (nach Rampe) kopiert.
: Keine Kopie
: Kopie des Sollwerts
: Kopie des Befehls

: Kopie des Befehls und des Sollwerts

2s

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

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

Da das Grafikdisplay als Befehls- und/oder Sollwertkanal ausgewahlt werden kann, ist die Konfiguration seiner
Aktionsmodi mdglich.

Die Parameter auf dieser Seite kdbnnen nur Uber das Grafikterminal aufgerufen werden, nicht Gber das integrierte

Bedienterminal.

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 191



Der Antrieb

Kommentare:

Der Befehl und/oder der Sollwert des Bedienterminals sind nur aktiv, wenn auch die Befehls- und/oder
Sollwertkanale Uber das Terminal aktiv sind, mit Ausnahme von (Befehl tber das Bedientermi-
nal), was auf diesen Kanalen Vorrang hat. Durch erneutes Driicken der Taste (Befehl Uber das
Bedienterminal) wird die Steuerung wieder an den ausgewahlten Kanal Gbergeben.

Befehl und Sollwert Uber das Bedienterminal sind nicht méglich, wenn das Terminal an mehrere Umrichter
angeschlossen ist.

Die Funktionen JOG, Vorwahlfrequenzen und +/- Drehzahl sind nur zuganglich, wenn auf
gesetzt ist.
Die Funktionen fir den vordefinierten PID-Sollwert sind nur zuganglich, wenn auf
oder gesetzt ist.
Die Funktion (Befehl Uber das Bedienterminal) ist ungeachtet von der Einstellung im
zuganglich.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > CtL-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

: Nicht zugeordnet

: Schrittbetrieb JOG

: Durch Tastendruck wird der Umrichter mit der zweiten Vorwahlfrequenz gesteuert. Um

anzuhalten, muss STOP gedriickt werden.
: Durch Tastendruck wird der Umrichter mit der dritten Vorwahlfrequenz gesteuert. Um

anzuhalten, muss STOP gedriickt werden.
: Legt einen PID-Sollwert fest, der gleich dem zweiten vorgewahlten PID-Sollwert ist. Ein
Fahrbefehl wird nicht gesendet. Nur ausfihrbar, wenn auf gesetzt ist. Nicht kompatibel mit der Funktion
: Legt einen PID-Sollwert fest, der gleich dem dritten vorgewahlten PID-Sollwert ist. Ein
Fahrbefehl wird nicht gesendet. Nur ausfiihrbar, wenn auf gesetzt ist. Nicht kompatibel mit der Funktion
: + Drehzahl, nur ausfiihrbar, wenn auf gesetzt ist. Ein Tastendruck steuert den

Umrichterbetrieb und erhoht die Drehzahl. Um anzuhalten, muss STOP gedriickt werden.

: - Drehzahl, nur ausfiihrbar, wenn auf gesetzt ist und eine

andere Taste zugeordnet ist. Ein Tastendruck steuert den Umrichterbetrieb und reduziert die Drehzahl. Um anzuhalten, muss STOP
gedruickt werden.

: Befehl Uber das Bedienterminal: Vorrangig vor und
Identisch mit
Identisch mit
Identisch mit
Wenn die Funktion einer Taste zugeordnet und aktiv ist, definiert dieser Parameter das Verhalten firr den Zeitpunkt, zu dem das

Grafikterminal oder das externe Bedienterminal wieder die Steuerung Gbernimmt.

: Riickfiihrung der gesteuerten Drehrichtung und des Sollwerts des vorherigen Kanals (zur Ubernahme beim nichsten
Fahrbefehl), jedoch wechselt der Umrichter auf Halt.
: Riickfiihrung der gesteuerten Drehrichtung und des Sollwerts des vorherigen Kanals; der Umrichter wechselt nicht

auf Halt.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewéahit wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.6 [APPLIKATIONS-FKT.] (FUn-)

Zusammenfassung der Funktionen:

Code Name

Die Parameter im Menu kénnen nur dann geandert werden, wenn der Umrichter
gestoppt ist und kein Fahrbefehl vorliegt. Ausgenommen sind Parameter mit einem Pfeil-Symbol in der Spalte
,Code"“. Diese Parameter kdnnen bei laufendem oder gestopptem Umrichter geandert werden.

Hinweis:

Kompatibilitit der Funktionen

Die Auswahl von Funktionen kann durch die Zahl der Ein- und Ausgédnge sowie durch die Unverein-
barkeit bestimmter Funktionen untereinander begrenzt sein. Die nicht in der nachfolgenden Tabelle
aufgefuihrten Funktionen sind frei von derartigen Einschriankungen.

Wenn Funktionen nicht miteinander kompatibel sind, blockiert die erste konfigurierte Funktion die
Konfiguration der anderen.

Jede der nachstehend aufgefiihrten Funktionen kann einem der Ein- oder Ausgidnge zugeordnet wer-
den.

Gefahr!
UNBEABSICHTIGTER BETRIEB VON GERATEN

Einem einzelnen Eingang konnen mehrere Funktionen zugewiesen und gleichzeitig iiber den Eingang
aktiviert werden.

Es ist sicherzustellen, dass die Zuweisung mehrerer Funktionen zu einem einzelnen Eingang nicht zu
unsicheren Zustéanden fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.

Die Zuordnung eines Eingangs zu mehreren Funktionen ist nur auf den Ebenen und
madglich.

Bevor Sie einem Ein- oder Ausgang einen Befehl, einen Sollwert oder eine Funktion zuweisen, missen Sie prifen,
ob dieser Ein- oder Ausgang nicht bereits belegt wurde und ob keinem anderen Ein- oder Ausgang eine nicht
kompatible Funktion zugewiesen wurde.
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Die Werkseinstellung des Umrichters oder die Makrokonfigurationen konfigurieren automatisch die Funktionen,
die wiederum die Zuordnung anderer Funktionen verbieten knnen.

Moglicherweise sind eine oder mehrere Funktionen aus der Konfiguration zu entfernen, um eine andere
freigeben zu konnen. Halten Sie sich diesbezliglich an die nachstehende Kompatibilitatstabelle.

Stopp-Funktionen haben Vorrang vor Fahrbefehlen.
Frequenzsollwerte Uber Logikbefehle haben Vorrang gegeniber Analogsollwerten.

Hinweis:
Diese Kompatibilitdtstabelle betrifft nicht die Steuerbefehle, mit denen die Tasten des Grafikterminals
belegt werden kénnen.
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Sollwertkonfigurationen 1 (:) 1 1 1
+/- Drehzahl . . 1 1
Vorwahlfrequenzen — 1 I
PID-Regler (:) . . 1 1 . . . . .
Traverse Control . . . 1 1 . .
Schrittbetrieb JOG — . — . . 1 . — . .
Umschalten der Sollwerte — | — | — | | « I 1
Frequenz-Ausblendung — — — — — — — —
Bremslogik . . . . .
Auto GS-Bremsung 1 1 1
Einfangen im Lauf
Motorschitz-Befehl
Halt durch Gleichstrombremsung . — (:) I
L]
Schnellhalt b 1
Freier Auslauf — — —
+/-Drehzahl um den Sollwert . . ° — 1
Heben mit hoher Drehzahl . . °
Lastverteilung .
Positionierung tber Endschalter .
(1)  Der zuerst ausgeldste Modus dieser beiden Anhaltemodi hat Vorrang.
(2)  Nur der Multiplikationssollwert ist mit dem PID-Regler inkompatibel.
[ ] Inkompatible Funktionen Kompatible Funktionen Nicht anwendbar
Vorrangige Funktionen (Funktionen, die nicht gleichzeitig aktiviert werden kénnen):
Die mit dem Pfeil gekennzeichnete Funktion hat Vorrang vor der anderen Funktion.
Inkompatible Funktionen
Folgende Funktion ist nach einem automatischen Neustart nicht zuganglich oder deaktiviert:
Diese Funktion ist nur fiir folgende Steuerungstypen madglich: = und
= oder
Uber das Menii lassen sich zur Uberpriifung der Kompatibilitét die jedem Eingang

zugeordneten Funktionen anzeigen.
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Wenn eine Funktion zugeordnet ist, wird ein v' auf dem Grafikterminal eingeblendet, wie im nachfolgenden Beispiel
dargestellt:

RDY Term 0,0 Hz 0A

APPLIKATIONS-FKT.
KONFIG. SOLLWERTE
RAMPENTYP
ANHALTEMODUS
AUTO GS BREMSUNG

Code << >> Quick

Soll eine Funktion zugewiesen werden, die mit einer anderen bereits zugewiesenen Funktion inkompatibel ist, so
wird eine Alarmmeldung angezeigt:

* Mit dem Grafikterminal:

RDY Term +0,0 Hz 0.0A
INKOMPATIBILITAT

Die Funktion kann nicht zugeordnet

werden, da bereits eine inkompatible

Funktion ausgewahlt ist. Siehe

Programmierhandbuch.

Zum Fortfahren ENT oder ESC driicken.

* Mit integriertem Bedienterminal und externem Bedienterminal:
COMP blinkt, bis ENT oder ESC gedriickt wird.

Wird ein Logik- oder Analogeingang, ein Sollwertkanal oder ein Bit einer Funktion zugeordnet, kénnen mithilfe der
Taste HELP die eventuell bereits von diesem Eingang, Bit oder Kanal aktivierten Funktionen angezeigt werden.

Wird ein bereits zugeordneter Logik- oder Analogeingang, Sollwertkanal oder Bit einer anderen Funktion zugeord-
net, dann werden folgende Bildschirme angezeigt:

* Mit dem Grafikterminal:

RUN Term 0,0 Hz 0.0A

WARNUNG - ZUGEORDNET ZU
Rechtslauf

ENT- Bestatigen ESC- Verlassen

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung, wird sie durch Driicken von ENT bestatigt.
Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung nicht, dann wird durch Dricken von ENT Folgendes angezeigt:

RUN Term 0,0 Hz 0.0A

VERBOTENE ZUWEISUNG
Entfernen Sie die vorhandenen
Funktionen aus der Konfiguration oder
Awahlen Sie die Zugriffsebene ,Erweitert".

* Mit dem integrierten Bedienterminal:
Der Code der ersten bereits zugeordneten Funktion wird blinkend angezeigt.
Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung, wird sie durch Driicken von ENT bestatigt.

Erlaubt die Zugriffsebene diese neue Zuordnung nicht, dann hat das Dricken von ENT keinerlei Wirkung, die
Meldung blinkt weiterhin. Der Bildschirm kann nur Uber ESC verlassen werden.
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5.2.3.6.6.1 [UMSCH. SOLLWERT] (rEF-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > rEF-

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist aktiv.
wird auf forciert, wenn auf gesetzt ist und

Uber die Klemmen (Analogeingange, Impulseingang) zugeordnet ist.

: Keine Umschaltung, aktiv.
: Keine Umschaltung, aktiv.
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen (nicht bis ).

: Nicht zugeordnet
: Analogeingang A1
: Analogeingang A2
: Analogeingang A3
: Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
: Integrierter Modbus
. Integriertes CANopen®
: Quelle optionale Kommunikationskarte
: Impulseingang
: Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad (nur verfiigbar, wenn nicht auf

gesetzt ist).

5.2.3.6.6.2 [KONFIG. SOLLWERTE] (OAI-)

Eingangssummierung/Eingangssubtraktion/Multiplikator

Fr1 oder Frib —

SA2 —

SA3 —

dA2 — — A

dA3 —|

MA2 —

MA3 —

A = (Fr1 oder + + - - ) X X

Wenn , , und nicht belegt sind, werden sie auf 0 gesetzt.
Wenn und nicht belegt sind, werden sie auf 1 gesetzt.
A ist durch die Parameter kleine Frequenz und groRe Frequenz begrenzt.
Bei der Multiplikation wird das Signal an oder in % erfasst. 100% entspricht dem Maximalwert des
entsprechenden Eingangs. Wenn oder durch den Kommunikationsbus oder das Grafikterminal
gesendet werden, muss eine Multiplikationsvariable Uber den Bus oder das Grafikterminal gesendet
werden.
Die Invertierung der Drehrichtung im Falle eines negativen Ergebnisses kann gesperrt werden (

).
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
OAI- [KONFIG. SOLLWERTE]
Sollwert = (Fr1 oder Frib + SA2 + SA3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3.
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
SA2 [Sollw. Summ. E2] [Nein](nO)
Auswahl eines Sollwerts, der zum [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) zu addieren ist.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
Al [AI1](Al1): Analoger Eingang A1
Al2 [Al2](Al2): Analoger Eingang A2
Al3 [AI3](AI3): Analoger Eingang A3
LCC [HMI](LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal
Mdb [Modbus](Mdb): Integrierter Modbus
CAn [CANopen](CAN): Integriertes CANopen®
nEt [Kom. Karte](nEt): Quelle optionale Kommunikationskarte
Pl [RP](PI): Impulseingang
AlU1 [Al virtual 1](AIU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
AlU2 [Al virtual 2](AIU2): Virtueller Analogeingang 2 Giber den Kommunikationsbus
SA3 [Sollw. Summ. E3] [Nein](nO)
Auswahl eines Sollwerts, der zum [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) zu addieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2](SA2).
dA2 [SubParam2] [Nein](nO)
Auswahl eines Sollwerts, der vom [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1E](Fr1b) zu subtrahieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2](SA2).
dA3 [SubParam3] [Nein](nO)
Auswahl eines Sollwerts, der vom [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) zu subtrahieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2](SA2).
MA2 [Multiplikator 2] [Nein](nO)
Auswahl eines Sollwerts, der mit [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) zu multiplizieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2](SA2).
Dieser Parameter ist mit dem PID Regler inkompatibel. Es kann nur [Nein] (nO) gesetzt werden.
MA3 [Multiplikator 3] [Nein](nO)

Auswahl eines Sollwerts, der mit [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) zu multiplizieren ist.
Identisch mit [Sollw. Summ. E2](SA2).
Dieser Parameter ist mit dem PID Regler inkompatibel. Es kann nur [Nein] (nO) gesetzt werden.
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5.2.3.6.6.3 [RAMPENTYP] (rPt-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
rPt- [RAMPENTYP]
rPt [Rampentyp] [Linear](LIn)
Lin [Linear](LIn)
S [S-Rampe](S)
U [U-Rampe](U)
Ccus [Kundensp](CUS)
Q‘) S-férmige Rampen
f(Hz) f (Hz)
FrS Frs §
Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich:
t1 = 0,6-faches der eingestellten Rampenzeit (linear)
t2 = 0,4-faches der eingestellten Rampenzeit (rund)
0 0 t3 = 1,4-faches der eingestellten Rampenzeit
2] v o] t 2 t1 ] t
13 B3
U-férmige Rampen
f(Hz) f (Hz)
Frs FrS
Der Rundungskoeffizient ist unveranderlich:
t1 = 0,5-faches der eingestellten Rampenzeit (linear)
t2 = 1,0-faches der eingestellten Rampenzeit (rund)
0 0 t3 = 1,5-faches der eingestellten Rampenzeit
t1 t2 t 1 t2 t
t3 t3
Kundenspezifische Rampen
f (Hz) f (Hz)
FrS FrS
tA1: Einstellbar von 0 bis 100%
tA2: Einstellbar von 0 bis (100% - tA1)
tA3: Einstellbar von 0 bis 100%
0 0 tA4: Einstellbar von 0 bis (100% - tA3)
ALl | A2 Uotagl |taa] |t
t12 t34
t12 = ACC * (tA1(%) / 100 + tA2(%) / 100 + 1)
t34 = DEC * (tA3(%) / 100 + tA4(%) / 100 + 1)
Inr [Auflésung Rampe] [0,1](0.1)
(\‘) Dieser Parameter wird fir [Hochlaufzeit](ACC), [Auslaufzeit](dEC), [Hochlaufzeit 2](AC2) und [Auslaufzeit 2](dE2) verwendet.
"
0.01 [0,01]: Rampe 99,99 Sekunden
0.1 [0,1]: Rampe 999,9 Sekunden
1 [1]: Rampe 6.000 Sekunden
ACC [Hochlaufzeit] 0,00 bis 6000 s @ 30s
(\‘) Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor](FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt werden.
)
dEC [Auslaufzeit] 0,00 bis 6000 s @ 30s
(\‘) Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor](FrS) bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmdglichkeiten festgelegt werden.
"
tA1 [Rund Start ACC] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Beginns der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit](ACC) oder [Hochlaufzeit 2](AC2).
Einstellbar von 0 bis 100%.
(\») Der Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp](rPt) vom Typ [Kundensp](CUS) ist.
"
tA2 [Rund ACC Ende] 0 bis 100% 10%
* Rundung des Endes der Hochlauframpe in % der Rampenzeit [Hochlaufzeit](ACC) oder [Hochlaufzeit 2](AC2).
Einstellbar von 0 bis (100% - [Rund Start ACC](tA1)).
(\») Der Parameter ist zuganglich, wenn [Rampentyp](rPt) vom Typ [Kundensp](CUS) ist.
)
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > rPt-

Schwellwert fir die Rampenumschaltung.
Umschaltung der 2. Rampe, wenn

ungleich 0 ist (der Wert 0 deaktiviert die Funktion) und die Motorfrequenz
Uberschreitet. Die Umschaltung der Rampe durch den Schwellwert kann gemeinsam mit der Umschaltung

wie folgt verwendet werden:

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
0 bis 100% 10%
Rundung des Beginns der Auslauframpe in % der Rampenzeit oder
Einstellbar von 0 bis 100%.
Der Parameter ist zuganglich, wenn vom Typ ist.
)
0 bis 100% 10%
Rundung des Endes der Auslauframpe in % der Rampenzeit oder
Einstellbar von 0 bis (100% - ).
Der Parameter ist zuganglich, wenn vom Typ ist.
0}
0 bis 599 Hz, je 0Hz

nach Baugrofle

LI oder Bit Frequenz Rampe

0 <Frt ACC, dEC

0 >Frt AC2, dE2

1 <Frt AC2, dE2

1 >Frt AC2, dE2

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Beschleunigungsrampe definiert durch Parameter und
die Verzégerungsrampe definiert durch Parameter aktiv.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Beschleunigungsrampe definiert durch Parameter und

die Verzdgerungsrampe definiert durch Parameter

aktiv.

1)

Zeit fir den Hochlauf von 0 bis zur

. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses

0,00 bis 6000 s @

Parameters entsprechend den Anwendungsmaoglichkeiten festgelegt werden.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn

groRer als O ist oder wenn

50s

zugeordnet ist.

Zeit fur den Auslauf von der

bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses

0,00 bis 6000 s @

Parameters entsprechend den Anwendungsmdglichkeiten festgelegt werden.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn

groRer als O ist oder wenn

50s

zugeordnet ist.

Hinweis:
BESCHADIGUNG DES MOTORS

Dieser Parameter darf nur auf
motor mit Permanentmagnet ist.

Bei Aktivierung dieser Funktion stellt sich automatisch die Auslauframpe ein, wenn diese auf einen zu geringen Wert beziglich des

oder

eingestellt werden, wenn der angeschlossene Motor ein Synchron-

Andere Einstellungen entmagnetisieren Synchronmotoren mit Permanentmagnet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Massentragheitsmoments eingestellt wurde, da dies zu einem Uberspannungsfehler fiihren kénnte.

wird auf

forciert, wenn die Bremslogik

Die Funktion ist nicht mit Anwendungen kompatibel, fir die folgende Anforderungen gegeben sind:

*  Positionierung auf einer Rampe

*  Verwendung eines Bremswiderstands (dieser wiirde seine Funktion nicht gewahrleisten)

: Funktion inaktiv

: Funktion aktiv; fir Anwendungen, die keine hohe Auslaufzeit erfordern

Je nach Baugrée des Umrichters und

hohere Auslaufzeit erzielt werden kann, als mit dem Parameter
: Hinzufligung einer Konstantstromfluss-Komponente

Wenn auf

zu erhéhen.

konfiguriert ist, werden die dynamischen Leistungen zum Bremsen durch
Hinzufigen einer Stromflusskomponenten verbessert. Das Ziel ist es, den Eisenverlust und die im Motor gespeicherte Magnetenergie

werden die nachstehenden Parameter angezeigt, mit denen eine
. Die Auswabhl ist durch vergleichende Tests festzulegen.

zugeordnet ist.

(1
)

Der Parameter ist auch tber das Menu

zuganglich.

Bereich 0,01 bis 99,99 s oder 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6000 s gemaf

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 geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geandert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.4 [ANHALTEMODUS] (Stt-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > Stt-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Hinweis:
Einige der Anhaltemodi sind nicht mit allen anderen Funktionen verwendbar.
Anhaltemodus bei Verschwinden des Fahrbefehls oder Erteilen eines Haltebefehls.
Hinweis:
Wenn die Funktion ,,Bremslogik” freigegeben ist oder wenn ungleich 0 ist, kann nur ,,Anhalten
tiber Rampe*“ konfiguriert werden.
: Anhalten tGber Rampe
: Schnellhalt
: Freier Auslauf
: Halt durch Gleichstrombremsung. Nur verfigbar, wenn nicht auf
eingestellt ist.
0,2 bis 599 Hz 0,2 Hz
Drehzahlschwellwert, unter dem der Motor in den freien Auslauf umschaltet.
Dieser Parameter unterstitzt die Umschaltung von einem Rampenstopp oder Schnellhalt auf einen freien Auslauf unter einem Schwellwert
4Kleine Frequenz".
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn und nicht konfiguriert sind.
™ Problematik
Wenn am Antrieb eine Stopprampe (Verzdgerungsrampe bis Stillstand) angefordert wird, kann es bei Asynchronmotoren zu einem Uber-
schwingen beim Regelprozess kommen. Dabei schief3t der Vorgabewert fir die Drehzahl Gber das Ziel hinaus und der Motor dreht un-
kontrolliert in die Gegenrichtung. Wenn dieses Verhalten beobachtet wird, ist der Wert fir Parameter wahr-
scheinlich zu gering konfiguriert.
Empfehlung
Als Richtwert fir Parameter kann die ,Schlupffrequenz” verwendet werden. Sie kann anhand der konfigu-
rierten Werte fur und ermittelt werden.
. : Nenndrehzahl (nominal Speed) des Motors
. : Nennfrequenz (nominal Frequency) des Motors
Schritt 1 Berechnung der ,Synchrondrehzahl®
Die Synchrondrehzabhl ist ein theoretischer Wert, der sich aus der Nennfrequenz und der Anzahl der Motorpolpaare ergibt. Sie entspricht
der Drehzahl eines Synchronmotors.
nsync [rpm] = 6 FRS [0,1 HZ] / nPo\pairs
Schritt 2 Berechnung der ,Schlupffrequenz"
Der empfohlene Wert flir Parameter ergibt sich anschlieBend geman folgender Formel:
FFT [0,1 Hz] = (Ngync [rpm] - NSP [rpm]) / ngyne [rpm] * FRS [0,1 Hz]
Beispielrechnung
NSP = 1380 [rpm]
FRS =500 [0,1 Hz]
Nsyne [rPM] = 6 * FRS [0,1 Hz] / Neoipairs
NeynC [rppmM] = 6 * 500/ 2
Ngyne [fPmM] = 1500
FFT [0,1 HZ] = (Ngync [rpm] - NSP [rpm]) / ngyne [rpm] * FRS [0,1 Hz]
FFT [0,1 Hz] = (1500 - 1380) / 1500 * 500
FFT [0,1 Hz] = 40
Ermittlung der ,,Synchrondrehzahl”
Falls die Anzahl der Motorpolpaare unbekannt ist, kann die Synchrondrehzahl (Schritt 1) auch mit Hilfe einer logischen Reihe ermittelt
werden. Die nachfolgende Tabelle zeigt vier verschiedene logische Reihen, die sich fiir die Nennfrequenzen 10 Hz, 50 Hz, 60 Hz und
800 Hz ergeben.
Formel Ngync [rpm] = 6 * FRS [0,1 Hz] / Npgjpairs
Npoipairs Reihe 1 Reihe 2 Reihe 3 Reihe 3
(FRS =100) (FRS = 500) (FRS = 600) (FRS = 600)
1 Ngyne [rPmM] = 600 Ngyne [rPmM] = 3000 Ngyne [FPmM] = 3600 Ngyne [rPM] = 48000
2 Ngyne [rppmM] = 300 Ngyne [rPM] = 1500 Ngync [rPmM] = 1800 Ngyne [rPM] = 24000
3 Ngyne [rpmM] = 200 Ngyne [rPmM] = 1000 Ngyne [rPmM] = 1200 Ngyne [rPmM] = 1600
4 Ngyne [rPmM] = 150 Ngyne [rPM] = 750 Ngync [rPmM] = 900 Ngyne [fPM] = 1200

Die Werte der logischen Reihe werden mit zunehmender Polpaarzahl kleiner. Um die Synchrondrehzahl des Motors zu bestimmen, muss

der Wert fir NSP [rpm] in die logische Reihe eingeordnet werden. Der nachstgroRere Wert entspricht der Synchrondrehzahl.

Der Halt wird aktiviert, wenn der Eingang oder das Bit auf 0 wechseln. Wechselt der Eingang zurtick in den Zustand 1 und ist der Fahrbefehl

noch aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn = und =

oder . Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.

: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > Stt-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

Der Halt wird aktiviert, wenn der Eingang auf 0 oder das Bit auf 1 wechselt (Zustand 0 des Bits in ).
Wechselt der Eingang zuriick in Zustand 1 und ist der Fahrbefehl noch aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn
= und = oder . Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.

Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
: Nicht zugeordnet

: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

Wenn auf oder eingestellt ist, dann sind bis ,
bis s bis , bis nicht verfligbar.
0 bis 10 4
Dieser Parameter ist zugénglich, wenn = und ungleich und
ungleich .
Die freigegebene Rampe ( oder ) wird dann wahrend der Haltebefehle durch diesen Koeffizienten
dividiert.

Der Wert 0 entspricht einer Mindestrampenzeit.

Warnung!

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

* Nutzen Sie nicht die Gleichstrombremsung, um ein Haltemoment zu erzeugen, wenn sich der Motor im Stillstand
befindet.
. Verwenden Sie stattdessen eine Haltebremse, um den Motor in der Stillstandsposition zu halten.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.

Die Gleichstrombremsung wird im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ausgelost.
Wechselt der Eingang zuriick in Zustand 1 und ist der Fahrbefehl noch aktiv, dann lauft der Motor nur wieder an, wenn
= und = oder . Andernfalls ist ein neuer Fahrbefehl erforderlich.

Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
: Nicht zugeordnet

: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

(1@3)

0,1*INV bis 1,41*INV @ 0,64*INV @

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der anggschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hoéhe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, akt|V|ert Uiber Logikeingang oder als Anhaltemodus gewahit.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn = oder ungleich

1E)

0,1bis 30 s 05s

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Maximale Dauer der Stromaufschaltung . Nach Ablauf dieser Zeit wechselt der Bremsstrom auf den Pegel

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn = oder ungleich
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > Stt-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
0,1*INV bis 1dC® 0,5* INV @
Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
) Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom

ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Der Bremsstrom wird durch den Logikeingang aktiviert oder als Anhaltemodus ausgewahlt, sobald die Zeitspanne

abgelaufen ist.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn = oder ungleich
0,1bis 30s 05s
Vorsicht!
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
R Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom

ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Maximale Bremszeit fur die Gleichstrombremsung, nur als Anhaltemodus ausgewahlt.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn auf gesetzt ist.

Deaktivierung Anhaltemodus.

: Deaktivierung Umrichterfunktion
: Stopprampe, dann Deaktivierung Umrichterfunktion
(1)  Der Parameter ist auch Gber das Menl zuganglich.

Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der auf dem Typenschild angegeben ist.
Diese Einstellungen sind unabhangig von der Funktion

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.5 [AUTO GS BREMSUNG] (AdC-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > AdC-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Automatische Gleichstromaufschaltung im Stillstand (am Ende der Rampe).

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Wird der Parameter auf eingestellt, ist die DC-Bremsung immer aktiv, auch
wenn der Motor nicht lauft.

Es ist sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Warnung!
UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

¢ Nutzen Sie nicht die Gleichstrombremsung, um ein Haltemoment zu erzeugen, wenn sich der Motor im Stillstand
befindet.
*«  Verwenden Sie stattd 1 eine Haltebremse, um den Motor in der Stillstandsposition zu halten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen oder Sachschéaden zur Folge haben.

Hinweis:

Diese Funktion blockiert die Funktion .Wenn auf gesetzt ist, muss
auf gesetzt sein.

Hinweis:
ist auf gesetzt, wenn auf gesetzt ist.
wird auf forciert, wenn nicht auf gesetzt ist.

Dieser Parameter bewirkt den Aufbau des Einspeisestroms auch ohne Fahrbefehl. Er ist bei Betrieb zugéanglich.

: Keine Einspeisung
: Einspeisung mit einstellbarer Dauer
: Permanente Einspeisung im Stillstand
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > AdC-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 1,2*INV @ 0,7* INV @

Vorsicht!

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
M Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.
ist nicht auf gesetzt.

0,1bis 30 s 05s

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Dauer der Aufschaltung im Stillstand. Der Parameter kann aufgerufen werden, wenn nicht auf
gesetzt ist.
Wenn auf gesetzt ist, entspricht diese Zeit der Haltezeit bei Drehzahl Null.
0 bis 1,2*INV @ 0,5*INV @
Hinweis:

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

Priifen Sie, ob der anggschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

2. Hohe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.
Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn nicht auf gesetzt ist.

Obis30s Os

Vorsicht!

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
M Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

2. Dauer der Aufschaltung im Stillstand.
Dieser Parameter kann aufgerufen werden, wenn auf gesetzt ist.

|
SdC1 I
SdC2 _|—|
I tdC1 tdC1 +tdC2 t
SdC1
AdC Sdc2 --
YES X | tdC1 t
Ct #0 SdC1
Ct =0
Fahrbefehl t
Drehzahl 1
0 1
! t
|
0 t
(1)  Der Parameter ist auch Gber das Menl zuganglich.

(2) Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der 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 Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

2s Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.6.6 [JOG] (JOG-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
JOG- [JOG]
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
JOG [JOG] [LI3](LI3)
Schrittbetrieb (Impulse).
Die Funktion JOG ist nur aktiv, wenn sich der Befehlskanal und der Sollwertkanal an den Klemmen befinden.
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
Beispiel: Betrieb Uber 2-Draht-Steuerung (tCC = 2C).
Rampe Rampe
Motorfrequenz
a DEC/DE2 auf 0,1 s forciert
Sollwert
Sollwert JGF
0
Sollwert JGF
LI (JOG)1
0
JGt
Rechtslauf1
0
Linkslauf
1
0
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
L1 [LI11(LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen (nicht [Cd00](Cd00) bis [Cd15](Cd15))
Wenn [Profil] (CHCF) auf [Gemeinsam] (SIM) oder [Separate] (SEP) gesetzt ist, dann sind die Parameter [CD11] (Cd11) bis [CD15]
(Cd15), [C111] (C111) bis [C115] (C115), [C211] (C211) bis [C215] (C215) sowie [C311] (C311) bis [C315] (C315) nicht verfugbar.
JGF [Sollw Schrittbetr.] 0 bis 10 Hz 10 Hz
* Sollwert im Schrittbetrieb.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [JOG](JOG) nicht auf [Nein](nO) gesetzt ist.
)
JGt [Jog-Pause] Obis20s 05s
* Verzdgerung zum Entprellen bei zwei aufeinander folgenden JOG-Befehlen.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [JOG](JOG) nicht auf [Nein](nO) gesetzt ist.
"
(1)  Der Parameter ist auch tiber das Menu [EINSTELLUNGEN](SEt-) zuganglich.

*

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.7 [VORWAHLFREQUENZEN] (PSS-)

Es kdnnen 2, 4, 8 oder 16 Frequenzen vorgewahlt werden, wofir 1, 2, 3 oder 4 Logikeingange erforderlich sind.
Hinweis:
Um 4 Frequenzen zu erhalten, sind 2 und 4 Frequenzen zu konfigurieren.

Um 8 Frequenzen zu erhalten, sind 2, 4 und 8 Frequenzen zu konfigurieren.

Um 16 Frequenzen zu erhalten, sind 2, 4, 8 und 16 Frequenzen zu konfigurieren.

Kombinationstabelle fiir 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) Sollwert 1 = (SP1).
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
PSS- [VORWAHLFREQUENZEN]
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
PS2 [2 Vorwahlfreq.] [Nein](nO)
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
L1 [LI11(LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen
PS4 [4 Vorwahlfreq.] [Nein](nO)
Identisch mit [2 Vorwahlfreq.](PS2).
Um 4 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2 Frequenzen zu konfigurieren.
PS8 [8 Vorwahlfreq.] [Nein](nO)
Identisch mit [2 Vorwahlfreq.](PS2).
Um 8 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2 und 4 Frequenzen zu konfigurieren.
PS16 [16 Vorwabhlfreq.] [Nein](nO)
Identisch mit [2 Vorwahlfreq.](PS2).
Um 16 Frequenzen zu erhalten, sind auch 2, 4 und 8 Frequenzen zu konfigurieren.
SP2 [2.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 10 Hz
* 2. Vorwahlfrequenz
"
SP3 [3.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 15 Hz
* 3.Vorwahlfrequenz
)
SP4 [4.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 20 Hz
* 4 Vorwahlfrequenz
"
SP5 [5.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 25 Hz
* 5. Vorwahlfrequenz
"
SP6 [6.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 30 Hz
* 6.Vorwahlfrequenz
"
SP7 [7.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 35 Hz
* 7. Vorwahlfrequenz
)
SP8 [8.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 40 Hz
* 8. Vorwahlfrequenz
)
SP9 [9.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 45 Hz
* 9.Vorwahlfrequenz
)
SP10 [10.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 50 Hz
* 10.Vorwahlfrequenz

(1)
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
SP11 [11.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 55 Hz
* 11.Vorwahlfrequenz
)
SP12 [12.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 60 Hz
* 12.Vorwahlfrequenz
0}
SP13 [13.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 70 Hz
* 13.Vorwahlfrequenz
"
SP14 [14.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 80 Hz
* 14.Vorwahlfrequenz
)
SP15 [15.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 90 Hz
* 15. Vorwahlfrequenz
"
SP16 [16.Vorwahlfrequenz] 0 bis 599 Hz 100 Hz
* 16.Vorwahlfrequenz
Die Anzeige dieser Parameter [Vorwahlfrequenz x](SPx) richtet sich nach der Anzahl der konfigurierten Frequenzen. Siehe Kombina-
(\») tionstabelle fiir vorgewahlite PID-Sollwerte.
)
JPF [Ausblendfr] 0 bis 599 Hz 0 Hz
(\‘) Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte Frequenz
herum. Mit dieser Funktion kann eine kritische Drehzahl vermieden werden, die Resonanzen erzeugen wiirde. Bei Einstellung auf den
Wert 0 ist die Funktion inaktiv.
JF2 [Ausblendfr.2] 0 bis 599 Hz 0 Hz
(\‘) 2. Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte Frequenz
herum. Mit dieser Funktion kann eine kritische Drehzahl vermieden werden, die Resonanzen erzeugen wiirde. Bei Einstellung auf den
Wert 0 ist die Funktion inaktiv.
JF3 [3. Ausblend Freq.] 0 bis 599 Hz 0Hz
(\‘) 3. Frequenzausblendung. Dieser Parameter verhindert einen Betrieb innerhalb eines einstellbaren Bereichs um die geregelte Frequenz
herum. Mit dieser Funktion kann eine kritische Drehzahl vermieden werden, die Resonanzen erzeugen wirde. Bei Einstellung auf den
Wert 0 ist die Funktion inaktiv.
JFH [Hyst. Ausblend Freq] 0,1 bis 10 Hz 1Hz
* Dieser Parameter ist sichtbar, wenn mindestens eine Ausblendfrequenz [Ausblendfrequenz](JPF), [Ausblendfrequenz 2](JF2) oder
[Ausblendfrequenz 3](JF3) ungleich 0 ist.
(\») Bereich fiir die Frequenzausblendung: von (JPF — JFH) bis (JPF + JFH) beispielsweise.
Diese Einstellung gilt fur alle drei Frequenzen (JPF, JF2, JF3).
(1)  Dieser Parameter ist auch lber das Meni [EINSTELLUNGEN](SEt-) zuganglich.

*

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
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5.2.3.6.6.8 [+/- DREHZAHL] (UPd-)

Zwei Betriebsarten sind verfugbar:

* Verwendung von Einstufentastern: Zwei Logikeingange sind zusétzlich zu der oder den Drehrichtun-
g(en) erforderlich. Der mit ,+ Drehzahl* belegte Eingang erhéht die Drehzahl, der mit - Drehzahl® belegte
Eingang verringert die Drehzahl.

* Verwendung von Zweistufentastern: Es ist nur ein Logikeingang erforderlich, dem ,+ Drehzahl* zuge-
ordnet ist.

+/- Drehzahl tber Zweistufentaster:

Beschreibung: 1 Taste, die zweifach gedrickt (2-stufig) werden kann, fur jede Drehrichtung. Jede Betatigung
schlief3t einen Kontakt.

Losgelassen (-Drehzahl) 1. Driicken (Drehzahl beibehalten) 2. Driicken (+ Drehzahl)
Taste Rechtslauf - a aundb
Taste Linkslauf - c cundd

Anschlussbeispiel:

! LI1: Rechtslauf
3 LIx: Linkslauf

| Lly: + Drehzahl
|

Steuerklemmenleiste

LI1 LIx Lly +24
O- —l

Motorfrequenz

LSP

LsP /

Rechtslauf

2. Driicken

1. Driicken

0
Linkslauf

2. Driicken

1. Driicken
0

Diese Version von ,+/- Drehzahl® ist nicht mit der 3-Draht-Steuerung zu verwenden.

In beiden Fallen wird die maximale Drehzahl durch vorgegeben.

Hinweis:

Bei Sollwertumschaltung durch
nem anderen Sollwertk_gnal mit ,,+/- Drehzahl“ kann der Wert des Sollwerts
Rampe) gleichzeitig in Ubereinstimmung mit dem Parameter

Bei Sollwertumschaltung durch
mit ,,+/-Drehzahl“ wird gleichzeitig der Wert des Sollwerts

von einem beliebigen Sollwertkanal zu ei-

(nach

kopiert werden.

von einem Sollwertkanal zu einem anderen
(nach Rampe) kopiert.

Auf diese Weise kann ein unerwiinschtes Nullsetzen der Drehzahl im Moment der Umschaltung ver-
mieden werden.
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
UPd- [+/- DREHZAHL]
Diese Funktion ist zuganglich, wenn der Sollwertkanal [Kanal Sollw2](Fr2) auf [+/- Drehzahl](UPdt) gesetzt ist.
Hinweis:

Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.

USP [Zuord. + Drehzahl] [Nein](nO)

Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.

nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
LI [LI11(LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen

Wenn [Profil] (CHCF) auf [Gemeinsam] (SIM) oder [Separate] (SEP) gesetzt ist, dann sind die Parameter [CD11] (Cd11) bis [CD15]
(Cd15), [C111] (C111) bis [C115] (C115), [C211] (C211) bis [C215] (C215) sowie [C311] (C311) bis [C315] (C315) nicht verflgbar.

dsp [Zuord. - Drehzahl] [Nein](nO)

Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
Die Zuordnung ist identisch mit [Zuord. + Drehzahl] (USP).

Str [Sollwert- Speicher.] [Nein](nO)
* Mit diesem Parameter, der der Funktion ,+/- Drehzahl“ zugeordnet ist, kann der Sollwert gespeichert werden:

*  Wenn die Fahrbefehle verschwinden (Speicherung im RAM).
*  Wenn die Netzversorgung getrennt wird oder die Fahrbefehle verschwinden (Speicherung im EEPROM).

Beim nachsten Anlaufen ist der Drehzahlsollwert daher der zuletzt gespeicherte Sollwert.

nO [Nein](nO): Keine Speicherung (beim nachsten Anlaufen ist der Drehzahlsollwert die [Kleine Frequenz](LSP)
rAM [RAM](rAM): Speicherung im RAM
EEP [EEPROM](EEP): Speicherung im EEPROM

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menti die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
* auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.6.9 [+- DREHZ. UM SOLLW.] (SrE-)

Der Sollwert wird durch [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) geliefert; evtl. mit den Funktionen Sum-
mierung/Subtraktion/Multiplikation und den Vorwahlfrequenzen. Zur Vereinfachung der Erlauterungen wird er im
Weiteren Sollwert A genannt. Die Aktion der Tasten + Drehzahl und - Drehzahl ist in % dieses Sollwerts A einstell-
bar. Beim Anhalten wird der Sollwert (A +/- Drehzahl) nicht gespeichert. Der Umrichter 1auft also mit nur einem
Sollwert A+.

Der maximale Gesamtsollwert ist durch die [Grolte Frequenz](HSP) und der minimale Sollwert durch die [Kleine
Frequenz](LSP) begrenzt.

Beispiel einer 2-Draht-Steuerung:

[Hochlaufzeit 2] (AC2)

Motorfrequenz
A

+ SrP%
Sollwert A + ----c- &2 N
- SrP%

[Auslaufzeit 2] (dE2)

LSP 1

LSP 1

SSIP% [~""TrTiTTTT Tt
Sollwert A -
+ SrP%

+Drehzahl 4

-Drehzahl 4

SR e U P

Drehrichtung 4

Rechtslauf Rechtslauf

>
»>

Linkslauf
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

SrE-

[+- DREHZ. UM SOLLW.]
Diese Funktion ist fur Sollwertkanal [Kanal Sollw1](Fr1) zuganglich.

Hinweis:

Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.

*
O

usI [Zuord. + Drehzahl] [Nein](nO)

nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet

L1 [LI11(LI1): Logikeingang LI1

[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen

dsi [Zuord. - Drehzahl] [Nein](nO)
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 sind.
Die Zuordnung ist identisch zu [+ Zuordnung Drehzahl](uSi).

SrP [+/- Drehzahl Begr.] 0 bis 50% 10%

Dieser Parameter begrenzt den Schwankungsbereich durch die +/- Drehzahl und wird in Prozent des Sollwerts ausgedriickt. Die bei
dieser Funktion verwendeten Rampen sind [Hochlaufzeit 2](AC2) und [Auslaufzeit 2](dE2).
Der Parameter ist zuganglich, wenn +/- Drehzahl zugeordnet ist.

AC2

*
O

1)

[Hochlaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s @ 5,00s

Zeit fir den Hochlauf von 0 bis zur [Nennfreq. Motor](FrS). Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt werden.
Der Parameter ist zuganglich, wenn [+/- Drehzahl](tUd) zugeordnet ist.

dE2

*
O

(1)

[Auslaufzeit 2] 0,00 bis 6000 s @ 5,00s

Zeit fur den Auslauf von der [Nennfreq. Motor](FrS) bis auf 0. Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt werden.
Der Parameter ist zuganglich, wenn [+/- Drehzahl](tUd) zugeordnet ist.

(1)  Dieser Parameter ist auch tber das Meni [EINSTELLUNGEN](SEt-) zuganglich.
(2)  Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6000 s gemaR [Auflosung Rampe](Inr).

*

O

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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.10 [SOLLW. SPEICHERUNG] (SPM-)

Der Antrieb

Speicherung eines Frequenzsollwertniveaus durch einen Befehl an einem Logikeingang mit einer Dauer von mehr

als 0,1 s.

» Diese Funktion ermdglicht die Drehzahlsteuerung mehrerer Umrichter im Wechsel durch einen analogen

Sollwert und einen Logikeingang fur jeden Umrichter.

» Sie ermdglicht auRerdem die Freigabe eines Leitungssollwerts (Kommunikationsbus oder -netzwerk) Gber
einen Logikeingang an mehreren Umrichtern. Hierdurch kénnen die Bewegungen synchronisiert werden,
indem Streuungen beim Aussenden des Sollwerts vermieden werden.

» Die Aufzeichnung des Sollwertes erfolgt 100 ms nach der ansteigenden Flanke der Aufzeichungsanforde-
rung. Ein neuer Sollwert wird anschlie3end nur aufgezeichnet, wenn eine erneute Anforderung erfolgt.

F: Motorfrequenz

Sollwert

Fahrbefehl

1

0

LIx (Speicherung)

1 |

100 ms 100 ms !

100 ms

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > SPM-

Code Name/Beschreibung

Werkseinstellung

Zuordnung zu einem Logikeingang.
Die Funktion ist aktiv, wenn der zugeordnete Eingang aktiv ist.

: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
: Logikeingang LI6
: Logikeingang LA1
: Logikeingang LA2

5.2.3.6.6.11 [MAGNETISIER. DURCH LlI] (FLI-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > FLI-

Code Name/Beschreibung

Werkseinstellung

Gefahr!

Wird der Parameter auf auf

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

: Nicht-permanenter Modus

gesetzt, erfolgt immer eine Magnetisierung, auch wenn
der Motor nicht lduft. Es ist sicherzustellen, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zusténden fiihrt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren.

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefiahrlichen Verletzungen.

Priifen Sie, ob der anggschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > FLI-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
: Permanenter Modus
Diese Option ist nicht méglich, wenn auf gesetzt ist oder wenn auf
eingestellt wurde.
: Funktion inaktiv
Um beim Start friihzeitig ein hohes Drehmoment zu erhalten, muss der Magnetfluss bereits im Motor aufgebaut worden sein.
Im Modus baut der Umrichter den Magentfluss bei seinem Start automatisch auf.
Im Modus erfolgt eine Magnetisierung, wenn der Motor gestartet wurde.
Der Magnetflussstrom ist groRer als der (konfigurierter Nennstrom des Motors), wenn die Magnetisierung auf-
gebaut wurde. Daraufhin wird er dem Motor-Magnetisierungsstrom angepasst.
Wenn auf eingestellt ist, bedingt der Parameter die Zuordnung des
Rotors und nicht der Magnetisierung.
Wenn nicht ist, bleibt der Parameter wirkungslos.
Vorsicht!
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor korrekt fiir den Magnetisierungsstrom ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und
Beschadigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Die Zuordnung ist nur méglich, wenn = .
Wenn ein LI oder ein Bit dem Steuerbefehl der Motormagnetisierung zugeordnet ist, wird der magnetische Fluss im Zustand 1 des zuge-
ordneten Eingangs oder Bits aufgebaut. Wenn kein LI oder Bit zugeordnet wurde oder wenn dieser LI oder das Bit bei einem Fahrbefehl
im Zustand 0 ist, erfolgt die Magnetisierung beim Anlaufen des Motors.
: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
Modus zum Messen des Phasenverschiebungswinkels. Nur sichtbar, wenn auf einge-
stellt ist.
und funktionieren fir alle Arten von Synchronmotoren. und
erhéhen die Performance je nach Art des Synchronmotors.

: Zuordnung fur IPM-Motor (Interior-buried Permanent Magnet motor). Zuordnungsmodus fiir innenverdeckten Per-
manent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine hohe magnetische Reluktanz). Er verwendet eine Hochfrequenz-Beaufschla-
gung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

: Zuordnung fiir SPM-Motor (Surface-mounted Permanent Magnet Motor). Zuordnungsmodus fiir oberflachenmon-
tierten Permanent-Magnetmotor (dieser Motor hat normalerweise eine mittlere oder niedrige magnetische Reluktanz). Er verwendet eine
Hochfrequenz-Beaufschlagung, die gerduscharmer ist als der Standard-Zuordnungsmodus.

: Impuls-Signal Beaufschlagung. Standardzuordnungsmodus nach Impuls-Signal Beaufschlagung.

: Impuls-Signal Beaufschlagung, optimiert. Optimierter Standardzuordnungsmodus nach Impuls-Beaufschlagung.
Die Messzeit des Phasenverschiebungswinkels wird nach dem ersten Fahrbefehl oder Messvorgang verringert, selbst wenn der Umrichter
ausgeschaltet wurde.

: Keine Zuordnung.
(1) Dieser Parameter ist auch tber das Menu zuganglich.

2s

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

5.2.3.6.6.12 [BREMSLOGIK] (bLC-)

Diese Funktion ermdglicht die Steuerung einer elektromagnetischen Bremse Uber den Umrichter bei vertikalen
und horizontalen Hubanwendungen sowie Maschinen mit Unwucht.

Prinzip:

» Vertikale Hubbewegung:

Aufrechterhaltung des Motormoments wahrend der Anzugs- und Abfallphasen der Bremse, zum Halten
der Last und fir ruckfreien Anlauf beim Liften der Bremse sowie ruckfreies Anhalten beim Anziehen der

Bremse.

» Horizontale Hubbewegung:

Synchronisierung des Bremsanzugs mit dem Aufbau des Anlaufmoments und dem Schlief3en der Bremse
bei Frequenz Null im Stillstand, um Rucken zu vermeiden.

Empfehlungen zur Einstellung der Bremslogik bei einer Anwendung mit vertikaler Hubbewegung:
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Warnung!
UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

Es ist sicherzustellen, dass die gewahlten Einstellungen nicht zu einem Verlust der Kontrolle iiber die
angehobene Last fiihren.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kérperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

. Es ist darauf zu achten, dass die Drehrichtung FW dem Anheben
der Last entspricht.

Fir Anwendungen, bei denen sich die gesenkte Last sehr von der angehobenen Last unterscheidet, ist
= 2 Ibr einzustellen (Beispiel: Anheben stets mit einer Last und Senken stets im Leerzustand).

Bremsanzugstrom ( und , wenn
= 2 Ibr): Den Bremsanzugstrom auf den Nennstrom gemaf dem Typenschild des Motors einstel-
len.

Bei Tests den Bremsanzugstrom anpassen, um die Last ruckfrei zu halten.

Hochlaufzeit: Fir Hubanwendungen betragt die empfohlene Einstellung der Hochlauframpen mindestens
0,5 Sekunden. Es ist zu Uberpriifen, dass der Umrichter nicht in Strombegrenzung Gbergeht.

Dieselbe Empfehlung gilt auch fur die Auslaufzeit.
Bitte beachten: Bei einer Hubbewegung muss ein Bremswiderstand verwendet werden.

: Ist in Abhangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche Zeit,
die die mechanische Bremse fiir das Offnen benétigt.

nur im offenen Regelkreis: Im Modus belassen und ggf. abglei-
chen.

: Im Modus belassen und ggf. abgleichen.

: Ist in Abhangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche Zeit,
die die mechanische Bremse fur das SchlieRen bendtigt.

Empfehlungen zur Einstellung der Bremslogik bei einer Anwendung mit horizontaler Hubbewegung:

: Nein
: Auf O setzen.

. Ist in Abhangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche Zeit,
die die mechanische Bremse fir das Offnen benétigt.

nur im offenen Regelkreis: Im Modus belassen und ggf. abglei-
chen.

. Ist in Abhangigkeit vom Bremsentyp einzustellen. Dies ist die erforderliche Zeit,
die die mechanische Bremse fiir das Schlie3en bendtigt.
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Bremslogik, horizontale Bewegung im offenen Regelkreis

Frequenz
Sollwert
t
bEn \\
—|Motor magnetisiert {
Magnetisierungsstrom
v SdC1 .
Magnetisierungsnennstrom t
|
Drehmomentstrom ‘E@ i
1 ( 1
| | -
lbr | y [{ 0 erreicht
I
| i t
| | |
| I
o
Drehrichtung | i
Rechtslauf Linkslauf P
— t
| I |
I I |
I I |
I I |
I I |
! b
Relais oder ; oo
Logikausgang ! } ¢
0 o
Bremskontakt i i
| |
|
. t
|
Zustand der Bremse |
Gelftet |
Angezogen t
brt tbE| bEt ttr
Typ der Motorsteuerung 2l 2 2
] = 2 2
k] S S >
2 = Frequenz 5 @
= < [72) =
g o 5 5
= [a) < >

Legende:

(bEn): [Freq. Bremsabfall]
(bEt): [Zeit Bremsabfall]
(brt): [Zeit Bremsanzug]

* (lbr): [I Bremsanzug aufw.]
(SdC1): [I DC-Auto Bremsg 1]
(tbE): [Verzo6g. Bremsabfall]
(ttr): [Zeit Wiederanlauf]
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Bremslogik, vertikale Bewegung im offenen Regelkreis

Frequenz
Sollwert
blr
Jdc ,
Jdc { t
bEnF————— e A
"‘IMotor magnetisiert] f
Magnetisierungsstrom
v
Magnetisierungsnennstrom t
Drehmomentstrom L lbr erreicht
br } 0 erreicht
|
1 ! t
| |
| |
a 1
Drehrichtung i
i Heben Senken }
: 4 t
1 1
| |
| s
Relais oder |
Logikausgang | ;
I I
o a
Bremskontakt : | |
. |
: : t
|
Zustand der Bremse
Geliftet
Angezogen ~t
brt tbE_bEt tr
Typ der Motorsteuerung o = o o
2 2 gl 5
1 23
£ g Frequenz g 2
c ey O =
g £ 2 5
= O I >

Legende:

bEn): [Freq. Bremsabfall]
bEt): [Zeit Bremsabfall]
bir): [Freq. Bremsanzug]
brt): [Zeit Bremsanzug]
Ibr): [| Bremsanzug aufw.]
JdC): [Sprg Freq. n-Invert.]
tbE): [Verzog. Bremsabfall]
ttr): [Zeit Wiederanlauf]

.
.

(
(
(
(
(
(
(
(
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
bLC- [BREMSLOGIK]
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
bLC [Zuord. Bremsanst.] [Nein](nO)
Logikausgang oder Steuerrelais.
Hinweis:
Ist die Bremse zugeordnet, so ist nur das Anhalten iiber Rampe méglich. Uberpriifen Sie den Parameter [Normalhalt](Stt).
Die Zuordnung der Bremslogik ist nur maéglich, wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) ungleich [Standard](Std), [U/f Reg 5P](UF5), [Quadr.
U/F](UFq) oder [Sync. Motor](SYn) ist.
nO [Nein](nO): Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann keine Funktion aufgerufen werden).
r2 [R2](r2): Relais
LO1 [LO1](LO1): Logikausgang
do1 [DO1](dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist mdglich, wenn [Zuordnung AO1](AO1)
auf [Nein](nO) gesetzt ist.
bSt [Bewegungsart] [Hubwerk](UEr)
HOr [Translation](HOr): Bewegung mit Widerstandslast (z. B. Translationsbewegung von Laufkréanen)
Hinweis:
Wenn [Typ Motorsteuerung](Ctt) auf [Standard](Std) oder [U/f Reg 5P](UF5) gesetzt ist, wird [Bewegungsart](bSt) auf
[Translation](HOr) forciert.
UEr [Hubwerk](UEr): Bewegung mit antreibender Last (z. B. Hubwinde)
Hinweis:
Wenn [Zuord. Lastmessung](PES) ungleich [Nein](nO) ist, wird [Bewegungsart](bSt) auf [Hubwerk](UEr) forciert.
bCl [Riickm. Bremse] [Nein](nO)
* Wenn die Bremse mit einem Uberwachungskontakt versehen ist (bei geliifteter Bremse geschlossen).
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
LI [LI1](LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen
bIP [Startimpuls Bremse] [Ja](YES)
* Startimpuls Bremse.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Zuord. Lastmessung](PES) auf [Nein](nO) gesetzt ist. Der Parameter ist auf
(«‘) [Ja](YES) gesetzt, wenn [Bewegungsart](bSt) auf [Hubwerk](UEr) gesetzt ist.
nO [Nein](nO): Das Motormoment wird in der geforderten Richtung mit [| Bremsanzug aufw.](Ibr) angegeben.
YES [Ja](YES): Das Motormoment befindet sich im Rechtslauf (sicherstellen, dass diese Drehrichtung dem Hebebetrieb entspricht), mit
[I Bremsanzug aufw.](Ibr).
2lbr [2IBR mogl.](2Ibr): Das Moment hat die geforderte Drehrichtung, mit Strom [| Bremsanzug aufw.](Ibr) fir Rechtslauf und [| Bremsanzug
abw.](Ird) fur Linkslauf; fir bestimmte spezifische Anwendungen.
Ibr [I Bremsanzug aufw.] 0 bis 1,36*INV @ 0
* Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fiir den Hebebetrieb oder den Rechtslauf.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung](PES) auf [Nein](nO) gesetzt ist.
)
Ird [I Bremsanzug abw.] 0 bis 1,36*INV @ 0
* Stromschwellwert zur Bremsenéffnung fir den Senkbetrieb oder den Linkslauf.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Startimpuls Bremse](b!P) auf [2 IBR mogl.](2Ibr) gesetzt ist.
brt [Zeit Bremsanzug] 0 bis 5,00 s Os
* Bremsabfallverzégerung.
"
blr [Freq. Bremsanzug] [Auto](AUtO) bis 10 Hz [Auto](AUtO)
* Schwellwert der Bremsabfallfrequenz (Initialisierung der Hochlauframpe).
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Bewegungsart](bSt) auf [Hubwerk](UEr) gesetzt ist.
"
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > bLC-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
: Der Umrichter nimmt einen Wert, der gleich dem Nennschlupf des Motors ist und mithilfe der Antriebsparameter errechnet
wurde.
: Manuelle Einstellung
0 bis 10 Hz
Schwellwert der Bremsanzugsfrequenz.
Hinweis:
"
kann nicht gréRer sein als
: Der Umrichter nimmt einen Wert, der gleich dem Nennschlupf des Motors ist und mithilfe der Antriebsparameter errechnet
wurde.
: Manuelle Einstellung
0 bis 5,00 s Os
Verzdgerung vor dem Bremsanzugsbefehl.
"
0 bis 5,00 s Os
Bremsanzugszeit (Ansprechzeit der Bremse).
)
0 bis 1,2*INV @ 0,7*INV @
Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
M Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom
ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschadigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Hoéhe der Gleichstromaufschaltung im Stillstand.
Hinweis:
Dieser Parameter ist zugdnglich, wenn auf gesetzt ist.
Mit diesem Parameter kann festgelegt werden, ob die Bremse wahrend des Ubergangs auf Drehzahl Null bei der Umkehrung der Dreh-
richtung anziehen soll oder nicht.
: Die Bremse zieht nicht an.
: Die Bremse zieht an.
bis 10 Hz
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn auf gesetzt ist.
"
: Der Umrichter nimmt einen Wert, der gleich dem Nennschlupf des Motors ist und mithilfe der Antriebsparameter errechnet
wurde.
: Manuelle Einstellung
Bei einer Invertierung der Sollwertrichtung kann durch diesen Parameter verhindert werden, dass bei einem Ubergang auf die Drehzahl
Null das Drehmoment nicht ausreicht (Loslassen der Last). Der Parameter ist gegenstandslos, wenn =
ist.
0,00 bis 15,00 s Os
Zeit zwischen dem Ende einer Bremsanzugssequenz und dem Beginn einer Bremsabfallsequenz.
)
(1)  Dieser Parameter ist auch uber das Menu zuganglich.
(2)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der auf dem Typenschild angegeben ist.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Parameter des Expertenmodus fiir die Bremslogik

Folgende Parameter der Bremslogiksequenz sind nur im Expertenmodus zuganglich.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > bLC-

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
0

Auswahl der Wiederanlaufsequenz der Bremse im Fall eines erneuten Fahrbefehls wahrend des Bremsanzugs.
: Die Sequenz Anzug/Abfall wird vollstandig ausgefihrt.
: Die Bremse wird sofort wieder gedffnet.

Wahrend der Bremsabfallphase kann ein Fahrbefehl angefordert werden. Je nach Einstellung von wird die Sequenz fur

den erneuten Bremsanzug ausgefihrt oder nicht.

Fahrbefehl
Frequenz
| r
__I\ T >
\ \ [BRH b0] (brH0) = 0
Relais oder ! }
Logikausgang ! I—;—
\ I
|
\
\
\

|
|
H |
5
bELI®| ttr [brt!
Frequenz i =
bEnN /
[BRH b0] (brHO) = 1
Relais oder ‘

Logikausgang

Hinweis:

Wenn ein Fahrbefehl wahrend der Phase ,,ttr* angefordert wird, wird die vollstindige Bremsansteuersequenz initialisiert.

0

Deaktivierung des Bremskontaktfehlers im Beharrungszustand.

: Der Fehler ,Riickmeldung Bremse“ im Beharrungszustand ist aktiv (Fehlerzustand, wenn der Kontakt im Betrieb offen ist). Der
Fehler wird in allen Betriebsphasen uberwacht.

: Der Fehler ,Riickmeldung Bremse" im Beharrungszustand ist nicht aktiv. Der Fehler wird nur wahrend der
Bremsanzugs- und -abfallphasen Uberwacht.
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\)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
brH2 [BRH b2] 0
* Beriicksichtigung der ,Rickmeldung Bremse* bei der Bremsansteuersequenz.
0 [0](0): Die ,Ruckmeldung Bremse" bleibt unbericksichtigt.
1 [1](1): Die ,Rickmeldung Bremse" wird beriicksichtigt.
Wenn der ,Riickmeldung Bremse" ein Logikeingang zugeordnet wird:
* [BRH b2](brH2) = 0: Wahrend der Bremsoffnungssequenz wird der Sollwert nach Ablauf der Zeit [Zeit Bremsanzug](brt) freige-
geben. Wahrend der Bremsanzugssequenz wechselt der Strom auf 0 entsprechend der Rampe [Zeit Rampe Strom](brr) nach
Ablauf der Zeit [Zeit Bremsabfall](bEt).
+  [BRH b2](brH2) = 1: Bei der Offnung wird der Sollwert freigegeben, wenn der Logikeingang auf 1 wechselt. Beim SchlieRen
wechselt der Strom gemal [Zeit Rampe Strom](brr) auf 0, wenn der Logikeingang auf 0 wechselt.
Fahrbefehl
Relais oder
Logikausgang .
Drehmoment- bE
Frequenz _Strom —
|
o N Lo [BRH b2] (brH2) = 0
Logikausgang T
Bremskontakt | o
Drehmoment- }
strom !
Frequenz - N b [BRH b2] (brH2) = 1
brr-—————— —\/ i
brr [Zeit Rampe Strom] 0 bis 5,00 s Os

Zeit der Rampe des Momentenstroms (Anstieg und Abnahme) fiir eine Stroménderung, die dem Wert [| Eremsanzug aufw.](lbr) ent-
spricht.

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.13 [EXTERNE LASTMESSUNG] (ELM-)

Lastmessung

Diese Funktion passt auf Grundlage der Informationen eines Lastmessers den Strom

der Funktion an. Das vom Lastmesser ausgegebene Signal kann einem Analogeingang
(im Allgemeinen ein 4-20-mA-Signal) oder dem Eingang-,Pulse Input‘ zugeordnet werden, je nach Typ des Mess-
gebers.

Beispiel: Messen des Gesamtgewichts eines Hubwerks einschlieBlich Last.

Der Strom wird entsprechend der nachfolgenden Kennlinie angepasst.

-

lbr e
[Lastmess. Punkt 2Y] <
(CP2)

[Lastmess. Pkt 1X]

LP1 Signal

\ [Lastmess. Pkt 2X] 100% Lastmesser
Last Null LP2

[Lastmess. Punkt 2Y]
(CP1) ~

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > ELM-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

Stellen Sie sicher, dass , , und
korrekt eingestellt sind, um einen Verlust der Kontrolle iiber die angehobene Last zu vermeiden.

Fiihren Sie eine umfassende Inbetriebnahmepriifung durch, um die den Parametern s
s und zugewiesenen Werte zu bestatigen.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.

Dieser Parameter kann konfiguriert werden, wenn nicht auf gesetzt ist.

: Nicht zugeordnet
:Analogeingang A1
: Analogeingang A2
: Analogeingang A3
: Impulseingang
: Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
: Virtueller Analogeingang 2 tiber den Kommunikationsbus

0 bis LP2-0,01% 0%

0 bis 99,99% des Signals am zugeordneten Eingang.
muss niedriger sein als .
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn zugeordnet ist.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CP1 [Lastmess. Punkt 1Y] -32767 bzw. -INV ™
-1,36*INV bis 32767
* bzw. 1,36*INV ()

Strom, der der Last [Lastmess. Pkt 1X](LP1) entspricht; in A.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung](PES) zugeordnet ist.

LP2

*

[Lastmess. Pkt 2X] 1 bzw. LP1+0,01% 50%
bis 100%

0,01 bis 100% des Signals am zugeordneten Eingang.
[Lastmess. Pkt 2X](LP2) muss groRer sein als [Lastmess. Pkt 1X](LP1).
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung](PES) zugeordnet ist.

CP2

*

[Lastmess. Punkt 2Y] -32767 bzw. 0
-1,36*INV bis 32767
bzw. 1,36*INV

Strom, der der Last [Lastmess. Pkt 2X](LP2) entspricht; in A.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Lastmessung](PES) zugeordnet ist.

IbrA

*
N

[Verl 4-20mA] 0 bis 1,36*INV 0

Strom der BremslUftung bei Datenverlust der Lastmessung.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn die Lastmessung einem stromfiihrenden Analogeingang zugeordnet ist und der Fehler 4-20-mA-
Verlust deaktiviert ist.

Empfohlene Einstellungen: Motornennstrom fiir eine Hubanwendung.

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

*

O

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 geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 223



Der Antrieb
5.2.3.6.6.14 [HUBWERK HSP] (HSH-)

Uber diese Funktion kann die Zykluszeit bei Hubbewegungen optimiert werden, wenn die Last Null oder niedrig
ist. Sie ermoglicht einen Betrieb mit ,konstanter Leistung®, damit eine Drehzahl Uber der Nenndrehzahl erreicht
werden kann, ohne dabei den Motornennstrom zu Uberschreiten.

Die Drehzahl bleibt durch den Parameter begrenzt.

Die Funktion wirkt auf die Begrenzung des Frequenzsollwerts und nicht auf den Sollwert selbst.

Prinzip:
Frequenz
GrolRe Frequenz |
HSP
,1_0 Heben
/)0/
2
®
Motornennfrequenz (%\/
Frs k
Drehmoment
0 max.
Tr: Rated motor torque Drehmoment
) \0&
Motornennfrequenz \9\%
FrS @({\@
\&O(\‘b\ Senken
GroRRe Frequenz |
HSP

Zwei Betriebsarten sind moglich:

* Modus ,Frequenzsollwert®: Die maximal zulassige Frequenz wird vom Umrichter bei einer vorgeschriebe-
nen Frequenzstufe berechnet, damit der Umrichter die Last messen kann.

* Modus ,Strombegrenzung®: Die maximale Frequenz ist die, die eine Strombegrenzung bei Betrieb des
Motors ermdglicht (nur in Richtung ,Heben®). Fir die Richtung ,Senken* wird stets der Betrieb entsprechend
dem Modus ,Frequenzsollwert” verwendet.
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Modus ,,Frequenzsollwert

Der Antrieb

Befehl Heben oder Senken

Sollwert
HSP

FrS

OSsP

0

Frequenz
HSP

Berechneter Grenzwert
FrS

OSsP

t0S

OSP: Frequenzstufe, fir die Messung der Last einstellbar

tOS: Zeit fur das Messen der Last

Zwei Parameter ermdglichen fir die Richtung Heben und Senken die Verringerung der vom Umrichter berechneten

Frequenz.
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Modus ,,Strombegrenzung“

Befehl Heben

t
Sollwert
HSP

FrS
SCL

0

Frequenz
HSP

FrS
SCL

Strom

CLO

(1) Durch die Strombegrenzung vorgeschriebener Grenzwert
SCL: Einstellbarer Frequenzschwellwert, ab dem die Strombegrenzung aktiv ist.
CLO: Strombegrenzung der Funktion HSP, grof3e Frequenz.

Hinweis:

Bei Netzunterspannung wird bei einem spezifischen Strom die erreichte Drehzahl kleiner sein als bei
voller Netzspannung.
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Schlaffseil

Der Antrieb

Mit der Funktion ,Schlaffseil“ kann der Anlauf mit grof3er Frequenz verhindert werden, wenn eine Last vorhanden,
aber abgestellt ist und das Kabel wie in der untenstehenden Abbildung durchhangt.

Drehzahl

OSP

Last

rStL

t0OS

Um die Last zu messen, wird die Frequenzstufe (Parameter OSP) verwendet. Solange diese nicht den einstellba-
erreicht hat, der dem Gewicht des Lasthakens entspricht, wird der

ren Schwellwert

effektive Messzyklus nicht ausgeldst.

Uber das Menii

kann der Anzeige des Zustands ,Schlaffseil ein Logikausgang oder

ein Relais zugeordnet werden.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > HSH-

Code

Name/Beschreibung

Einstellbereich

| Werkseinstellung

Hinweis:

Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.

: Funktion inaktiv
: Modus ,Frequenzsollwert®
: Modus ,Strombegrenzung”

0 bis 100% 100%
Reduktionsfaktor der vom Umrichter berechneten Frequenz fir die Richtung Heben.
Der Parameter ist zuganglich, wenn auf gesetzt ist.
0 bis 100% 50%
Reduktionsfaktor der vom Umrichter berechneten Frequenz fur die Richtung Senken.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn nicht auf gesetzt ist.
0,1sbis65s 05s
Dauer der Frequenzstufe fir die Messung.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn nicht auf gesetzt ist.
0 bis 40 Hz
Stabilisierte Drehzahl fur die Messung.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn nicht auf gesetzt ist.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

CLO

QO

[Strom Begr. HSP] Siehe Tabelle M Siehe Tabelle

HSP-Begrenzungsstrom.
Der Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim](HSO) auf [Strombegr](CSO) gesetzt ist.

Hinweis:

Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus [Verlust Motorphase](OPL) verriegeln,
wenn dies aktiviert wurde.

. Einstellbereich
(BT A Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 23 15
81765200037.00-000 50 33
81765200055.00-000 56 37
81765200075.00-000 72 48
81765200110.00-000 104 69
81765200150.00-000 120 80
81765200220.00-000 165 110
8176T400037.00-000 23 15
876T400055.00-000 29 19
8176T400075.00-000 0 35 23
8176T400110.00-000 45 30
876T400150.00-000 62 41
8176T400220.00-000 83 55
8176T400300.00-000 107 71
8176T400400.00-000 143 95
876T400550.00-000 215 143
876T400750.00-000 255 170
8176T401100.00-000 416 277
8176T401500.00-000 495 330

SCL

QO

0 bis 599 Hz, je 40 Hz
nach BaugrofRe

[Freq Stromgrung]

Einstellbarer Frequenzschwellwert, ab dem die HSP-Strombegrenzung aktiv ist.
Der Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim](HSO) auf [Strombegr](CSO) gesetzt ist.

rSd [Konfig. Schlaffseil] [Nein](nO)

* Funktion ,Schlaffseil”.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Hubw HSP optim](HSO) nicht auf [Nein](nO) gesetzt ist.

nO [Nein](nO): Funktion inaktiv

drl [Bereich FU](drl): Lastmessung durch Schatzung des Drehmoments des Umrichters.

PES [Ext. Sensor](PES): Lastmessung Uber Messgeber; Zuordnung nur moéglich, wenn [Zuord. Lastmessung](PES) nicht auf [Nein](nO)
gesetzt ist.

rStL [Schw. Schlaffs. Erk] 0 bis 100% 0%

*

Schwellwert der Einstellung, der einer Last entspricht, die geringfiigig unter dem Gewicht des leeren Lasthakens liegt, in % der Nennlast.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Schw. Schlaffs. Erk](rSd) zugeordnet wurde.

(1)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der 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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.15 [PID REGLER] (Pid-)

Ubersicht
Die Funktion wird aktiviert, wenn der PID-Istwert (Messwert) einem Analogeingang zugeordnet wird.
LI
? Schwellwert der Abweichung bei Wiederanlauf
Pr2 . (Wake-Up)
Pra Umkehrung der Abweichung Auto/Manual
Rampe
Interner
Sollwert o rdG
+
rPI YES | _/_\_ B rG
A b S PG
P2 PrP
Soliwert A HHnO r ey
P3 erstarkung
.
no Vorgabe Drehzahli()FI)Irvert
no Vorgewahlte PID-Sollwert Al1 I
Al1 Al2
Al2 Skalierung /;\els Rampen
ARIS Netzwerk ACC DEC
PIF1/PIF2 PISP
Netzwerk x PSr _/_\_
AlUT PIP1/PIP2 AlU2
AlU2 Ausgleich fiir Regelabweichung
Vorgewahlte manuelle Sollwerte (Prognose)
PID-Istwert
Sollwert
manuell
PIM
Legende:
Parameter:
Das schwarze Quadratkennzeichnet die werkseitige Zuordnung.as schwarze Quadratkennzeichnet die werkseitige Zuordnung.

(1) Die Rampe AC2 ist nur beim Start der PID-Funktion und wahrend der ,Wake-Ups* des PID aktiv.

PID-Istwert:

Der PID-Istwert muss einem der Analogeingange Al1 bis Al3 entsprechend der vorhandenen Erweiterungskarten
am Impulseingang zugeordnet werden.

PID-Sollwert:
Der PID-Sollwert muss den folgenden Parametern zugeordnet werden: Vorgewahlte Sollwerte Gber Logikeingange

(P2, 1P3, rP4).

Gemal} Konfiguration von

Interner Sollwert (rP1) oder Sollwert A ( oder ).
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Kombinationstabelle der vorgewahliten PID-Sollwerte:

LI (Pr4) LI (Pr2) Pr2=n0 Sollwert
rPl oder A

0 0 rPl oder A

0 1 P2

1 0 P3

1 1 P4

Mit einem vorgegebenen Drehzahlsollwert kann die Drehzahl beim Start des Prozesses initialisiert werden.

Skalierung des Istwerts und der Sollwerte:

» Mit den Parametern und kann der PID-Istwert skaliert
werden (Geberbereich). Diese Skalierung muss unbedingt fiir alle weiteren Parameter beibehalten
werden.

* Mit den Parametern und kann der Regelbereich skaliert

werden, d. h. der Sollwert. Der Regelbereich muss unbedingt im Bereich des Gebers liegen.

Der Maximalwert der Skalierungsparameter ist 32767. Zur Vereinfachung der Inbetriebnahme ist es empfehlens-
wert, die Werte zu verwenden, die diesem Maximalwert am nachsten liegen, hierbei jedoch verglichen mit den
realen Werten bei 10-Potenzen zu bleiben.

Beispiel (siehe untenstehende Kennlinie): Regelung des in einem Behélter enthaltenen Volumens zwischen 6 m?3
und 15 m3.
» Verwendeter 4-20-mA-Geber, 4,5 m3 fir 4 mA und 20 m3 fr 20 mA, wobei =4500 und =20000.
* Regelbereich 6 bis 15 m3, wobei = 6000 (min. Sollwert) und = 15000 (max. Sollwert).
» Beispiele fiir die Sollwerte:

° rP1 (interner Sollwert) = 9500

° rP2 (vorgewahlter Sollwert) = 6500
rP3 (vorgewahlter Sollwert) = 8000

° rP4

Das Men( ermdglicht eine anwenderspezifische Anpassung des Namens der angezeig-
ten Einheit und ihres Formats.

Regelbereich
(Sollwert)

PIP2 (15000) /

PIP1 (6000) {-------->

» |stwert PID

PIF1 PIF2
(4,500) (20,000)
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Weitere Parameter:

: Hiermit kann der Schwellwert der PID-Abweichung festgelegt werden, ab dem
der PID-Regler nach einem Halt infolge einer zeitlichen Schwellwertliiberschreitung der kleinen Frequenz
neu aktiviert wird (Wake-Up).

Invertierte Korrekturrichtung : Wenn auf
gesetzt ist, dann steigt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist; Beispiel: Druck-
regelung Uber Kompressor. Wenn auf gesetzt ist, dann sinkt die

Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist; Beispiel: Temperaturregelung Uber KunhllGfter.
Der I-Anteil kann UGber einen Logikeingang kurzgeschlossen werden.

Ein Alarm bei der Ruckfihrung des PID-Istwerts kann Uber einen Logikausgang konfiguriert und angezeigt
werden.

Ein Alarm bei einer PID-Abweichung kann Uber einen Logikausgang konfiguriert und angezeigt werden.

Hand-/Automatikbetrieb mit PID

In dieser Funktion sind der PID-Regler, die Vorwahlfrequenzen und ein Hand-Sollwert zusammengefasst. Je nach
Zustand des Logikeingangs wird der Frequenzsollwert durch die Vorwahlfrequenzen oder durch einen manuellen
Sollwerteingang tber die PID-Funktion vorgegeben.

Hand-Sollwert

Analogeingange Al1 bis Al3
Impulseingang

Vorgabe Drehzahlsollwert

: Analogeingang
: Analogeingang
: Analogeingang
: Impulseingang
: Grafikterminal oder externes Bedienterminal
. Integrierter Modbus
: Integriertes CANopen®
: Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
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Inbetriebnahme des PID-Reglers

1. Konfiguration im PID-Modus

2. Einen Versuch in der Werkseinstellung starten.

Zur Optimierung des Umrichters oder schrittweise und un-
abhangig voneinander abgleichen und die Wirkung auf den PID-Istwert im Verhaltnis zum Sollwert beobachten.

3. Wenn die Werkseinstellungen instabil sind oder der Sollwert nicht eingehalten wird.

» Fir den Frequenzbereich des Systems unter Last einen Versuch mit einem Frequenzsollwert im Handbe-
trieb (ohne PID-Regler) ausfiihren:

o

Im Beharrungszustand muss die Drehzahl stabil bleiben und dem Sollwert entsprechen; der PID-
Istwert muss stabil bleiben.

Im temporaren Betrieb muss die Drehzahl der Rampe folgen und sich schnell stabilisieren; der PID-
Istwert muss der Drehzahl folgen. Andernfalls die Umrichtereinstellungen und/oder Gebersignale
und die Verdrahtung Uberprifen.

o

* Umschaltung in den PID-Modus.

. auf setzen (kein Selbstabgleich der Rampe).

* Die auf den firr die Maschine zulassigen Minimalwert einstellen, ohne eine Uberbrem-
sung auszuldsen.

* Den I-Anteil auf den Minimalwert einstellen.

* Den D-Anteil auf 0 lassen.

» Den PID-Istwert und den Sollwert beobachten.

- Eine Reihe von Anlauf-/Anhalteoperationen oder schnelle Last- oder Sollwert-Anderungen durchfihren.

* Den P-Anteil so einstellen, dass der beste Kompromiss zwischen Ansprech-
zeit und Stabilitdt wahrend der temporaren Phasen gefunden wird (leichtes Uberschwingen und 1 bis 2
Schwingungen vor Stabilitat).

» Wird der Sollwert nicht im Beharrungszustand eingehalten, den |-Anteil , pro-
gressiv erhéhen und bei Instabilitat (Pendeln) den P-Anteil vermindern. Einen
Kompromiss zwischen Ansprechzeit und statischer Genauigkeit ermitteln (siehe Diagramm).

+ SchlieBlich kann mit dem D-Anteil ein Uberschwingen reduziert und die Ansprechzeit verbessert werden,
mit einem Stabilitdtskompromiss als Ausgleich, der nicht leicht zu erzielen ist, da dies von drei Verstar-
kungsfaktoren abhangig ist.

» Versuche Uber den gesamten Sollwertbereich durchfihren.
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Stabilisierungszeit

Regelgrole
Sollwert

rPG hochh
r// Uberschwingen

N\ N NAAA

— Statischer Fehler

U NSNS\

Proportionalverstarkung /
// rPG niedrig
/ Anstiegszeit

Zeit
rlG hoch
Sollwert /'\<
\ - N —
Integral-Anteil / — ~—
///
/, rlG niedrig
Zeit
Sollwert
\ /_15‘\\ rPG und rlG korrekt
rdG erhoht
Zeit

Die Schwingungsfrequenz hangt von der Kinematik des Systems ab.

Parameter Anstiegszeit

Uberschwingen

Stabilisierungszeit

Statischer Fehler

PG f

NN 7

N

rlG f \

Vs

N\

rdG f B

2
R
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Pld- [PID REGLER]
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
PIF [Zuord. Istwert PID] [Nein](nO)
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
Al1 [AI1](Al1): Analogeingang A1
Al2 [Al2](Al2): Analogeingang A2
Al3 [AI3](AI3): Analogeingang A3
PI [RP1(PI): Impulseingang
AlU1 [Al virtual 1](AlU1): Virtueller Analoger Eingang 1 Giber den Kommunikationsbus
AlU2 [Al virtual 2](AIU2): Virtueller Analoger Eingang 2 Giber den Kommunikationsbus
AlC2 [Al2 Kommunikation] [Nein](nO)
* Dieser Parameter i§t zuganglich, wenn [Zuord. Istwert PID](PIF) auf [Al virtual 2](AlU2) gesetzt ist. Der Parameter ist auch tber das
Menu [EIN/ AUSGANGE](I_O-) zuganglich.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
Mdb [Modbus](Mdb): Integrierter Modbus
CAn [CANopen](CAN): Integriertes CANopen®
nEt [Kom. Karte](nEt): Kommunikationskarte (sofern eingesetzt)
PIF1 [Istwert PID min] 0 bis 100
* [Istwert PID max.](PIF2)®@
Wert fiir die Ruickfiihrung des minimalen Istwerts.
"
PIF2 [Istwert PID max] [Istwert PID min](PIF1) 1,000
* bis 32767@
Wert fir die Rickfiihrung des maximalen Istwerts.
"
PIP1 [min Sollw PID] [Istwert PID min](PIF1) 150
bis
* [max Sollw PID](PIP2)®
(s) Minimaler Wert des Prozesses.
)
PIP2 [max Sollw PID] [min Sollw PID](PIP1) 900
bis
* [Istwert PID max](PIF2)®@
(«‘) Maximaler Wert des Prozesses.
)
PIl [Sollw int PID] [Nein](nO)
* Sollwert des internen PID-Reglers.
nO [Nein](nO): Der Sollwert des PID-Reglers wird durch [Kanal Sollw1](Fr1) oder [Kanal Sollw1B](Fr1b) geliefert; evtl. mit den Funktionen
Summierung/Subtraktion/Multiplikation.
YES [Ja](YES): Der Sollwert des PID-Reglers ist durch den Parameter [Int.Sollw. PID](rPl) als interner Sollwert festgelegt.
Pl [Int.Sollw. PID] [min Sollw PID](PIP1) 150
bis
* [max Sollw PID](PIP2)
(s) Sollwert des internen PID-Reglers. B
Der Parameter ist auch Uber das Men( [1.2 UBERWACHUNG](MOn-) zuganglich.
PG [P-Anteil PID Regler] 0,01 bis 100 1
* Proportionalverstérkung.
rG [I-Anteil PID Regler] 0,01 bis 100 1
* Integralverstérkung.
rdG [D- Anteil PID Regler] 0,00 bis 100 0
* Differentialverstarkung.
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
PrP [PID Rampe] 0 bis 99,9 s Os
* Hochlauf-/Auslauframpe des PID, die fiir einen Bereich von [min Sollw PID](PIP1) bis [max Sollw PID](PIP2) bzw. umgekehrt festgelegt
ist.
)
PIC [Umkehr Korrek. PID] [Nein](nO)

Invertierte Korrekturrichtung [Umkehr Korrek. PID](PIC):

Wenn [Umkehr Korrek. PID](PIC) auf [Nein](nO) gesetzt ist, dann steigt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist; Beispiel:

Druckregelung Gber Kompressor.

Wenn [Umkehr Korrek. PID](PIC) auf [Ja](YES) gesetzt ist, dann sinkt die Motordrehzahl, wenn die Abweichung positiv ist; Beispiel:

Temperaturregelung tber Kihllifter.

nO [Nein](nO): Nein
YES [Ja](YES): Ja
POL [min. PID Ausgang] - 599 bis 599 Hz 0Hz
* Minimalwert des Reglerausgangs in Hertz.

"
POH [max. PID Ausgang] 0 bis 599 Hz 60 Hz
* Maximalwert des Reglerausgangs in Hertz.

)

PAL [Al min Wert Riickm] [Istwert PID min](PIF1) 100

bis

* [Istwert PID max](PIF2)®@

(s) Unterer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts.

)
PAH [Al max Wert Riickm] [Istwert PID min](PIF1) 1,000

bis

* [Istwert PID max](PIF2)®

(s) Oberer Uberwachungsschwellwert des Regler-Istwerts.

)

PEr [Alarm Fehler PID] 0 bis 65535 @ 100
* Uberwachungsschwellwert der Reglerabweichung.

"

PIS [PID Reset | Anteil] [Nein](nO)
* Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion inaktiv (I-Anteil des PID ist gdiltig).

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv (I-Anteil des PID ist gesperrt).

nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet

L1 [LI11(LI1): Logikeingang LI1

[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen

FPI [Zuord. Ref v PID] [Nein](nO)
* Vorgegebener Frequenzeingang des PID-Reglers.

nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet

Al [AI1](Al1): Analoger Eingang A1

Al2 [Al2](Al2): Analoger Eingang A2

Al3 [AI3](AI3): Analoger Eingang A3
LCC [HMI](LCC): Quelle Grafikterminal oder externes Bedienterminal

Mdb [Modbus](Mdb): Integrierter Modbus
CAn [CANopen](CAN): Integriertes CANopen®

nEt [Kom. Karte](nEt): Quelle optionale Kommunikationskarte

PI [RP](PI): Impulseingang
AlU1 [Al virtual 1](AlU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad

PSr [KoefMulti Ref v PID] 0 bis 100% 100%
* Multiplikationsfaktor des vorgegebenen Frequenzeingangs.

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [Zuord. Ref v PID](FP!) auf [Nein](nO) gesetzt ist.

1)
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > Pid-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der PID-Regler aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist der Handbetrieb aktiv.
: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
0,00 bis 6000 s @ 5s
Zeit fur den Hochlauf von 0 bis zur . Um die Wiederholbarkeit der Rampen zu erzielen, muss der Wert dieses
Parameters entsprechend den Anwendungsmaglichkeiten festgelegt werden.
Die Rampe AC2 ist nur beim Start der PID-Funktion und wahrend der ,Wake-Ups*“ des PID aktiv.
"
Frequenzeingang im Handbetrieb. Der Parameter kann aufgerufen werden, wenn ungleich ist.
Die Vorwahlfrequenzen sind bei einem manuellen Sollwert aktiv, wenn sie konfiguriert sind.
: Nicht zugeordnet
: Analoger Eingang A1
: Analoger Eingang A2
: Analoger Eingang A3
: Impulseingang
: Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
0 bis 999,9 s Os
Maximale Betriebsdauer mit
Nach einem Betrieb mit wahrend der festgelegten Dauer wird der Auslauf des Motors automatisch befohlen.
m Der Motor l&uft wieder an, wenn der Frequenzsollwert tiber liegt und noch immer ein Fahrbefehl vorhanden ist.
Hinweis:
Der Wert 0 entspricht einer unbegrenzten Zeit.
Wenn ungleich 0 ist, wird der Parameter auf forciert (nur wenn ,Anhalten
Uber Rampe"“ konfiguriert werden kann).
0,0 bis 100,0 0
Gefahr!
2s UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
Wenn die Funktionen ,PID* und ,Betriebsdauer bei kleiner Frequenz gleichzeitig konfiguriert werden, besteht
die Mdglichkeit, dass der PID-Regler eine Frequenz einzustellen versucht, die kleiner als ist.
Hierdurch ergibt sich ein nicht zufriedenstellender Betrieb, d. h. Anlauf, Drehung bei kleiner Frequenz LSP, Stillstand usw.
Mit dem Parameter (Schwellwert der Abweichung bei Wiederanlauf) kann ein minimaler Schwellwert der PID-Ab-
weichung fiir den Wiederanlauf nach einem Stillstand bei langerem Betrieb mit kleiner Frequenz eingestellt wer-
den. ist ein Prozentwert der PID-Abweichung (der Wert ist abhangig von den Parametern
und ). Die Funktion ist inaktiv, wenn = 0 oder wenn =0.
(1)  Der Parameter ist auch Uiber das Menu zuganglich.

(2)  Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte Giber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z.
B. 15.65 fiir 15.650.
(3) Bereich 0,01 bis 99,99 s, 0,1 bis 999,9 s oder 1 bis 6000 s geman

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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PID-Management

Problembeschreibung
Ein Positionssollwert wird an den Umrichter (PISP-Parameter) gesendet.

Als tatsachlicher Wert wird ein analoges Potenziometer verwendet, das in Al1 ausgelesen wird (PIF ist auf Al1
eingestellt).

Wenn der Stoppbefehl (CMDD Bit 8) jetzt ausgeldst wird, andert sich der PISP-Parameter und der Stoppbefehl
wird freigegeben. In diesem Fall kompensiert die Steuerung nicht die vollstandige Differenz zwischen dem Positi-
onssollwert und der tatsachlichen Position.

Die Bewegung erfolgt nur fur eine bestimmte Entfernung, wodurch sich eine Differenz zwischen dem Positions-
sollwert und dem tatsachlichen Wert ergibt.

Wird der Stoppbefehl jetzt erneut ausgelést und anschlieRend entfernt, erfolgt die Kompensation des Verzdge-
rungsfehlers und der Motor bewegt sich in die korrekte Position (es wird wirklich nur der Stoppbefehl ausgel6st und
zurlckgesetzt — es erfolgt keine anderweitige Steuerung — und der PID des Umrichters kompensiert die Differenz
zwischen dem Sollwert und der tatsachlichen Position).
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Testfall 1: Die PID-Reaktion entspricht der Reaktionszeit des PID-Feedbacks
ACOPOSinverter PID Konfiguration:

ACC 1 PIF1: 0 RPG: 1,00 POL: -500
DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 0,01 POH: 500
HSP: 50,0Hz AIC1: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 30
LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30
Priifergebnis:
siRPEInternal siSpdEstEnt siPIDQ13_ref
B s || Il sce ||l sioed | sreentoma - Po-Foner
siSpdEstEnt = Motordrehzahl
Dec ~ Dec ~ Dec ~ siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe
Scaling |:| Zero |:| Scaling |:| Zero |:| Scaling |:| Zero |:|
|
| ' I
e Sl >
I CMD Bit8 =1 T CMDBit8=0 |
I Umrichter halt an Das PID-Feedback nimmt zu, wenn der Umrichter beschleunigt, weshalb der Fehler abnimmt.
Positionsbezug verschiebt sich Erreicht das PID-Feedback die PID-BezugsgroRe, ist der Fehler null und der Umrichter hélt an.
CMD Bit8=0
Umrichter lauft an

Dies ist das zu erwartende Verhalten. Der Fehler bleibt positiv, der Umrichter beschleunigt. Folglich nimmt das
PID-Feedback zu (der Fehler nimmt ab), damit die PID-Bezugsgrofie erreicht wird. Der Motor befindet sich im Run-
Modus, aber mit einer Drehzahl von 0.
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Testfall 2: Die PID-Reaktion ist verglichen mit der Reaktionszeit des PID-Feedbacks schneller

ACOPOSinverter PID Konfiguration:

ACC 1 : PIF1: 0 RPG: 7,00 POL: -500
DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 0,01 POH: 500
HSP: 50,0Hz AIC1: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 30
LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30

Priifergebnis:

siRPEInternal siSpdEstEnt siPIDQ13_ref

B s || s || [l s | sreerens - poFoner

siSpdEstEnt = Motordrehzahl
Dec ~ Dec ~ Dec ~ siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe

Scaling U Zero I:l Scaling I:l Zero I:l Scaling I:l Zero I:l

/ Der PID{Fehler nimmt langsam ab

Die PID-Ausgabe wird schneller /
verringert, weil hier die PID-
Verstarkung|(RPG) erhéht wird

Die Motordrehzahl nimmt zu, erreicht dann
aber|die PID-Ausgabe. Als Folge davon
richtet sich die Motordrehzahl jetzt nach der PID-
Ausgabe. Dadurch wird der Motor angehalten
(oder seine Richtung umgekehrt), bevor |

er die Position erreicht. |

I
& \I N
= CMD Bit8 =1 T CMD Bit8=0 “
I Umrichter stoppt I I
Positionsbezug verschiebt sich I
CMD Bit8 =0

Umrichter startet

In diesem Fall ist die PID-Verstarkung (RPG) auf einen hdheren Wert eingestellt, um eine hohere PID-Reaktivitat
zu bekommen. Durch diese Einstellung reagiert die PID-Ausgabe schneller im Vergleich zur Motordrehzahl und
dem PID-Feedback. Die Motordrehzahl erreicht deshalb die PID-Ausgabe, die vor dem Erreichen der Position
bereits reduziert wird. Dies fuhrt zu einem Positionierungsfehler.
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Testfall 3: PID-Reaktion nach STOPP mit Halt-Bit
ACOPOSinverter PID Konfiguration:

ACC 1 : PIF1: 0 RPG: 7,00 POL: -500
DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 0,01 POH: 500
HSP: 50,0Hz AIC1: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 30
LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30

Priifergebnis:

siRPEInternal siSpdEstEnt siPIDQ13_ref

B s || s || [l s | sreerens - poFoner

siSpdEstEnt = Motordrehzahl
Dec ~ Dec ~ Dec ~ siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe

Scaling U Zero I:l Scaling I:l Zero I:l Scaling I:l Zero I:l

Umrichter befindet sich in
topp, wenn die PID Bezugs-
grofde verschoben wird

Umrichter befindet sich in RUN, wenn
die PID-BezugsgroRe verschoben wird

N
y ot

N

-Rx---

- 71
CMD Bit8 = 1 CMDBIt8=0 |
Umrichter stoppt Umrichter stoppt
Positionsbezug

gréRe verschoben wird

CMD Bit 8 =0

PositionsbezugsgréfRe wird abgerufen, wenn
sich der Umrichter im RUN befindet. Als Reaktion
startet der PID den Motor, wenn der PID-Bezug
geandert wird. Die Motordrehzahl n nimmt
unabhangig von den Ramp-Parametern (AC2) ab

Befindet sich der Umrichter bereits im RUN-Modus, wenn die PID-Bezugsgrofie geandert wird, reagiert der Motor
ohne nachfolgende Verstarkung. Die Reaktion erfolgt sofort.

Wenn der Umrichter stoppt (z. B. durch CMD-Bit 8), reagiert der Motor, aber beschleunigt auf Grundlage des AC2-
Parameters. Das Ergebnis ware, dass der Motor physisch die PID-Ausgabe Uber die Nachverfolgung des AC2-
Rampe erreicht und wahrenddessen Zeit verliert. Daraus ergibt sich im Vergleich zum Start ohne AC2-Nachver-
folgung ein Positionierungsfehler.
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Testfall 4: Nachstellzeit
ACOPOSinverter PID Konfiguration:

ACC 1 PIF1: 0 RPG: 7,00 POL: -500
DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 5,00 POH: 500
HSP: 50,0Hz AIC1: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 30
LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30

Priifergebnis:

siRPEInternal

- Signed

Dec ~
Scaling U Zero I:l

siSpdEstEnt

- Signed

Dec ~
Scaling I:l Zero I:l

siPIDQ13_ref

- Signed

Dec ~
Scaling I:l Zero I:l

siRPEInternal = PID-Fehler
siSpdEstEnt = Motordrehzahl
siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe

Wenn die PID-BezugsgroRRe verschoben wurde, wird der Umrichter gestoppt (CMD-Bit 8 = 1). Der AC2-Parame-
ter hat dieselbe Wirkung wie zuvor beim Starten in diesem Beispiel. Aus diesem Grund wird die Motordrehzahl
entsprechend der Rampe angepasst, damit die PID-Ausgabe erreicht wird. Dieser Integraleingriff ermdglicht die
Generierung eines Durchschnittswerts fiir den PID-Fehler und fiigt diesen dann zur PID-Ausgabe hinzu. Das ergibt
eine PID-Ausgabe, die nicht nur einer linearen Rampe folgt.
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Testfall 5: Nachstellzeit + AC2-Rampen-Verringerung
ACOPOSinverter PID Konfiguration:

ACC: 1 PIF1: 0 RPG: 7,00 POL: -500
DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 5,00 POH: 500
HSP: 50,0Hz AIC1: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 1
LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30

Priifergebnis:

siRPEInternal siSpdEstEnt siPIDQ13_ref

B s || s || [l s | sreerens - poFoner

siSpdEstEnt = Motordrehzahl
Dec ~ Dec ~ Dec ~ siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe

Scaling U Zero U Scaling U Zero U Scaling U Zero U
8 N
N

AN

AN

N

Wenn die PID-Bezugsgréfe verschoben wurde, wird der Umrichter gestoppt (CMD-Bit 8 = 1). Der AC2-Parameter
hat dieselbe Wirkung wie zuvor beim Starten in diesem Beispiel. Mit AC2 = 0,1 s wird die PID Ausgabe/Ausgang
schneller erreicht. Diese Nachstellzeit ermoglicht die Generierung eines Durchschnittswerts fiir den PID-Fehler und
fugt diesen dann zur PID-Ausgabe hinzu. Das ergibt eine PID-Ausgabe, die nicht nur einer linearen Rampe folgt.
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Wodurch ergibt sich eine fallende Rampe (mit Umkehrrichtung) mit proportionaler Verstiarkung und einem

zu jederzeit positiven Fehler?

Das muss untersucht werden.

siRPEInternal siSpdEStEnt siPIDQ13_ref

- Signed - Signed - Signed

Dec v Dec ~ Dec ~

Scaling U Zero U Scaling U Zero U Scaling U Zero U

siRPEInternal = PID-Fehler
siSpdEstEnt = Motordrehzahl
siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe

Hoher RPG-Wert, die PID- Alsgabe/]
reagiert rasch. Selbst wenn der
Fehler langsam verringert wird.

Der PID-Fehler nimmt langsam
ab, bleibt aber im positiven Bereich.

/

PID-Ausgabe wird umgekehrt. Der Fehler
ist positiv und das PID-Feedback hat nicht
genugend Zeit um die Position zu erreichen.
fl\/eshalb wird die PID-Ausgabe umgekert?

Umrichter startet

|
< S
= CMD Bit/8 =1 T CMD Bit 8 =0 A
I Umrichter stoppt I |
Positionsbezug verschiebt sich I
CMD Bit 8 =0

Bei einem hohen RPG-Wert reagiert die PID-Ausgabe rascher. Diese PID-Ausgabe wird selbst bei einem positiven
Fehler umgekehrt. Das PID-Feedback hat nicht genligend Zeit, um die PID-BezugsgréfRe zu erreichen, aber der
Umrichter kehrt um. Im praktischen Einsatz bedeutet das, dass diese Position niemals erreicht wird.

Das Verhalten ist auch ahnlich, wenn sich der Umrichter im RUN-Modus befindet und sich die PID-Bezugsgrofie

verandert.
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Erlauterung:

Berucksichtigung der Umrichtereinstellungen.

Delta ist negativ.

Delta des PID-Fehlers.

m

ACC: 1 PIF1: 0 RPG: 7,00 POL: -500

DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 0,01  POH: 500

HSP: 50,0Hz AIC1: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 1

LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30
t-2

Die PID-Ausgabe (violett) wird anhand des RPG-Wertes
multipliziert mit dem Deltawert des Fehlers berechnet:
bei einem Delta des Fehlers t - (t-1) -> negativer Wert,

t

weil der Fehler abnimmt

Bei unseren Umrichtern wird die PID-Ausgabe durch die Multiplikation des RPG-Wertes (Verstarkung) mit
dem Delta des Fehlers berechnet. Da das PID-Feedback linear ist, ist der Deltawert fir den Fehler zwischen t
und t-1 immer der gleiche Wert. Und selbst bei einem positiven Fehler ist der Deltawert des Fehlers negativ: t-(t-1)
< 0. Dieser negative Deltawert des Fehlers wird mit einem Verstarkungswert (positiv) multipliziert.

Das Ergebnis davon: Der Fehler ist positiv, aber der Deltawert des Fehlers ist negativ. Multipliziert mit der Verstar-

kung sinkt die PID-Ausgabe.

Ist POL = 0 wird die PID-Ausgabe auf 0 beschrankt. Wenn POL einen negativen Wert zulasst, wird die PID-Ausgabe
negativ und der Motor kann rickwarts laufen.
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Diagramm

PID-Feedback ist linear, es handelt sich bei dem

Deltawert des Fehlers zwischen n und n-1 immer
PID-Fehler (RPE
( ) / um denselben Wert. Bei einem positiven Fehler

ist der Deltawert des Fehlers negativ: n - (n-1) > 0.
Dieser negative Deltawert wird mit
einem Verstarkungswert (positiv) multipliziert.

t(s)

1 ! I
Wird der Deltawert des Fehlers (neg. Vorzeichen)
| mit dem RPG-Wert multipliziert, ergibt sich eine
I fallende Rampe am Ausgang. Diese Auslaufeinstellung
T verlauft schneller, als der Fehler reduziert wird, da der
I Wert mit einem Verstarkungswert multipliziert wird.
! PID-Ausgabe = DelltaFehIer_x RIIDG

[

PID-Ausgabe (RPO)
Angewandte Bezugs-

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
grofRe fir Motor !

t(s)

Schlussfolgerung und Empfehlung

» Bei unseren Umrichtern wird die PID-Ausgabe durch die Multiplikation des RPG-Wertes (Verstarkung) mit
dem Deltawert des Fehlers berechnet. Selbst bei einem positiven Fehler ist der Deltawert des Fehlers
negativ, wenn dieser Fehler abnimmt. Der Deltawert dieses Fehlers wird mit dem RPG-Wert multipliziert.
Aus diesem Grund ist bei einem hohen RPG-Wert die PID-Ausgabe eine fallende Rampe bis 0 (oder Um-
kehrbetrieb bei POL < 0).

+  Wurde auRerdem der Motor bei einer Anderung des PID-Bezugswertes gestoppt, startet der Motor, folgt
aber den AC2-Parametern. Das ist nicht der Fall, wenn sich der Umrichter bereits im RUN-Modus befindet
und die PID-Bezugsgroe bewegt wird.

» Fdur korrektes Verhalten muss die PID-Einstellung erfolgen. Die proportionale Verstarkung kann nicht allei-
ne verwendet werden. Dasselbe gilt fur die integrale Verstarkung — sie kann nicht vollstandig unterdriickt
werden. Sie kbnnen dafir einen Mindestwert von 0,01 festlegen, aber sie ist immer vorhanden.

Die Punkte 1 und/oder 2 kdnnen die Folge einer schlechten Positionierung am Kundenstandort sein.
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Unsere Empfehlung:

* Im ersten Schritt sollte der AC2-Wert auf ein Minimum reduziert werden. Dadurch wird der Verhal-
tensunterschied beim Starten des Motors reduziert, wenn sich der Umrichter bereits im RUN-Modus befin-
det und der Motor beim Anhalten des Umrichters gestartet wird.

* Passen Sie im zweiten Schritt die PID-Werte RPG und RIG an (und bei Mdglichkeit auch RDG). Ziel ist
es beim Anhalten den besten Kompromiss aus Dynamik und Prazision zu finden.

RPG: 7,00 RPG: 7,00
RIG: 1,00 RIG: 3,00
RDG: 0,00 RDG: 0,00
PRP: 0,0s PRP: 0,0s

I N I
IR

N

N\
N

i

RPG: 7,00
RIG: 5,00
RDG: 0,00
PRP: 0,0s

N
\
N
.

» Im dritten Schritt ist der vorgegebene Bezug zu verwenden. Mithilfe des vorgegebenen Bezugs kann eine
Bezugsdrehzahl direkt an den Ausgang des PID-Reglers gesendet werden.

246 ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50



Der Antrieb

Code Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
PId- [PID REGLER]
FPI [Zuordn. Ref v PID]
Vorgegebener Frequenzeingang des PID-Reglers.
nO Nicht zugeordnet (Funktion nicht aktiv)
Al1 Analoger Eingang
Al2 Analoger Eingang
Al3 Analoger Eingang
Al4 Analoger Eingang
LCC Grafikterminal
Mdb Integrierter Modbus
CAn Integriertes CANopen
nEt POWERLINK-Kommunikationskarte (falls eingesetzt)
APP Integrierte Steuerkarte (falls eingesetzt)
Pl Frequenzeingang
PSr [KoefMulti Ref v PID] 1 bis 100% 100%
(\‘j Multiplikationsfaktor fiir den vorgegebenen Frequenzeingang.
Der Parameter kann nicht aufgerufen werden wenn [Zuord. Ref v PID](FPI) = [Nein](nO).
Q‘} Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.

Um FPI zu verwenden, muss dieser auf den Bezugskanal konfiguriert werden und der PSR-Wert definiert werden.

Senden Sie Uber den konfigurierten Kanal die Zielgeschwindigkeit fiir die Drehzahlvorgabe.

Mit dem Bezug fiir die Drehzahlvorgabe kénnen Sie einen Frequenzbezug zu dieser PID-Ausgabe hinzufiigen.

t t t
PRP PIC TLS RPG RIG RDGS POH AC2 PAL
RSL POL At nur
Start
Pl-Rickgabe Anzeige
PIF Riickgabe Uberwachung - Ausgabe (OPI)
PIP PI Alarm - Riickgabe (OPF)
- Fehler (PEE) - Fehler (OPE)
- Riickgabe (PFA) - Bezug (OPS)
FPI
Vorgabe — Skalierung — Ramp
Drehzahl
t
PSR ACC DEC
PIM
Manuell Ramp
Bezug
ACC DEC

Automatisch /
Manuell
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siRPEInternal

- Signed

Dec v
Scaling U Zero U

siSpdEstEnt

- Signed

Dec ~
Scaling U Zero U

siPIDQ13_ref

- Signed

Dec ~
Scaling U Zero U

Nachfolgend finden Sie ein Konfigurationsbeispiel fiir den vorgegebenen Bezug.

siRPEInternal = PID-Fehler
siSpdEstEnt = Motordrehzahl
siPIDQ13_ref = PID-Ausgabe

Umrichterkonfiguration
ACC: 1 PIF1: 0 RPG: 7,00 POL: -500
DEC: 1 PIF: AlV1  PIF2: 8192 RIG: 0,01 POH: 500
HSP: 50,0Hz AICT: CAN PIP1: 0 RDG: 0,00 AC2: 1
LSP: 0,0Hz AIV1: 0 PIP2: 8192 PRP: 0,0s DE2: 30

PSR = 1% — Zielgeschwindigkeit 0 U/min

N

PSR = 1% — Zielgeschwindigkeit 1500 U/min

N
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PSR = 10% - Zielgeschwindigkeit 1500 U/min

PSR = 50% - Zielgeschwindigkeit 1500 U/min
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5.2.3.6.6.16 [VORW. PID SOLLWERTE] (Prl-)

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Prl-

[VORW. PID SOLLWERTE]
Die Funktion ist zuganglich, wenn [Zuord. Istwert PID](PIF) zugeordnet ist.

Pr2

nO
L1

[Zuord 2 PID-Sollw] [Nein](nO)

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion nicht aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.

[Nein](nO): Nicht zugeordnet
[LI1](LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen

Pr4

[Zuord 4 PID-Sollw] [Nein](nO)

Stellen Sie sicher, dass [Zuord 2 PID-Sollw](Pr2) vor der Zuordnung dieser Funktion zugeordnet wurde.
Identisch mit [Zuord 2 PID-Sollw](Pr2).

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion nicht aktiv.

Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.

P2

[2.vorgew PID-Sollw.] [min Sollw PID](PIP1) 300
bis
[max Sollw PID](PIP2)®

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord 2 PID-Sollw](Pr2) zugeordnet ist.

[3.vorgew PID-Sollw.] [min Sollw PID](PIP1) 600
bis
[max Sollw PID](PIP2)@

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord 3 PID-Sollw](Pr3) zugeordnet ist.

(1)

[4.vorgew PID-Sollw.] [min Sollw PID](PIP1) 900
bis
[max Sollw PID](PIP2)@

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord 4 PID-Sollw](Pr4) zugeordnet ist.

(1)  Der Parameter ist auch tber das Menu [EINSTELLUNGEN](SEt-) zuganglich.
(2)  Wenn kein Grafikterminal genutzt wird, werden Werte iber 9.999 auf der vierstelligen Anzeige mit einem Punkt als Tausendertrennzeichen angezeigt, z.
B. 15.65 fiir 15.650.

*

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

250

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50




Der Antrieb
5.2.3.6.6.17 [BEGR. DREHMOMENT] (tOL-)

Zwei Arten der Momentenbegrenzung sind maéglich:

* Mit einem durch einen Parameter festgelegten Wert
» Mit einem durch einen Analogeingang (Al oder Impulseingang) vorgegebenen Wert

Wenn diese beiden Typen freigegeben werden, wird der niedrigste Wert erfasst. Beide Begrenzungstypen sind
dezentral Gber einen Logikeingang oder den Kommunikationsbus konfigurier- oder umschaltbar.

[aktivierung M Begr.] (tLA)
[M Begr. Motor] (tLIM) | Momenten- [Ja] (YES) |
™| Begrenzung o
durch ‘\i\
»| Parameter [Ll]o 1 \D
M Begr.Generator] (tLIG . e
[M Beg 1(IG) A
O
O[Nem] (nO)
Begrenzungswert
Beriicksichtigung des
niedrigsten Werts
[M Begr. tber Al] (tLC)
Momenten- [Ja] (YES) 3
O |
[AL] (AL) Begrenzung L
durch L] !
[RP] (P1) analoge \ | P
Eingénge, RP : ;
gang . o
i [Nein] (nO) |
?l [Zuord. Sollw M] (tAA)
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
tOL- [BEGR. DREHMOMENT]
tLA [aktivierung M Begr.] [Nein](nO)
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion nicht aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Funktion aktiv.
nO [Nein](nO): Funktion inaktiv
YES [Ja](YES): Funktion immer aktiv
LI [LI1](LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen
IntP [Inkrement Drehm.] [1%](1)
* Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.](tLA) auf [Nein](nO) gesetzt ist.
Auswahl der Einheit der Parameter [Vl Eegr. Motor](iLIM) und [M Begr. Generator](tLI1G).
0.1 [0,1%](0.1): Einheit 0,1%
1 [1%](1): Einheit 1%
tLIM [M Begr. Motor] 0 bis 300% 100%
* Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.J(tLA) auf [Nein](nO) gesetzt ist.
Drehmomentenbegrenzung bei Motorbetrieb in Prozent oder bei 0,1% des Nennmoments entsprechend dem Parameter [Inkrement
(«‘) Drehm.](IntP).
)
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

tLIG

*
O

1)

[M Begr. Generator] 0 bis 300% 100%

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.](tLA) auf [Nein](nO) gesetzt ist.
Drehmomentenbegrenzung bei Generatorbetrieb in Prozent oder bei 0,1% des Nennmoments entsprechend dem Parameter [Inkrement
Drehm.](IntP).

tAA [Zuord. Sollw M] [Nein](nO)
Ist die Funktion zugeordnet, dann schwankt die Begrenzung von 0% bis 300% des Nennmoments entsprechend dem Signal 0% bis
100%, das fir den zugeordneten Eingang verwendet wird.
Beispiele: 12 mA an einem Eingang 4-20 mA ergibt eine Begrenzung auf 150% des Nennmoments.
2,5V an einem Eingang 10 V ergibt 75% des Nennmoments.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet (Funktion nicht aktiv)
Al1 [AI1](Al1): Analoger Eingang
Al2 [AIZ](Al2): Analoger Eingang
AlI3 [AI3](AI3): Analoger Eingang
PI [RP](PI): Impulseingang
AlU1 [Al virtual 1](AIU1): Virtueller Analogeingang 1 mit dem Drehrad
AlU2 [Al virtual 2](AIU2): Virtueller Eingang Uber den Kommunikationsbus, der Uber [Al2 Kommunikation](AIC2) konfiguriert wird.
tLC [M Begr. iiber Al] [Ja](YES)

Dieser Parameter ist nicht zuganglich, wenn [aktivierung M Begr.](tLA) auf [Nein](nO) gesetzt ist.
Identisch mit [aktivierung M Begr.J(tLA).

Im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits:

Die Begrenzung wird durch die Parameter [V Begr. Motor](tLIM) und [M Begr. Generator](iLIG) geliefert, wenn [aktivierung M Be-
gr.J({LA) ungleich [Nein](nO) ist.

Keine Begrenzung, wenn [aktivierung M Begr.J(tLA) auf [Nein](nO) gesetzt ist.

Im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits:

Die Begrenzung hangt vom Eingang ab, der durch [Zuord. Sollw M](tAA) belegt ist.

Hinweis:

Wenn [Begr Drehm](tLA) und [Zuord. Sollw M](tAA) gleichzeitig freigegeben werden, wird der niedrigste Wert beriicksich-
tigt.

(1)  Dieser Parameter ist auch Gber das Menl [EINSTELLUNGEN](SEt-) zuganglich.

*

O

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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geéndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.18 [STROMBEGRENZUNG] (CLI-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > CLI-

Code

Name/Beschreibung

Einstellbereich Werkseinstellung

Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die erste Strombegrenzung aktiv.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die zweite Strombegrenzung aktiv.

: Funktion inaktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

0 bis 1,5* INV 1,5%INV ™

Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

« Es ist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom besitzt.
« Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieBlich Deratinganforde-
rungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Zweite Strombegrenzung.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn ungleich ist.
Der Einstellbereich ist auf 1,5 In begrenzt.
Hinweis:
Betragt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus verriegeln,
wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.
0 bis 1,5*INV ™ 1,5*INV ™

Vorsicht!

UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS

« Es ist sicherzustellen, dass der Motor die erforderliche Nennleistung fiir den angelegten Maximalstrom besitzt.
« Ziehen Sie den Arbeitszyklus des Motors und alle Faktoren lhrer Anwendung einschlieBlich Deratinganforde-
rungen in Betracht, um den Maximalstrom zu ermitteln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Erste Strombegrenzung.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn ungleich
Der Einstellbereich ist auf 1,5 In begrenzt.

Hinweis:

Betrégt die Einstellung weniger als 0,25 In, kann der Umrichter in den Fehlermodus
wenn dies aktiviert wurde. Liegt sie unterhalb des Leerlaufstroms des Motors, kann der Motor nicht laufen.

ist.

verriegeln,

M

Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der auf dem Typenschild angegeben ist.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

5.2.3.6.6.19 [DYN. STROMLIMIT] (12t-)

Der ACOPOSinverter ist fur das Einstellen der BMP-Motoren mit ACPi SafeConfigurator erhaltlich. Fir die Instal-
lation des ACOPOSinverters kénnen die FDT Files (field device tool) heruntergeladen und installiert werden.

253

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50



Der Antrieb

>t

[Uberlastniveau I2t]

i2tM

Strom

CLI

Strombegrenzung

InMotor

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
12t- [DYN. STROMLIMIT]
12tA [Aktivierung I2t] [Nein](nO)
* I2t-Modellaktivierung fiir Strombegrenzung
nO [Nein](nO): Funktion inaktiv
YES [Ja](...): Funktion immer aktiv
Wenn i?t 2 Max.Zi, [Uberlgstniveau 1#t] (12tM) = 100 und Strombegrenzung = InMotor.
Wenn i?t £ Max.Zi?t*90%, [Uberlastniveau It](12tM) < 90 und Strombegrenzung = CLI.
Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn [Verzogerung I7t] (12tt) nicht = [0.00 ] (0.00) ist.
12tl [Max. Strom I2t] Siehe Tabelle
Maximaler Strom von [*t-Modell
ACOPOSinverter P76 Einstellbereich
Min. Wert [0,1 A] Max. Wert [0,1 A] Default [0,1 A]
81765200018.00-000 24
81765200037.00-000 51
81765200055.00-000 57
81765200075.00-000 73
81765200110.00-000 105
81765200150.00-000 121
81768200220.00-000 Der Wert fiir 2l muss min 166
8176T400037.00-000 desten um 1 grofer sein, 24
8176T400055.00-000 als der angegebene Nenn- 30
8176T400075.00-000 wert fiir den Motorstrom; 65535 36
8176T400110.00-000 d.h. 12l > nCr (bei Asyn- 46
8176T400150.00-000 cronmotoren) oder |2t/ > 63
. oS (bel
8176T400220.00-000 nCrS (bei Syncronmotoren) 84
8176T400300.00-000 108
8176T400400.00-000 144
8176T400550.00-000 216
8176T400750.00-000 256
8176T401100.00-000 417
8176T401500.00-000 496
12tt [Verzégerung I?t] 0,00 bis 655,35 [0.00] (0.00)
Maximale Zeit von [?t-Modell

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

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menti die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
* auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.6.20 [ANST. NETZSCHUTZ] (LLC-)

Das Netzschitz schlielt bei jedem Fahrbefehl fur Rechts- oder Linkslauf und 6ffnet nach jedem Halt, sobald der
Umrichter verriegelt ist. Ist beispielsweise der Haltemodus ein Halt iber Rampe, 6ffnet das Schitz, wenn die
Motorfrequenz gleich Null ist.

Hinweis:

Die Steuerung des Umrichters muss liber eine externe 24-V-Quelle versorgt werden.

Verdrahtungsbeispiel:

Not-Aus (--
3
Netz X . Betrieb/
,~——== Wiedereinschalten [- K11
‘ ‘ K10
N\ K11
KM1

P24 COM Lix Lin +24}

Linkslauf]

Spannungsversorgung 24 V

Hinweis:

derlich.

LIx = Fahrbefehl
LO-/LO+ =

Lin =

Hinweis:

Nach Freigabe der Taste ,,Not-Aus*“ ist die Aktivierung der Taste ,,Betrieb/Wiedereinschalten* erfor-

oder

BESCHADIGUNG DES UMRICHTERS
Die Funktion nicht fiir Zyklen verwenden, die kiirzer sind als 60 Sekunden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéaden fiihren!

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn-> LLC-

Code

Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

Logikausgang oder Steuerrelais.

: Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann keine Funktion aufgerufen werden).
: Logikausgang LO1
: Relais R2
: Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn

auf gesetzt ist.

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn ungleich ist.
Die Verriegelung des Umrichters erfolgt im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits.
: Funktion inaktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
5 bis 999 s 5s

Zeit, in der das SchlieRen des Netzschitzes iberwacht wird. Wenn nach dieser Zeit keine Spannung im Leistungskreis des Umrichters

vorhanden ist, wird dieser mit dem Fehler verriegelt.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menu die entsprechende Funktion ausgewéahit wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kénnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.6.21 [ANST. MOTORSCHUTZ] (O0CccC-)

Diese Funktion ermdglicht die Ansteuerung eines Schitzes zwischen Umrichter und Motor durch den Umrichter.
Das Schlielken des Schiitzes erfolgt, wenn ein Fahrbefehl vorliegt. Das Offnen des Schiitzes erfolgt, wenn kein
Strom mehr im Motor flief3t.

Hinweis:

Wenn die Bremsung mit Gleichstromeinspeisung verwendet wird, erfolgt kein SchlieBen des Aus-
gangsschiitzes, solange die Bremsung mit Gleichstromeinspeisung aktiv ist.

Der entsprechende Logikeingang muss auf 1 sein, wenn kein Fahrbefehl vorhanden ist, und bei Betrieb auf 0.

Bei Inkoharenz 16st der Umrichter den Fehler FCF2 aus, wenn das Motorschitz nicht schlief3t (LIx auf 1), und den
Fehler FCF1, wenn es festklemmt (LIx auf 0).

Mit dem Parameter kann die Auslésung des Fehlers im Fall eines Fahrbefehls verz6-
gert werden, und der Parameter verzogert den Fehler bei einem Haltebefehl.
Hinweis:

Der Fehler FCF2 (das Schiitz schlieBt nicht) kann durch einen Wechsel von 1 auf 0 des Fahrbefehls (0
— 1 — 0 bei einer 3-Draht- Steuerung) wieder eingeschaltet werden.

y
I
I
Steuerteil Riickfiihrung |
!
‘
!
‘

0 LOx/Rx +24 LiIx

Die Funktionen und kénnen einzeln oder gemeinsam
verwendet werden.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > OCC-
Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

Logikausgang oder Steuerrelais.
: Funktion nicht zugeordnet (in diesem Fall kann keine Funktion aufgerufen werden).
: Logikausgang LO1
: Relais R2
: Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn
auf gesetzt ist.

Der Start des Motors erfolgt im Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits.
: Funktion inaktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

0,05 bis 60 s 0,15s

Verzdgerung fir:

Motorsteuerung nach Auftreten eines Fahrbefehls.
Fehleriberwachung des Motorschiitzes, wenn die Riickmeldung zugeordnet wurde. SchlieRt das Schitz nicht nach der eingestellten Zeit,
bewirkt dies eine Verriegelung mit dem Fehler FCF2.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn oder zugeordnet sind. Die Verzége-
rungszeit muss langer sein, als die Zeit fir das SchlieRen des Motorschiitzes.

0 bis 5,00 s 0,10s
Verzdgerung der Uberwachung des Offnens des Motorschiitzes nach einem Halt des Motors.
Der Parameter ist zuganglich, wenn zugeordnet ist.
Die Verzégerungszeit muss langer sein, als die Zeit fiir das Offnen des Motorschiitzes. Wenn die Einstellung 0 ist, wird der Fehler nicht
Uberwacht.

Offnet das Schiitz nicht nach der eingestellten Zeit, bewirkt dies eine Verriegelung mit dem Fehler FCF1.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.22 [POSITION UBER ENDSCH] (LPO-)

Diese Funktion ermdglicht die Verwaltung der Positionierung anhand von Positions- oder Endschaltern, die mit
Logikeingdngen verbunden sind, oder anhand von Steuerwortbits:

* Abbremsen
» Stopp

Die Logik der Eingangs- oder der Bitaktionen ist konfigurierbar bei steigender (Wechsel von 0 auf 1) oder fallender
(Wechsel von 1 auf 0) Flanke. Das folgende Beispiel bezieht sich auf eine steigende Flanke:

Fahrbefehl Rechtslauf

Fahrbefehl Linkslauf

[Pos LSP FW]

[Pos Stop Vorwarts]

o |

Drehzahl }

[Kleine Frequenz]
(LSP)

"/

_—

Der Abbrems- und der Stoppmodus sind konfigurierbar.

Die Funktionsweise ist flr beide Drehrichtungen identisch. Die Abbremsung und der Stopp folgen der gleichen
Logik wie weiter unten angegeben.

Beispiel: Abbremsung im Rechtslauf bei steigender Flanke

» Die Abbremsung im Rechtslauf erfolgt bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des Eingangs oder
des der Verlangsamung im Rechtslauf zugeordneten Bits, wenn diese steigende Flanke in Rechtsrichtung
erfolgt. Der Abbremsbefehl wird dann gespeichert, selbst im Fall einer Netzunterbrechung. Der Betrieb
mit grof3er Frequenz in der umgekehrten Drehrichtung ist zuldssig. Der Abbremsbefehl wird bei fallender
Flanke (Wechsel von 1 auf 0) des Eingangs oder des der Abbremsung im Rechtslauf zugeordneten Bits
geldscht, wenn diese Flanke in Linksrichtung erfolgt.

» Es ist moglich, ein Bit oder einen Logikeingang zuzuordnen, um die Funktion zu sperren.

» Der Abbremsbefehl im Rechtslauf wird wahrend des Zustands 1 des Sperreingangs oder des Bits gesperrt,
jedoch werden die Ubergénge auf den Gebern (iberwacht und gespeichert.
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Beispiel: Positionierung der Endschalter bei steigender Flanke

Linkslauf-Abbremsbereich Freie Umgebung Rechtslauf-Abbremsbereich
Stopp Abbremsung Abbremsung Stopp
Linkslauf Linkslauf Rechtslauf Rechtslauf
—r —r —r —r
o [e) ¢} ¢}

Linkslauf Rechtslauf
- —_—

Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

» Priifen Sie den korrekten Anschluss der Endschalter.

» Priifen Sie die korrekte Installation der Endschalter. Die Endschalter miissen in ausreichender
Entfernung vom mechanischen Anschlag installiert werden, um einen angemessenen Anhalte-
weg zu gewdhrleisten.

» Sie missen die Endschalter entriegeln, damit diese einsatzfahig sind.
» Priifen Sie die korrekte Funktion der Endschalter.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Betrieb mit kurzen Nocken:

Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

Bei der ersten Inbetriebnahme oder nach einem Zuriicksetzen der Konfiguration auf die Werkseinstel-
lungen muss der Motor immer auBerhalb der Abbrems- und Stoppbereiche gestartet werden.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Warnung!
STEUERUNGSVERLUST

Ist der Umrichter ausgeschaltet, speichert er den aktuellen Bereich.

Wird das System bei ausgeschaltetem Umrichter manuell bewegt, miissen Sie vor dem erneuten Ein-
schalten die urspriingliche Position wiederherstellen.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

In diesem Fall muss beim ersten Betrieb oder nach dem Ricksetzen auf die Werkseinstellungen der Anlauf des
Umrichters zur Initialisierung der Funktion ein erstes Mal auf3erhalb der Abbrems- und Stoppbereiche erfolgen.

Abbremsbereich Rechtslauf

~

Abbremsen
Rechtslauf

Stoppbereich Rechtslauf
ki

Stopp Rechtslauf @

Betrieb mit langen Nocken:

In diesem Fall liegt keine Einschrankung vor, und die Funktion kann Uber die gesamte Strecke initialisiert werden.
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Abbremsbereich Rechtslauf

Abbremsen

Rechtslauf Stoppbereich Rechtslauf
—_

N

Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs-Endschalter

Stopp Rechtslauf

Mit dieser Funktion lasst sich der Stopp der Verfahreinheit automatisch nach dem Abbremsungs-Endschalter tiber
einen bestimmten Anhalteweg im Voraus festlegen.

Entsprechend der linearen Nenndrehzahl und der vom Umrichter geschatzten Drehzahl wahrend der Auslésung
des Abbremsungs-Endschalters 16st der Umrichter selbst den Halt gemaR dem konfigurierten Anhalteweg aus.

Diese Funktion kann verwendet werden, wenn fiir beide Fahrtrichtungen ein gemeinsamer Endschalter (Uber-
schreitung) mit manuellem Wiedereinschalten vorhanden ist. Er reagiert dann nur noch zur Sicherheit, wenn der
Anhalteweg Uberschritten wird. Der Stopp-Endschalter hat Prioritat vor der Funktion.

In Abhangigkeit des Parameters (dSF) wird eine der vier nachstehend beschriebenen Funk-

tionsweisen erzielt:

Frequenz Frequenz
Nominalfrequenz Nominalfrequenz
(Bezugsgroie) (BezugsgroRe)
[Typ Auslauframpe] (dSF) [Typ Auslauframpe] (dSF)
= [Standard] (Std) =[Standard] (Std)
Rampe gemaf
DEC oder DE2
Abbremsungs- Abbremsungs-
frequenz = (LSP) \P/—\S) =rmp frequenz = (LSP)
Frequenz "FFT"
A Zeit A B Weg
[Anhalteweg] (Std)
Frequenz Frequenz
Nominalfrequenz Nominalfrequenz
(BezugsgroRe) [Typ Auslauframpe] (dsF) (BezugsgréRe) [Typ Auslauframpe] (dsF)
= [Optimiert] (OPt) = [Optimiert] (OPt)
Rampe gemaR Flache
unter der Nominalrampe
Abbremsungs- Abbremsungs-
frequenz = (LSP) (PAS) = nst frequenz = (LSP)
A Zeit A B Weg
A: Abbremsungs-Endschalter erreicht
B: Automatischer Stopp auf Distanz
Hinweis:
* Wird die Auslauframpe wahrend des gefahrenen Anhaltewegs gedndert, wird diese Distanz
nicht eingehalten.
* Wird die Fahrtrichtung wéahrend des gefahrenen Anhaltewegs geédndert, wird diese Distanz nicht
eingehalten.
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Warnung!

STEUERUNGSVERLUST

Stellen Sie sicher, dass der konfigurierte Abstand auch tatsachlich moglich ist.
Diese Funktion ersetzt nicht den Endschalter.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Kérperverletzungen und sogar den
Tod oder eine Beschadigung des Materials zur Folge haben.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > LPO-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Hinweis:
Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.
Stoppschalter Rechtslauf.
: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
Wenn (CHCF) auf (SIM) oder (SEP) gesetzt ist, dann sind die Parameter (Cd11) bis
(Cd15), (C111) bis (C115), (C211) bis (C215) sowie (C311) bis (C315) nicht verfligbar.
Stoppschalter Linkslauf.
Identisch mit
Warnung!
STEUERUNGSVERLUST
Ist auf eingestellt, ist der Stoppbefehl bei dem aktiven Signal aktiv und wird bei
einer Unterbrechung der Verbindung nicht angewendet.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.
Betatigungspegel Stoppschalter.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Stoppsensor zugeordnet wurde. Damit wird die positive oder
negative Logik der dem Halt zugeordneten Bits oder Eingange definiert.
: Haltebefehl bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
: Haltebefehl bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
Verlangsamung erreicht bei Rechtslauf.
Identisch mit
Verlangsamung erreicht bei Linkslauf.
Identisch mit
Warnung!
GEFAHR VON GERATESCHADEN
Wenn auf gesetzt ist, wird der Abbremsbefehl bei einem aktiven Signal aktiviert
(der Abbremsbefehl wird nicht ausgegeben, wenn aus irgendeinem Grund kein Signal anliegt).
Stellen Sie sicher, dass diese Einstellung nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Abbremssensor zugeordnet wurde. Damit wird die positive
oder negative Logik der der Abbremsung zugeordneten Bits oder Eingange definiert.
: Abbremsbefehl bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
: Abbremsbefehl bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) der Bits oder der zugeordneten Eingange.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > LPO-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung
Warnung!
STEUERUNGSVERLUST
Wenn auf einen Eingang gesetzt und aktiviert ist, wird die Endschalter-Steuerung gesperrt.

Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
Im Zustand 1 des zugeordneten Bits oder Eingangs ist die Aktion des Endschalters deaktiviert. Wurde der Umrichter in diesem Moment
durch den Endschalter abgebremst oder gestoppt, lauft er wieder an, bis sein Drehzahlsollwert erreicht ist.

: Funktion inaktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

: Uber Rampe
: Schnellhalt (Rampe durch reduziert)
: Freier Auslauf

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.

: Verwendet die glltige Rampe oder

: Die Rampenzeit wird in Abh&ngigkeit von der realen Drehzahl berechnet und zwar dann, wenn der Abbremsungskon-
takt kippt, sodass die Betriebszeit bei kleiner Frequenz begrenzt wird (Optimierung der Zykluszeit: Die Abbremsungszeit ist konstant,
ungeachtet der Ausgangsdrehzahl).

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde.
Aktivierung und Einstellung der Funktion ,Berechneter Anhalteweg (Fernstopp) nach Abbremsungs-Endschalter”.

: Funktion nicht aktiv (die beiden nachsten Parameter sind folglich nicht zuganglich).
: Einstellung des Anhaltewegs in Metern.

0,20 bis 5,00 m/s 1,00 m/s
Der Parameter ist zugénglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde und nicht auf
gesetzt ist.
Nenngeschwindigkeit in Metern/Sekunde.
50 bis 200% 100%
Der Parameter ist zugénglich, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Sensor zugeordnet wurde und nicht auf

gesetzt ist.
Auf den Anhalteweg angewandter Skalierungsfaktor; beispielsweise zur Kompensation einer nicht linearen Rampe.

Ein Zugriff auf diesen Parameter ist mdglich, wenn ein Endschalter oder Sensor zu der Funktion POSITIONIERUNG UBER GEBER
ODER ENDSCHALTER zugewiesen wurde.
Mit oder ohne Speicherung der Systemposition.

: Ohne Speicherung der Systemposition
: Mit Speicherung der Systemposition

Auf diesen Parameter kann zugegriffen werden, wenn mindestens ein Endschalter oder ein Geber zugewiesen wurde.
Der Start hat Prioritéat, auch wenn der Stoppschalter aktiviert ist.

: Keine Prioritat fir Neustart bei aktiviertem Stoppschalter
: Prioritat fir Neustart auch bei aktiviertem Stoppschalter

Das Setzen dieses Parameters auf wird erzwungen, wenn =

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menti die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmeni der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.6.23 [PARAMETERUMSCHALT.] (MLP-)

Es besteht die Mdglichkeit, einen Satz von 1 bis 15 Parametern des Menis
Diesen Parametern kdnnen dann 2 oder 3 unterschiedliche Werte zugewiesen werden. Die 2 oder 3 Wertegruppen
kénnen durch 1 oder 2 Logikeingédnge oder Steuerwortbits geschaltet werden. Diese Umschaltung kann wahrend

des Betriebs erfolgen (Motor in Betrieb).

zu wahlen.

Diese Umschaltung kann auch durch ein oder zwei Frequenzschwellwerte gesteuert werden. Jeder Schwellwert

funktioniert wie ein Logikeingang (0 = Schwellwert nicht erreicht, 1 = Schwellwert erreicht).

Werte 1

Werte 2

Werte 3

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Parameter 1
Parameter 2
Parameter 3
Parameter 4
Parameter 5
Parameter 6
Parameter 7
Parameter 8
Parameter 9
Parameter 10
Parameter 11
Parameter 12
Parameter 13
Parameter 14
Parameter 15

Eingang LI oder Bit oder Frequenzschwellwert 2 Werte 0 1 0 oder 1

Eingang LI oder Bit oder Frequenzschwellwert 3 Werte 0 0 1
Hinweis:
Andern Sie diese Parameter nicht im Menii , da jede Anderung in diesem Menii
( ) beim nachsten Einschalten verloren geht. Sie konnen bei Betrieb iiber das
Menii in der aktiven Konfiguration eingestellt werden.
Hinweis:

Die Konfiguration der Parameterumschaltung ist nicht liber das integrierte Bedienterminal méglich.

Uber das integrierte Terminal kénnen die Parameter nur eingestellt werden, wenn die Funktion zuvor iiber das
Grafikterminal, eine PC-Software oder das Bus- oder Kommunikationsnetz konfiguriert wurde. Wurde die Funktion
und die Untermends

nicht angezeigt.

nicht konfiguriert, dann werden das Menii

und

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > MLP-

Code Name/Beschreibung

| Werkseinstellung

: Nicht zugeordnet

: Logikeingang LI1

Umschaltung von 2 Parametersatzen.

: Umschaltung tber
: Umschaltung uber

: Siehe die Zuordnungsbedingungen

Identisch mit

Hinweis:

Umschaltung von 3 Parametersatzen.

Um 3 Parametersitze zu erzielen, muss auch

konfiguriert werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > MLP-
Code Name/Beschreibung | Werkseinstellung
Dieser Parameter ist nur auf dem Grafikterminal zugénglich, wenn nicht auf gesetzt ist.
Durch einen Eintrag in diesen Parameter wird ein Fenster gedffnet, in dem alle aufrufbaren Einstellungsparameter angezeigt werden.
Wahlen Sie mit der Taste ENT 1 bis 15 Parameter aus (davor wird dann ein Hakchen v angezeigt) bzw. heben Sie die Parameterauswahl
mit ENT auf.
Beispiel:
AUSGEW. PARAMETER
EINSTELLUNGEN
Auflésung Rampe ¥
--------- O
O
¥
Der Parameter ist zuganglich, wenn mindestens 1 Parameter in ausgewahlt wurde.
Durch einen Eintrag in diesen Parameter wird ein Einstellungsfenster gedffnet, in dem die gewahlten Parameter in der Reihenfolge ihrer
Auswahl angezeigt werden.
Mit dem Grafikterminal:
RDY Term +0,0 Hz 0,0A RDY Term +0,0 Hz 0,0A
PARAMERTER SATZ 1 Hochlaufzeit
H it:
ochlauf2|t 9,51s ENT
Auslaufzeit: 9,67 s >
Hochlaufzeit 2: 12,58 s 9 , 51s
Auslaufzeit 2: 13,45 s
Rund Start ACC: 23s Min = 0,1 Max = 999,9
Code Quick << >> Quick
Mit dem integrierten Bedienterminal:
Mit den angezeigten Parametern ist wie im Einstellungsmeni zu verfahren.
Der Parameter ist zuganglich, wenn mindestens 1 Parameter in ausgewahlt wurde.
Identisch mit
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn ungleich ist und mindestens 1 Parameter in
ausgewahlt wurde.
Identisch mit
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Meni die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geandert werden kdnnen, enthalten diese Menis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
Hinweis:

Es ist empfehlenswert, einen Versuch einer Parameterumschaltung im gestoppten Zustand durchzu-
fithren und die korrekte Ausfiihrung zu iiberpriifen.

Bestimmte Parameter sind voneinander abhangig und kdnnen in diesem Fall zum Zeitpunkt der Umschaltung
begrenzt werden.

Die gegenseitige Abhangigkeit von Parametern muss beachtet werden, auch zwischen unterschiedlichen Sit-

zen.

Beispiel: Die héchste muss niedriger sein, als die niedrigste
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5.2.3.6.6.24 [MULTIMOTOR KONFIG] (MMC-)

Umschalten der Motoren oder der Konfiguration

Der Umrichter kann bis zu 3 Konfigurationen enthalten, die Gber das Menu ge-
speichert werden kénnen.

Jede dieser Konfigurationen kann dezentral aktiviert werden, wobei folgende Anpassung ermoglicht wird:

» 2 oder 3 Motoren oder andere Mechanismen im Modus ,Mehrere Motoren®
» 2 oder 3 unterschiedliche Konfigurationen fir den gleichen Motor im Modus ,Mehrere Konfigurationen®

Die beiden Umschaltungsmodi sind nicht miteinander vereinbar.

Hinweis:
Die folgenden Bedingungen sind unbedingt zu beachten:
* Die Umschaltung kann nur im Stillstand erfolgen (verriegelter Umrichter). Wenn sie wahrend

des Betriebs angefordert wird, wird sie erst beim nachsten Halt durchgefiihrt.
* Bei einer Umschaltung der Motoren sind zusitzlich folgende Bedingungen einzuhalten:

° Die Umschaltung muss zusammen mit einer entsprechenden Umschaltung der betrof-
fenen Leistungs- und Steuerklemmen erfolgen.

° Die maximale Leistung des Umrichters muss fiir alle Motoren eingehalten werden.

» Alle Konfigurationen fiir die Umschaltung miissen zuvor mit der gleichen Hardwarekonfigura-
tion, die auch die definitive Konfiguration ist, erstellt und gespeichert werden (Options- und
Kommunikationskarten). Bei Nichtbeachtung dieser Vorkehrung besteht die Gefahr, dass sich
der Umrichter mit dem Fehler verriegelt.

Im Modus ,,Mehrere Motoren“ umschaltbare Meniis und Parameter

. mit Ausnahme der Funktion (nur einmal zu kon-
figurieren)

. : Der vom Benutzerim Mend angegebene Name der
Konfiguration

Im Modus ,,Mehrere Konfigurationen“ umschaltbare Meniis und Parameter

Wie im Modus ,Mehrere Motoren®, mit Ausnahme der Motorparameter, die fiir die drei Konfigurationen gemeinsam
gelten:

* Nennstrom

» Thermischer Strom

* Nennspannung

* Nennfrequenz

* Nenndrehzahl

* Nennleistung

* IR-Kompensation

» Schlupfkompensation

» Parameter des Synchronmotors
* Typ des thermischen Schutzes
» Thermischer Zustand

» Parameter der Motormessung und im Expertenmodus zugangliche Motorparameter
» Typ der Motorsteuerung
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Hinweis:

Alle anderen Meniis und Parameter konnen nicht umgeschaltet werden.

Ubertragung von Konfigurationen mit dem Grafikterminal auf andere Umrichter bei Verwendung der Funk-
tion
Beispiel: A ist die Quelle und B ist das Ziel. In diesem Beispiel erfolgt die Umschaltung der Konfiguration Uber
die Logikeingange.
1) Grafikdisplay mit Umrichter A verbinden.
2) LI( yund LI ( ) auf 0 setzen.
3) Konfiguration 0 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel: Datei 1 des Grafikterminals).
4) LI( ) auf 1 setzen und LI ( ) auf O belassen.
5) Konfiguration 1 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel: Datei 2 des Grafikterminals).
6) LI( ) auf 1 setzen und LI ( ) auf 1 belassen.
7) Konfiguration 2 in eine Datei des Grafikterminals herunterladen (Beispiel: Datei 3 des Grafikterminals).
8) Grafikdisplay mit Umrichter B verbinden.
9) LI( yund LI (
10)Umrichter B auf Werkseinstellung setzen.
11)Konfigurationsdatei 0 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 1 des Grafikterminals).
12)L1 ( ) auf 1 setzen und LI ( ) auf O belassen.
13)Konfigurationsdatei 1 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 2 des Grafikterminals).
14)L1 ( ) auf 1 setzen und LI ( ) auf 1 belassen.
15)Konfigurationsdatei 2 in den Umrichter laden (in diesem Beispiel Datei 3 des Grafikterminals).

) auf O setzen.

Hinweis:

Die Schritte 6, 7, 14 und 15 sind nur erforderlich, wenn die Funktion
mit 3 Konfigurationen oder 3 Motoren verwendet wird.

Grafikterminal |

Aktuelle
Konfiguration

Netzwerk

Modbus
CANopen®

[2 Konfiguration] (CnF1)
[3 Konfiguration] (CnF2)

Klemme

CnF1=0,CnF2=0

CnF1=1,CnF2=0 CnF1=0,CnF2=1
or

CnF1=1,CnF2=1

Konfiguration 0
oder Motor 0

Konfiguration 1
oder Motor 1

Konfiguration 2
oder Motor 2
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Steuerung der Umschaltung

Die Steuerung der Umschaltung erfolgt durch einen oder zwei Logikeingange entsprechend der Anzahl der Mo-
toren oder der gewahlten Konfiguration (2 oder 3). In nachstehender Tabelle sind die méglichen Kombinationen

aufgeflhrt.

LI LI Anzahl Konfigurationen
2 Motoren oder Konfigurationen 3 Motoren oder Konfigurationen oder aktive Motoren

0 0 0

1 0 1

0 1 2

1 1 2

Schaltbild fiir Modus ,,Mehrere Motoren*

Hinweis:
UBERHITZUNG DES MOTORS

Der thermische Zustand der einzelnen Motoren wird beim Ausschalten des Umrichters nicht gespei-
chert. Wird der Umrichter wieder eingeschaltet, kennt er die thermischen Zustande der angeschlosse-

nen Motoren nicht.
Um die korrekte Temperaturiiberwachung der Motoren sicherzustellen, ist fiir jeden Motor ein externer
Temperaturfiihler zu installieren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

LO oder R
LI Konfiguration 0 ———0-—-- oeE
Konfiguration 1
Konfiguration 0 g ) ) LO oder R
wenn die 2 Kontakte +24 V Konfiguration 1 —— ———o0-—-—-----—--——-
- ; Konfiguration 2
geoffnet sind _ _ LO oder R
LI Konfiguration 2~ —_—0¢-———---"—-
| |
| |
___ |
\
\
\

Motormessung im Modus ,,Mehrere Motoren*
Diese Motormessung kann folgendermalen ausgefiihrt werden:

* Manuell Gber einen Logikeingang bei Wechsel des Motors.
» Automatisch bei jeder 1. Aktivierung des Motors nach dem Einschalten des Umrichters, wenn der Para-
meter (AUt) auf (YES) gesetzt ist.

Thermische Zustinde des Motors im Modus ,,Mehrere Motoren*:

Der Umrichter schitzt jeden der drei Motoren fiir sich, wobei jeder thermische Zustand alle Anhaltezeiten ein-
schliel3lich der Ausschaltung des Umrichters berlcksichtigt.
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Informationsausgang der Konfiguration

Uber das Menii kann jeder Konfiguration oder jedem Motor (2 oder 3) ein Logikausgang
zugeordnet werden, um Informationen dezentral zu lbertragen.

Hinweis:

Aufgrund der Umschaltung des Meniis sind diese Ausgainge in allen Konfigu-

rationen zuzuordnen, wenn die Informationen notwendig sind.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > MMC-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

Hinweis:
UBERHITZUNG DES MOTORS

Wird der Umrichter ausgeschaltet, werden die thermischen Zustidnde der angeschlossenen Motoren nicht gespeichert.

Wird der Umrichter wieder eingeschaltet, kennt der Umrichter die thermischen Zustiande der angeschlossenen Motoren
nicht.

*  Fiir jeden angeschlossenen Motor sind separate Temperaturfiihler zu verwenden, um die Warmeiiberwachung
zu gewabhrleisten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

: Mehrere Konfigurationen méglich
: Mehrere Motoren méglich

Schalten von zwei Motoren oder zwei Konfigurationen.

: Keine Umschaltung
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
Wenn (CHCF) auf (SIM) oder (SEP) gesetzt ist, dann sind die Parameter (Cd11) bis
(Cd15), (C111) bis (C115), (C211) bis (C215) sowie (C311) bis (C315) nicht verfugbar.

Umschaltung von 3 Motoren oder 3 Konfigurationen.

Identisch mit
Hinweis:

Um 3 Motoren oder 3 Konfigurationen zu erhalten, muss auch konfiguriert werden.

5.2.3.6.6.25 [MOTORMESS. UBER LI] (tnL-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > tnL-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

Die Motormessung wird durchgefiihrt, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 wechselt.
Hinweis:
Durch die Motormessung wird der Motor unter Spannung gesetzt.

: Nicht zugeordnet
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
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5.2.3.6.6.26 [TRAVERSE CONTROL] (tr0-)

Wickeln von Garnspulen (Textilanwendungen):

Umrichter
,Traverse Control*  Umrichter fiir Wickler
— —

Garnspule
[
|
— =
E |:| Getriebe j:::j_jl dl:ﬂ‘ Hauptwelle
! :
|
Wickler-Motor - 5
\ \
\ \ Ry
Fadenfiihrung \\
\
Garn \

EE}: Gearbox gn? 1
Nocke

Motor ,Traverse Control”

Die Umdrehungsgeschwindigkeit der Nocke muss eine festgelegte Kennlinie einhalten, um ein regelmaRiges Auf-

wickeln zu erzielen.

Fahrbefehl

LI oder Steuerbit
"Traverse Control"

Motordrehzahl
Basissollwert /\
ACC T~

Rampe

dEC Rampe

t

\— Start der Funktion \—Stopp der Funktion

Bit 15 des Wortes LRS1
(Traverse Control lauft)

Die Funktion beginnt, wenn der Umrichter den Basissollwert erreicht hat und der Steuerbefehl ,Traverse Control*

freigegeben wurde.
Wenn der Befehl ,Traverse Control“ geléscht wird, kehrt der Umrichter zu seinem Basissollwert zuriick, indem er

der durch die Funktion ,Traverse Control“ festgelegten Rampe folgt. Die Funktion stoppt dann, sobald er zu diesem

Sollwert zurtickgekehrt ist.

Bit 15 des Worts LRS1 ist auf 1, wahrend die Funktion aktiv ist.
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Parameter der Funktion

Sie definieren den Zyklus der Frequenzschwankungen des Basissollwerts gemaf der unten stehenden Abbildung:

tdn tUP Frequenzsprung
Motordrehzahl
» lqSH
. trH
Basis-
Sollwert
trl
qSL
Frequenzsprung
0 t
: Zuordnung des Befehls ,Traverse Control“ zu einem Logikeingang oder einem Bit des Steuerworts eines Kom-
munikationsbusses.
1 in Hertz
1 in Hertz
1 in Hertz
:in Hertz
:in Sekunden
:in Sekunden
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Parameter des Wicklers:

Code Name/Beschreibung
trO- [TRAVERSE CONTROL]
tbO [Wickelzeit](tbO): Zeit zur Aufwicklung einer Spule in Minuten.
Dieser Parameter zeigt das Ende der Aufwicklung an. Wenn die Betriebszeit im Modus ,Traverse Control* Gber den Steuerbefehl [Fa-
denkontrolle](irC) den Wert von [Wickelzeit](tbO) erreicht, wechselt der Logikausgang oder eines der Relais in den Zustand 1, wenn
die entsprechende Funktion [Aufw. Ende](EbO) zugeordnet wurde.
Die Betriebszeit EbOt im Modus , Traverse Control“ kann online tber einen Kommunikationsbus Giberwacht werden.
dtF [Differenz Sollwert](dtF): Verringerung des Basissollwerts.
In einigen Fallen ist es notwendig, den Basissollwert entsprechend der gréRer werdenden Spule zu reduzieren. Der Wert [Differenz
Sollwert](diF) entspricht der Zeit [Wickelzeit](tbO). Nach Ablauf dieser Zeit nimmt der Sollwert weiterhin ab und folgt dabei der gleichen
Rampe. Wenn die kleine Frequenz [Kleine Frequenz](LSP) auf 0 ist und die Frequenz 0 Hz erreicht, stoppt der Umrichter und muss
durch einen neuen Fahrbefehl wieder eingeschaltet werden.
Wenn die kleine Frequenz [Kleine Frequenz](LSP) ungleich 0 ist, wird die Funktion ,Traverse Control* weiterhin oberhalb von [Kleine
Frequenz](LSP) durchgefiihrt.
Motordrehzahl
Basissollwert
dtF Mit LSP =0
0 — t
tbO
Motordrehzahl
Basissollwert
dtF Mit LSP >0
LSP A/
0
t
rtr [Init Trav Contr] Reinitialisierung von ,Traverse Control“.
Dieser Steuerbefehl kann einem Logikeingang zugeordnet werden oder einem Bit des Steuerworts eines Kommunikationsbusses. Er
setzt den Alarm EbO und die Betriebszeit EbOt auf Null zurtick und initialisiert den Sollwert erneut mit dem Basissollwert. Solange rir auf
1 bleibt, wird die Funktion ,Traverse Control” gesperrt und die Frequenz bleibt gleich dem Basissollwert.
Dieser Steuerbefehl wird insbesondere beim Wechseln der Spulen verwendet.
Motordrehzahl
Basis- A
Sollwert
" Aazy
t
0 %0
Betrieb
0 t
trC
0 t
EbOt
tbO
0 t
Bit 15 von
LRS1
0 t
EbO
0 t
rtr
0 t
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Counter Wobble
Master Umrichter =~ Slave Umrichter
— —_—
S o)
A CETET B A "B T tt

SNC) T
(S (8
G e

E’ SnC

L]

Garnspule
.
|
|
Getriebe ]:::U j;i’l Hauptwelle
! : |
Wickler-Motor \ . \
\ \
\ A S\
Fadenfiihrung \\
\\\
Garn N
Getriebe e %? ]
Nocke ‘

Motor Fadenfiihrung

Die Funktion ,Counter Wobble“ dient bei einigen Anwendungen dazu, eine konstante Spannung des Garns zu
erzielen, da die Funktion ,Traverse Control“ zu starken Frequenzschwankungen des Motors der Fadenfiihrung

fuhrt ( und )-
Es mussen zwei Umrichter verwendet werden (ein Master und ein Slave).

Der Master steuert die Geschwindigkeit der Fadenfiihrung und der Slave die Wicklergeschwindigkeit. Die Funktion
liefert dem Slave ein Drehzahlprofil in der entgegengesetzten Richtung zum Master. Folglich ist eine Synchroni-
sation Uber einen Logikausgang des Masters und einen Logikeingang des Slaves notwendig.

Fahrbefehl auf
Master und Slave

Steuerbefehl
"Traverse control" auf
Master und Slave t

Drehzahl Motor
Fadenflihrung
(Master-Umrichter) ¢

tSY/ SnC Synchronisation t

trH
Drehzahl Motor Wickler L
(Slave-Umrichter) d
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Anschliisse der Synchronisations-Ein-/Ausgange

Master-Umrichter Slave-Umrichter

(SnCO) LOx © O LIx (SnClI)
COM (I) ? COM
Die Startbedingungen der Funktion sind:

» Basisfrequenzen auf beiden Umrichtern erreicht

+ Eingang aktiviert

» Synchronisationssignal vorhanden

Hinweis:

Die Parameter und sollten generell auf Null belassen
werden.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > tr0-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Hinweis:

Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.

Der Zyklus ,Traverse Control“ startet im Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder Bits und stoppt im Zustand 0.

: Funktion nicht aktiv. Die anderen Parameter sind dann nicht zuganglich.
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

0 bis 10 Hz 4 Hz
Traverse-Frequenz hoch.
"
0 bis 10 Hz 4 Hz
Traverse-Frequenz niedrig.
"
0 bis 0Hz
Quick Step hoch.
)
0 bis 0Hz
Quick Step niedrig.
"
0,1bis 999,9 s 4s

Traverse Control Hochlaufzeit.
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Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

tdn

)

[DEC Traverse Cont] 0,1 bis 999,9 s 4s

Traverse Control Auslaufzeit.

tbO

)

[Wickelzeit] 0 bis 9.999 min 0 min
Zur Abarbeitung einer Spule benétigte Zeit.

*
O

EbO [Aufw. Ende] [Nein](nO)
* Der zugeordnete Ausgang oder das zugeordnete Relais wechselt in den Zustand 1, wenn die Betriebszeit im Modus , Traverse Control*
die [Wickelzeit](tbO) erreicht hat.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet
LO1 [LO1](LO1): Logikausgang LO1
r2 [R2](r2): Relais R2
do1 [DO1](dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist méglich, wenn [Zuordnung AO1](AO1)
auf [Nein](nO) gesetzt ist.
SnC [Counter Wobble] [Nein](nO)
* Synchronisationseingang.
Nur beim Umrichter fiir den Wickler (Slave) zu konfigurieren.
nO [Nein](nO): Funktion nicht aktiv. Die anderen Parameter sind dann nicht zuganglich.
L1 [LI11(LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen
tSY [Sync wobble] [Nein](nO)
* Synchronisationsausgang.
Nur beim Umrichter fir die Fadenfiihrung (Master) zu konfigurieren.
nO [Nein](nO): Funktion nicht zugeordnet
LO1 [LO1](LO1)
r2 [R2](r2)
do1 [DO1](dO1): Analogausgang AO, der als Logikausgang verwendet werden kann. Die Auswahl ist mdglich, wenn [Zuordnung AO1](AO1)
auf [Nein](nO) gesetzt ist.
dtF [Differenz Sollwert] 0 bis 599 Hz 0 Hz

Verringerung des Basissollwerts wahrend des Zyklus ,Traverse Control®.

rtr
*

nO
L1

[Init Trav Contr] [Nein](nO)

Wenn der Zustand des zugeordneten Eingangs oder Bits auf 1 wechselt, werden die Betriebszeit im Modus ,Traverse Control* sowie
[Differenz Sollwert](dtF) auf Null gesetzt.

[Nein](nO): Funktion nicht zugeordnet
[LI1](LIT): Logikeingang LI1

[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen

(1)  Dieser Parameter ist auch lber das Meni [EINSTELLUNGEN](SEt-) zuganglich.

*

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
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5.2.3.6.6.27 [HSP UMSCHALTUNG] (CHS-)

QO

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CHS- [HSP UMSCHALTUNG]
SH2 [2 HSP Werte] [Nein](nO)
HSP-Umschaltung.
nO [Nein](nO): Funktion nicht zugeordnet
FtA [Freq. err.](FtA): Frequenzschwellwert erreicht
F2A [Freq. 2 err.](F2A): Frequenzschwellwert 2 erreicht
LI [LI1](LI1): Logikeingang LI1
[...](...): Siehe die Zuordnungsbedingungen
SH4 [4 HSP Werte] [Nein](nO)
HSP-Umschaltung.
Hinweis:
Um 4 HSP-Werte zu erhalten, muss auch [2 HSP Werte](SH2) konfiguriert werden.
Identisch mit [2 HSP Werte](SH2).
HSP [GroRe Frequenz] 0 bzw. (LSP) bis 50 Hz (wenn (BFR)
599 Hz bzw. (TFR) =50 Hz) bzw. 60 Hz

(wenn (BFR) = 60 Hz)

Motorfrequenz mit maximalem Sollwert, Einstellung von [Kleine Frequenz](LSP) bis [Max. Ausgangsfreq.](tFr).
Die Werkseinstellung wechselt auf 60 Hz, wenn [Standard Motorfreq.](bFr) = [60Hz NEMA](60) gesetzt ist.

HSP2

QO

[GroRe Frequenz 2] 0 bis 599 Hz 50 Hz
Verfugbar, wenn [2 HSP Werte](SH2) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.

Identisch mit [Grofe Frequenz](HSP).

HSP3

QO

[High speed 3] 0 bis 599 Hz 50 Hz
Verfugbar, wenn [4 HSP Werte](SH4) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.

Identisch mit [Grolte Frequenz](HSP).

HSP4

QO

[High speed 4] 0 bis 599 Hz 50 Hz
Verfugbar, wenn [4 HSP Werte](SH4) nicht auf [Nein](nO) eingestellt ist.

Identisch mit [Grolie Frequenz](HSP).

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.6.28 [DC_BUS KOPPLUNG] (dCC-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FUn- > dCC-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Konfiguration DC-Bus Kopplung

: Nicht zugewiesen
: Der Umrichter wird vom DC-Bus und Uber da Netz gespeist.
: Der Umrichter wird nur vom DC-Bus gespeist. Die Netzversorgung ist nicht verdrahtet.

Gefahr!

UBERWACHUNG VON ERDSCHLUSSEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

Wird fiir diesen Parameter die Einstellung gewidbhlt, erfolgt eine Deaktivierung der Erdschlussiiberwa-
chung.

« Verwenden Sie diesen Parameter nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen Vorschriften und
Standards, die fiir das Gerat und die Anwendung gelten.

« Implementieren Sie alternative Erdschlussfehler-Uberwachungsfunktionen, die keine automatischen Fehlerre-
aktionen des Umrichters auslosen, aber ermoglichen Sie angemessene gleichwertige Reaktionen anderer Art
in Einklang mit allen giiltigen Vorschriften und Standards sowie der Risikobewertung.

« Das System ist mit aktivierter Erdschlussiiberwachung in Betrieb zu nehmen und zu testen.

«  Priifen Sie bei der Inbetriebnahme durch Tests und Simulationen in einem kontrollierten Umfeld unter kontrol-
lierten Bedingungen, ob der Umrichter und das System wie erwartet funktionieren.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren Verletzungen.

Umrichter

Nicht anwendbar.

GemaR Um-
richterleistung

Umrichterverhalten bei Erkennung eines Netzphasenausfallfehlers.
Bei Umrichtern der Baugrofie 8176S200xxx.00-000 ist dieser Parameter nicht verfugbar.
Sichtbar, wenn auf und oben auf gesetztist .

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Erkannter Fehler mit freiem Auslauf

ist auf forciert, wenn auf gesetzt ist.
Siehe im Kapitel Programmierung (DRI- > CONF > FULL > FLT- > IPL-).

Verhalten bei Erkennung eines direkten Erdschlusses.

Zugriff bei Umrichtern der BaugroRe 8176T400550.00-000 bis 8176T401500.00-000.

Sichtbar, wenn auf gesetzt ist und oben auf ge-
setzt ist.

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Erkannter Fehler mit freiem Auslauf

wird fur die Umrichter 8176T400550.00-000 bis 8176T401500.00-000 auf forciert, wenn
oben auf gesetzt ist.

Gefahr!

UBERWACHUNG VON ERDSCHLUSSEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG

Wird fiir diesen Parameter die Einstellung auf gewahlt, erfolgt eine Deaktivierung der Erd-
schlussiiberwachung.

« Verwenden Sie diesen Parameter nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen Vorschriften und
Standards, die fiir das Gerat und die Anwendung gelten.

« Implementieren Sie alternative Erdschlussfehler-Uberwachungsfunktionen, die keine automatischen Fehlerre-
aktionen des Umrichters ausldsen, aber ermoglichen Sie angemessene gleichwertige Reaktionen anderer Art
in Einklang mit allen giiltigen Vorschriften und Standards sowie der Risikobewertung.

« Das System ist mit aktivierter Erdschlussiiberwachung in Betrieb zu nehmen und zu testen.

«  Priifen Sie bei der Inbetriebnahme durch Tests und Simulationen in einem kontrollierten Umfeld unter kontrol-
lierten Bedingungen, ob der Umrichter und das System wie erwartet funktionieren.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
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Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

UrES

*

[Netzspannung] GemaR Nennspan- GemaR Nennspan-
nung des Umrichters  nung des Umrichters

Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE](LAC) auf [Experte](Epr) gesetzt ist und [DC-Bus Kopplung](dCCM) oben auf [Nein](nO) ge-
setzt ist. Nennspannung des Versorgungsnetzes in Volt.

Fir 81765200xxx.00-000:

200 [200Vac](200): 200 Volt AC

220 [220Vac](220): 220 Volt AC

230 [230Vac](230): 230 Volt AC

240 [240Vac](240): 240 Volt AC (Werkseinstellung)

Fir 8176 T40xxxx.00-000:

380 [380Vac](380): 380 VoIt AC

400 [400Vac](400): 400 Volt AC

440 [440Vac](440): 440 Volt AC

460 [460Vac](460): 460 Volt AC

500 [500Vac](500): 500 Volt AC (Werkseinstellung)
USL [Niveau Unterspg.] Siehe Tabelle Siehe Tabelle

Einstellung der Auslésungsstufe des Unterspannungsfehlers in Volt.

Wird angezeigt, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE](LAC) auf [Experte](Epr) gesetzt ist.

Der Einstellbereich ist in folgender Tabelle festgelegt:

Falls DC-Kopplung aktiviert wurde: [DC-Bus Kopplung](dCCM) = [Bus & Netz] (MAIn) oder [nur DC-Bus] (bUS)
Einstellbereich

ACOPOSinverter P76 Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]
8176S2xxxxx.00-000 100 141 141
8176 T4xxxxx.00-000 190 276 276
Falls DC-Kopplung nicht aktiviert wurde: [DC-Bus Kopplung](dCCM) = [Nein] (nO)
Einstellbereich
ACOPOSinverter P76 [Netzspannung] (UrES) Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]
[200Vac] (200) 100
[220Vac] (220) 120
8176S52xxxxx.00-000 [230Vac] (230) 31 141 141
[240Vac] (240) 141
[380Vac] (380) 190
[400Vac] (400) 204
8176 T4xxxxx.00-000 [440Vac] (440) 233 276 276
[460Vac] (460) 247
[500Vac] (500) 276
Dieser Parameter ist auch in (DRI > CONF > FULL > FLT- > USB-) sichtbar.
Vbr [Schaltpkt. Chopper] Siehe Tabelle Siehe Tabelle
* Bremstransistor-Befehlspegel. Sichtbar, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE](LAC) auf [Experte](Epr) gesetzt ist.
Falls DC-Kopplung aktiviert wurde: [DC-Bus Kopplung](dCCM) = [Bus & Netz] (MAIn) oder [nur DC-Bus] (bUS)
&V) Einstellbereich
ACOPOSinverter P76 Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]
8176S2xxxxx.00-000 395 395 395
8176 T4xxxxx.00-000 820 820 820
Falls DC-Kopplung nicht aktiviert wurde: [DC-Bus Kopplungl(dCCM) = [Nein] (nO)
Einstellbereich
ACOPOSinverter P76 [Netzspannung] (UrES) Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]
[200Vac] (200) 335
[220Vac] (220) 365
8176S2xxxxx.00-000 [230Vac] (230) 380 395 395
[240Vac] (240) 395
[380Vac] (380) 698
[400Vac] (400) 718
8176 T4xxxxx.00-000 [440Vac] (440) 759 820 820
[460Vac] (460) 779
[500Vac] (500) 820

Dieser Parameter ist auch in (DRI- > CONF > FULL > DRC-) sichtbar.

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.7 [FEHLERMANAGEMENT] FLt-

Mit integriertem Bedienterminal:

Funktionsibersicht:

Code Name
PtC [MANAGEMENT PTC]
rSt [FEHLERRESET]
Atr [AUTOM WIEDERANLAUF]
AIS [EINSTELLUNG ALARME]
FLr [EINFANGEN IM LAUF]
tHt [THERM. MOTORSCHUTZ]
OPL [VERLUST MOTORPHASE]
IPL [VERLUST NETZPHASE]
OHL [UBERTEMP. UMRICHTER]
SAt [STOP THERM. ALARM]
EtF [EXTERNER FEHLER]
USb [MGT. UNTERSPG]
tit [IGBT TEST]
LFL [VERLUST 4-20mA]
InH [UNTERDR. FEHLER]
CLL [MGT KOMM FEHLER]
Sdd [ENCODER FEHLER]
tid [BEGR. STROM/ DREHM.]
FqF [FREQUENZMESSER]
dLd [ERK. DELTA LAST]
tnF [FEHLER MOTORMESS.]
PPI [KARTENPAARUNG]
ULd [UNTERLAST PROZESS]
OLd [UBERLAST PROZESS]
LFF [RUCKFALL GESCHW.]
FSt [SCHNELLHALT]
dCl [DC BREMS.]

Aus dem Menl ConF

@=ENT @=ESC

T+
-+
=
-+
1 ENT
«tit oo ]Jo_[FerierwanaGEvENT] |
_ i+ ESC
e { tac |
+ -

Die Parameter des Menls [FEHLERMANAGEMENT](FLt-) sind nur im Stillstand und ohne Fahrbefehl anderbar.
Eine Ausnahme hiervon bilden die Parameter, die das Pfeil-Zeichen in der Spalte Code enthalten. Diese Parameter
kénnen wahrend des Betriebs und im Stillstand geandert werden.
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5.2.3.6.7.1 [MANAGEMENT PTC] (PtC-)

Der Umrichter kann einen Satz PTC-Fuhler fir den Motorschutz verarbeiten: Ein PTC-Fihler am Logikeingang
LI6. Die Aktivierung erfolgt Gber den Schalter ,SW2* auf der Steuerkarte.

Der PTC-Fuhler wird standig auf folgende Fehler Giberwacht:

+ Ubertemperatur Motor
* Unterbrechung des Fihlers
» Kurzschluss des Fihlers

Der Schutz durch PTC-Fuhler hebt nicht den Schutz durch Berechnung von I2t auf, der vom Umrichter ausgefiihrt
wird. Beide Schutzmethoden kdnnen gemeinsam verwendet werden.

Source
SWA1 Sink ext.
Sink int.

R1A|(N)
R1B [(\)

R1C|(N)
DI6
SW2 COM
PTC AQ1

COM
Al3
Al2
10V
Al1

COM
+24

Entgegen der typischen Definition von Sink und Source, gelten fur dieses Produkt folgende Aussagen:

Sink: die digitalen Eingénge bendtigen eine Spannungssenke, das heilt der Strom flieRt aus den Ein- und Aus-
gangen hinaus.

Source: die digitalen Eingange bendtigen eine Spannungsquelle, das heil3t der Strom flief3t in den Ein- und Aus-
gangen hinein.

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
PtC- [MANAGEMENT PTC]
PtCL [PTC-Fiihler LI6=PTC] [Nein](nO)

Die Konfiguration des PTC-Fhlers ist nur aktiv, wenn Schalter SW2 auf PTC eingestellt ist.

nO [Nein](nO): Nicht verwendet

AS [immer](AS): Die PTC-Fuhler werden permanent auch bei ausgeschaltetem Leistungsteil Uberwacht, vorausgesetzt, das Steuerteil bleibt
eingeschaltet.

rdS [Einschalten](rdS): Die PTC-Fuhler werden bei eingeschaltetem Leistungsteil des Umrichters Giberwacht.

rS [Motor Ein](rS): Die PTC-Fuhler werden bei eingeschaltetem Motor liberwacht.
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5.2.3.6.7.2 [FEHLERRESET] (rSt-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > rSt-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

Das Fehlerreset erfolgt, wenn der zugeordnete Eingang oder das zugeordnete Bit auf 1 wechselt, vorausgesetzt, die Fehlerursache ist
beseitigt.

Die Taste STOP/RESET des Grafikterminals hat die gleiche Funktion.

Folgende erkannte Fehler kénnen manuell geléscht werden: , , , , , , , , , ) , )

und

Hinweis:
Wenn auf gesetzt ist, konnen zusitzlich die folgenden erkannten Fehler manuell
quittiert werden: , und
Wenn (CHCF) auf (SIM) oder (SEP) gesetzt ist, dann sind die Parameter (Cd11) bis
(Cd15), (C111) bis (C115), (C211) bis (C215) sowie (C311) bis (C315) nicht verfugbar.

: Funktion inaktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen.

Die Neustartfunktion fiihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter anschlieRend neu. Wahrend dieses Neustarts durch-
lauft der Umrichter dieselben Schritte wie bei einem Abschalten und erneuten Einschalten. Abhangig von der Verdrahtung und Konfigu-
ration des Umrichters kann dies zu einem sofortigen und unerwarteten Betrieb fihren. Die Neustartfunktion kann einem Digitaleingang
zugewiesen werden.

Gefahr!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Die Neustartfunktion fiihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter neu.

Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustanden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Dieser Parameter kann nur gedndert werden, wenn auf gesetzt ist.

Neuinitialisierung des Umrichters (iber einen Logikeingang. Ermdglicht das Reset aller Fehler, ohne den Umrichter auszuschalten. Die
Neuinitialisierung erfolgt bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs. Sie kann nur ausgefiihrt werden, wenn
der Umrichter verriegelt ist.

Fir die Zuordnung der Neuinitialisierung muss die Taste ENT 2 Sekunden lang gedriickt werden.

: Funktion nicht aktiv
: Logikeingang LI1

: Logikeingang LI6
: Logikeingang Al1
: Logikeingang Al2

Die Neustartfunktion fiihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter anschlieRend neu. Wahrend dieses Neustarts durch-
lauft der Umrichter dieselben Schritte wie bei einem Abschalten und erneuten Einschalten. Abhangig von der Verdrahtung und Konfigu-
ration des Umrichters kann der Neustart auch Uber einen digitalen Eingang ausgel6st werden (siehe 279).

Gefahr!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG
Die Neustartfunktion fiihrt eine Fehlerriicksetzung durch und startet den Umrichter neu.
Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zusténden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Dieser Parameter ist nur zuganglich, wenn auf gesetzt ist.
Neuinitialisierung des Umrichters. Ermdglicht das Reset aller Fehler, ohne den Umrichter auszuschalten.

: Funktion nicht aktiv

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 279



Der Antrieb

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

YES

[Ja](YES): Neuinitialisierung. Die Taste ENT muss zwei Sekunden lang gedriickt werden. Der Parameter wechselt automatisch auf
[Nein](nO), sobald der Vorgang abgeschlossen ist. Die Neuinitialisierung kann nur ausgefiihrt werden, wenn der Umrichter verriegelt ist.

HrFC

nO
YES

[Extended Fault resert] [Nein](nO)

Dieser Parameter ist nur zuganglich, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE](LAC) auf [Experte](EPr) gesetzt ist.

Kann verwendet werden, um die Zugriffsstufe [Fault reset](rSF) zu wahlen. Dies ermdglicht erkannte Fehler zuriickzusetzen, ohne den
Umrichter auszuschalten.

[Nein](nO): Funktion nicht aktiv

[Ja](YES): Funktion aktiv

Hinweis:

Wenn [Extended Fault reset](HrFC) auf [Ja](YES) gesetzt ist, konnen zusatzlich die folgenden erkannten Fehler manuell
quittiert werden: OCF, SCF1 und SCF3.

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geéndert werden kénnen, enthalten diese Menlis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.7.3 [AUTOM WIEDERANLAUF] (Atr-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > Atr-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

2s Wenn die Ursache des Fehlers, der den Ubergang in den Fehlerstatus ausgeldst hat, beseitigt wird, wéhrend diese Funktion aktiv ist,
nimmt der Umrichter wieder den Normalbetrieb auf. Solange automatische Versuche zur Fehlerrlicksetzung ausgefiihrt werden, ist das
Ausgangssignal ,Betriebszustand Fault® nicht verfiigbar. Verlaufen die Versuche zur Fehlerriicksetzung nicht erfolgreich, bleibt der Um-
richter im Betriebszustand ,Fault* und das Ausgangssignal Betriebszustand ,Fault® wird aktiviert.

Gefahr!

UNERWARTETER BETRIEB DER AUSRUSTUNG

« Es ist sicherzustellen, dass die Aktivierung dieser Funktion nicht zu unsicheren Zustéanden fiihrt.

«  Priifen Sie, ob die Tatsache, dass die Riickmeldung zu Fehlern im Betriebsstatus nicht verfiigbar ist, wenn diese
Funktion aktiviert ist, ein Sicherheitsrisiko darstelit.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Das Stérmelderelais des Umrichters bleibt eingeschaltet, solange die Funktion aktiv ist. Der Frequenzsollwert und die Drehrichtung mis-
sen beibehalten werden.
Verwenden Sie die 2-Drahtsteuerung ( = und = .
Wenn nach der konfigurierbaren Dauer tAr noch kein Wiederanlauf erfolgt ist, wird der Vorgang beendet und der Umrichter bleibt solange
verriegelt, bis er aus- und wieder eingeschaltet wird.

: Funktion nicht aktiv

: Automatischer Wiederanlauf nach Verriegelung bei Stérung, wenn die Stérung beseitigt wurde und die librigen Betriebsbe-
dingungen ein Wiederanlaufen ermdglichen. Der Wiederanlauf erfolgt durch eine Serie automatischer Versuche in langer werdenden
Absténden: 1's, 5 s, 10 s und dann 1 Minute fir alle nachfolgenden.

Dieser Parameter ist zuganglich, wenn auf gesetzt ist. Mit diesem Parameter kann die Anzahl auf-
einander folgender Wiederanlaufe bei einem wiederkehrenden Fehler begrenzt werden.
: 5 Minuten
: 10 Minuten
: 30 Minuten
: 1 Stunde
: 2 Stunden
: 3 Stunden
: Unbegrenzt

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

2s Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

5.2.3.6.7.4 [EINSTELLUNG ALARME] (ALS-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > ALS-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
0 bis 65535 INV
bzw. 1,5*INV

Schwellwert des Motorstroms.
)

0 bis 599 Hz 50 Hz
Schwellwert der Motorfrequenz.
0 bis 599 Hz 50 Hz
Schwellwert der Motorfrequenz.
-300 bis 300% 100%
Frequenzschwellwert hohes Drehmoment.
-300 bis 300% 50%
Frequenzschwellwert niedriges Drehmoment.
0 bis 20.000 Hz 0 Hz
Frequenzpegel.
Verfugbar, wenn ungleich ist.

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

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
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5.2.3.6.7.5 [EINFANGEN IM LAUF] (FLr-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > FLr-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

Hinweis:

Diese Funktion kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen eingesetzt werden.

Ermdglicht einen stérungsfreien Wiederanlauf, wenn der Fahrbefehl nach folgenden Ereignissen beibehalten wird:
» Ausfall der Netzversorgung oder Trennung.
* Reset des aktuellen Fehlers oder automatischer Wiederanlauf
*  Freier Auslauf
Die vom Umrichter vorgegebene Frequenz setzt bei der geschatzten Motorfrequenz zum Zeitpunkt des Wiederanlaufs wieder ein und
erhéht sich dann bis zum Erreichen des Frequenzsollwerts.
Diese Funktion erfordert eine 2-Draht-Steuerung.
Wenn die Funktion aktiv ist, greift sie bei jedem Fahrbefehl ein; dies fuhrt zu einer leichten Stromverzégerung (max. 0,5 s).

wird auf forciert, wenn die Bremslogik zugeordnet ist oder wenn
auf gesetzt ist.

: Funktion nicht aktiv
: Funktion aktiv

5.2.3.6.7.6 [THERM. MOTORSCHUTZ] (tHt-)

Funktionalitat
Thermischer Motorschutz durch Berechnung von I3.
Hinweis:
Der thermische Motorzustand wird beim Abschalten des Umrichters nicht gespeichert.

» Eigengekihlte Motoren: Die Ausldsekennlinien sind von der Motorfrequenz abhangig.

* Fremdgekiihlte Motoren: Unabhangig von der Motorfrequenz muss nur die 50-Hz-Auslésekennlinie be-
ricksichtigt werden.

Folgende Kennlinien bilden die Ausldsezeit in Sekunden ab:

Auslosezeit in Sekunden

1Hz 2Hz 5Hz
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Vorsicht!
GEFAHR VON MOTORSCHADEN
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 Materialschéaden fiihren!

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > tHt-

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
Hinweis:
Eine Fehlerauslosung erfolgt, wenn der thermische Zustand 118% des Nennzustands erreicht, und die Reaktivierung, wenn
er wieder auf unter 100% absinkt.
: Kein Schutz
: FUr eigengekiihlte Motoren
: Fur fremdgekihlte Motoren
0 bis 118% 100%
Ausldse-Schwellwert fur thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais)
"
0 bis 118% 100%
Auslose-Schwellwert 2 fiir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais)
0 bis 118% 100%
Auslose-Schwellwert 3 fiir thermischen Motoralarm (Logikausgang oder Relais)
Vorsicht!
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
Abhingig von der Einstellung dieses Parameters wird bei einem entdeckten Fehler die Fehlerantwort deaktiviert oder die
Umschaltung auf den Fehlerbetriebszustand verhindert.
« Stellen Sie sicher, dass die Festlegung dieses Parameters nicht zu Gerateschiaden fiihrt.
+  Implementieren Sie Alternativiésungen fiir die deaktivierten Uberwachungsfunktionen.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschdden fiihren!
Art des Halts im Falle eines thermischen Motorfehlers.
: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf
: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Auslésung eines Fehlers. In diesem Fall 6ffnet das Stor-
melderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingun-
gen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise geman und wenn die Steuerung klemmenseitig
erfolgt). Es ist empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um
die Ursache des Halts anzuzeigen.
: Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird @
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird @
: Anhalten tGber Rampe
: Schnellhalt
: Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden.
Speicherung des thermischen Motorzustands.
: Der thermische Zustand des Motors wird beim Ausschalten nicht gespeichert.
: Der thermische Zustand des Motors wird beim Ausschalten gespeichert.
(1)  Dieser Parameter ist auch uber das Menu zuganglich.

(2)  Der erkannte Fehler I6st, entsprendend dem B&R ACOPOS Management, in jedem Fall einen Motorstopp aus.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
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5.2.3.6.7.7 [VERLUST MOTORPHASE] (OPL-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > OPL-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

2s
Gefahr!
GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR
Ist die Ausgangsphaseniiberwachung deaktiviert, werden Phasenverluste und somit ein versehentliches Trennen von
Kabeln nicht erkannt.
Stellen Sie sicher, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zustédnden fiihrt.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
Hinweis:
ist auf gesetzt, wenn auf gesetzt ist.
Bei anderen Konfigurationen des Parameters wird auf
forciert, wenn die Bremslogik konfiguriert ist.
: Funktion nicht aktiv
: Auslésung bei mit freiem Auslauf
: Keine Fehlerauslésung, jedoch Ansteuerung der Ausgangsspannung, um Uberstrom bei der Wiederherstellung der
Verbindung zum Motor zu vermeiden, und Einfangen im Lauf (auch wenn diese Funktion nicht konfiguriert wurde).
Der Umrichter wechselt in den Zustand , wenn die Zeit abgelaufen ist. Das Einfangen
im Lauf ist mdglich, sobald sich der Umrichter im Standby-Zustand befindet.
0,5bis 10s 05s
Verzdgerung der Berlcksichtigung des erfassten Fehlers
Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
2s Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

5.2.3.6.7.8 [VERLUST NETZPHASE] (IPL-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > IPL-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

GemaR Um-
richterleistung

Bei Umrichtern der BaugrofRe 81x6S200xxx.00-000 ist dieser Parameter nicht verfugbar.

In diesem Fall sind keine werkseitigen Werte vorhanden.

Werkseinstellung: bei 3-phasigen Umrichtern 380 bis 500 V.

Bei Verlust einer Phase erfolgt eine Leistungsreduzierung, und der Umrichter wechselt in den Fehlerzustand
Bei Verlust von zwei oder drei Phasen 16st der Umrichter den Fehler aus.

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Fehler mit freiem Auslauf

2s

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

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.7.9 [VERLUST MOTORPHASE] (OPL-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > OPL-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Ist die Ausgangsphaseniiberwachung deaktiviert, werden Phasenverluste und somit ein versehentliches Trennen von
Kabeln nicht erkannt.

Stellen Sie sicher, dass die Parametereinstellung nicht zu unsicheren Zustédnden fiihrt.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

Hinweis:

ist auf gesetzt, wenn auf gesetzt ist.
Bei anderen Konfigurationen des Parameters wird auf
forciert, wenn die Bremslogik konfiguriert ist.

: Funktion nicht aktiv
: Auslésung bei mit freiem Auslauf
: Keine Fehlerauslésung, jedoch Ansteuerung der Ausgangsspannung, um Uberstrom bei der Wiederherstellung der
Verbindung zum Motor zu vermeiden, und Einfangen im Lauf (auch wenn diese Funktion nicht konfiguriert wurde).
Der Umrichter wechselt in den Zustand , wenn die Zeit abgelaufen ist. Das Einfangen
im Lauf ist mdglich, sobald sich der Umrichter im Standby-Zustand befindet.

0,5bis 10's 05s

Verzdgerung der Berlcksichtigung des erfassten Fehlers

2s

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.

Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.

5.2.3.6.7.10 [STOP THERM. ALARM] SAt-)

Verzogerter Stopp bei thermischem Alarm

Mit dieser Funktion kann ein unerwiinschter Halt des Umrichters zwischen Prozessschritten im Fall einer Uberhit-
zung des Umrichters oder des Motors verhindert werden, indem der Betrieb bis zum nachsten Halt erlaubt wird.
Beim nachsten Halt wird der Umrichter gesperrt, bis der thermische Zustand den eingestellten Schwellwert wieder
um 20% unterschreitet. Beispiel: Ein auf 80% eingestellter Schwellwert ermdglicht die Reaktivierung bei 60%.

Fir den Umrichter sowie den Motor/die Motoren ist ein Schwellwert fiir den thermischen Zustand festzulegen, der
den verzogerten Halt auslost.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > SAt-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Mit dieser Funktion kann ein benutzerspezifischer Alarmpegel fiir den thermischen Umrichter- oder Motorzustand festgelegt werden.
Wenn einer dieser Pegel erreicht wird, halt der Umrichter im freiem Auslauf an.

: Funktion nicht aktiv (in diesem Fall sind folgende Parameter nicht zuganglich)
: Freier Auslauf bei thermischem Alarm des Umrichters oder Motors

0 bis 118% 100%

Schwellwert des thermischen Zustands des Umrichters, bei dem ein verzdgerter Halt ausgeldst wird.

0 bis 118% 100%

Schwellwert des thermischen Zustands des Motors, bei dem ein verzdgerter Halt ausgeldst wird.

0 bis 118% 100%

Schwellwert des thermischen Zustands des Motors 2, bei dem ein verzdgerter Halt ausgelost wird.

0 bis 118% 100%

Schwellwert des thermischen Zustands des Motors 3, bei dem ein verzdgerter Halt ausgelost wird.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.7.11 [EXTERNER FEHLER] (EtF-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > EtF-

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung

Bei Zustand 0 des zugeordneten Bits ist kein externer Fehler vorhanden.
Bei Zustand 1 des zugeordneten Bits ist ein externer Fehler vorhanden.
Die Logik ist konfigurierbar tiber , wenn ein Logikeingang zugeordnet ist.

: Funktion nicht aktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen

Der Parameter ist zugénglich, wenn der externe Fehler einem Logikeingang zugeordnet wurde. Damit wird die positive oder negative
Logik des dem erkannten Fehler zugeordneten Eingangs definiert.

: Fehler bei fallender Flanke (Wechsel von 1 auf 0) des zugeordneten Eingangs.
: Fehler bei steigender Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs.

Art des Halts im Falle eines externen Fehlers.

: Externer Fehler ignoriert
: Freier Auslauf

: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Auslésung eines Fehlers. In diesem Fall 6ffnet das Stor-
melderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingun-
gen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise geman und wenn die Steuerung klemmenseitig

erfolgt). Es ist empfehlenswert, fiir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um
die Ursache des Halts anzuzeigen.
: Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird ™
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird
: Anhalten Gber Rampe
: Schnellhalt
: Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden.

(1)  Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang zugewiesen werden.
Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menti die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter

auch aus dem Konfigurationsmenu der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geandert werden kdnnen, enthalten diese Menis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.

5.2.3.6.7.12 [MGT. UNTERSPG] (USb-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > USb-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

Verhalten des Umrichters bei Unterspannung.
: Der Umrichter 16st einen Fehler aus, und das externe Fehlersignal wird ausgeldst (das dem Parameter
zugeordnete Stérungsrelais wird gedffnet).
: Der Umrichter I6st einen Fehler aus, aber das externe Fehlersignal wird nicht ausgelést (das dem Parameter
zugeordnete Stoérungsrelais bleibt geschlossen).
: Alarm und Stérungsrelais bleiben geschlossen. Der Alarm kann einem Logikausgang oder einem Relais zugeordnet werden.

GemaRl Nennspannung Gemal Nennspannung

Nennspannung des Versorgungsnetzes in Volt.
Fir 8176S200xxx.00-000:

1200 Volt AC

1 220 Volt AC

: 230 Volt AC

: 240 Volt AC (Werkseinstellung)

Fir 8176 T40xxxx.00-000:
: 380 Volt AC
1400 Volt AC
1 440 Volt AC
: 460 Volt AC
: 500 Volt AC (Werkseinstellung)
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Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
USL [Niveau Unterspg.] Siehe Tabelle Siehe Tabelle
Einstellung der Auslésungsstufe des Unterspannungsfehlers in Volt.
Wird angezeigt, wenn [3.1 ZUGRIFFSEBENE](LAC) auf [Experte](Epr) gesetzt ist.
Der Einstellbereich ist in folgender Tabelle festgelegt:
Falls DC-Kopplung aktiviert wurde: [DC-Bus Kopplung](dCCM) = [Bus & Netz] (MAIn) oder [nur DC-Bus] (bUS)
Einstellbereich
ACOPOSinverter P76 Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]
8176S2xxxxx.00-000 100 141 141
8176 T4xxxxx.00-000 190 276 276
Falls DC-Kopplung nicht aktiviert wurde: [DC-Bus Kopplung](dCCM) = [Nein] (nO)
Einstellbereich
ACOPOSinverter P76 [Netzspannung] (UrES) Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]
[200Vac] (200) 100
[220Vac] (220) 120
8176S2xxxxx.00-000 [230Vac] (230) 31 141 141
[240Vac] (240) 141
[380Vac] (380) 190
[400Vac] (400) 204
8176 T4xxxxx.00-000 [440Vac] (440) 233 276 276
[460Vac] (460) 247
[500Vac] (500) 276
Dieser Parameter ist auch in (DRI > CONF > FULL > FLT- > USB-) sichtbar.
USt [Time Out Unterspg] 0,2 s bis 999,9 s 02s
Zeitverzogerung fir die Berlicksichtigung des erkannten Unterspannungsfehlers.
StP [gefiihrter DEC USF] [Nein](nO)
Verhalten bei Erreichen des Niveaus zur Verhinderung von Unterspannung.
nO [Nein](nO): Keine Aktion
MMS [VersDC Bus](MMS): Dieser Anhaltemodus verwendet die Massentragheit, um die Spannung des DC Busses so lange wie mdglich
aufrechtzuerhalten.
rMP [StopRampe](rMP): Halt gemaR einer einstellbaren Rampe [max. Bremszeit](StV)
LnF [Verrieg.](LnF): Verriegelung (freier Auslauf) ohne Fehler
tSM [Zeit Wiederanl. USF] 1,0 s bis 999,9 s 10s

)

Zeitverzégerung vor der Erlaubnis eines Wiederanlaufs nach vollstandigem Stillstand fir [gefiihrter DEC USF](StP) = [StopRampe](rV-
), wenn die Spannung wieder den normalen Wert erreicht hat.

UPL

[Schaltpkt Unterspg] Siehe Tabelle Siehe Tabelle

Einstellung des Niveaus zur Verhinderung von Unterspannung in Volt. Der Zugriff ist méglich, wenn [gefiihrter DEC USF](StP) ungleich
[Nein](nO) ist. Der Einstellbereich und die Werkseinstellung sind abhéngig von der Nennspannung des Umrichters sowie vom Wert der
[Netzspannung](UrES).

Einstellbereich
ACOPOSinverter P76 [Netzspannung] (UrES) Min. Wert [VDC] Max. Wert [VDC] Default [VDC]

[200Vac] (200)
[220Vac] (220)

8176S2xxxxx.00-000 [230Vac] (230) 141 163 163
[240Vac] (240)
[380Vac] (380)
[400Vac] (400)

8176T4xxxxx.00-000 [440Vac] (440) 276 318 318
[460Vac] (460)
[500Vac] (500)

StM [max. Bremszeit] 0,01 bis 60,00 s 1,00 s

\)

Rampenlaufzeit, wenn [gefithrter DEC USF](StP) auf [StopRampe](rVP) gesetzt ist.

tbS

QO

[Zeit Speich. DC Bus] 1 bis 9.999 s 9.999 s
Haltezeit des DC-Busses, wenn [gefiihrter DEC USF](StP) auf [VersDC Bus](MMS) gesetzt ist.

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.7.13 [IGBT TEST] (tit-)

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
tit- [IGBT TEST]
Strt [IGBT Test] [Nein](nO)
nO [Nein](nO): Kein Test
YES [Yes](YES): Die IGBTs werden beim Einschalten und bei jedem Senden eines Fahrbefehles getestet. Diese Tests flihren zu einer leichten

Verzdgerung (einige ms). Im Fehlerfall wird der Umrichter verriegelt. Folgende Fehler sind feststellbar:
*  Kurzschluss am Umrichterausgang (Klemmen U-V-W): Anzeige von SCF.
*  Fehler IGBT: xtF, wobei x die Nummer des betroffenen IGBT angibt.
»  Kurzschluss IGBT: x2F, wobei x die Nummer des betroffenen IGBT angibt.

5.2.3.6.7.14 [VERLUST 4-20mA] (LFL-)

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
LFL- [VERLUST 4-20mA]
LFL3 [AI3 Verlust 4-20mA] [Stérung ign.](nO)
nO [Stérung ign.](nO): Erkannter Fehler wird ignoriert. Dies ist die einzig mogliche Konfiguration, wenn [min. Wert Al3](CrlL.3) nicht hoher
als 3 mA ist.
YES [Freier Ausl.](YES): Freier Auslauf
Stt [gemalt STT](Stt): Halt gemanR der Konfiguration von [Normalhalt](Stt) ohne Fehlerausldsung. In diesem Fall 6ffnet das Stormelderelais
nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven
Befehlskanals (beispielsweise gemaR [2/3-Drahtst.](tCC) und [Typ 2-Drahtst.](tCt) wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des
Halts anzuzeigen.
LFF [v Ruckfall](LFF): Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird ™
LS [Freq. Halten](rLS): Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird ("
rMP [StopRampe](rMP): Anhalten (iber Rampe
FSt [Schnellhalt](FSt): Schnellhalt
dCl [DC Brems.](dCl): Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden.
(1)  Dader erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt ausldst, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang zugewiesen werden.
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Der Antrieb

5.2.3.6.7.15 [UNTERDR. FEHLER] (InH-)

Der Parameter ist im Modus zuganglich.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > InH-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

In seltenen Fallen sind die Uberwachungsfunktionen des Umrichters nicht erwiinscht, weil sie die Anwendung behindern. Ein typisches
Beispiel ist der Liifter einer Rauchabsaugung, der als Teil eines Brandschutzsystems eingesetzt wird. Im Fall eines Brandes soll der Liifter
des Rauchabzugs solange wie mdglich funktionieren, auch wenn beispielsweise die zuldssige Umgebungstemperatur des Umrichters

2s Uberschritten wird.
In solchen Anwendungen ist eine Beschadigung oder Zerstérung des Gerats als Kollateralschaden hinnehmbar, da andere Schaden
mit héherem Gefahrenpotenzial verhindert werden. Es steht ein Parameter fiir die Deaktivierung bestimmter Uberwachungsfunktionen
in solchen Anwendungen zur Verfiigung, sodass die automatische Fehlererkennung und die automatische Fehlerreaktion des Gerats
nicht aktiv sind. Fiir deaktivierte Uberwachungsfunktionen miissen Sie alternative Funktionen implementieren, damit Bediener und/oder
Uibergeordnete Steueryngssysteme angemessen auf erkannte Fehlerbedingungen reagieren kénnen.
Ist beispielsweise die Ubertemperaturiiberwachung des Umrichters deaktiviert, kann der Umrichter eines Rauchabzuglifters selbst einen
Brand auslésen, wenn Fehler nicht erkannt werden. Eine Ubertemperaturbedingung kann zum Beispiel in einem Leitstand angezeigt
werden, ohne dass der Umrichter durch die integrierten Uberwachungsfunktionen sofort und automatisch angehalten wird.
Gefahr!
UBERWACHUNGSFUNKTIONEN DEAKTIVIERT, KEINE FEHLERERKENNUNG
* Verwenden Sie diesen Parameter nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen Vorschriften und
Standards, die fiir das Gerat und die Anwendung gelten.
+ Implementieren Sie alternative Uberwachungsfunktionen fiir deaktivierte Uberwachungsfunktionen, die keine
automatischen Fehlerreaktionen des Umrichters auslosen, aber ermdglichen Sie angemessene gleichwertige
Reaktionen anderer Art in Einklang mit allen giiltigen Vorschriften und Standards sowie der Risikobewertung.
«  Nehmen Sie das System mit aktivierten Uberwachungsfunktionen in Betrieb, und testen Sie es.
«  Priifen Sie bei der Inbetriebnahme durch Tests und Simulationen in einem kontrollierten Umfeld unter kontrol-
lierten Bedingungen, ob der Umrichter und das System wie erwartet funktionieren.
Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.
Bei Zustand 0 des zugeordneten Eingangs oder Bits ist die Fehleriiberwachung aktiv. Bei Zustand 1 des zugeordneten Eingangs oder
Bits ist die Fehleriberwachung nicht aktiv. Bei einer steigenden Flanke (Wechsel von 0 auf 1) des zugeordneten Eingangs oder Bits
werden die aktiven Fehler zurlickgesetzt.
Hinweis:
Die Funktion ,,Safe Torque Off* sowie erkannte Fehler, die zu einem vélligen Betriebsausfall fiihren, sind nicht von dieser
Funktion betroffen.
Folgende Fehler kdnnen unterdriickt werden:
) ) ) ) , , Wk, und
: Funktion nicht aktiv
: Logikeingang LI1
: Siehe die Zuordnungsbedingungen
Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor geadndert werden kénnen.
2s Zum Andern der Zuweisung dieses Parameters muss die Taste ENT zwei Sekunden lang gedriickt werden.
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5.2.3.6.7.16 [MGT KOMM FEHLER] (CLL-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > CLL-
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
Warnung!
STEUERUNGSVERLUST
Wird dieser Parameter auf eingestellt, ist die Uberwachung der Feldbusmodul-Kommunikation deak-
tiviert.
« Verwenden Sie diese Einstellung nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen Vorschriften und
Standards, die fiir das Geréat und die Anwendung gelten.
« Verwenden Sie diese Einstellung nur fiir Tests wahrend der Inbetriebnahme.
« Stellen Sie sicher, dass die Kommunikationsiiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor Sie den Inbetriebnah-
me-Prozess abschlieBen und den endgiiltigen Inbetriebnahme-Test durchfiihren.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.
Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit einer Kommunikationskarte.
: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf
: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Fehlerauslosung. In diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais
nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven
Befehlskanals (beispielsweise geman und wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist
empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des
Halts anzuzeigen.
: Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird "
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird "
: Anhalten Gber Rampe
: Schnellhalt
: Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden.
Warnung!
STEUERUNGSVERLUST
Wird dieser Parameter auf eingestellt, ist die Uberwachung der CANopen-Kommunikation deaktiviert.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen Vorschriften und
Standards, die fiir das Gerat und die Anwendung gelten.
* Verwenden Sie diese Einstellung nur fiir Tests wahrend der Inbetriebnahme.
. Stellen Sie sicher, dass die Kommunikationsiiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor Sie den Inbetriebnah-
me-Prozess abschlieBen und den endgiiltigen Inbetriebnahme-Test durchfiihren.
Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.
Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit dem integrierten CANopen®.
: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf
: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Auslésung eines Fehlers. In diesem Fall 6ffnet das Stor-
melderelais nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingun-
gen des aktiven Befehlskanals (beispielsweise geman und wenn die Steuerung klemmenseitig
erfolgt). Es ist empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um
die Ursache des Halts anzuzeigen.
:Wechsel zur Riickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl nicht
aufgehoben wird "
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird »
: Anhalten tber Rampe
: Schnellhalt
: Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden.
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Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > CLL-

Code Name/Beschreibung | Werkseinstellung
Warnung!
STEUERUNGSVERLUST
Wird dieser Parameter auf eingestellt, ist die Uberwachung der Modbus-Kommunikation deaktiviert.

« Verwenden Sie diese Einstellung nur nach eingehender Risikobewertung im Einklang mit allen Vorschriften und
Standards, die fiir das Gerat und die Anwendung gelten.

* Verwenden Sie diese Einstellung nur fiir Tests wahrend der Inbetriebnahme.
. Stellen Sie sicher, dass die Kommunikationsiiberwachung wieder aktiviert wurde, bevor Sie den Inbetriebnah-
me-Prozess abschlieBen und den endgiiltigen Inbetriebnahme-Test durchfiihren.

Eine Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann schwerwiegende Korperverletzungen und sogar den Tod oder eine Be-
schadigung des Materials zur Folge haben.

Verhalten des Umrichters bei einer Kommunikationsunterbrechung mit dem integrierten Modbus.

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf

: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Fehlerauslésung. In diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais
nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven
Befehlskanals (beispielsweise geman und wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist

empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des
Halts anzuzeigen.
: Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird "
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird "
: Anhalten tber Rampe
: Schnellhalt
: Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen

eingesetzt werden.

1)

Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslést, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang zugewiesen werden.

5.2.3.6.7.17 [ENCODER FEHLER] (Sdd-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > Sdd-

Code

Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

Aktivierung der Lastschlupferkennung

: Erkannter Fehler wird ignoriert.

: Freier Auslauf
Das Ereignis wird durch einen Vergleich der Ausgangsfrequenz mit der Drehzahlriickfiihrung entsprechend der Konfiguration der ent-
sprechenden Parameter s s und ausgelost.
AulRerdem wird das Ereignis ausgel6st, sobald wahrend der Fahrbefehl erhalten wird und dabei die Vorzeichen der Ausgangsfre-
quenz und der Drehzahlriickfiihrung einander entgegengesetzt sind.
Wird ein Fehler erkannt, schaltet der Umrichter auf freien Auslauf um und bei konfigurierter Bremslogikfunktion wird der Bremsbefehl
auf 0 gesetzt.

Wird angezeigt, wenn =

Wird angezeigt, wenn =

Wird angezeigt, wenn =

Wird angezeigt, wenn =

Diese Parameter werden nur angezeigt, wenn in einem anderen Menii die entsprechende Funktion ausgewahlt wurde. Wenn die Parameter
auch aus dem Konfigurationsment der entsprechenden Funktion heraus aufgerufen und geandert werden kdnnen, enthalten diese Meniis
zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.3.6.7.18 [BEGR. STROM/ DREHM.] (tld-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > tid-

Code

Name/Beschreibung Werkseinstellung

Verhalten bei einem Wechsel in den Modus Momenten- oder Strombegrenzung.

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf

: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Fehlerauslésung. In diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais
nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven
Befehlskanals (beispielsweise geman und wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist

empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des
Halts anzuzeigen.
: Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird
: Anhalten Gber Rampe
: Schnellhalt
: Halt durch Gleichstrombremsung. Dieser Funktionstyp kann nicht in Kombination mit bestimmten anderen Funktionen
eingesetzt werden.

0 bis 9.999 ms 1.000 ms

(Wenn konfiguriert wurde)
Zeitverzdégerung fir die Berlcksichtigung der SSF-Begrenzung.

(1)  Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang zugewiesen werden.

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.7.19 [FREQUENZMESSER] (FqF-)

Messung der Motordrehzahl liber den Impulseingang (Pulse Input)

Der Antrieb

Diese Funktion verwendet den Eingang ,Pulse Input® und ist nur anwendbar, wenn der Eingang ,Pulse Input* nicht

fir eine andere Funktion verwendet wird.

Anwendungsbeispiel

Eine vom Motor angetriebene gezahnte Scheibe, die mit einem Naherungsschalter verbunden ist, kann ein Fre-

quenzsignal proportional zur Motordrehzahl erzeugen.

Zeit in Sekunden

Auf den Eingang ,Pulse Input* angewandt, bietet dieses Signal die folgenden Mdglichkeiten:

* Messung und Anzeige der Motordrehzahl: Signalfrequenz = 1/T. Die Anzeige dieser Frequenz wird durch

den Parameter erreicht.

+ Erkennung einer Uberdrehzahl; wenn die gemessene Drehzahl einen vordefinierten Schwellwert (iber-

schreitet, 16st der Umrichter einen Fehler aus.

» Erkennung einer defekten Bremse, wenn der Bremsbefehl konfiguriert ist: Wird die Drehzahl nach einem
Bremsanzug-Befehl nicht schnell genug aufgehoben, 16st der Umrichter einen Fehler aus. Mit dieser Funk-

tion Iasst sich die Abnutzung der Bremsbelage feststellen.

» Erkennung eines Drehzahlschwellwerts, der Gber
oder einem Logikausgang zugeordnet werden kann.

eingestellt und einem Relais

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > FqF-

Code Name/Beschreibung Einstellbereich

Werkseinstellung

Aktivierung der Funktion Drehzahimessung.

: Funktion inaktiv. In diesem Fall kann auf keinen Parameter der Funktion zugegriffen werden.

: Funktion aktiv. Zuordnung nur méglich, wenn dem Eingang ,Pulse Input® keine andere Funktion zugeordnet wurde.

1,0 bis 100,0

erreicht.

1.0

Skalierungsfaktor des Eingangs ,Pulse Input® (Divisor). Die Anzeige der erzielten Frequenz wird durch den Parameter

Aktivierung und Einstellung der Uberwachung der Uberdrehzahl:

: Keine Uberwachung der Uberdrehzahl.

: Einstellung des Schwellwerts zur Auslésung der Frequenz am Eingang ,Pulse Input” dividiert durch

0,0sbis 10,0 s

Zeitverzégerung fiir die Berlicksichtigung des erkannten Uberspannungsfehlers.

0,0s

Aktivierung und Einstellung der Uberwachung des Eingangs ,Pulse Input* (Drehzahlriickfiihrung):
: Keine Uberwachung der Drehzahlriickfiihrung

zwischen der geschatzten Frequenz und der gemessenen Drehzahl).

: Einstellung des Frequenzschwellwerts des Motors zur Auslésung des Fehlers der Drehzahlriickfiihrung (Abweichung

Aktivierung und Einstellung der Bremstuiberwachung: .
Wenn die Bremslogik nicht konfiguriert ist, wird dieser Parameter auf

: Keine Uberwachung der Bremse
: Einstellung des Motorfrequenz-Schwellwerts.

forciert.

0,0sbis10,0s

Zeitverzogerung fiir die Berlcksichtigung der Bremsiiberwachung.

00s

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Der Antrieb
5.2.3.6.7.20 [ERK. DELTA LAST] (dLd-)

Erkennung einer Lastvariation

Diese Erkennung ist nur mit der Funktion ,Heben mit hoher Drehzahl“ verfugbar. Mit dieser Funktion wird erkannt,
ob ein Hindernis angetroffen wurde, das einen plétzlichen Anstieg (beim Heben) bzw. eine plétzliche Abnahme
(beim Senken) der Last verursacht.

Die Erkennung der Abweichung einer Last fihrt zu einem Fehler . Das Verhalten des
Umrichters wahrend dieses Fehlers kann Gber den Parameter konfiguriert werden.

Die Erkennung der Lastvariation kann auch einem Relais oder einem Logikausgang zugeordnet werden.
Entsprechend der Konfiguration des Hebens mit hoher Drehzahl sind zwei Erkennungsmodi méglich:

* Modus ,Frequenzsollwert*

Erkennung von Momentenabweichung.

Wahrend des Betriebs mit hoher Drehzahl wird die Last mit der verglichen, die wahrend der Frequenzstufe
gemessen wurde. Die zuldssige Lastvariation und die Dauer sind konfigurierbar. Im Falle einer Uberschrei-
tung wechselt der Umrichter in den Fehlermodus.

* Modus ,Strombegrenzung*

Beim Heben, wahrend des Betriebs bei hoher Drehzahl, fiihrt eine Erhéhung der Last zu einer Herabset-
zung der Drehzahl. Auch wenn der Betrieb mit hoher Drehzahl aktiviert wurde, wechselt der Umrichter
in den Fehlermodus, wenn die Motorfrequenz unter dem Schwellwert liegt. Die
Funktion erkennt nur eine Erhdéhung der Last im hohen Drehzahlbereich (bis ).

Beim Senken erfolgt der Betrieb entsprechend dem Modus ,Frequenzsollwert®.

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > dLd-
Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung

Erkennung einer Lastvariation. Dieser Parameter ist zuganglich, wenn ungleich ist.

Aktivierung der Erkennung von Lastvariationen und Einstellung der Zeitverzégerung fir die Beriicksichtigung des erkannten Fehlers

: Keine Erkennung einer Lastvariation
: Einstellung der Zeitverzégerung fiir die Berlicksichtigung des erkannten Fehlers.

1 bis 100% 100%

Einstellung des Ausldse-Schwellwerts zur Erkennung von Lastvariationen in Prozent der wahrend der Frequenzstufe gemessenen Last.

Verhalten des Umrichters im Falle des Fehlers ,Lastvariation®.

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf

: Halt gemaR der Konfiguration von ohne Fehlerauslésung. In diesem Fall 6ffnet das Stérmelderelais
nicht, und der Umrichter ist bei Verschwinden des Fehlers wieder betriebsbereit, entsprechend den Wiederanlaufbedingungen des aktiven
Befehlskanals (beispielsweise gemal und wenn die Steuerung klemmenseitig erfolgt). Es ist

empfehlenswert, fir diesen Fehler eine Alarmmeldung zu konfigurieren (beispw. einem Logikausgang zugeordnet), um die Ursache des
Halts anzuzeigen.
: Wechsel zur Rickfall-Geschwindigkeit, die beibehalten wird, solange der Fehler vorhanden ist und der Fahrbefehl
nicht aufgehoben wird ¢
: Der Umrichter behalt die aktuelle Frequenz zum Zeitpunkt des Fehlers bei, solange der Fehler vorhanden ist und
der Fahrbefehl nicht aufgehoben wird (M
: Anhalten Gber Rampe
: Schnellhalt

(1)  Da der erkannte Fehler in diesem Fall keinen Halt auslost, sollte zur Fehleranzeige ein Relais oder ein Logikausgang zugewiesen werden.
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5.2.3.6.7.21 [FEHLER MOTORMESS.] (tnF-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > tnF-
Code Name/Beschreibung

Werkseinstellung

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf

5.2.3.6.7.22 [KARTENPAARUNG] (PPI-)

Die Funktion ist nur im Modus verflgbar.
Mit dieser Funktion kann ein Kartenaustausch oder eine Softwareanderung erkannt werden.

Sobald ein Zusammenfligungscode eingegeben wird, werden die Parameter der zu diesem Zeitpunkt eingesetz-
ten Karten gespeichert. Bei jedem nachfolgenden Einschalten werden die Parameter Gberpriift, und falls eine Ab-
weichung vorliegt, verriegelt der Umrichter mit dem Fehler HCF. Fur den Wiederanlauf ist die Ausgangssituation

wiederherzustellen oder der Zusammenfiigungscode erneut einzugeben.
Die zu Uberprifenden Parameter sind:

» Kartentyp: bei allen Karten
+ Softwareversion: Steuerkarte, Kommunikationskarten

« Seriennummer: Steuerkarte

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > PPI-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

bis 9.999

Der Wert zeigt an, dass die Funktion ,Kartenpaarung® nicht aktiv ist.

Der Wert zeigt an, dass die Kartenpaarung aktiviert und ein Zugriffscode einzugeben ist, um den Umrichter im Falle eines
Paarungsfehlers freizugeben.

Sobald der Code eingegeben wurde, wird der Umrichter freigegeben, und der Code wechselt auf

Der Code PPI enthalt einen Freigabeschliissel, der nur dem Kundendienst von B&R bekannt ist.

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

5.2.3.6.7.23 [UNTERLAST PROZESS] (ULd-)

Fehler Unterlast Prozess

Eine Prozessunterlast wird bei Eintritt des nachsten Ereignisses erkannt und bleibt mindestens fir die konfigurier-
bare Zeit ausstehend:

» Der Motor befindet sich im eingeschwungenen Zustand, und das Drehmoment liegt unter dem eingestellten

Unterlastgrenzwert der Parameter ( , und
).
» Der Motor befindet sich im eingeschwungenen Zustand, wenn die Differenz zwischen Frequenzsollwert
und Motorfrequenz unter den konfigurierbaren Schwellwert fallt.
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Drehmoment in %
des Nenndrehmoments
LUn
Zwischen Frequenz 0 und Nennfrequenz bildet die Kennlinie fol-
gende Gleichung ab: Die Unterlastfunktion ist fir Frequenzen unter
(LUn - LUL) x (Frequenz)2
Drehmoment = LUL + >
(Nennfrequenz)
Die Unterlastfunktion ist fir Frequenzen unter
[Unterl. F-Schw.Erk](rMUd) nicht aktiv.
LuL—+---""" -
0 rNUd Frequenz

Im Menii [EIN /| AUSGANGE]( O-) kann dem Signal dieses Fehlers ein Relais oder Logikausgang zugeordnet
werden.

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ULd- [UNTERLAST PROZESS]
ULt [Unterl.Erk ZeitVerz.] 0 bis 100 s Os
Zeitverzogerung fir die Unterlasterkennung.
Bei dem Wert 0 wird die Funktion deaktiviert, und die weiteren Parameter sind nicht verfligbar.
LUn [Unterlast Freq.nenn] 20 bis 100% 60%
* Schwellwert fur Unterlast bei Nennfrequenz des Motors ([Nennfreq. Motor](FrS)) in Prozent des Nennmoments.
LUL [Unterlast Freq.=0] 0 bis 0%
* [Uberlast Freq.nenn](LUn)
(s) Schwellwert fur Unterlast bei einer Frequenz von Null, in Prozent des Nennmoments.
rMUd [Unterl. F-Schw.Erk.] 0 bis 599 Hz 0Hz
* Mindestfrequenzschwellwert firr die Unterlasterkennung.
Srb [Freq.Hyst. erreicht] 0,3 bis 599 Hz 0,3Hz
* Maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert Beharrungszustand.
UdL [Unterlast Managem.] [Freier Ausl.](YES)
* Verhalten bei Umschaltung auf Unterlasterkennung.
nO [Storung ign.](nO): Erkannter Fehler wird ignoriert
YES [Freier Ausl.](YES): Freier Auslauf
rMP [StopRampe](rMP): Anhalten Gber Rampe
FSt [Schnellhalt](FSt): Schnellhalt
FtU [Zeit Neust.Unterl.] 0 bis 6 min 0 min
* Dieser Parameter ist nicht verfugbar, wenn [Unterlast Managem.](UdL) auf [Storung ign.](nO) gesetzt ist.
Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Unterlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
(s) Damit ein automatischer Wiederanlauf moglich ist, muss der Wert von [Max Zeit Restart](tAr) den Wert dieses Parameters fiir mindestens
eine Minute Ubersteigen.

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

Q‘§ Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.7.24 [UBERLAST PROZESS] (OLd-)

Fehler Uberlast Prozess

Eine Prozessuberlast wird bei Eintritt des nachsten Ereignisses erkannt und bleibt mindestens fir die konfigurier-
bare Zeit ausstehend:

» Der Umrichter befindet sich im Modus ,Strombegrenzung*.

+ Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, und der Strom liegt iiber dem festgelegten Uberlastschwell-
wert

Der Motor befindet sich im Beharrungszustand, wenn die Differenz zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz
unter den konfigurierbaren Schwellwert fallt.

Dem Signal dieses Fehlers kann ein Relais oder Logikausgang zugeordnet werden, Menu

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > OLd-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 100 s Os

Zeitverzdgerung fiir die Uberlasterkennung.
Bei dem Wert 0 wird die Funktion deaktiviert, und die weiteren Parameter sind nicht verfligbar.

70 bis 150% 110%
Uberlasterkennungs-Schwellwert, in Prozent des Motornennstroms . Dieser Wert muss niedriger als der Grenz-
strom sein, damit die Funktion ausgefihrt wird.
)
0 bis 599 Hz 0,3 Hz

Maximale Abweichung zwischen Frequenzsollwert und Motorfrequenz, definiert Beharrungszustand.

Verhalten bei Umschaltung auf Uberlasterkennung.

: Erkannter Fehler wird ignoriert
: Freier Auslauf
: Anhalten tGiber Rampe

: Schnellhalt
0 bis 6 min 0 min
Dieser Parameter ist nicht verfugbar, wenn auf gesetzt ist.
Zulassiger Mindestzeitraum zwischen Uberlasterkennung und automatischem Wiederanlauf.
Damit ein automatischer Wiederanlauf moglich ist, muss der Wert von den Wert dieses Parameters fiir mindestens
eine Minute Ubersteigen.
"
(1) Dieser Parameter ist auch tber die MenUls und zuganglich.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

5.2.3.6.7.25 [RUCKFALL GESCHW.] (LFF-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > LFF-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung

0 bis 599 Hz 0Hz

Auswahl der Ruckfallgeschwindigkeit.
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5.2.3.6.7.26 [SCHNELLHALT] (FSt-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > FSt-
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
b 0 bis 10 4
Die freigegebene Rampe ( oder ) wird dann wahrend der Haltebefehle durch diesen Koeffizienten
dividiert.
Der Wert 0 entspricht einer Mindestrampenzeit.

(1) Dieser Parameter ist auch tber die MenUls und zuganglich.

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

5.2.3.6.7.27 [DC BREMS.] (dCl-)

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COnF > FULL > FLt- > dClI-

Code Name/Beschreibung | Einstellbereich Werkseinstellung
0,1*INV bis 1,41*INV @ 0,64*INV @
Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
) Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom

ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hoéhe des Bremsstroms bei Gleichstrombremsung, aktiviert Uber Logikeingang oder als Anhaltemodus gewahlt.

0,1 bis 30 s 05s
Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
S Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom

ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!
Maximale Dauer der Stromaufschaltung . Nach Ablauf dieser Zeitspanne wird die Gleichstromaufschaltung
zu .

0,1*INV bis IdC @ 0,5*INV @
Hinweis:
UBERHITZUNG UND BESCHADIGUNG DES MOTORS
) Priifen Sie, ob der angeschlossene Motor hinsichtlich Flussmenge und -dauer korrekt fiir den Bremsungs-Gleichstrom

ausgelegt ist, um eine Uberhitzung und Beschidigung des Motors zu vermeiden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Der Bremsstrom wird durch den Logikeingang aktiviert oder als Anhaltemodus ausgewahlt, sobald die Zeitspanne
abgelaufen ist.

0,1bis 30 s 05s
Vorsicht!
GEFAHR VON MOTORSCHADEN
) «  Langere Gleichstrombremsungen kénnen zu einer Uberhitzung und zu Schiaden am Motor fiihren.
¢ Zum Schutz des Motors sind ldngere Gleichstrombremsvorgéange zu vermeiden.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Maximale Bremszeit fir die Gleichstrombremsung, nur als Anhaltemodus ausgewahilt.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn auf gesetzt ist.

(1)  Dieser Parameter ist auch uber die Menis und zuganglich.
(2)  Entsprechend dem Nennstrom des Umrichters, der auf dem Typenschild angegeben ist.

(3) Diese Einstellungen sind unabhéngig von der Funktion

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.3.6.8 [KOMMUNIKATION] (COM-)

Mit integriertem Bedienterminal:
Aus dem Menl COnF:

Der Antrieb

(63 i+ ) - _
‘/ v&, =ENT = ESC

FULL
ENT
y + -
S E
-+
ESC | Fun-
- i+
ESC | FLt- ||
-+
: ENT o
ESC 4
-+ ESC
ESC LAC

5.2.3.6.8.1 [SCANNER KOMM EING.] (ICS-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
ICS- [SCANNER KOMM EING.]
[Adr Scan In 1](nMA1) bis [Adr. Scan In 4](nMA4) kénnen fiir einen Fasttask des Kommunikationsscanners verwendet werden.
nMA1 [Adr Scan In 1] 3,201
Adresse des 1. Eingangswortes.
nMA2 [Adr Scan In 2] 8,604
Adresse des 2. Eingangswortes.
nMA3 [Adr Scan In 3] 0
Adresse des 3. Eingangswortes.
nMA4 [Adr Scan In 4] 0
Adresse des 4. Eingangswortes.
nMAS [Adr Scan In 5] 0
Adresse des 5. Eingangswortes.
nMAG [Adr Scan In 6] 0
Adresse des 6. Eingangswortes.
AMA7 [Adr Scan In 7] 0
Adresse des 7. Eingangswortes.
nMA8 [Adr Scan In 8] 0
Adresse des 8. Eingangswortes.
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5.2.3.6.8.2 [SCANNER KOMM AUSG.] (OCS-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
0oCs- [SCANNER KOMM AUSG.]
[Adr. Scan Puy](nCA1) bis [Adr Scan Out 4](nCA4) kénnen fir einen Fasttask des Kommunikationsscanners verwendet werden.
nCA1 [Adr. Scan Out1] 8,501

Adresse des 1. Ausgangswortes.
nCA2 [Adr. Scan Out2] 8,602

Adresse des 2. Ausgangswortes.
nCA3 [Adr. Scan Out3] 0

Adresse des 3. Ausgangswortes.
nCA4 [Adr. Scan Out4] 0

Adresse des 4. Ausgangswortes.
nCA5 [Adr. Scan Out5] 0

Adresse des 5. Ausgangswortes.
nCA6 [Adr. Scan Out6] 0

Adresse des 6. Ausgangswortes.
nCA7 [Adr. Scan Out7] 0

Adresse des 7. Ausgangswortes.
nCA8 [Adr. Scan Out8] 0

Adresse des 8. Ausgangswortes.

5.2.3.6.8.3 [MODBUS NETZWERK] (Md1-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
Md1- [MODBUS NETZWERK]
Add [Adresse Modbus] [OFF](OFF) bis 247 [OFF](OFF)
OFF [OFF](OFF)
- 1 bis 247
AMOC [Komm. Karten] [OFF](OFF) bis 247 [OFF](OFF)
*
OFF [OFF](OFF)
- 1 bis 247
tor [Baud Rate Modbus] [19.2 Kbps](19,2)

4,8-9,6 - 19,2 - 38,4 KBit/s auf dem integrierten Bedienterminal.
4800, 9600, 19200 oder 38400 Baud auf dem Grafikterminal.

tFO [Format Modbus] [8-E-1](8E1)
1-8E1-8n1, 8n2

tto [Time Out] 0,1 bis 30 s 10,0s
0,1 bis 30 s

COM1 [Status Modus Kom]

r0t0 [r0t0](r0t0): Modbus, kein Empfang, keine Ubertragung = Kommunikation inaktiv

rot1 [r0t1](r0t1): Modbus, kein Empfang, Ubertragung

r1t0 [r1t0](r1t0): Modbus, Empfang, keine Ubertragung

(r1t1):

r1t1 [r1t1](r1t1): Modbus, Empfang und Ubertragung

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

5.2.3.6.8.4 [CANopen] (CnO-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CnO- [CANopen]
AdCO [Adresse CANopen] [OFF](OFF) bis 127 [OFF](OFF)
OFF [OFF](OFF): OFF
- 1 bis 127
bdCO [CANopen Baudrate] [250 kbit/s](250)
50 [50 kbit/s](50): 50.000 Baud
125 [125 kbit/s](125): 125.000 Baud
250 [250 kbit/s](250): 250.000 Baud
500 [500 kbit/s](500): 500.000 Baud
IM [1 Mbit/s](1M): 1 MBaud
ErCO [Fehler Code] 0 bis 5 -
Schreibgeschiitzter Parameter, Anderung nicht méglich.
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5.2.3.6.8.5 [KOMM. KARTE] (Cbd-)

Code Name/Beschreibung

Der Antrieb

Chd- [KOMM. KARTE]
Siehe spezifische Dokumentation der eingesetzten Karte im Kapitel "Schnittstellen”.

5.2.3.6.8.6 [FORCED LOKAL] (LCF-)

Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
LCF- [FORCED LOKAL]
FLO [Zuord. Fd Vor-Ort] [Nein](nO)
Zuweisung ,Forced lokal®.
Der Modus ,Forced lokal” ist aktiv, wenn der Eingangszustand 1 lautet.
[Zuord. Fd Vor-Ort](FLO) wird auf [Nein](nO) forciert, wenn [Profil](CHCF) = [Profil 1/0](1O) gesetzt ist.
nO [Nein](nO): Funktion inaktiv
L1 [LI11(LI1): Logikeingang LI1
LI6 [LI6](LI6): Logikeingang LI6
LA [LAIM](LAIT): Logikeingang Al1
LAI2 [LAIZ](LAIZ): Logikeingang Al2
FLOC [Forced Ref Lokal] [Nein](nO)
Zuordnung Sollwertquelle ,Forced lokal“.
nO [Nein](nO): Nicht zugeordnet (Steuerung tber Klemmen mit Sollwert Null)
Al1 [AI1](Al1): Analoger Eingang
Al2 [AI2](Al2): Analoger Eingang
AlI3 [AIZ](AI3): Analoger Eingang
LCC [HMIJ(LCC): Zuordnung des Sollwerts und der Steuerung zum Grafikterminal oder externen Bedienterminal.
Sollwert: [Freq. Sollwert HMI](LFr)
Steuerung: Tasten RUN/STOP/FWD/REV.
PI [RP](PI): Impulseingang
FLOt [Timeout Forc. Lokal] 0,1bis30s 10,0 s
* 0,1bis 30 s.
Dieser Parameter ist zuganglich, wenn [Zuord. Fd Vor-Ort](FLO) ungleich [Nein](nO) ist.

Verzdgerung vor der Wiederaufnahme der Kommunikationsiiberwachung bei Verlassen des Modus ,Forced lokal“.

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 geéndert werden kdnnen, enthalten diese Menls

zur einfacheren Programmierung auf den angegebenen Seiten eine genaue Beschreibung der Parameter.
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5.2.4 Interface (ItF)

5.2.4.1 [3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC)

—— I

ENT

- \v+ - _
(G Gp-on G-

-+
Esc_{"Nor- ||
o
&[ﬁ
+ -

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
LAC [3.1 ZUGRIFFSEBENE] [Standard](Std)
bAS [Basis](bAS): Begrenzter Zugriff auf die Meniis [SCHNELLSTART](SIM-), [1.2 UBERWACHUNG](MOn-), [EINSTELLUNGEN](SEt-),

[WERKSEINSTELLUNG](FCS-), [56 ZUGRIFFSCODE](COd) und [3.1 ZUGRIFFSEBENE](LAC-). Jedem Eingang kann nur eine Funk-
tion zugewiesen werden.
Std [Standard](Std): Zugriff auf alle Menls des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kann nur eine Funktion zugewiesen werden.
AdU [Erweitert](AdU): Zugriff auf alle Menls des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kénnen mehrere Funktionen zugewiesen
werden.
Epr [Experte](EPr): Zugriff auf alle MenUs des integrierten Bedienterminals. Jedem Eingang kénnen mehrere Funktionen zugewiesen werden.
Q‘} Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Uberblick der Meniis, die vom Grafikterminal/integrierten Bedienterminal aus aufgerufen werden kénnen

| Zugriffsebene
[1 UMRICHTERMENU] (dfrl-)
[1.1 FREQUENZSOLLWERT] (rEF-)
[1.2 UBERWACHUNG] (Mon-)
MMO - (Motoriiberwachung)
|OM - (ABBILD E/A)
SAF - (Sicherheitstiberwachung)
CMM - (Kommunikationsabbild)
MPI - (Pl-Uberwachung)
Pet - (Uberwachung Verbrauch)
Alr - (Alarme) (1)
Sst - (Andere Status) (1)
Cod - (Zugriffscode) (2)
|[1.3 KONFIGURATION] (COnF)
MYMn - (Mein Menu) 2
FCS - (Werkseinstellung) 2
FULL - (Alle Parameter) §
SIM - (Schnellstart) 5
Set - (Einstellungen) 2 2
[2 IDENTIFIKATION] (Old-) (1) g i 5
[3 INTERFACE] (ItF-) (1) sf 8-
[3.1 ZUGRIFFSEBENE] (LAC) @ § g)_
[3.2 SPRACHE] (LnG) |5
[4 LADEN/SPEICHERN ALS] (trA-) (1)
[5 ZUGRIFFSCODE](Cod-) (1)
Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.
[1 UMRICHTERMENU] (drl-) | [1.2 UBERWACHUNG] (Mon-) | dGt - (Diagnose)
[1.3 KONFIGURATION] (COnF) | FULL - (Alle Parameter)
drC - (Antriebsdaten)
| O - (Konfiguration E/A)
CtL - (Steuerung)
Fun - (Applikationsfunktion)
Flt - (Fehlermanagement)
COM - (Kommunikation)
[3 INTERFACE] (ItF-)(1)] [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP] (MCF-)
Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

1[3.4 ANZEIGE KONFIG.] (dCF-) (1) l

Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

Expertenparameter

Jedem Eingang kann eine einzelne Funktion zugewiesen werden.

(1) Zugriff nur mit Grafik Display méglich
(2) Zugriff nur mit Handheld (7 Segment Display) méglich
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5.2.4.2 [3.2 SPRACHE] (LnG)

SPRACHE
Francais v
Deutsch Wenn nur eine Auswahl méglich ist, wird das gewéhlte Element durch das Zeichen v angegeben.
Italiano Beispiel: Es kann nur eine Sprache gewahlt werden.
Espaiiol
Chinese
Pycckuid
Turkge
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
LnG [3.2 SPRACHE] [Sprache 0](LnGO)
(\‘) Aktuelle verfliigbare Sprachen.
LnGO [Sprache 0] (LnGO)
LnG9 [Sprache 9](LnG9)
Q‘ Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

5.2.4.3 [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP] (MCF-)

Der Zugriff auf dieses Menl ist nur Gber das Grafikterminal mdglich.

RDY Term +0,0 Hz 0,0 A RUN  Term +0,0 Hz 0,0A
3 INTERFACE 3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP

T ZUGRIFFSEBENE

3.2 SPRACHE ENT JITYP ANZEIGE

ONFIG, STATUS KOM

Code << >> Quick Code << >> Quick

Dieser Code kann zur Konfiguration der wahrend des Betriebs auf dem Grafikterminal angezeigten Informationen

verwendet werden.

A 4

[ 1

RUN Term +0.0 Hz

0.0A

TYP ANZEIGE
KONFIG. STATUS KOM

3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP

AUSWAHL KOPFZEILE

Code << >>

Quick

[AUSWAHL KOPFZEILE]

[Typ ANZEIGE]

[KONFIG. STATUS KOM]

Auswahl von 1 bis 2 Parametern in der oberen Zeile
(die ersten beiden Parameter kénnen nicht gedndert werden).

Auswahl der in der Mitte des Bildschirms angezeigten Parameter und des Anzeigemodus
(digitale Werte oder Balkendiagramm)

Auswahl der angezeigten Wérter und ihres Formats.
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| Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI->ITF>mMcF- |

Code Name/Beschreibung
MCF- [3.3 AUSWAHL ANZEIGETYP]
Pbs- [AUSWAHL KOPFZEILE]
[AlMRef]lin V
[Al2Ref] in V
[Al3Ref] in mA
[AO1]inV
[Stat. Statusw. ETA]
[Alarmgruppe]
[Frequenzsollwert] in Hz: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
[Motorfrequenz] in Hz
[Motorstrom] in A: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
[Motordrehzahl] in U/min
[Spg Motor] in V
[Motorleistung] in W
[Motormoment] in %
[Netzspannung] in V
[Therm. Zust. Motor] in %
[Therm. Zust. FU] in %
[Verbrauch] in Wattstunden (Wh) oder Kilowattstunden (kWh) gemaR Umrichtertyp
[Betriebsstd. Motor] in Stunden (Einschaltdauer des Motors)
[Betriebszeit Umr.] in Stunden (Einschaltdauer des Umrichters)
[Zeit Temp Al IGBT] in Sekunden (kumulierte Zeit der Ubertemperatur-Alarme)
[Zeit bei min. Freq.] in Sekunden
[Sollwert PID] in %
[Istwert PID] in %
[Fehler PID] in %
[PID Ausg.] in Hz
[akt. Konfiguration] CNFO, 1 oder 2
[akt. Parametersatz] SET1, 2 oder 3

Der Parameter wird mit der ENT-Taste ausgewahlt (darauf hin wird ein v' neben dem Parameter angezeigt) oder abgewahlt.
Es kénnen 1 oder 2 Parameter ausgewahlt werden.

Beispiel:

AUSWAHL KOPFZEILE
UBERWACHUNG

NOO~
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Typ Anzeige
Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
MSC- [TYP ANZEIGE]

Mdt [Typ Anzeige] [Dig Anzeige](dEC)

QO

[Dig Anzeige](dEC)
[Balkenanz.](bAr)
[Liste Variab](LISt)

MPC

[AUSGEW. PARAMETER]

[Al1Ref] in V

[Al2Ref] in V

[AI3Ref] in mA

[AO1]inV

[Stat. Statusw. ETA]

[Alarmgruppe]

[Frequenzsollwert] in Hz: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
[Motorfrequenz] in Hz

[Pulse In. Arb. Freq.] in A: in der Werkseinstellung angezeigter Parameter
[Motorstrom] in Hz

[Motordrehzahl] in U/min

[Spg Motor] in V

[Motorleistung] in W

[Motormoment] in %

[Netzspannung] in V

[Therm. Zust. Motor] in %

[Therm. Zust. FU] in %

[Verbrauch] in Wattstunden (Wh) oder Kilowattstunden (kWh) gemaR Umrichtertyp
[Betriebsstd. Motor] in Stunden (Einschaltdauer des Motors)
[Betriebszeit Umr.] in Stunden (Einschaltdauer des Umrichters)

[Zeit Temp Al IGBT] in Sekunden (kumulierte Zeit der Ubertemperatur-Alarme)
[Zeit bei min. Freq.] in Sekunden

[Sollwert PID] in %

[Istwert PID] in %

[Fehler PID] in %

[PID Ausg.] in Hz

Parameter werden mit der ENT-Taste ausgewahlt (darauf hin wird ein v neben dem Parameter angezeigt) oder abgewahlt.

AUSWAHL KOPFZEILE
UBERWACHUNG

---------

--------- O

--------- O

---------

Beispiele:
Anzeige von 2 digitalen Werten Anzeige von 2 Balkendiagrammen Anzeige einer Liste mit 5 Werten
RUN Term +35,0Hz 80,0A RUN Term +35,0Hz 80,0 A RUN Term +35,0Hz 80,0 A
Motordrehzahl Min Motordrehzahl Max 1.2 UBERWACHUNG

0 1250 rpm 1500 Frequenzsollwert: 50,1 Hz
1250 rom et ——— | Motorstrom: 80 A
Motorstrom Min Motorstrom Max Motordrehzah: 1250 rpm
0 80 A 150 Therm. Zust. Motor: 80%
80 A [ m—— ] Therm. Zust. FU: 80%
Quick Quick Quick

O

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

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kdnnen.
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Abbild Komm.

Der Antrieb

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
AdL- [SCANNER STATUS KOM]
IAd1 [Wort 1 Adr. ausgew] 0
(s) Wahlen Sie die Adresse des Wortes fiir die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.
FAd1 [Format Wort 1] [Hex](HE )
O Format von Wort 1.
HE [Hex](HE )
SIG [Signed Int.](SIG)
nSG [unsigned](nSG)
IAd2 [Wort 2 Adr. ausgew] 0
Q‘) Wahlen Sie die Adresse des Wortes fiir die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.
FAd2 [Format Wort 2] [Hex](HE )
O Format von Wort 2.
HE [Hex](HE )
SIG [Signed Int.](SIG)
nSG [unsigned](nSG)
IAd3 [Wort 3 Adr. ausgew] 0
Q) Wahlen Sie die Adresse des Wortes fiir die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.
FAd3 [Format Wort 3] [Hex](HE )
O Format von Wort 3.
HE [Hex](HE )
SIG [Signed Int.](SIG)
nSG [unsigned](nSG)
IAd4 [Wort 4 Adr. ausgew] 0
(s) Wahlen Sie die Adresse des Wortes fiir die Anzeige durch Driicken der Tasten << und >> (F2 und F3) und Drehen des Drehrads.
FAd4 [Format Wort 4] [Hex](HE )
O Format von Wort 4.
HE [Hex](HE )
SIG [Signed Int.](SIG)
nSG [unsigned](nSG)
Die ausgewahlten Wérter kénnen dann im Untermenii [ABEILD KOMM.] des Meniis [1.2 UBERWACHUNG] angezeigt werden.
Beispiel:
RUN Term +35,0Hz 80,0 A
ABBILD KOMM.
W3141 F230 Hex
<< >> Quick
Q‘§ Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.4.4 [3.4 ANZEIGE KONFIG.] (dCF-)

Der Zugriff auf dieses Menu ist nur Uber das Grafikterminal moglich. Mit diesem Menu kdnnen Parameter, ein
Menu und der Zugriff auf die Parameter angepasst werden.

RDY Term 0,0 Hz 0,0A RDY Term 0,0 Hz 0,0A
HAUPTMENU 3 INTERFACE
1 UMRICHTER MENU 3.1 ZUGRIFFSEBENE RDY Term 0,0 Hz 0,0A
2 IDENTIFIKATION ENT 3.2 SPRACHE
3.4 ANZEIGE KONFIG.

ENEZC > o /USVAHL ANZEIGETYP ENT

4 LADEN/SPEICHERN ALS 3.4 ANZEIGE KONFIG. BENUTZEPARAMETER

5 ZUGRIFFSCODE MEIN MENU KONFIG.

Code Quick Code << >> Quick ZUGANG PARAMETER
PARAMETER TERMINAL

Code << >> Quick

+ BENUTZER PARAMETER: Anpassen von 1 bis 15 Parametern.
« BENUTZERMENU: Erstellen eines benutzerdefinierten Mends.
+ ZUGANG PARAMETER: Anpassen der Anzeige und der Schutzmechanismen der Menis und der Para-

meter.
+ PARAMETER TERMINAL: Einstellung des Kontrastes und des Standby-Modus der Grafikanzeige (im Ter-
minal, nicht im Umrichter gespeicherte Parameter).

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > ITF > dCF-
Code Name/Beschreibung

Benutzer Parameter

Wenn auf gesetzt ist, wird die Standardanzeige wiederhergestellt, die Anpassungen
bleiben jedoch gespeichert.
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RDY Term 0,0 Hz 00A
BENUTZER PARAMETER
- ENT
Anz Stand. Param.: No > AUSGEW. PARAMETER
ALE PAAETER
KUNDENSP. AUSWAHL AUSGEW. PARAMETER
— BENUTZERMENU SCHNELLSTART ENT
l«— GERATENAME EINSTELLUNGEN
Code << > Quick ANTRIEBSDATEN Aufldsung Rampe |
EIN/ AUSGANGE CFG Hochlaufzeit | Auswahl von 1 bis 15 bei
SERVICE-MITTEILUNG STEUERUNG Auslaufzeit 0| frei definierbaren Parametern.
[€—KONFIG. 0 List Hochlaufzeit 2 =]
[€—KONFIG. 1 Auslaufzeit 2
<€—KONFIG. 2 List
[ €—SERIENNUMMER ENT List l's
[RoY  Term  +00Hz  00A]
Ly KUNDENSP. AUSWAHL E—;\IB’;@TS Die :.(Z(ege is)tA:/]\USGEr‘l\;/\é’fp:j\l(?E/\'\!‘\erTdER]Lod)er
m ’ erm +0,00 Hz 0 A] gemaR Pfar oder List).
Aufisiing ampe Liste der definierten Parameter.
Hochlaufzeit
Auslaufzeit 2
Léschen
L ENT
[RoY  Tem  +00Hz  00A|
Auflésung Rampe ENT LRDY Term +0,0 Hz 00A
Benutzername Benutzername
r—Einheit Wurden keine benutzerdefinierten Angaben
Multiplikator DURCHFLUSSMENGE eingegeben, dann wird der Standardwert
Divisor angezeigt (Bezeichnung, Einheit, etc.).
Offset Anzeige auf 1 oder 2 Textzeilen.
NBC- max Anzahl Ziffern 13
ABC << >>

Der Wechsel zu ABC, abc, 123, *[- ist mit Hilfe von F1 mdglich. Durch Drehen des
) . . Drehrades wird das jeweilige Zeichen (alphabetische Reihenfolge) erhoht, << und >>
Offset und Koeffizienten sind numerische (F2 und F3) bewirken den Wechsel zum néchsten oder vorherigen Zeichen.
Werte. Keine zu hohen Multiplikatoren

verwerden (max. Anzeiige 99999).

ENT RDY Term +0,0 Hz 0,0 A RDY Term +0,0 Hz 0,0A
L Einheit < kundenspez
Standard | Nach der Eingabe der Einheit wird durch
Standard: Verwendung der Einheit der Werkseinstellung kundenspez Prucken von ENT der Bildschirm LSB
"Auflésung Rampe" erneut aufgerufen, um
. L % die Bezeichnung anzuzeigen. Das Driicken
Kundenspez.: Benutzerdefinierte Einheit mA von ESC_bewir!d die _Ri]cl_(lfehr zum NEC- max Anzahl Ziffem 3
- Bildschirm "Einheit".
. . . Quick ABC << >>
%, mA, etc.: Auswahl aus einer Bildlaufliste.
ENT |RDY Term +0,0 Hz 0,0A RDY Term +0,0 Hz 0,0A
— SERVICE-MITTEILUNG ENT LINIE 2
LINIE 1
LINIE 2 »{FUR SERVICE WAHLE:
LINIE 3 Solange die Taste "View" gedriickt bleibt,
LINIE 4 ird die ei b Meld:s igt.
e e wird die eingegebene Meldung angezeig! NBC- max Anzahl Ziffern 23
RDY Term +0,0 Hz 0,0A View Quick ABC << >> Quick
” KUNDENSP. MENU Die Namen (KUNDENSPEZ. MENU, GERATENAME, Konfiguration, Seriennummer, Meldungszeilen, Namen der Einheit, usw.)
kénnen wie im nebenstehenden Beispiel fiir den Parameternamen angepasst werden.
DURCHFLUSSMENGE , . ) ) _ ) .
Waurden keine benutzerdefinierten Angaben eingegeben, dann wird der Standardwert angezeigt (Bezeichnungen, Einheiten, etc.).
NBC- max Anzahl Ziffern 18 Anzeige auf 1 oder 2 Textzeilen.
ABC << >> Quick

Der Wechsel zu ABC, abc, 123, *[- ist mit Hilfe von F1 mdglich.

Durch Drehen des Drehrades wird das ¢ Zeichen (: erhoht,

<< und >> (F2 und F3) bewirken den Wechsel zum nachsten oder vorherigen Zeichen.

e Reit

Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
CUP- [BENUTZER PARAMETER]
GsP [Anz. Stand. Param.] [Nein](nO)
(\‘) Anzeige der Standardparameter anstatt der benutzerdefinierten Parameter.
nO [Nein](nO)
YES [Jal(YES)
MYMN [BENUTZERMENU]
PAn [GERATENAME]
SEr- [SERVICE-MITTEILUNG]
SMLO1 [LINIE 1]
SMLO02 [LINIE 2]
SMLO3 [LINIE 3]
SML04 [LINIE 4]
SML05 [LINIE 5]
CFNO1 [KONFIG. 0]
CFNO02 [KONFIG. 1]
CFNO3 [KONFIG. 2]
PSn [SERIENNUMMER]

O

Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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Mein Menii konfig.

[ROY  Term  +00Hz  00A]
MEIN MENU KONFIG.

EW. PARAMETER ENT AUSGEW PARAVETER Liste der im Benutzermenii enthaltenen Parameter
AUSWAHL LISTE ALLE PARAMETER
SCHNELLSTART ENT
AUSGEW. PARAMETER
Code << >> Quick IANTRIEBSDATEN

EINSTELLUNGEN

Auflésung Rampe v | Hinweis: Die 1. Zeile ist [AUSGEW. PARAMETER]
STEUERUNG Hochlaufzeit v |oder [RDY Term +0,00 Hz 0 A] gemaR Pfad
List Auslaufzeit (ENT oder List).
Hochlaufzeit 2
Auslaufzeit 2 v
List
List Liste der Parameter, aus denen sich das
Benutzermenii zusammensetzt.
[RDY  Term 00Hz 004
ENT |
»> AUSWAHL LISTE
Auflésung Rampe
Hochlaufzeit
Auslaufzeit 2
Del Up Down

Mit Hilfe der Tasten F2 und F3 kénnen die
Parameter in der Liste (untenstehendes
Beispiel mit F3) angeordnet werden.

RDY Term +0,0 Hz 0,0 A
AUSWAHL LISTE
Hochlaufzeit

Aufldsung Rampe
P- Ant. v-Regelung

Del Up Down

Code Name/Beschreibung
MYC-

[MEIN MENU KONFIG.]
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Zug

ang Parameter

Der Antrieb

RDY Term 0,0 Hz 0,0 A
ZUGANG PARAMETER ENT
ANZEIGEN
Code << >> Quick
ENT
RDY Term 0,0 Hz 0,0 A
SCHUTZ ENT
GESCHUTZTE PARAM.
Code Quick
ENT

SCHUTZ KANAL

PC Tool
MODBUS
CANopen
KOM. KARTE
Code Quick

GESCHUTZTE PARAM.

1 UMRICHTER MENU

1.2 UBERWACHUNG
1.3 KONFIGURATION

1.1 FREQUENZSOLLWERT

ENT

RDY Term 0,0 Hz 0,0A
ANZEIGEN
PARAMETER ENT
MENUS » RDY  Term 0,0 Hz 0,0 A
M PARAMETER
Aktiv v
Alle
Code Quick
ENT Quick
> MENUS
1 UMRICHTER MENU
1.1 FREQUENZSOLLWERT
1.2 UBERWACHUNG
1.3 KONFIGURATION
RDY  Term 0,0 Hz 0,0A

GESCHUTZTE PARAM.

Al None

Wenn keine Parameter angezeigt werden, ist in
diesem Bildschirm keine Parameterauswahl méglich.

GESCHUTZTE PARAM.

APPLIKATIONS-FKT.

KONFIG. SOLLWERTE
RAMPENTYP
ANHALTEMODUS
AUTO GS BREMSUNG

1.3 KONFIGURATION

BENUTZERMENU
WERKSEINSTELLUNG
Makrokonfiguration
ALLE PARAMETER

All

None

ENT

GESCHUTZTE PARAM.

JOG

JOG

Sollw Schrittbetr.
Jog-Pause

ods

Auswahl der Anzeige aller Parameter
oder nur der aktiven Parameter.

Driicken Sie ESC, um diesen
Bildschirm zu beenden.

Die nachsten Schritte erfolgen
ausschlieBlich im

[1 UMRICHTER MENU].
StandardmaRig sind alle Menls
markiert.

Durch Driicken von ENT wird die
Markierung aufgehoben.

Durch erneutes Driicken von ENT
wird ein Men( erneut ausgewahlt.

Hinweis: Die geschiitzten Kanéle missen gewahlt werden, da ein Parameter, der auf
einem gewahlten Kanal geschitzt ist, auf den nicht gewahlten Kanalen zugénglich bleibt.

Auf diesen Bildschirmen kénnen
alle Parameter des Meniis

[1 UMRICHTER MENU]

geschtzt und zur Auswahl
angezeigt werden, mit Ausnahme
der Parameter des Expertenmodus.

Durch Driicken der Taste "All"
werden alle Parameter gewahlt. Das
erneute Driicken der Taste "All" hebt
die Markierung aller Parameter auf.

Hinweis: Die geschitzten Parameter sind nicht mehr zugénglich und werden daher fir die gewahlten Kanéle nicht angezeigt.

Code Name/Beschreibung
pAC- [ZUGANG PARAMETER]
pro- [SCHUTZ]

pCd- [SCHUTZ KANAL]

COn

Mdb
CAn
nEt

[HMI](COn): Grafikterminal oder Bedienterminal
[PC Tool](P S): PC-Software

[Modbus](Mdb): Integrierter Modbus
[CANopen](CAN): Integriertes CANopen®
[Kom. Karte](nEt): Kommunikationskarte (falls vorhanden)

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50
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Code Name/Beschreibung Werkseinstellung
VIS- [ANZEIGEN]
PVIS [PARAMETER] [aktive Para](ACt)
(\‘) Parameteranzeige: nur aktive Parameter, oder alle Parameter.
ACt [aktive Para](ACt)
ALL [Alle](ALL)
Q‘} Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.

Parameter Terminal

Term 0,0 Hz
PARAMETER TERMINAL

Kontrast: 50%

RDY 0,0A

Zeit vor Standby: 5 min
Code << >> Quick
Code Name/Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
CnL- [PARAMETER TERMINAL]
CrSt [Kontrast] 0 bis 100% 50%
(\‘) Kontrasteinstellung des Tastenfelds.
CSby [Zeit vor Standby] [Nein](nO) bis 10 min 5 min
(\‘) Einstellung der Zeitverzégerung firr das Standby des Tastenfelds.
nO [Nein](nO): Nein
Q‘} Parameter, die wahrend des Betriebs oder bei gestopptem Motor gedndert werden kénnen.
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5.2.5 Laden / Speichern als (trA)

Der Zugriff auf dieses Menu ist nur Uber das Grafikterminal mdéglich.

Der Antrieb

RDY  Term 0,0 Hz 0,0A
HAUPTMENU
1 UMRICHTER MENU
2 IDENTIFIKATION
3 INTERFACE - RDY  Term 0,0 Hz 0,0A
4 LADEN/SPEICHERN ALS
5 ZUGRIFFSCODE 4.1 OFFNEN
Code Quick 4.2 SPEICHERN UNTER
Code << >> Quick

[4.1 OFFNEN]: Laden einer der vier Dateien des Grafikterminals in den Umrichter.
[4.2 SPEICHERN UNTER]: Laden der aktuellen Konfiguration des Umrichters in das Grafikterminal.

RDY  Term 0,0 Hz 0,0 A ) ) )
4. LADEN/SPEICHERN ALS ENT RDY Term _ 0,0 Hz 0,0A Siehe nachste Seite
4.1 OFFNEN 4.1 OFFNEN ENT RDY Term 0,0 Hz 0,0A
4.2 SPEICHERN UNTER Date Be TRANSFER GRUPPE
Datei 2 Leer Nemn
Datei 3 IEeer Alle
. Datei 4 eer Konfiguration Umrichter
Code << >> Quick - Motor Parameter
Code << >> Quick Kommunikation
Code Quick
Hinweis: Das Laden einer leeren Datei ist wirkungslos.
A
RDY Term 0,0 Hz 0,0A
DOWNLOAD
Check der
Umrichterverdrahtung
ESC = Abbrechen ENT = Bestatigen
Code Quick
RDY Term 0,0 Hz 0,A ENT
ENT —> 4.2 SPEICHERN UNTER A
Datei 1 Benutzt | g\ RDY Term 0,0 Hz 0,0A
Datei 2 Frei DOWNLOAD
Datei 3 Frei
Datei 4 Frei
Download ist aktiv
Code Quick
Das Speichern in einer benutzten Datei
I6scht und ersetzt die in dieser Datei
enthaltene Konfiguration. v
RDY Term 0,0 Hz 0,0A
DOWNLOAD

DOWNLOAD ABGESCHLOSSEN

Weiter mit ENT oder ESC

ENT
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Bei der Anforderung eines Downloads kdnnen verschiedene Meldungen eingeblendet werden:
+ [DOWNLOAD IST AKTIV]

+ [DOWNLOAD ABGESCHLOSSEN]
* Fehlermeldungen, wenn der Download nicht moglich ist

* [Motorparameter sind nicht kompatibel. Fortfahren?]: In diesem Fall ist der Download méglich, jedoch

sind die Parameter nicht vollstandig.

TRANSFER GRUPPE
[Nein]: Keine Parameter
[Alle]: Alle Parameter aller Menus

[Konfiguration Umrichter]:

Das gesamte Menii [1 UMRICHTER MENU] ohne [KOMMUN-
IKATION]

[Motor Parameter]:

[Nennspannung Mot.](UnS)

Im Menii [ANTRIEBSDATEN](drC-)

[Nennfreq. Motor](FrS)

[PSI Zuord. max I]J(NCr)

[Motornenndrehzahl](nSP)

[Cosinus Phi](COS)

[Motornennleistung](nPr)

[Auswahl Mot Param](MPC)

[Tune Auswahl](StUn)

[Therm. Nennstrom](ItH)

[IR-Kompens.](UFr)

[Schlupfkomp.](SLP)

[R.Stat eing. Mot](rSA)

[eingest.Streufeldind](LFA)

[eingest Zeitk Rotor](trA)

[Nennstr.Synchr.Mot](nCrS)

[Nenndrehz syn Mot](nSPS)

[Polpaar sync. Mot.]J(PPnS)

[EMK Konst syn Mot](PHS)

[INDUKT Ld ACHSE](LdS)

[INDUKT: Lq ACHSE](LqS)

[Nennfreq. Sync Mot](FrSS)

[R.Stat eing.synMot](rSAS)

[Motordrehmoment](tqS)

[Spg Pkt 1 5Pkt UF](U1)

[Freq Pkt 1 5Pkt UF](F1)

[Spg Pkt 2 5Pkt UF](U2)

[Freq Pkt 2 5Pkt UF](F2)

[Spg Pkt 3 5Pkt UF](U3)

[Freq Pkt 3 5Pkt UF](F3)

[Spg Pkt 4 5Pkt UF](U4)

[Freq Pkt 4 5Pkt UF](F4)

[Spg Pkt 5 5Pkt UF](U5)

[Freq Pkt 5 5Pkt UF](F5)

[Experte](EPr)

[Therm. Nennstrom](ItH)

Des Meniis [EINSTELLUNGEN](SEL-)

[Kommunikation]:

Alle Parameter des Menis [KOMMUNIKATION]
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5.2.6 Zugriffscode (COd)

Mit Grafikterminal:

RDY  Term 0,0 Hz 0,0A

HAUPTMENU
1 UMRICHTER MENU
2 IDENTIFIKATION

3 INTERFACE

4 LADEN/SPEICHERN ALS eny [RUN__ Term 0,0 Hz 00A

5 ZUGRIFFSCODE 5 ZUGRIFFSCODE

Code Quick
Zugriffscode PIN 1: Aus
Zugriffscode PIN 2: Aus
Upload Rechte: erlaubt
Download Rechte: FU entsperrt
Code << >> Quick

Mit integriertem Bedienterminal

e a
3‘9’3 1 %3 = ENT @ = ESC

Ermdoglicht den Schutz der Konfiguration durch einen Zugriffscode oder ein Passwort fir den Zugriff auf eine ge-
schutzte Konfiguration.

Beispiel mit Grafikterminal:

RUN  Term +50,0Hz 0,0A RUN  Term +50,0Hz 0,0A
5 ZUGRIFFSCODE Zugriffscode PIN 1
Zustnd: Freigegeben ENT
Upload Rechte: erlaubt 9 5 2 m
Download Rechte: FU entsperrt
Min. = AUS Max. = 9999
Code << >> Quick << >> Quick
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Der Umrichter ist freigegeben, wenn die Zugriffscodes auf (kein Zugriffscode) einge-
stellt sind oder wenn der richtige Code eingegeben wurde. Alle Menls werden angezeigt.

Vor dem Sperren der Konfiguration durch einen Zugriffscode ist zuvor wie folgt zu verfahren:

Definieren Sie die und
Notieren Sie den Code, und bewahren Sie ihn sorgfaltig auf.

o

Der Umrichter enthalt zwei Zugriffscodes, mit denen zwei Zugriffsebenen eingerichtet werden kénnen:

o

Zugriffscode PIN 1 ist ein 6ffentlicher Freigabecode: 6969.

Zugriffscode PIN 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produktsupport von B&R bekannt ist. Er ist
nur im Modus aufrufbar.

Es ist nur ein Zugriffscode verwendbar, PIN1 oder PIN2; der zweite muss in Stellung

]

Hinweis:

Nach Eingabe des Freigabecodes wird der Zugriffscode des Benutzers angezeigt.

Folgende Zugriffe sind geschitzt:

Ruckkehr zu den Werkseinstellungen (Menu

Die Uber das Meni geschutzten Parameter und Kanale sowie das Menl
selbst.
Die benutzerspezifische Anpassung der Anzeige (Menu Mena).

Die auf dieser Seite beschriebenen Parameter werden wie folgt aufgerufen: DRI- > COd-

Code

Name/Beschreibung Einstellbereich | Werkseinstellung

Informationsparameter, kann nicht geédndert werden.
: Der Umrichter ist durch einen Zugriffscode gesperrt.
: Der Umrichter ist durch keinen Zugriffscode gesperrt.

bis 9.999

1. Zugriffscode. Der Wert zeigt an, dass kein Zugriffscode auf gesetzt wurde. Der Wert zeigt
an, dass der Umrichter geschitzt ist und zur Freigabe ein Zugriffscode eingegeben werden muss. Wird der richtige Zugriffscode einge-
geben, dann bleibt dieser eingeblendet und der Umrichter wird bis zum nachsten Ausschalten freigegeben.

Zugriffscode PIN 1 ist ein 6ffentlicher Freigabecode: 6969.

bis 9.999

Dieser Parameter ist nur im Modus aufrufbar.

2. Zugriffscode. Der Wert zeigt an, dass kein Zugriffscode auf gesetzt wurde. Der Wert zeigt
an, dass der Umrichter geschiitzt ist und zur Freigabe ein Zugriffscode eingegeben werden muss. Wird der richtige Zugriffscode einge-
geben, dann bleibt dieser eingeblendet und der Umrichter wird bis zum nachsten Ausschalten freigegeben.

Zugriffscode PIN 2 ist ein Freigabecode, der nur dem Produktsupport von B&R bekannt ist.

Wenn nicht auf gesetzt ist, wird nur das Menil angezeigt. Wenn
auf gesetzt ist, werden alle Menis angezeigt.
Wenn die Anzeigeeinstellungen im Menu geandert werden und nicht auf
gesetzt ist, wird die konfigurierte Anzeige beibehalten. Wenn dann auf ,Aus” (Umrichter freige-
geben) gesetzt ist, wird die im Meni konfigurierte Anzeige beibehalten.

Lesen oder Kopieren der aktuellen Konfiguration in den Umrichter.

: Die aktuelle Konfiguration des Umrichters kann in das Grafikterminal oder die PC-Software geladen werden.
: Die aktuelle Konfiguration des Umrichters kann nur in das Grafikterminal oder die PC-Software geladen werden, wenn
der Umrichter nicht durch einen Zugriffscode geschiitzt ist oder wenn der richtige Code eingegeben wird.

Schreiben der im Umrichter derzeit verwendeten Konfiguration oder Download einer Konfiguration in den Umrichter.

: Eine Konfigurationsdatei kann nur in den Umrichter geladen werden, wenn der Umrichter durch einen Zugriffscode
geschitzt ist, der mit dem der zu ladenden Konfiguration identisch ist.
: Eine Konfigurationsdatei kann in den Umrichter geladen werden oder dort geandert werden, wenn der Umrichter
freigegeben (d. h. der Zugriffscode eingegeben) wurde oder der Umrichter nicht durch einen Zugriffscode geschiitzt ist.
: Download nicht erlaubt.
: Kombination von und
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5.3 Wartung und Diagnose
5.3.1 Wartung

Garantiebeschriankung
Die Garantie gilt nicht, wenn das Produkt von anderen Personen als den Servicemitarbeitern von B&R geoffnet
wurde.

Service

Vorsicht!
GEFAHR VON SCHADEN AM FREQUENZUMRICHTER

Folgende Empfehlungen entsprechend den Umgebungsbedingungen (Temperatur, chemische Einwir-
kungen, Staub) befolgen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschéaden fiihren!

Zur Optimierung des laufenden Betriebs werden folgende Mallnahmen empfohlen.

Umgebung Betroffene Teile MaBnahme Intervall

Schlag auf das Produkt Gehause - Steuerblock (LED - Anzeige) | Umrichter einer Sichtpriifung unterzie- | Mindestens einmal pro Jahr
hen.

Korrosion Klemmen - Stecker - Schrauben - EMV- | Uberpriifen und bei Bedarf reinigen.

Platte

Staub Klemmen - Lifter - Luftlécher

Temperatur Im Bereich des Produkts Uberpriifen und bei Bedarf korrigieren.

Kihlung Lifter Lifterbetrieb Gberpriifen.
Lifter austauschen. Nach drei bis fiinf Jahren je nach Be-

triebsbedingungen

Vibration Klemmenanschlisse Prufen, ob die Klemmschrauben mit|Mindestens einmal pro Jahr
dem empfohlenen Anzugsmoment an-
gezogen sind.

Hinweis:

Der Lufterbetrieb ist abhdngig vom thermischen Zustand des Umrichters. Es ist moglich, dass der
Umrichter lauft, der Lifter jedoch nicht.

Ersatzteile und Reparaturen

Wartbares Produkt: Bitte wenden Sie sich an das fur Sie zustandige Kundendienstzentrum.

Liangere Lagerung

Wenn der Umrichter Gber langere Zeit nicht eingeschaltet war, missen vor dem Starten des Motors zunachst die
Kondensatoren wieder auf volle Leistung gebracht werden.

Austausch des Liifters

Im Rahmen der Wartung des ACOPOSinverter kann ein neuer Lifter bestellt werden. Siehe
www.br-automation.com.

Die Lufter laufen nach einer Unterbrechung der Stromversorgung des Produkts mdglicherweise noch Gber einen
gewissen Zeitraum weiter.

Hinweis:

LAUFENDE LUFTER

Vergewissern Sie sich vor einer Handhabung der Liifter, dass diese komplett zum Stillstand gekommen
sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Materialschaden fiihren!

Hinweis:

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel 4.3.3 "Formierung der Zwischenkreiskondensatoren™ auf
Seite 44.
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5.3.2 Diagnose und Fehlerbehebung

Gefahr!

GEFAHR EINES ELEKTRISCHEN SCHLAGS ODER LICHTBOGENS UND EXPLOSIONSGEFAHR

Lesen Sie die Anweisungen im Abschnitt ,,Sicherheitsinformationen® sorgfiltig durch, bevor Sie in
diesem Kapitel beschriebene Arbeiten durchfiihren.

Die Nichteinhaltung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder lebensgefahrlichen Verletzungen.

5.3.2.1 Fehlercode

Wenn die Anzeige nicht aufleuchtet, Gberprifen Sie die Stromversorgung des Umrichters.

Die Zuweisung der Funktion ,Schnellhalt” oder ,Freier Auslauf* verhindert einen Start des Umrichters, wenn

die entsprechenden Logikeingange nicht versorgt werden. Der ACOPQOSinverter zeigt dann

(nSt) bei freiem Auslauf und (FSt) bei Schnellhalt an. Das ist normal, da diese Funktionen

bei Null aktiv sind und der Umrichter im Falle eines Drahtbruchs gestoppt wird.

Stellen Sie sicher, dass der Eingang fiir Fahrbefehle gemaf dem gewahlten Steuermodus (Parameter
(tCC)und (tCt)) aktiviert ist.

Wenn ein Eingang der Funktion ,Endschalter” zugeordnet und auf Null gesetzt ist, dann kann der Umrichter

nur mit einem Fahrbefehl fur die entgegen gesetzte Richtung gestartet werden.

Wenn der Sollwert- oder Befehlskanal einem Kommunikationsbus zugeordnet ist, zeigt der Umrichter beim

Anschlief3en der Spannungsversorgung die Meldung (nSt) an und verbleibt im Stoppmodus,

bis der Kommunikationsbus einen Befehl sendet.

Code

Name/Beschreibung

dGt-

Der Zugriff auf dieses Mend ist nur Giber das Grafikterminal méglich. Es zeigt die erkannten Fehler und ihre Ursache in Volltext an und
kann zur Durchfiihrung von Tests verwendet werden.

5.3.2.2 Beheben des festgestellten Fehlers

Im Falle eines festgestellten Fehlers folgendes durchflihren:

Jegliche Spannungsversorgung, gegebenenfalls auch die externe Versorgung des Steuerteils, trennen.
Den Leistungs- oder Trennschalter in der gedffneten Stellung verriegeln.

15 Minuten warten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen kénnen (die LEDs des Umrichters
kdénnen nicht anzeigen, ob keine DC-Busspannung mehr anliegt).

Die Spannung des DC-Busses zwischen den Klemmen PA/+ und PC/— messen, 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 Umrichter darf in diesem Fall weder repariert noch in Betrieb gesetzt werden.

Die Fehlerursache ermitteln und den Fehler beheben.

Die Spannungsversorgung zum Umrichter wieder herstellen, um zu Uberprifen, ob der Fehler behoben
wurde.

Falls es sich um einen riicksetzbaren, erkannten Fehler handelt, kann der Umrichter nach Behebung der Ursache
wie folgt zurlickgesetzt werden:

Durch Abschalten und Abwarten bis zum Erléschen der Anzeige und anschlieBendes Wiederanschalten
des Umrichters.

Automatisch in den Fallen, die fur die Funktion (Atr-) beschrieben werden.
Uber einen Logikeingang oder ein Steuerbit mit Zuordnung zur Funktion (rSt-).

Durch Driicken der Taste STOP/RESET auf dem Tastaturfeld des Grafikterminals, wenn der aktive Kanal-
befehl HMI ist (siehe (Cd1)).
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5.3.2.3 Fehler, die ein Wiedereinschalten der Spannungsversorgung nach Beseitigung der Stérungsursa-
che erfordern

Die Fehlerursache muss behoben werden, bevor ein Reset durch Aus- und anschlielendes Wiedereinschalten

erfolgt.

Die Fehler ASF, brF, SOF, SPF und tnF kénnen auch dezentral ber einen Logikeingang oder Steuerbit (Parameter
(rSF)) behoben werden.

Fehler |Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
AnF » Die Differenz zwischen der Ausgangs- *  Motor-, Verstarkungs- und Stabilitdtsparameter prifen.
frequenz und der Drehzahlrlickfihrung «  Einen Bremswiderstand hinzufiigen.
ist nicht korrekt. . I . .
«  Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last priifen.
*  Mechanische Verbindung und Verdrahtung des Encoders pri-
fen.
« Parametereinstellung priifen.
ASF + Dieser Fehler ftritt bei der Messung «  Parameter der Drehzahlregelung uberpriifen.
des Phasenverschiebungswinkels auf, «  Motorphasen und den maximal zuléssigen Strom fiir den Um-
wenn die Motorphase ausgefallen oder richter Giberpriifen.
die Motorinduktivitat zu hoch ist.
brF » Der Ruckmeldekontakt der Bremse * Den Ruckmeldestrompfad und den Steuerkreis der Bremse
stimmt nicht mit der Bremslogik Uber- Uberprufen.
ein. «  Den mechanischen Zustand der Bremse lberpriifen.
* Der Motor wird von der Bremse nicht « Den Zustand der Bremsbelage tiberpriifen.
schnell genug gestoppt (Erkennung
durch Drehzahlmessung am Eingang
L,Pulse Input).
CrF1 *  Fehler der Lastrelais-Steuerung oder *  Umrichter aus- und wieder einschalten.
Lastwiderstand beschadigt. -+ Interne Anschliisse priifen.
*  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
EEF1 *  Fehler des internen Speichers, Steuer- «  Umgebung priifen (elektromagnetische Vertraglichkeit).
block. * Abschalten, wieder einschalten, zur Werkseinstellung zuriick-
EEF2 * Fehler des internen Speichers, Leis- kehren.
tungskarte. +  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
FCF1 + Das Ausgangsschiitz bleibt geschlos- « Das Schiitz und seine Verdrahtung tberprifen.
sen, obwohl alle Bedingungen zum Off-| .~ pen Riickmeldestrompfad tiberpriifen.
nen des Schitzes erfilllt sind.
HdF *  Kurzschluss oder Erdschluss am Um- *  Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung des
richterausgang. Motors Uberprifen.
ILF *  Unterbrechung der Kommunikation zwi- * Umgebung prifen (elektromagnetische Vertraglichkeit).
schen Optionskarte und Umrichter. «  Anschlisse prifen.
«  Optionskarte austauschen.
*  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
InF1 + Die Leistungskarte weicht von der ge- *  Den Referenztyp der Leistungskarte Uberpriifen.
speicherten Leistungskarte ab.
InF2 » Die Leistungskarte ist nicht mit dem »  Den Sollwert der Leistungskarte und ihre Kompatibilitat (iberprii-
Steuerblock kompatibel. fen.
InF3 »  Kommunikationsunterbrechung  zwi- * Interne Anschlisse prifen.
schen den internen Karten. «  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
InF4 * Inkonsistenz der internen Daten. « Den Umrichter neu kalibrieren (durch den Kundendienst von
B&R).
InF6 +  Die im Umrichter installierte Option wird «  Den Typ der Option und die Kompatibilitat Gberprifen.
nicht erkannt.
InF9 + Die Strommessungen sind nicht kor- « Die Stromgeber oder die Leistungskarte ersetzen.
rekt. «  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
InFA + Die Eingangsstufe funktioniert nicht *  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
ordnungsgeman.
InFb »  Der Temperaturfihler des Umrichters «  Den Temperaturfihler des Umrichters ersetzen.
funktioniert nicht ordnungsgemaR. +  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
InFE *  Fehler des internen Mikroprozessors. *  Ausschalten und zuriicksetzen.
*  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
OCF * Parameter der Menus «  Parameter Uberpriifen.
4re (_SIZt-)‘ uhntdk Kt «  Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last priifen.
(drC-) sm“ nlc' orrext. «  Zustand der Mechanik uberpriifen.
mas;ent.raiheglodsr Last zu hoch. . Wert (CLI) reduzieren.
echanisehe Blockierung. *  Taktfrequenz erhdhen.
SAFF »  Entprellzeit Gberschritten. «  Konfiguration der Sicherheitsfunktionen Gberpriifen.

SS1 Auslése-Schwellwert (berschrit-
ten.

Falsche Konfiguration.
SLS-Uberdrehzahlauslésung erkannt.

Im Handbuch ACOPOSinverter im Kapitel Sicherheitsfunktionen
nachsehen.

Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
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Fehler |Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
SCF1 *  Kurzschluss oder Erdschluss am Um- *  Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung des
richterausgang. Motors Uberprifen.
«  Taktfrequenz verringern.
*  Motordrosseln in Reihenschaltung anschlieRen.
«  Drehzahlregelung und Bremseinstellung tberprifen.
. (ttr) erhdhen.
*  Taktfrequenz erhéhen.
SCF3 +  Starker Ableitstrom gegen Erde bei Par- *  Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung des
allelanschluss mehrerer Motoren. Motors Uberprifen.
«  Taktfrequenz verringern.
*  Motordrosseln in Reihenschaltung anschlieen.
*  Drehzahlregelung und Bremseinstellung tberprifen.
B (ttr) erhdhen.
«  Taktfrequenz verringern.
SOF » Instabilitdt oder zu stark antreibende «  Die Parameter von Motor, Verstarkung und Stabilitat iberprifen.
Last. «  Bremswiderstand hinzufigen.
+  Dimensionierung von Motor/Umrichter/Last priifen.
* Parametereinstellungen fir die Funktion
(FgF-) uberprufen, sofern konfiguriert.
SPF » Signal am Eingang ,Pulse Input* nicht »  Konfigurationsparameter des Encoders priifen.
vorhanden, wenn dieser bei der Dreh- «  Verdrahtung zwischen Encoder und Umrichter priifen.
zahlmessung verwendet wird. N
R ) *  Encoder prifen.
* Encoder-Riickfiihrungssignal fehlt. «  Verkabelung am Eingang und verwendeten Sensor priifen.
tnF *  Spezialmotor oder Motor mit fir den «  Prufen, ob Motor und Umrichter kompatibel sind.
Umrichter ungeeigneter Leistung. +  Priifen, ob der Motor bei der Motormessung erkannt wird.
* Motor nicht an Umrichter angeschlos- - Bei Verwendung eines Ausgangsmotorschiitzes dieses wéh-
sen. rend der Vermessung schlieRen.
* Motor nicht angehalten. «  Priifen, ob der Motor wahrend der Motormessung gestoppt ist.
320 ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50




Der Antrieb

5.3.2.4 Fehler, die nach Beseitigung der Storungsursache durch einen automatischen Wiederanlauf quit-

tiert werden konnen

Diese Fehler konnen auch durch Ein- und Ausschalten durch einen Logikeingang oder ein Steuerbit behoben

werden (Parameter (rSF)).
Fehler |Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
bLF »  Strom des Bremshubs nicht erreicht. «  Den Umrichter-/Motor-Anschluss Uberprufen.
» Schwellwert der Bremsabfallfrequenz «  Die Motorwicklungen uberpriifen.

| , (bEn) nur regu-| . Dje Einstellungen (Ibr) und

liert, wenn die Bremslogik zugeordnet (Ird) Gberpriifen.

ist. « Die empfohlenen Einstellungen fir (bEn)

anwenden.
CnF *  Kommunikationsunterbrechung an der *  Umgebung prifen (elektromagnetische Vertraglichkeit).
Kommunikationskarte. +  Verdrahtung priifen.
«  Timeout prifen.
«  Optionskarte austauschen.
*  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
COF *  Kommunikationsunterbrechung auf *  Kommunikationsbus prifen.
dem CANopen®-Bus. « Timeout priifen.

EPF1 +  Storung durch ein externes Gerat aus- « Das Gerét, das die Storung verursacht hat, prifen und wieder

geldst, entsprechend Benutzer. einschalten.

EPF2 *  Durch ein Kommunikationsnetz ausge- « Das Gerét priifen, das die Stérung verursacht hat und wieder

l6ste Stoérung. einschalten.

FCF2 + Das Ausgangsschiitz bleibt geoffnet, ¢ Das Schiitz und seine Verdrahtung tiberprifen.

obwohl alle Bedingungen zum Schlie- «  Den Riickmeldestrompfad tiberpriifen.
Ren des Schiitzes erfiillt sind.

LCF »  Der Umrichter ist nicht eingeschaltet, « Das Schiitz und seine Verdrahtung tberprifen.

obwohl das (LY« Timeout priifen.
abgelaufen ist. « Die Verbindung Netz/Schiitz/Umrichter Uberpriifen.

LFF3 *  Verlust des 4-20 mA-Sollwerts am ana- » Anschluss an den analogen Eingéngen priifen.

logen Eingang Al3.

ObF »  Zu starke Bremsung oder antreibende *  Auslaufzeit erhéhen.

Last. «  Ggf. einen Bremswiderstand einbauen.
*  Netzspannung zu hoch. « Die Funktion (brA) aktivieren, wenn sie
mit der Anwendung kompatibel ist.
«  Uberpriifen Sie die Netzspannung.
OCF » Parameter im Meni *  Parameter prifen.
e (_Slzt'f) Iu”ﬁ « Die GroRe des Motors/Antriebs/Last priifen.
( r ) sind falsch. *  Den Zustand des Mechanismus priifen.
»  Tragheit oder Last zu hoch. .
Mechanische Verriegel . (CLI) verringern.
echanische verriegelung. «  Erhohen Sie die Schaltfrequenz.

OHF *  Temperatur des Umrichters zu hoch. *  Motorlast, Beliftung des Umrichters und Umgebungstempera-
tur prifen. Vor dem Wiedereinschalten den Umrichter abkihlen
lassen.

oLC *  Prozessiberlast +  Die Ursache der Uberlast priifen und beseitigen.

« Die Parameter der Funktion (OLd-)
prifen.

OLF *  Auslésung durch zu hohen Motorstrom. « Einstellung des thermischen Motorschutzes und Motorlast tiber-
priifen. Vor dem Wiedereinschalten den Motor abkiihlen lassen.

OPF1 *  Verlust einer Phase am Umrichteraus- * Anschlisse zwischen Umrichter und Motor priifen.

gang.
OPF2 *  Motor nicht angeschlossen oder zu ge- «  Anschlisse zwischen Umrichter und Motor priifen.
ringe Motorleistung. « Bei Verwendung eines Motorschiitzes den Parameter
*  Motorschitz gedffnet. (OPL) auf (OAC) setzen.
* Plotzlich auftretende Instabilitdt des «  Test bei zu geringer Motorleistung oder nicht vorhandenem Mo-
Motorstroms. tor: In den Werkseinstellungen ist die Erkennung von Motor-
phasenausfallen aktiviert (OPL) =
(YES). Wenn der Umrichter getestet werden soll oder Wartungs-
arbeiten durchzufiihren sind, ohne dass auf einen dem Umrich-
termodell entsprechenden Motor zurlickgegriffen werden soll
(dies gilt vor allem fir Hochleistungsumrichter), die Funktion zur
Erkennung der Motorphase deaktivieren:
(OPL) = (nO).
+ Folgende Parameter priifen und optimieren:
(UFr), (UnS)und
(nCr) und (tUn) vornehmen.
OSF * Netzspannung zu hoch. *  Netzspannung Uberprifen.
*  Stbérung im Netz.
OtFL +  Erkennung einer Uberhitzung der PTC- « Die Last und die Bemessung des Motors priifen.
Flhler an Eingang LI6. «  Die Beliiftung des Motors kontrollieren.
«  Vor dem Wiedereinschalten den Motor abkiihlen lassen.
*  Typ und Zustand der PTC-Fuhler kontrollieren.
PtFL +  Offnung oder Kurzschluss der PTC- *  PTC-Fihler und deren Motor-/Umrichter-Verdrahtung Uberpri-

Fihler an Eingang LI6.

fen.
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Fehler |Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
SCF1 *  Kurzschluss oder Erdung am Umrich- « Die Kabel priifen, die den Umrichter mit dem Motor verbinden.
ter-Ausgang. Die Motorisolierung priifen.
« Die Schaltfrequenz reduzieren.
» Die Drosseln seriell mit dem Motor verbinden.
« Die Einstellungen des Geschwindigkeitsregelkreises und der
Bremse priifen.
. (ttr) erhdhen.
«  Erhohen Sie die Schaltfrequenz.
SCF3 +  Signifikanter Erdableitstrom am Umri- « Die Kabel prifen, die den Umrichter mit dem Motor verbinden.
cher-Ausgang, wenn mehrere Motoren Die Motorisolierung priifen.
parallel geschaltet sind. +  Die Schaltfrequenz reduzieren.
« Die Drosseln seriell mit dem Motor verbinden.
« Die Einstellungen des Geschwindigkeitsregelkreises und der
Bremse priifen.
. (ttr) erhéhen.
«  Erhohen Sie die Schaltfrequenz.
SCF4 * Fehler des Leistungsteils. *  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
SCF5 *  Kurzschluss am Umrichterausgang. *  Anschlusskabel vom Umrichter zum Motor und Isolierung des
Motors Uberprifen.
*  Wenden Sie sich an den Produktsupport von B&R.
SLF1 *  Kommunikationsunterbrechung auf *  Kommunikationsbus priifen.
Mod-Bus. «  Timeout priifen.
SLF2 *  Kommunikationsunterbrechung mit PC « Das PC Software-Anschlusskabel Uberpriifen.
Software. «  Timeout priifen.
SLF3 *  Kommunikationsfehler mit dem Grafik- * Klemmenanschluss tberprifen.
terminal. «  Timeout priifen.
SSF *  Wechsel zur Drehmomentenbegren- »  Auf eventuelles Vorhandensein eines mechanischen Problems
zung. Uberpriifen.
« Die Parameter von (tOL-) und die Pa-
rameter von (tld-) Gberprufen.
tJF +  Uberhitzung des Umrichters. «  Dimensionierung von Last/Motor/Umrichter priifen.
*  Taktfrequenz verringern.
*  Vor dem Wiedereinschalten den Motor abkiihlen lassen.
tnF » Spezieller Motor oder Motor, dessen *  Die Kompatibilitat von Motor/Umrichter priifen.
Leistung nicht fir den Umrichter geeig- «  Die Verfiigbarkeit des Motors wahrend dem Auto Tuning priifen.
net ist. « Beider Verwendung eines Ausgangsschiitz, schlieRen Sie die-
*  Motorist nicht mit Umrichter verbunden. sen wahrend dem Auto Tuning.
* Motor nicht gestoppt. «  Priifen Sie, ob der Motor wiahrend dem Tuning Betrieb gestoppt
ist.
ULF *  Prozessunterlast « Die Ursache der Unterlast priifen und beseitigen.

Die Parameter der Funktion (Uld-).
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5.3.2.5 Fehler, die sofort nach Beseitigung der Stérungsursache quittiert werden

Fehler |Name Wahrscheinliche Ursache Fehlerbehebung
CFF *  Optionskarte wurde ausgetauscht oder « Sicherstellen, dass keine Kartenfehler vorliegen.
entfernt. «  Falls die Optionskarte absichtlich geandert/entfernt wurde, die
+  Steuerblock wurde durch einen Steuer- unten angegeben Empfehlungen befolgen.
b_|°h°k erselt(zt, ?ie fur einendanderen Um-| . sicherstellen, dass keine Kartenfehler vorliegen.
m_: tertyp kon |gurl|ert Wf" e.. o «  Falls der Steuerblock absichtlich geadndert wurde, die unten an-
. Ele gkttuetlle Konfiguration ist nicht in- gegeben Empfehlungen befolgen.
onsistent. « Die Werkseinstellungen oder die Backup-Konfiguration (sofern
gliltig) wieder herstellen.
CFlI * Ungultige Konfiguration. Die Uber den « Die zuletzt geladene Konfiguration prifen.
CFI2 Bus oder das Kommunikations-Netz-| . Ejne kompatible Konfiguration laden.
werk geladene Konfiguration ist inkon-
sistent.
CSF *  Umschaltung zu ungiiltigen Kanalen. »  Funktionsparameter Gberprifen.
dLF *  Fehlerhafte Lastvariation. «  Uberpriifen, ob die Last durch ein Hindernis blockiert wird.
« Das Wiedereinschalten erfolgt Uber das Zuriicksetzen des Fahr-
befehls.
HCF + Die Funktion « ImFalle eines Kartenfehlers die Originalkarte wieder installieren.
(PPI-) wurde konfiguriert und eine Um- + Die Konfiguration durch Eingabe von
richterkarte geandert. (PPI) bestéatigen, wenn die Karte absichtlich geéndert wurde.
PHF *  Fehlerhafte Umrichterversorgung oder » Leistungsanschluss und Sicherungen tberpriifen.
Sicherung geschmolzen. «  Ein dreiphasiges Netz verwenden.
* Ausfall einer Phase. «  Den Fehler deaktivieren durch (IPL) =
*  Verwendung eines dreiphasigen ACO- (nO).
POSinverter in einem einphasigen
Netz.
+  Lastmit Unwucht. Diese Schutzfunktion
wirkt nur unter Last.
USF *  Netzspannung zu niedrig. « Die Spannung und die Parameter von
+  Vorlbergehender Spannungsabfall. (USb-) berpriifen.

5.3.2.6 Optionskarte ausgetauscht oder entfernt

Wird die Optionskarte geloscht oder durch eine andere ersetzt, verriegelt der Umrichter im Fehlermodus

(CFF) beim Einschalten. Wenn die Karte absichtlich ausgetauscht oder entfernt wurde, kann dieser Fehler
durch zweimaliges Driicken der ENT-Taste geléscht werden. Dies bewirkt die Wiederherstellung aller Werksein-
stellungen fiir die kartenspezifischen Parametergruppen. Diese lauten:

Austausch einer Karte durch den gleichen Kartentyp
*  Kommunikationskarten: Nur die fir Kommunikationskarten spezifischen Parameter

5.3.2.7 Wechsel des Steuerteils

Wird ein Steuerblock durch einen Steuerblock ersetzt, der in einem anderen Umrichtertyp konfiguriert wurde, ver-
riegelt der Umrichter im Fehlermodus (CFF) beim Einschalten. Wenn der Steuerblock absichtlich
ausgetauscht wurde, kann der Fehler durch zweimaliges Driicken der ENT-Taste geldscht werden, was zur Wie-
derherstellung aller Werkseinstellungen fiihrt.

5.3.2.8 Fehler, die auf dem externen Bedienterminal angezeigt werden

Code Name Beschreibung
Inlt Die Mikrosteuerung wird initiiert.
Es wird nach der Kommunikationskonfiguration gesucht.
COM.E" Timeout-Fehler (50 ms).
Diese Meldung wird nach 20 Kommunikationsversuchen angezeigt.
A-171 Eine Taste wurde langer als 10 Sekunden lang gedrickt.

Die Verbindung zum Tastenfeld wurde unterbrochen.
Das Tastenfeld wird durch Driicken einer Taste erneut aktiviert.

CLm Dieser Fehler wird nach einmaligem Driicken der STOP-Taste angezeigt, wenn der aktive Befehlkanal das ex-
terne Bedienterminal ist.
dEU.E" Die Marke des Umrichters stimmt nicht mit der des externen Bedienterminals lberein.
rOM.E" Bei der Priifsummen-Berechnung wurde eine Abweichung im ROM des externen Bedienterminals festgestellt.
rAM.E" Es wurde eine RAM-Abweichung des externen Bedienterminals erkannt.
CPU.E" Weitere Fehler.
1) Blinkt
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6 Der Antrieb in AutomationStudio

Jeder ACOPOSinverter besteht aus einem Frequenzumrichter, der mit einer Kommunikationskarte ausgeristet
ist. Je nach Art des Netzwerkes steht ein Hardware-Upgrade zur Verfligung, das sowohl die Informationen zum
jeweiligen Netzwerktyp, als auch die Daten aller verfliigbaren Antriebe enthalt. In der Modulkonfiguration kann die
gewinschte Leistungsklasse des Antriebs ausgewahlt werden, sodass in Automation Studio nur noch kompatible
Werte fir die Motorparameter voreingestellt werden kénnen.

6.1 Die Modulkonfiguration

Fur die ACOPQOSinverter der Generation ,Px6“ wurden die Konfigurationsparameter neu strukturiert. Auf diese
Weise konnten verwandte Funktionen bei allen Vertretern dieser Produktgruppe auf die gleiche Weise angeordnet
werden. Der Zugang zu unterschiedlichen Antrieben wurde vereinheitlicht und der Wechsel zwischen verschiede-
nen Geraten erleichtert.

Information:

Der Frequenzumrichter validiert beim Start den aktuell konfigurierten Parametersatz. Um einen fehler-
freien Projekt-Download zu gewéhrleisten, muss die Modulkonfiguration des Automation Studio Pro-
jektes den Anforderungen der internen Konsistenzpriifung entsprechen. In der neu strukturierten Mo-
dulkonfiguration fiir die Produktgeneration Px6 werden alle bekannten Abhéngigkeiten zwischen den
Konfigurationsparametern beriicksichtigt, sodass die Handhabung der Gerate wesentlich erleichtert
werden konnte.

Mit Hilfe der Modulkonfiguration kénnen alle Parameter eingestellt werden, die fiir die Verwendung an der SPS
relevant sind. Durch einen Rechtsklick auf das Gerat im Physical View oder dem System Designer erscheint ein
Auswabhlfenster, Uber das die Modulkonfiguration gedffnet werden kann.
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Die Modulkonfiguration der ACOPOSinverter ist logisch gegliedert. Die nachfolgende Ubersicht zeigt auszugswei-
se die wichtigsten Teile der Benutzeroberflache:

» Konfiguration der POWERLINK-Eigenschaften

o

o

Multiplexed Station
Dynamic Node Allocation

* Funktionsmodell des ACOPOSinverter (Auswahl obligatorisch)

o

o

Optionale Monitoring Datenpunkte
Hardwaresetup (Auswahl obligatorisch)

]

* Lokale Prozesslogik

o

Konfiguration der lokalen 1/0Os
Alarme oder Alarmgruppen
Analogwertiberwachungen

» Leistungsteil (Auswahl obligatorisch)

o

Motordaten (Eingabe obligatorisch)
Temperaturiberwachung
Strom-, Drehzahlbegrenzung

[}

o

* Antrieb

o

Motormanagement
Achsmanagement
Lastmanagement

o

6.1.1 Die Kommunikationsschnittstelle

Im ersten Abschnitt der Modulkonfiguration sind die Einstellungen zur Kommunikationskarte angeordnet. Wird
der ACOPOSinverter in einem POWERLINK-Netzwerk verwendet, werden haufig folgende Standardfunktionen
aktiviert:

1. Dynamic Node Allocation (kurz: ,DNA)
Mit Hilfe der DNA-Funktion kann die POWERLINK-Knotennummer automatisch vergeben werden, die nor-
malerweise vorab manuell am Antrieb eingegeben werden muss.

2. Multiplexed Station (kurz ,Multiplexing®)
Mit Hilfe der Multiplexing-Funktion kann die Buslastam POWERLINK reduziert werden, ohne die Ansteuerung
des Motors zu beeintrachtigen.

6.1.2 Funktionsmodelle des Antriebs

Im zweiten Abschnitt der Modulkonfiguration sind die Einstellungen zum Frequenzumrichter angeordnet. Fir die
ACOPOSinverter wurden zwei Funktionsmodelle implementiert:

1. ,Motion Configuration®
Das Funktionsmodell ,Motion Configuration® dient zur Einbindung des ACOPQOSinverters in ein mapp Motion
- Projekt.

2. ,Direct Control”

Das Funktionsmodell ,Direct Control* dient zur direkten Ansteuerung des ACOPOSinverters ber das 1/O-
Mapping.

6.2 Inbetriebnahme

Die nachfolgende Schrittkette beschreibt die empfohlene Vorgehensweise zur Inbetriebnahme eines ACOPOSin-
verters. Dieser Ablauf ist nicht verpflichtend. Erfahrene Benutzer lassen haufig einzelne Schritte aus oder nutzen
alternative Wege, um den Antrieb in Betrieb zu nehmen. Die Verwendung der Automation Studio Library ,AsEpl“
bzw. ,AsloAcc” ist weiterhin erlaubt, wird aber im Rahmen dieser Beschreibung nicht naher betrachtet.

Fir jeden aufgeflihrten Schritt wurde ein entsprechendes Unterkapitel verfasst, dass den Vorgang genauer erklart.
Schritt 1 wird in Unterkapitel 1, Schritt 2 in Unterkapitel 2, usw. erlautert.
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Empfohlene Schrittkette:

1. Projektieren Sie ihre SPS und den Antrieb im Systemdesigner/Physical View des Automation Studios.
Uberpriifen Sie das erzeugte Automation Studio Projekt.

2. Wechseln Sie in die Modulkonfiguration des Antriebs.
Treffen Sie eine vorlaufige Auswahl fir das Funktionsmodell und geben Sie den vorliegenden Motortyp (ASM
oder SYN ohne Zusatzfunktion) unter Hardwaresetup ein.

3. Tragen Sie die Nennwerte des Motors in der Modulkonfiguration des Antriebs ein.
Uberpriifen Sie die eingegebenen Antriebsdaten.

4. Fihren Sie das , Tuning® durch.
Uberpriifen Sie das Verhalten des Antriebs. Es wird empfohlen, die Ergebnisse der Messung auszulesen und
in die Modulkonfiguration des Antriebs zu ibernehmen.

5. Passen Sie abschlie3end die Einstellungen fir die Konfigurationspunkte Funktionsmodell und Hardwarese-
tup an.
Stellen Sie sicher, dass die zuvor eingegeben Motordaten in der Modulkonfiguration des Antriebs erhalten
geblieben sind.

6.2.1 Auswahl des korrekten HW-Upgrades

Erstellen Sie ein Automation Studio Projekt mit ihnrer SPS und dem gewlinschten Antrieb im Systemdesigner/Phy-
sical View. Die nachfolgende Tabelle ordnet allen Antrieben der Produktfamilie ,ACOPOSinverter Px6“ das bend-
tigte HW Upgrade zu.

Typ des ACOPOSinverters Name des benétigten HW Upgrades
ACOPOSinverter P76 8176xxxxxxX.0P-xxX

Sollten Sie eine POWERLINK-Kommunikationskarte verwenden, stellen Sie sicher, dass die projektierte Knoten-
nummer mit der am Antrieb eingestellten Ubereinstimmt.

» Die Default-Einstellungen in Automation Studio sehen vor, dass Knotennummern von POWERLINK-CNs
vorab manuell konfiguriert werden.

Am ACOPOSinverter kann die Knotennummer manuell in folgendem Untermen( vorgegeben werden:
Pfad: DRI - CONF — FULL — COM — CBD — ADRC

Der neue Wert muss mit ,Enter” bestatigt werden, um ihn in den Speicher zu (ibernehmen. Anschlief3end
muss der ACOPOSinverter neu gestartet werden. Dazu kann das Gerat aus- und wieder eingeschaltet
werden.

» Die Default-Einstellungen am Gerat sehen vor, dass fur ACOPOSinverter in POWERLINK-Netzwerken die
Knotennummer ,0“ eingestellt ist. Diese Konfiguration kann beibehalten werden, wenn in der Modulkonfi-
guration in Automation Studio die POWERLINK-Standardfunktion ,Dynamic Node Allocation“ (kurz DNA)
aktiviert ist.

Pfad: POWERLINK-Eigenschaften — Dynamic Node Allocation

Ubertragen Sie anschlieRend das kompilierte Projekt auf die SPS und warten Sie den erneuten Verbindungsaufbau
ab. Wechseln Sie in das ,1/0O-Mapping“ des Antriebs und schalten Sie den Monitor mode ein.

Wenn ModuleOk mit TRUE zuriickgemeldet wird, fahren Sie mit dem nachsten Schritt der Schrittkette fort. Sollte
ModuleOk FALSE bleiben, fiihren Sie die nachfolgend aufgelisteten Gegenmallnahmen durch.

GegenmafBnahmen:
Stellen Sie sicher, dass die Netzwerk-Einstellungen des Masters kompatibel zum Antrieb sind. Der eingestellte
Bus-Zyklus der Masterschnittstelle sollte 400 us nicht unterschreiten.

6.2.2 Funktionsmodell und Hardwaresetup

Treffen Sie eine vorlaufige Auswahl fir das Funktionsmodell. In diesem Dokument werden die Vorgehensweisen
fur beide Funktionsmodelle beschrieben.

Hinweis:

Das Funktionsmodell ,,Direct control“ hat sich fiir die anschlieBende Messprozedur als komfortabler
erwiesen. Der Wechsel zum Funktionsmodell ,,Motion Configuration® ist auch zu einem spateren Zeit-
punkt noch moglich.

Wahlen Sie als Hardware-Setup den vorliegenden Motortyp (Asynchronmotor ,ASM*, Synchronmotor ,SYN®) ohne
eventuell vorhandenes Zubehor (Haltebremse ,BRK®, Encoder ,ENC*) aus.
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6.2.3 Nennwerte des Motors (Motortypenschild) eingeben

Um einen Motor ansteuern zu kénnen, missen dem ACOPOSinverter die Nennwerte des angeschlossenen Mo-
tors (Motortypenschild) bekannt gegeben werden. Wechseln Sie dazu in die Modulkonfiguration des Antriebs und
gehen Sie wie folgt vor:

1. Geben Sie ihr Leistungsteil ein.
Wahlen Sie dazu die Bestellnummer ihres Antriebs aus.

2. Geben Sie die Nenndaten ihres Motors vor.
Nennstrom, Nennspannung, Nenndrehzahl, ...

Abhéangig vom Motortyp missen folgende Parameter in der Modulkonfiguration eingegeben werden:

Asynchronmotor (ASM) Synchronmotor (SYN)
FRS Frequency TQS Torque
NSP Speed PPNS Number of pole pairs
UNS Voltage NSPS Speed
NCR Current NCRS Current
COSs Cosine(p)
NPR Power
Information:

Beim Einsatz von Asynchronmotoren mit niedrigerer Effizienz (z. B. Motoren der Effizienzklasse IE 1
oder Motoren mit unrundem Lauf) wird empfohlen, die Motorleistung (NPR) einzugeben und den Wert
des Parameters Cosinus(¢) auf 100 zu definieren.

Ubertragen Sie anschlieRend das kompilierte Projekt auf die SPS und warten Sie den erneuten Verbindungsaufbau
ab. Wechseln Sie in das ,1/0O-Mapping“ des Antriebs und schalten Sie den Monitor mode ein.

Wenn ModuleOk mit TRUE zuriickgemeldet wird, fahren Sie mit dem nachsten Schritt der Schrittkette fort. Sollte
ModuleOk FALSE bleiben, fiihren Sie die nachfolgend aufgelisteten GegenmalRnahmen durch.
Gegenmafnahmen
» Stellen Sie sicher, dass die Angaben zur Nennleistung von Motor und Antrieb in etwa lbereinstimmen.

+ Stellen Sie sicher, dass beim Eingeben der Motordaten die Kommastelle korrekt beachtet wurde (Achten
Sie in der Modulkonfiguration auf die Angaben in der Spalte ,Einheit).

6.2.4 "Tuning"

Der ACOPOSinverter verwendet intern ein Berechnungsmodell, um den angeschlossenen Motor anzusteuern.
Dieses Modell verwendet die Kennwerte des Motortypenschilds. Um das Gesamtsystem aus Antrieb, Motorkabel
und Motor realistisch abzubilden, missen weitere Einflussfaktoren berlcksichtigt werden. Es muss deshalb vor
der eigentlichen Verwendung eine Messprozedur durchlaufen werden. Automation Studio bietet die Mdglichkeit,
die Messergebnisse im Projekt zu speichern.

Mit den Default-Einstellungen wird nach jedem Download der Antriebsparameter eine neue Messung angefordert.
Beim nachsten Ubergang in den Status ,Operation enabled” wird die Messung ausgefiihrt. Diese Einstellung er-
mdglicht eine komfortable und schnelle Inbetriebnahme des Antriebs. Sie fuhrt allerdings dazu, dass das Achsver-
halten nach jedem Neustart justiert wird. Um das Achsverhalten eindeutig vorzugeben, missen die Ergebnispara-
meter nach der Messung ausgelesen und anschlieRend direkt in die Modulkonfiguration eingegeben werden.

Information:

Um bei der Messung adaquate Werte zu erhalten, miissen zuvor die Kennwerte des Motortypenschildes
im ACOPOSinverter eingegeben worden sein.

6.2.4.1 Prozedur mit Default-Einstellungen im Funktionsmodell ,,Direct control“

Um bei Verwendung des Funktionsmodells ,Direct control” in den Zustand ,Operation enabled” zu wechseln und
damit die Messprozedur anzustof3en, kann das 1/O-Mapping verwendet werden. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

Uberpriifen Sie vorab die aktuelle Konfiguration

» Stellen Sie sicher, dass das Funktionsmodell ,Direct control“ ausgewahilt ist.
» Stellen Sie sicher, dass die Nennwerte des Motors (Motortypenschild) korrekt eingetragen sind.
» Stellen Sie sicher, dass die ,Tuning“-Einstellungen nicht angepasst wurden.
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Sollten einzelne Konfigurationspunkte nicht den Anforderungen entsprechen, passen Sie diese an und Ubertragen
Sie das Automation Studio Projekt erneut.

Messprozedur auslésen

Versorgen Sie den Zwischenkreis des ACOPOSinverters, wechseln Sie in das ,I/O-Mapping“ des Antriebs und
schalten Sie den Monitor mode ein.

» Stellen Sie sicher, dass Bit 4 des DS402-Statuswortes TRUE meldet (Zwischenkreis versorgt).

» Forcen Sie den Ausgangsdatenpunkt (0x6042) fiir den DS402-Sollwert auf Wert 0.

Lésen Sie mit Hilfe des DS402-Kommandowort die Messung aus.

» Forcen Sie dazu den entsprechenden Datenpunkt (0x6040) in Ausgangrichtung nacheinander auf folgende
Werte: 6, 7, 127.

» Achten Sie darauf, dass das DS402-Statuswort nach dem Absenden jedes Befehls korrekt zuriickgemeldet
wird. Prifen Sie dazu, ob Sie dem Zustand ,Operationen enabled“ ndhergekommen sind (siehe Ubersicht
zur DS402-Statemaschine).

Information:
Wahrend der Messung kommt es zu einer markanten Gerdauschentwicklung. Dies ist korrekt.

Fahren Sie fort, indem Sie die Messergebnisse aus dem Speicher des Antriebs auslesen (siehe Kapitel "Auslesen
der Messergebnisse" auf Seite 329).

6.2.4.2 Prozedur mit Default-Einstellungen im Funktionsmodell ,,Motion Configuration*

Um bei Verwendung des Funktionsmodells ,Motion configuration“in den Zustand ,,Operation enabled“ zu wechseln
und damit die Messprozedur anzustof3en, kann mapp Cockpit verwendet werden. Alternativ dazu kénnen auch die
Funktionsbausteine der mapp Motion - Bibliothek genutzt werden.

Uberpriifen Sie vorab die aktuelle Konfiguration

» Stellen Sie sicher, dass das Funktionsmodell ,Motion Configuration“ ausgewahlt ist.
» Stellen Sie sicher, dass die Nennwerte des Motors (Motortypenschild) korrekt eingetragen sind.
» Stellen Sie sicher, dass die ,Tuning“-Einstellungen nicht angepasst wurden.

+ Stellen Sie sicher, dass ein Achsobjekt (gAxis_x) angelegt und als ,Axis reference” in der Modulkonfigura-
tion des Antriebs eingetragen ist.
Eine Schritt fir Schritt Anleitung zum Angelegen eines Achsobjekts fir mapp Motion bzw. mapp Cockpit
finden Sie im entsprechenden Getting Started.

Wechseln Sie in den ,Change Runtime®/,Runtime andern“-Dialog
Pfad (de): Projekt — Runtime Versionen andern...
Im Reiter ,Runtime Versionen® werden alle ausgewahlten Komponenten der Automation Runtime angezeigt.

» Stellen Sie sicher, dass eine Version flir mapp Motion definiert ist.
» Stellen Sie sicher, dass eine Version fir mapp Cockpit definiert ist.

» Stellen Sie sicher, dass eine Version fir McDS402Ax definiert ist.
Die Version fur McDS402Ax wird als ,Advanced®/,Erweiterte” Einstellung in mapp Motion angezeigt. Diese
kénnen Uber eine Checkbox im unteren rechten Bereich ein- bzw. ausgeblendet werden.

Sollten einzelne Konfigurationspunkte nicht den Anforderungen entsprechen, passen Sie diese an und Ubertragen
Sie das Automation Studio Projekt erneut.

Messprozedur auslésen

Versorgen Sie den Zwischenkreis des ACOPOSinverter und 6ffnen Sie das Web-Interface fir mapp Cockpit.
Pfad (de): Extras — mapp Cockpit

Oder 6ffnen sie es im Browser Uber http://[IP Adresse der Steuerung]:8084/mappCockpit/index.html?clear

» Wahlen Sie die Achse, die in der Konfiguration des Inverters eingetragen wurde, aus und Uberprifen Sie,
ob ,Communication ready“ im mapp Cockpit ,true“ ist.

+ Starten Sie die Messung durch Klicken des griinen PowerOn-Knopfes.
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Information:
Wahrend der Messung kommt es zu einer markanten Gerduschentwicklung. Dies ist korrekt.

Wahrend der Messung kann eine Fehlermeldung im mapp Cockpit Logger auftreten. Diese tritt nur
wahrend Messung auf und kann daher ignoriert werden.

Fahren Sie fort, indem Sie die Messergebnisse aus dem Speicher des Antriebs auslesen.
6.2.4.3 Auslesen der Messergebnisse

Abhangig vom Motortyp werden Werte fir die folgenden Antriebsparameter ermittelt:

Asynchronmotor (ASY) Synchronmotor (SYN)

RSA Stator resistance RSAS Stator resistance

LFA Leakage inductance LDS Leakage inductance d part

IDA Magnetizing current LQS Leakage inductance q part

TRA Rotor time const. PHS Permanent magnet flux
SMOT Saliency motor state

Um die Messergebnisse auszulesen, wird die Verwendung des optionalen Displays empfohlen. Sollte das Display
nicht vorliegen, kann auch die Automation Studio Library AsEpl/AsloAcc genutzt werden.

Zuriicklesen der Messergebnisse mit Hilfe des Zusatzdisplays:

Wenn Sie ein adaquates Zusatzdisplay zur Hand haben, kénnen Sie die Ergebnisse der letzten Messung wie folgt
auslesen :

Pfad:

Asynchronmotor: DRI - CONF — FULL — DRC — ASY
Synchronmotor: DRI — CONF — FULL — DRC — SYN
Zurucklesen der Messergebnisse mit Hilfe von AS-Libraries:

Alternativ kénnen Sie die Ergebnisse der letzten Messung auch mit der Read-Funktion der entsprechenden Library
Uber Automation Studio auslesen. In X2X-Netzwerken wird daflr die Automation Studio Library ,AsloAcc® und in
POWERLINK-Netzwerken die Automation Studio Library ,AsEpl“ bendétigt.

Asynchronmotor (ASM) Synchronmotor (SYN)

X2X POWERLINK X2X POWERLINK

Channel name Index Subindex Channel name Index Subindex

RSA_Input 0x2042 0x2B RSAS_Input 0x2042 0x53

LFA_Input 0x2042 0x3F LDS_Input 0x2042 0x4B

IDA_Input 0x2042 0x35 LQS_Input 0x2042 0x4C

TRA_Input 0x2042 0x44 PHS_Input 0x2042 Ox4A
SMOT_Input 0x2042 0x2E

6.2.4.4 Messergebnisse evaluieren und im Projekt hinterlegen

Die Messung der Zusatzparameter wird von diversen Umweltfaktoren beeinflusst. Jede Messung ergibt individuelle
Ergebnisse. Fir die Bestimmung der Zusatzparameter wird empfohlen, die Messung mehrfach (5 bis 10 mal)
durchzufihren und jeweils Mittelwerte zu bilden.

In der Modulkonfiguration des Antriebs werden unterschiedliche Messmethoden angeboten. Wenn Sie die Mess-
methoden fir die Wiederholungsmessungen variieren, kdnnen die Wertbereiche der einzelnen Parameter besser
eingeschatzt werden.

Achtung!
Beachten Sie die detaillierte Beschreibung der einzelnen Konfigurationsparameter.

Einzelne Methoden kéonnen dazu fiihren, dass sich der Motor wahrend des Messvorgangs dreht. Sollte
eine derartige Messmethode ausgewahlt sein, muss die Achse ggf. vom Rest der Applikation getrennt
werden.

Um die Messung mit Motoren durchzufiihren, die eine Haltebremse integriert haben, muss sicherge-
stellt werden, dass die Bremse vor der Messung gelost wurde. Wenn die applikativen Gegebenheiten
ein permanentes Losen der Bremse nicht zulassen, diirfen nur Messmethoden verwenden werden, bei
denen keine Drehung des Motors zu erwarten ist.

Wechseln Sie in die Modulkonfiguration des Antriebs.
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Andern Sie die , Tuning“-Einstellungen von gemessene auf vordefinierte Werte und tragen Sie die ermittelten Kenn-
werte ein.
Zusammenhang zwischen Konfigurationsparameter ,,AST*“ und Messergebnis ,,SMOT“

Wenn die Messprozedur fur Synchronmotoren verwendet wird, kann der Wert fir den Konfigurationsparameter
LAST mit Hilfe des Messergebnisses fur ,SMOT* bestimmt werden.

»SMOT* Saliency motor state »AST" Angle setting type
1,LLS" Low salient — 5,PSI* PSI align
6 ,PSIO* PSIO align
2 ,MLS" Medium salient — 4 ,SPMA* SPM align
3 HLS" High salient — 3 ,IPMA® IPM align

6.2.5 Funktionsmodell und Hardwaresetup Il

Legen Sie die bendtigten Werte fur die Konfigurationspunkte Funktionsmodell und Hardwaresetup abschlieRend
fest.

6.2.5.1 Funktionsmodell

Fir die ACOPQOSinverter wurden zwei Funktionsmodelle implementiert.

Motion Configuration

Im Funktionsmodell ,Motion Configuration“ wird der ACOPOSinverter als mapp Objekt vom Typ Achse ,mappA-
xis“ verwendet, d. h. der Frequenzumrichter wird aus mapp Motion heraus verwaltet. Die benétigten Daten zur
Ansteuerung des Motors (DS402-Steuerwort und Geschwindigkeits-Sollwert) werden von der SPS erzeugt und
unmittelbar an den Antrieb Gbermittelt. Der Anwender hat keine Mdéglichkeit direkt auf diese Ausgangsdatenpunkte
zuzugreifen.

Das Funktionsmodell ,Motion Configuration“ und die Verwendung von mapp Motion bietet folgendes:

* herstelleriibergreifend einheitliches Einstellen des Geschwindigkeitsprofils (z. B. Festlegen von min/max
Geschwindigkeit, Beschleunigungs-/Bremsverhalten)

 herstelleriibergreifend einheitliche Bedienung (z. B. Ein-/Ausschalten des Antriebes, Vorgabe des Dreh-
zahlsollwertes) mit PLCopen Funktionsblécken

» es ermdglicht SPS-basierte Interaktion mit anderen Antrieben im Automation Studio Projekt

Durch geschicktes Einbinden des Frequenzumrichters in ein mapp Motion - Projekt kann der Ubergang vom Pro-
grammieren zum Konfigurieren gelingen. Das 1/0O-Mapping spielt im Funktionsmodell ,MotionConfiguration® eine
untergeordnete Rolle. Es bietet z. B. die Mdglichkeit den Frequenzumrichter Gber die mapp Motion typischen Funk-
tionen hinaus zu monitoren. So kénnen, neben den standardisierten DS402-Eingangsdatenpunkten (Fehlercode,
Statuswort und Drehzahl-Istwert) auch herstellerspezifische Informationen abgerufen werden, um die aktuelle Si-
tuation am Antrieb noch detaillierter zu analysieren.

Direct control

Im Funktionsmodell ,Direct control* wird der ACOPOSinverter tber die Modulkonfiguration und das I/0O-Mapping
verwaltet. Die bendtigten Einstellungen (inkl. DS402-Drehzahlprofil) kdnnen tber die Modulkonfiguration eingege-
ben werden. Anschlieend dient das 1/0-Mapping zur Interaktion mit dem Frequenzumrichter; d. h. die DS402-
Eingangsdaten (Fehlercode, Statuswort und Drehzahl-Istwert) kénnen empfangen und die DS402-Ausgangsdaten
(Steuerwort und Drehzahl-Sollwert) kdnnen versendet werden.

Funktionsmodell ,Direct control®:

» Es bendtigt keine Lizenz fir die Entwicklungsumgebung mapp Motion.

» Das Modell setzt voraus, dass der Benutzer einen SPS-Task programmieren kann, der das bendtigte Kom-
mandointerface verwaltet.

» Es wird nur empfohlen, wenn der Frequenzumrichter wenig mit anderen Geraten im Automation Studio
Projekt interagieren soll.

Bei der Verwendung des Funktionsmodells ,Direct control® muss die Ansteuerung des Motors in Automation Studio
ausprogrammiert werden. Dabei muss die DS402-Statemaschine bertcksichtigt werden (siehe Kapitel "Die DS402-
Statemachine" auf Seite 337).
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6.2.5.2 Hardwaresetup

Der Antrieb stellt unterschiedliche Hardware-Setups zur Verfligung. Wahlen Sie das fir ihre Situation passende
aus. Achten Sie darauf, dass der zuvor ausgewahlte Motortyp (Asynchronmotor ,ASM*“, Synchronmotor ,SYN®)
nicht verandert wird.

Achtung!

Da zur Beschreibung von Asynchronmotoren ,,ASM“ und Synchronmotoren ,,SYN“ unterschiedliche
Parameter genutzt werden, miissen nach dem Umschalten des Motortyps die Motordaten (Motortypen-
schild und Ergebnisparameter der Messprozedur) neu eingegeben werden.

Haltebremse

Sollten Sie einen Motor mit integrierter Haltebremse in Betrieb nehmen, stellen Sie sicher, dass die Funktion zur
Ansteuerung der Bremse mit dem gewlnschten Logikausgang verknupft ist.

Pfad: Hardwaresetup — Lokale Prozesslogik — Konfiguration der lokalen I/Os

Achtung!

Mehrfachverkniipfungen werden vom Antrieb nicht unterstiitzt. Stellen Sie sicher, dass nur ein Logik-
ausgang (Relais, digitaler Ausgang) mit der Funktion zur Ansteuerung der Haltebremse verkniipft ist.

Passen Sie anschlieRend die Funktionsweise der Bremsfunktion an.

Pfad: Hardwaresetup — Leistungsteil — Motordaten

Encoder

Einige Antriebe bieten Hardwaresetups mit Encoder an. Sollte der Antrieb mit einer Encoderkarte ausgertistet sein,
kann das entsprechende Signal vom Antrieb verarbeitet werden. Der so ermittelte Drehzahlistwert kann anschlie-
Rend fur die Drehzahlregelung genutzt werden.

Wahlen Sie dazu das entsprechende Hardwaresetup aus und wechseln Sie in den Abschnitt ,Feedbacklogik®.
Geben Sie die Bestellnummer der verbauten Encoderkarte bekannt und stellen Sie die jeweils bendtigten Konfi-
gurationsparameter ein.

6.3 1/0s des ACOPOSinverter

Neben dem Hochvolt-Motorausgang stellt der Antrieb eine Reihe weiterer Ein- und Ausgange bereit, die fur die
Interaktion mit dem Gerat verwendet werden kdnnen. Die dafiir zur Verfigung stehenden Konfigurationsparameter
finden Sie im Abschnitt ,Lokale Prozesslogik®.

Eingénge

Die Eingange kdénnen verwendet werden, um entsprechende Signale aus dem Feld zu empfangen. Mit Hilfe zu-
satzlicher Eingangsdatenpunkte kdnnen die Ergebnisse Uiber das I1/0-Mapping an die Applikation gemeldet werden.
Ausginge

Die Ausgange kénnen mit entsprechenden Antriebsparametern verkniipft werden. Je nach Zustand des Parame-
ters wird anschlief3end ein entsprechendes Signal erzeugt.

Zusatzlich bieten die ACOPOSinverter die Moglichkeit, die Ausgange ber das I/O-Mapping anzusteuern.

Alarmgruppen

Der Antrieb generiert intern diverse Alarme. Diese kdnnen in Alarmgruppen zusammengefasst und tber das 1/O-
Mapping an die Applikation gemeldet werden.

6.3.1 Zusatzliche Datenpunkte im 1/O-Mapping

Im 1/0-Mapping des ACOPOSinverter kdnnen zusatzliche Datenpunkte angemeldet werden. Diese Option ermdg-
licht die zyklische Ubertragung geratespezifischer Informationen, die nicht im DS402-Standard beschrieben sind.
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Zusatzliche Eingangsdatenpunkte

Geratespezifische Eingangsdatenpunkte, die zyklisch ausgelesen werden sollen, kdnnen im Abschnitt ,,Optionale
Monitoring-Datenpunkte“ ausgewahlt werden. Sie ermdglichen z. B. detaillierte Diagnosen fur den Antrieb.

Zusatzliche Ausgangsdatenpunkte

Die Modulkonfiguration ermdglicht Zugriff auf diverse geratespezifische Spezialfunktionen des Antriebs. In man-
chen Fallen wird daflr ein zusatzlicher dynamischer Vorgabewert benétigt. Je nach Ausfiihrung der geratespezi-
fischen Funktion muss ein solcher Vorgabewert tber die I/Os der ,lokalen Prozesslogik” vorgegeben werden oder
kann mit einem zyklischen Ausgangsdatenpunkt im 1/0O-Mapping verknupft werden.

Ein weiteres Beispiel fur zusatzliche Ausgangsdatenpunkte ist die direkte Sollwertvorgabe fir die Relais, digitale
oder analoge Ausgange. Die Arbeitsweise jedes Ausgangs kann im Abschnitt ,Lokale Prozesslogik® entsprechend
eingestellt werden.

Information:

Damit das 1/0-Mapping zusatzlich aktivierte Datenpunkte angezeigt, muss die Modulkonfiguration ge-
speichert werden.

6.4 Regelungsverhalten

Das Regelungsverhalten des Antriebs kann auf die Bedirfnisse der jeweiligen Applikation angepasst werden. Die
daflr zur Verfugung stehenden Konfigurationsparameter finden Sie in den Abschnitten Motor- und Achsmanage-
ment.

6.4.1 Motormanagement

Das Motormanagement sorgt daflir, dass der kinetische in einen elektrischen Sollwert Gberfihrt wird. Die De-
fault-Einstellungen sehen vor, dass die Differenz aus Soll- und Ist-Drehzahl gebildet und mit Hilfe eines Pl-Reglers
in einen Sollwert fir Drehmoment Uberfihrt wird.

Motormanagement - Teil 2

Die wichtigste Grofie zur Beschreibung eines Systems aus Antrieb und Motor ist die Leistung. Bei Normal- oder
Motorbetrieb wird elektrische Leistung (P,) in mechanische Leistung (P.ecn) und bei Generatorbetrieb mechanische
Leistung (Pmecn) in elektrische Leistung (P) umgewandelt.

Information:
Pai,3on = V(3) * U * 1 * cos(o)
* Preecn=M*2*m*f=M*w
Bei genauerer Betrachtung der mechanische Leistung (P,...), speziell der Wechselwirkung zwischen

Drehmoment (M) und Winkelgeschwindigkeit (w) bei konstanter Leistung ergibt sich eine hyperboli-
sche Verteilung zwischen diesen GréRen.

mech = konst.

> wW=2*m*f

A
A

4

Das Drehzahl/Drehmoment-Diagramm ist eine allgemeine Angabe, die fur jeden Motor erstellt werden kann. Bei
Elektromotoren hangt die Drehzahl direkt von der Frequenz der Wechselspannung ab, sodass die y-Achse haufig
als Frequenzachse dargestellt und in zwei Bereiche untergliedert wird. Frequenzen gréRer Nennfrequenz unter-
liegen der sogenannten Feldschwéachung, d.h. in diesem Frequenzbereich kann es passieren, dass die maximale
Leistung des Motors ausgegeben wird und das angegebene Nenndrehmoment nicht mehr vollstandig aufgebaut
werden kann.
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Im Frequenzbereich zwischen 0 Hz und Nennfrequenz ist das Drehmoment normalerweise auf das Nenndrehmo-
ment begrenzt, sodass die maximal mdgliche Leistung nicht vollstdndig ausgegeben werden muss.

Die unterschiedlichen Arten des Motormanagements am ACOPOSinverter beziehen sich auf den Frequenzbereich
zwischen 0 Hz und Nenndrehfrequenz. Je nachdem wie sich die elektrische Leistung im Verhaltnis zur Frequenz
(Drehzahl) verhalt, steht entweder das volle Drehmoment zur Verfiigung oder es ergibt sich ein geringerer Ener-
gieverbrauch.

n/M-Diagramm: M konst., P~f

Das idealisierte Drehzahl/Drehmoment-Diagramm mit hohem Drehmoment bei niedrigen Drehzahlen ergibt sich
folgendermalien:

M Drehmoment 4 .
Limitierter Drehmoment-Bereich :

M = konst. :

Konst. Leistung-Bereich

_ n Drehzahl
T w Kreisfrequenz

6.4.1.1 PARK-Transformation

Motormanagement - Teil 1

Der wesentliche Bestandteil des Motormanagements basiert auf den mathematischen Grundlagen der Park-Trans-
formation (auch dq0-Transformation). Sie ermoglicht die Darstellung einer elektrischen Drehfeldgrole als Vektor
in einem zweidimensionalen Koordinatensystem, der um einen Punkt kreist; d.h. mit Hilfe eines Winkels 6, der die
aktuelle Lage des Vektors beschreibt, kdnnen sinusférmige Spannungen als Schenkelpaar aus einem sogenann-
ten d- und einem g-Anteil ausgedrickt werden, z.B.:

Uurrt, Uy oder Uyrs < 6 (Winkel) > Uq, Ug

Die mathematische Transformation ist reversibel und kann auch auf andere Grél3en des Drehfeldes angewandt
werden, z.B.:

I(Uyrm), 1(Uyrz) oder 1(Uwrs) < 0 (Winkel) > lg, lg
Jo b Jo Lot
ref qref dref dact qact
PARK-oder | bingang Sref ‘. . Ausgang I, U,
T (O)f’ d. q-t' ; ; e © Eingang 8_+

rensiormaton Ausgang Uu T1’ U\.’ 2’ Uw T3 |(UL H)' I(Uvu)’ |(U 13)
UUT‘ Uv T2 UWT%
A vy

Motor

Zur Ansteuerung des PWM-Ausgangs am ACOPOSinverter sind somit drei Regelgréf3en notwendig:

* 0O, Referenzwinkel der Vektoren
* Uy d-Anteil der auszugebenden Spannung (Magnetisierung)
* U, g-Anteil der auszugebenden Spannung (Feldstérke)

Um aus diesen Angaben Spannungswerte fiir alle drei Phasen des PWM-Ausgangs zu berechnen, wird der Refe-
renzwinkel fur Uy, mit einem Offset von 120° und fiir Uyr; mit einem Offset von 240° beaufschlagt.

Wenn am PWM-Ausgang des ACOPQOSinverters ein dreiphasiger Motor angeschlossen ist, flieRen bei Ansteue-
rung des Ausgangs entsprechende Strome. Diese werden innerhalb des Frequenzumrichters gemessen, gemittelt
und anschliefsend wieder gemaf den Prinzipen der Park-Transformation als Vektor mit d- und g-Anteil ausgedrickt.
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Der d-Anteil reprasentiert die Intensitat des magnetischen Flusses und wird kaskadiert geregelt. Der duflere Re-
gelkreis basiert auf der Strommessung am Ausgang. Der innere Regelkreis wird mit Hilfe eines Referenzprofils
abgebildet, das bei der Wahl des Motormanagements ausgewahlt wurde.

w_ | Geschwindigkeits-
schatzung
7
Iqref(m)
) -
! g + Id(Udre((H))
A
\ A Motor-Management
Fluss-Referenzprofil
Magnetisierung konstant
Begrenzung } --------- oder in Abhangigkeit ®
Id
g L
Iqref /'/ 0 (D
=! * = * q)(U )
| eref= j w,e, dt | | Uqrcf_ Iqref z | Udrev_ Idrel Ro ot
®=U/R; A
A 4 eref \ 4 Uqref A 4 Udref Idac& Iqact
PARK- oder Eingang leJref +LJ Ausgang |, Uqam
Trailos)f’odrﬁﬁcga-tion : E . : Eingang efe' *
AUSgang UU"H’ U\./Tz’ UWT3 I(Uuﬁ)' I(U\/Tz)’ l(Uv\/TS)
u U U,
y "y My ' _ Strommessung I(U)
|(UU H) :
U)o
WU,
Motor

Anhand des aktuell gemessenen Istwertes und des zuvor angeforderten Sollwertes fiir |, wird die aktuelle Winkel-
geschwindigkeit (w,) ermittelt. Aus der Applikation wird auRerdem der gewtinschte Wert fiir die Drehzahl (LFRD)
bzw. die elektrische Frequenz (LFR) bereitgestellt. Der Sollwert fir die Winkelgeschwindigkeit (wse;) ergibt sich
nach der Formel:

Weer=2Tf=2TLFR

Wset = 2 TT (Nmeen * Polpaarzahl / 60) = 2  (LFRD * Polpaarzahl / 60)
Um von einem Wert fur die Winkelgeschwindigkeit w auf einen Winkel 6 zu schlielen, erfolgt am Ende der An-
steuerung des Winkels 0 eine Ableitung nach der Zeit.

Der g-Anteil ist Ausdruck der Feldstarke und somit des Drehmomentes. Der Referenzwert fir |, kann begrenzt
werden. Diese Begrenzung ergibt sich aus den Vorgaben der Applikation (z.B. CLI, TAA) und wird vom aktuellen
Referenzwert fiir Id beeinflusst.

Die Art und Weise, wie die Informationen flr lj,e, Wae UNd Wse zur Ermittlung des Winkels 8 und zur Ansteuerung
von U, genutzt werden, unterscheidet die Schlupf- und die Drehmomentregelung.
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6.4.1.2 Drehmomentregelung

Die Drehmomentregelung des ACOPOSinverters basiert auf der direkten feldorientierten Vektorregelung (kurz
direct FOC: direct fieldoriented vector control).

Sollwertverarbeitung bei Drehmomentregelung

Bei der Drehmomentregelung wird der Wert w,y direkt als Basis zur Ermittlung des Referenzwinkels 6 genutzt.
Der g-Anteil ergibt sich iber einen PI-Regler. Auf Basis des Geschwindigkeitsunterschiedes zwischen w,¢ und wg
wird der nachste (unbegrenzte) Referenzwert fiir |, ermittelt.

Aufgrund der PI-Regelung erreicht dieses Verfahren zur Ermittlung der benétigten Referenzwerte eine sehr hohe
Dynamik, d.h. neue Referenzwerte fur die Geschwindigkeit kbnnen schneller umgesetzt werden und kann sowohl
mit Asynchron- als auch flir Synchronmotoren verwendet werden.

Da es allerdings auf Vorhersagen beruht, erfordert dieses Verfahren mdglichst zuverlassige Werte fur die Tu-
ningparameter.

Information:

Fiir die Verwendung des ACOPOSinverters an einer Steuerung wird die Schlupfregelung nicht emp-
fohlen.

< W Geschwindigkeits-
Schatzung
Drehzahl- /‘/I »
Sollwert e
+ -
y @w_ | Pl-Regler + 1(Uger )
w +[> A
w - vl Motor-Management
|V Fluss-Referenzprofil
d Magnetisierung konstant

Y - I: oder in Abhzngigkeit ®
Begrenzung } ......... |
d

1.-7 0 _L ®

| erel= ‘. o dt | | Uqrevz Iqref z |
A
A 4 eref \4 Uqref dact gact
: CEi + : :
PARK- oder . Eingang 6, : : Ausgang | U
: : u,u : :
(0), d, qg- : : qref’  dref : Eingang o +
Transformation : : : : ref
: : Ausgang Uum’ U\/V’ UW‘TB : : I(Uuﬂ)’ I(UVTD)’ |(UWT3)
' um "U\/‘TZ "UW T3
|(Uu Tw):
I(U\/ T7) o
|(UWT3)
Motor

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50 335



Der Antrieb in AutomationStudio
6.4.1.3 Schlupfregelung

Die Schlupfregelung des ACOPOSinverters basiert auf der indirekten feldorientierten Vektorregelung (kurz indirect
FOC: indirect fieldoriented vector control). Sie wird ausschlieRlich im Funktionsmodell direct control angeboten, da
mit ihr fur die Ansteuerung tGber mapp Motion zu ungenaue Resultate erzielt werden.

Sollwertverarbeitung bei Schlupfregelung

Bei der Schlupfregelung werden die Werte fir w, und we; addiert. Diese ,angepasste” Winkelgeschwindigkeit
wird anschlielRend zur Ermittlung des Referenzwinkels 8 genutzt. Der g-Anteil ergibt sich als einfacher Regelkreis,
der auf der Strommessung am PWM-Ausgang basiert. Dieses relativ einfache Verfahren zur Ermittlung der beno-
tigten Referenzwerte reicht fiir einige einfache Anwendungen mit Asynchronmotor aus. Es basiert auf eindeutigen
mathematischen Zusammenhangen und ist fehlertoleranter, d.h. es kann auch dann angewendet werden, wenn
die Tuningparameter nur ungenau ermittelt wurden. Die Schlupfregelung ist ungeeignet fiir Anwendungen mit ho-
her Dynamik, da das System relativ behabig ist, d.h. es bendtigt relativ viel Zeit, um in den eingeschwungenen
Zustand zu gelangen.

Information:
Fiir die Verwendung des ACOPOSinverters an einer Steuerung wird die Drehmomentregelung emp-
fohlen.
_ w_ | Geschwindigkeits-
- Schatzung
7
IqreHM)
Drehzahl- I -
Sollwert q + I (U ef(M))
w
Anpassung |+ ot \ A Motor-Management
w_+w Fluss-Referenzprofil
© Magnetisierung konstant
\ A Begrenzung i- --------- oder in Abhangigkeit ®
Id
Y v 0 1 ®
|qref /' ¢(U )
| erevz j wref dt | | Uqref= Iqre'* Z | Udref: Idrel* Ro el
o= u/ Rm A
\ 4 eref A 4 Uqref \ 4 Udref Idac( Iqac‘
PARK- oder Eingang LeJref +U Ausgang |_, qu
Trai]?fo?r’n(:tion o : . Bingang 6+
Ausgang Uum' U\/‘TQ’ Uwsr:i l(UuT')’ l(UVTz)’ l(UWT:;)
u (u U
y "y My " _ Strommessung I(U)
I(UHTW):
I(U_)
I(me)'
Motor
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6.4.2 Achsmanagement

Achsmanagement: Drehzahl-/Frequenzangaben

Beim ACOPOSinverter wurden die mechanischen Parameter der rotierenden Achse so implementiert, dass der
Standard DS402 eingehalten wird.

Die Drehzahlangaben beziehen sich dabei auf eine rotierende Achse, die der Frequenzumrichter selbst nicht zur
Verfligung stellt. Am PWM-Ausgang (U/T1, V/T2, W/T3) gibt er lediglich eine Wechselspannung mit regulierter Fre-
quenz aus. Da diese elektrischen GroRen fir die Ansteuerung eines Drehstrommotors bestimmt sind, wurde dem
Antrieb ein Berechnungsmodel implementiert, dass die Wirkung der ausgegebenen Wechselspannung am ange-
schlossenen Motor beschreibt. Die Betrachtung der rotierenden Achse ist somit als héhere Abstraktionsschicht
zu verstehen, die eine komfortablere Handhabung des Gesamtsystems aus Frequenzumrichter und Motor ermdg-
licht. Intern rechnet der Frequenzumrichter die Drehzahlangaben [U/min] in el. Frequenz [Hz] um. Dabei muss die
Polpaarzahl des Motors beachtet werden. Es gilt folgendes:

Nimech. [U/Min] * Polpaarzahl = f, [Hz] * 60

Information:

Da der Frequenzumrichter primar die elektrische Frequenz der ausgegebenen Wechselspannung steu-
ert, zeigt er im Status 5 "In Betrieb” die aktuell erzeugte elektrische Frequenz an. Dieser Wert kann,
wenn noétig, mit Hilfe des Parameters SDS mit einem Umrechnungsfaktor beaufschlagt werden.

6.5 Der Antrieb als mapp Objekt vom Typ Achse

Informationen zur Inbetriebnahme als Objekt vom Typ Achse ,mappAxis“ werden in der allgemeinen mapp Motion
Beschreibung in den jeweiligen Getting started Kapiteln von "Axis" und "mapp Cockpit" behandelt.

Die nachfolgenden Kapitel beschreiben die wichtigsten geratespezifischen Konfigurationsoptionen. Einige dieser
Funktionen stehen ausschlieRlich im Funktionsmodell ,Direct control“ zur Verfligung, weil Sie entweder intern tiber
mapp Motion verwaltet werden oder nicht kompatibel sind.

6.6 Der Antrieb als Standardmodul

Um den Antrieb als Standardmodul zu implementieren, muss im Automation Studio Projekt ein Task zur Verwaltung
des Antriebs geschrieben werden. Um diesen Task zu schreiben, muss der Programmierer die Festlegungen des
DS402-Standards berticksichtigen.

6.6.1 Die DS402-Statemachine

Die nachfolgende Ubersicht zeigt die zugrundeliegende Statemachine des DS402-Standards. DS402 ist ein Ge-
rateprofil, das zur Ansteuerung elektrischer Antriebe dient. Es kann in Verbindung mit POWERLINK und anderen
Kommunikationsnetzwerken genutzt werden.

Die Ubersicht zeigt das DS402-Interface, das im Wesentlichen aus einem Status- und einem Kommandowort
besteht. Mit Hilfe des DS402-Statuswortes kann bestimmt werden, in welchem Zustand sich der Frequenzumrichter
momentan befindet. Anschliel3end kann ein entsprechendes DS402-Kommando erteilt bzw. ein adaquater Sollwert
vorgegeben, um mit dem Antrieb zu interagieren.
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1 Power off J 1 Error detection J

o

~
[«3]
m
=
=
o
=
=
o
QU
O
=
o
S

1 1 “Not ready to switch on” J

= (&) (&)

| 7 “Fault active” ]

=3

2 “Switch on disabled” JL

(2) (&) (R) (R
3 “Ready to switch on” J
(o)
4 “Switched on” | 6 “Quick stop active” ]
&N k3
5 “Operation enabled” J[ @ {Ga “Quick stop reaction”
L

! 5a “HALT reaction”

6.6.1.1 Bestimmen des DS402-Zustands

Wenn der ACOPOSinverter im Funktionsmodell ,Direct control” verwendet wird, sollte der SPS-Task, zur Interaktion
mit Antrieb, zu Beginn jedes Taskzyklus den aktuell Wert des Statuswort 0x6041 priifen, um herauszufinden, in
welchem DS402-Zustand sich der Antrieb momentan befindet.

Priifroutine (empfohlene Reihenfolge)

Mit Hilfe des unteren Halbwortes kann bestimmt werden, in welchem DS402-Zustand sich der ACOPOSinverter
momentan befindet.
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1. Bit 3 (Statuswort & 0x08)

Wenn auf Bit 3 FALSE gemeldet wird, wurde der aktuelle
DS402-Zustand noch nicht eindeutig bestimmt. Fahren Sie
mit dem nachsten Schritt der Prifroutine fort.

Wenn auf Bit 3 TRUE angezeigt wird, befindet sich der ACO-
POSinverter im Fehlerzustand. In diesem Fall muss Re-
gister 0x603F ,ErrorCode_|603F* ausgewertet werden. Zu-
satzlich kann das entsprechende geratespezifische Regis-
ter verwendet werden, um eine detaillierte Diagnose durch-
zuflihren.

Im Fehlerfall wechselt der ACOPOSinverter zunachst in den
Zustand 7a ,Error reaction” und flihrt eine zuvor bestimm-
te Aktion aus. AnschlieBend wechselt er in den Zustand 7
~Fault active®.

Um die die beiden Zustande zu unterscheiden, kdnnen die
Bits 0, 1 und 2 ausgewertet werden. Sollten alle Bits FALSE
zurlickmelden, ist die Fehlerreaktion abgeschlossen; d.h.
der Antrieb befindet sich im Zustand 7 ,Fault active® und
wartet auf einen Quittierbefehl

Information:

Um einen Quittierbefehl ,,Acknowledge“ zu erteilt, muss eine positive Flanke auf Bit 7 des Kommandowor-
tes 0x6040 Uibertragen werden. Quittierbefehle werden als ungiiltig bewertet, wenn die Fehlerursache nicht
beseitigt wurde.

2. Bit 6 (Statuswort & 0x40)

Wenn auf Bit 6 FALSE gemeldet wird, wurde der aktuelle
DS402-Zustand noch nicht eindeutig bestimmt.

Fahren Sie mit dem nachsten Schritt der Priifroutine fort.
Wenn auf Bit 6 TRUE angezeigt wird, befindet sich der ACO-
POSinverter im Zustand 2 ,Switch on disabled®.

Um die aktuelle Situation am Gerat im Detail zu bewerten,
wird empfohlen, die Prifroutine mit dem abschlieRenden
Schritt 8 ,Priifung von Bit 7* fortzusetzen.
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3. Bit 5 (Statuswort & 0x20)

ACHTUNG: Negative Logik

Wenn auf Bit 5 TRUE gemeldet wird, wurde der aktuelle
DS402-Zustand noch nicht eindeutig bestimmt.

Fahren Sie mit dem nachsten Schritt der Prifroutine fort.
Wenn auf Bit 5 FALSE angezeigt wird, befindet sich der
ACOPOQSinverter in Zustand 1 ,Not ready to switch on“ oder
fuhrt gerade einen Quickstop aus.

Um die beiden Zustande zu unterscheiden, missen Bit 0,
1, 2 und 3 des Statuswortes gepruft werden. Sollte alle vier
Bit der Wert FALSE zurtickmelden, befindet sich der Antrieb
noch nicht im Zustand 1 ,Not ready to switch on®.

Die Quickstop-Funktion kann z.B. genutzt werden, um einen
Not-HALT oder Not-Stopp zu realiSieren. Nach Abschluss
eines Quickstop wird ggf. ein Quittierbefehl bendtigt, um in
den Zustand 1 ,Not ready to switch on“ zurlickzukehren.
Um wahrend eines Quickstops die aktuelle Situation am Ge-
rat im Detail zu bewerten, wird empfohlen, die Prifroutine
mit dem abschlielenden Schritt 8 ,Prifung von Bit 7“ fort-
zusetzen.

Bit 2 (Statuswort & 0x04)

Wenn auf Bit 2 FALSE gemeldet wird, wurde der aktuelle
DS402-Zustand noch nicht eindeutig bestimmt.

Fahren Sie mit dem nachsten Schritt der Priifroutine fort.
Wenn auf Bit 2 TRUE angezeigt wird, befindet sich der ACO-
POSinverter im Zustand 5 ,Operation enabled®.

In diesem Zustand verarbeitet der ACOPOSinverter den
Sollwert der SPS und steuert den Motor an.

Um die aktuelle Situation am Gerat im Detail zu bewerten
wird empfohlen, die Prifroutine mit dem abschlieRenden
Schritt 8 ,Priifung von Bit 7* fortzusetzen.

340

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50



Der Antrieb in AutomationStudio

5. Bit 1 (Statuswort & 0x02)

Wenn auf Bit 1 FALSE gemeldet wird, wurde der aktuelle
DS402-Zustand noch nicht eindeutig bestimmt.

Fahren Sie mit dem nachsten Schritt der Prifroutine fort.
Wenn auf Bit 1 TRUE angezeigt wird, befindet sich der ACO-
POSinverter im Zustand 4 ,Switched on®.

Um die aktuelle Situation am Gerat im Detail zu bewerten
wird empfohlen, die Prifroutine mit dem abschlieenden
Schritt 8 ,Priifung von Bit 7* fortzusetzen.

6. Bit O (Statuswort & 0x01)

Wenn Bit 0 FALSE gemeldet wird, befindet sich der ACO-
POSinverter im Zustand 1 ,Not ready to switch on®.

Um die aktuelle Situation am Gerat im Detail zu bewerten
wird empfohlen, die Prifroutine mit dem abschlieRenden
Schritt 8 ,Priifung von Bit 7* fortzusetzen.

Wenn auf Bit 0 TRUE angezeigt wird, befindet sich der ACO-
POSinverter im Zustand 3 ,Ready to switch on®.

Wenn der Antrieb zusatzlich mit 24 Vdc von extern versorgt
wird, ist noch nicht sichergestellt, dass der Zwischenkreis
ausreichend versorgt ist. Um den Spannungspegel des Zwi-
schenkreises zu prifen, ist mit Schritt 7 ,,Priifung von Bit 4¢
fortzufahren.

7. Bit 4 (Statuswort & 0x10)

Wenn Bit 4 TRUE angezeigt wird, ist der Zwischenkreis aus-
reichend mit Spannung versorgt.

Wenn Bit 4 FALSE angezeigt wird, ist der Zwischenkreis des
Antriebs nicht ausreichend versorgt.

In beiden Fallen wird empfohlen, die Priifroutine mit dem
abschlieRenden Schritt 8 ,Priifung von Bit 7* fortzusetzen.
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8. Bit 7 (STS & 0x80)

Wenn auf Bit Bit 7 FALSE gemeldet wird, liegt keine aktuelle
Meldung vor.

Wenn auf Bit 7 TRUE angezeigt wird, meldet der Antrieb ei-
ne Warnung. In diesem Fall sollte das Register Ox603F ,Er-
rorCode_I603F* und das entsprechende geratespezifische
Register ausgewertet werden.

~_—

Command

Warning

6.6.1.2 Zulassige Aktionen

Mit Hilfe des DS402-Statuswortes wurde bestimmt, in welchem DS402-Zustand sich der Antrieb befindet. Abhangig
vom aktuellen DS402-Zustand ergeben sich die zulassigen Transitionen bzw. leiten sich mdgliche Befehle fiir das
Kommandowort ab.

Zustand 1 "Not ready to switch on"

Dieser Zustand wird wahrend des Boot-Vorgangs des ACOPOSinverters gemeldet. Nach dem Einschalten werden
die Bestandteile des Antriebs initialisiert, dazu gehéren z. B. das Leistungsteil, die 1/0-Platine und die Kommuni-
kationskarte. Ergibt die Auswertung des Statuswortes, dass sich der Antrieb in Zustand 1 "Not ready to switch on"
befindet, ist der Antrieb noch nicht betriebsbereit.

Transition 0:
Wenn der Boot-Vorgang erfolgreich abgeschlossen wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 2 "Switch on disa-
bled".

Sollte wahrend des Boot-Vorgangs ein Fehler auftreten, wechselt der Antrieb automatisch in den Zustand 7a "Fault
reaction". Somit ist sichergestellt, dass der Antrieb diesen Zustand automatisch verlasst und dass eine erneute
Prifung des DS402-Statuswortes zu einem spateren Zeitpunkt zu einem anderen Ergebnis fhrt.

Zustand 2 "Switch on disabled"

Dieser Zustand wird gemeldet, wenn die Logik des ACOPOQOSinverters betriebsbereit ist. Das DS402-Interface ist
im Standby und wartet auf den initialen Befehl aus der Applikation.

Transition 2:
Wenn Uber das DS402-Kommandowort der Befehl 0x06 erteilt wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 3 "Ready
to switch on".

Zustand 3 "Ready to switch on"

Dieser Zustand kann genutzt werden, um sicherzustellen, dass die Netzanschlisse (L1, L2, L3) den Erwartungen
entsprechen.

Transition 3:

Wenn uber das DS402-Kommandowort der Befehl 0x07 erteilt wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 4 "Swit-
ched on". Diese Transition kann vom Antrieb verweigert werden, wenn der Zwischenkreis unzureichend mit Span-
nung versorgt ist oder die Netzschltz-Funktion aktiviert wurde und eine benétigte Rickmeldung ausbleibt.

Transition R3:
Wenn das DS402-Kommandowort zurtickgesetzt bzw. der Befehl 0x00 erteilt wird, wechselt der Antrieb zurtick in
den Zustand 2 "Switch on disabled".
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Transition 34 (Sonderfall):
Wenn Uber das DS402-Kommandowort der Befehl 0xOF erteilt wird, wechselt der Antrieb auch aus dem Zustand
3 "Ready to switch on" in den Zustand 5 "Operation enabled".

Achtung!

Dieser Ubergang wird im DS402-Standard nicht explizit erwihnt. Es handelt sich um einen geritespe-
zifischen Sonderfall, der nur von einzelnen Invertertypen unterstiitzt wird. B&R empfiehlt, auf die Nut-
zung dieser Transition zu verzichten.

Zustand 4 "Switched on"

Dieser Zustand kann genutzt werden, um sicherzustellen, dass die Motoranschlisse (T1, T2, T3) den Erwartungen
entsprechen.

Transition 4:

Wenn ber das DS402-Kommandowort der Befehl OxOF erteilt wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 5 "Ope-
ration enabled".

Diese Transition kann vom Antrieb verweigert werden, wenn die Motorschutz-Funktion aktiviert wurde und eine
bendtigte Rickmeldung ausbleibt.

Transition S2:
Wenn Uber das DS402-Kommandowort der Befehl 0x06 erteilt wird, wechselt der Antrieb zurtick in den Zustand
3 "Ready to switch on".

Transition R2:
Wenn das DS402-Kommandowort zuriickgesetzt bzw. der Befehl 0x00 erteilt wird, wechselt der Antrieb zurick in
den Zustand 2 "Switch on disabled".

Zustand 5 "Operation enabled" und Zustand 5a "HALT reaction"

In Zustand 5 "Operation enabled" wird der Drehzahlsollwert verarbeitet.

Warnung!

Bei Missachtung der Sicherheitsvorschriften und -hinweise kénnen Tod, schwere Verletzungen oder
groBe Sachschaden eintreten.

Transition Q1:
Wenn tber das DS402-Kommandowort der Befehl 0x02 erteilt wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 6a "Quick
stop reaction".

Information:

Der "Quick stop option code" legt fest, wie der Motor gestoppt werden soll, wenn die Transition Q1
angefordert wurde.

AuBerdem legt der "Quick stop option code" fest, welche Variante der Folgetransition Q2 ausgefiihrt
wird.

Transition S1:
Wenn uber das DS402-Kommandowort der Befehl 0x06 erteilt wird, wechselt der Antrieb zuriick in den Zustand
3 "Ready to switch on".

Information:

Der "Shutdown option code" legt fest, wie der Motor gestoppt werden soll, wenn die Transition S1
angefordert wurde.

Transition D1:
Wenn Uber das DS402-Kommandowort der Befehl 0x07 erteilt wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 4 "Swit-
ched on".

Information:

Der "Disable option code" legt fest, wie der Motor gestoppt werden soll, wenn die Transition D1 ange-
fordert wurde.

Transitionen H1 und H2:
Wenn Bit 8 des DS402-Kommandowortes gesetzt wird, wechselt der Antrieb in den Zustand 5a "HALT reaction".
Sobald das Bit wieder zurlickgesetzt wird, wechselt der Antrieb zurtick in den Zustand 5 "Operation enabled".
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Information:

Der "HALT option code” legt fest, wie der Motor gestoppt werden soll, wenn die Transition H1 ange-
fordert wurde.

Transition R1:
Wenn das DS402-Kommandowort zurtickgesetzt bzw. der Befehl 0x00 erteilt wird, wechselt der Antrieb zurtick in
den Zustand 2 "Switch on disabled".

Zustand 6 "Quick stop active” und Zustand 6a "Quick stop reaction”

Wenn ein guiltiger "Quick stop"-Befehl erteilt wurde, wechselt der Antrieb in den Zustand 6a "Quick stop reaction".
Das Verhalten des Antriebs wird fiir diesen Fall vom Quick stop option code bestimmt.

Information:

Der "Quick stop option code" legt fest, wie der Motor gestoppt werden soll, wenn die Transition Q1
angefordert wurde.

AuBerdem legt der "Quick stop option code" fest, welche Variante der Folgetransition Q2 ausgefiihrt
wird.

Transition Q2:
Wenn der Quick stop option code auf den Wert 1, 2, 3 oder 4 konfiguriert ist, wechselt der Antrieb in den Zustand
2 "Switch on disabled", nachdem die Achse gestoppt wurde.

Transition Q3:

Wenn der Quick stop option code auf den Wert 5, 6, 7 oder 8 konfiguriert ist, wechselt der Antrieb in den Zustand
6 "Quick stop active", nachdem die Achse gestoppt wurde.

Um den Zustand 6 "Quick stop active" zu verlassen und in den Zustand 2 "Switch on disabled" zu wechseln, muss
das DS402-Kommandowort zuriickgesetzt bzw. der Befehl 0x00 erteilt werden.

Zustand 7 "Fault active" und Zustand 7a "Fault reaction"

Der ACOPOSinverter tiberwacht sich wahrend des Betriebs. Diese Eigendiagnose dient dem Schutz des Gerates
und kann vom Benutzer nicht deaktiviert werden. Sollte der Antrieb einen Fehler diagnostizieren, wechselt er
innerhalb der DS402-Statemaschine in den Zustand 7a "Error reaction” und erzeugt eine Fehlermeldung. Das
Verhalten des Antriebs wird fiir diesen Fall vom Fault reaction option code (bzw. Abort connection option code)
bestimmt.

Information:

Der "Fault reaction option code" (bzw. der "Abort connection option code") legt fest, wie der Motor
gestoppt werden soll, wenn vom Antrieb ein Fehler erkannt wird.

Transition E2:
Abhangig von der Schwere des Fehlers wechselt der Antrieb automatisch entweder in den Zustand 2 "Switch on
disabled" oder den Zustand 7 "Fault active" nachdem die Achse gestoppt wurde.

Transition E3:
Um den Zustand 7 "Fault active" zu verlassen und in den Zustand 2 "Switch on disabled" zu wechseln, muss die
gemeldete Fehlerursache beseitigt und der Quittierbefehl 0x80 das DS402-Kommandowort erteilt werden.

6.6.2 DS402-Drivemodes

Der ACOPOSinverter wurde fur die Verwendung des VL-Modus entworfen. Der VL-Modus ermdglicht die Verar-
beitung eines Geschwindigkeitssollwertes.

6.6.2.1 Registerbeschreibung (Drivemodes)

Register Name Datentyp = Lesen = - Schisibsh -
zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
0x6502 SupportedDriveModes_16502 UDINT .
0x6060 ModesOfOperat?on_I60600ut SINT °
ModesOfOperation_16060In SINT .
0x6061 ModesOfOperationDisplay_16061 SINT °
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6.6.2.2 Unterstiitzte DS402-Betriebsarten

Name:
SupportedDriveModes_16502

Das DS402-Profilregister 0x6502 gibt Auskunft Uber die Betriebsarten, die vom POWERLINK-CN unterstitzt wer-
den.

Datentyp Default Wertebereich
UDINT 2 Siehe Bitstruktur
Bit Bezeichnung Wert Information
M ird nich U
1 VL mode ,Velocity mode* 0 odus w!rd nicht ur:terstutzt
1 Modus wird unterstitzt
Information:

Der DS402-Standard beschreibt weitere Drivemodes, die hier nicht aufgefiihrt sind.

6.6.2.3 DS402-Betriebsart anfordern

Name:
ModesOfOperation_160600ut
ModesOfOperation_I6060In

Das DS402-Profilregister 0x6060 ermdglicht das Umschalten zwischen unterstiitzen Betriebsarten. Das Register
kann geschrieben und gelesen werden. Beim Auslesen des Registers muss beachtet werden, dass die zurtickge-
meldete Betriebsart lediglich angefordert wurde. Die momentan aktive Betriebsart wird im Register 0x6061 ,Mo-
desOfOperationDisplay 16061 aufbereitet.

Datentyp Wertebereich
SINT 2 | Umschalten auf VL-Modus angefordert
Information:

Da der Antrieb nur eine DS402-Betriebsart unterstiitzt, ist nur ein zulassiger Wert definiert.

6.6.2.4 Aktuelle DS402-Betriebsart

Name:
ModesOfOperationDisplay_ 16061

Das DS402-Profilregister 0x6061 zeigt die aktive Betriebsart an.

Datentyp Wertebereich
SINT 2 | Umschalten auf VL-Modus angefordert
Information:

Da der Antrieb nur eine DS402-Betriebsart unterstiitzt, ist nur ein zulassiger Wert definiert.
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7 Der Antrieb in ACPi SafeConfigurator

Der ACPi SafeConfigurator ist eine Software, die unabhangig von Automation Studio verwendet wird. Die Software
kann genutzt werden, um Antriebe zu konfigurieren oder ausgewahlte Parameter zu Gberwachen (Monitoring).

Das Software-Tool basiert auf einem herstelleriibergreifenden Konzept, bei dem geratespezifische DTM-Dateien
mit Hilfe eines bevorzugten FDTcontainers kombiniert und verwendet werden.

Die nachfolgenden Erklarungen und Screenshots wurden unter Verwendung der im Software Paket enthaltenen
DTM-Dateien und des FDTcontainers der Firma M&M angefertigt.

7.1 Automation Studio und ACPi Safe Configurator

Der ACPi Safe Configurator wird benétigt, um die Sicherheitsfunktionen des Antriebs (STO, SS1, SLS, SMS und
GDL) zu aktivieren. Er ist als ergdnzendendes Konfgurations-Tool gedacht, da alle nicht-sicherheitsrelevanten
Parameter aus Automation Studio heraus definiert werden konnen.

Hinweis:

Mit dem Reiter "Parameter” bietet der ACPi Safe Configurator die Méglichkeit, den aktuellen Satz der
nicht-sicherheitsrelevanten Parameter auszulesen und anzupassen. Es ist somit auch die Konfigurati-
on der nicht-sicherheitsrelevanten Parameter des Antriebs méglich. Allerdings bestehen zwischen den
einzelnen Antriebsparametern weit verzweigte Abhangigkeiten, die bislang nur in der Modulkonfigura-
tion in Automation Studio beriicksichtigt werden. Um CFI-Fehler zu vermeiden, die nur sehr schwierig
behoben werden kénnen, empfiehlt B&R die gewiinschten Einstellungen in der Modulkonfiguration in
Automation Studio zu definieren und mit dem Gesamtprojekt auf die SPS herunterzuladen.

7.2 Zusatzlich benotigte Hardware

Um den ACPi SafeConfigurator verwenden zu kénnen, ist ein USB-zu-RS485 Konverter notwendig. B&R bietet fur
diesen Zweck das Zubehorteil ACOPOSinverter USB Modbus Universal Kabel 810XC001.003-1 an.

810XC001.003-1 bietet einen USB-Stecker (Type A, USB 2.0) zum Anschluss an einen PC und einen RJ45-Stecker
zum Anschluss an den ACOPOSinverter.

Information:

Beim Anschluss des Kabels 810XC001.003-1 an einen PC ist darauf zu achten, dass das Kabel direkt
an den PC angeschlossen wird. Die Verwendung von USB Hubs (z. B. integriert in einen Monitor) kann
zu unzulassigen Delay-Zeiten fiihren und eine instabile Kommunikation zwischen PC und ACOPOSin-
verter zur Folge haben.

Beim Anschluss des Kabels 810XC001.003-1 an den ACOPOSinverter ist die RJ45-Buchse fiir die Mod-
bus-Kommunikation zu verwenden. Dieser befindet sich auf der Frontseite des Antriebs oder auf der
Klemmblock-Platine (ACOPOSinverter P66). Paarweise angeordnete RJ45-Buchsen, die z. B. fiir die
Kommunikation in einem POWERLINK-Netzwerk vorgesehen sind, konnen nicht fiir diesen Zweck ver-
wendet werden.

7.3 Zusatzlich benotigte Software

Nach Anschluss des Kabels 810XC001.003-1 an den PC ist ein Windows-Geratetreiber notwendig. Dieser kann
online gesucht und automatisch installiert werden. Falls der PC getrennt vom Internet betrieben werden muss,
kann die beiliegende Installationsroutine verwendet werden.

Information:

Zusiatzlich zum Geratetreiber wird ein Windows-Dienst namens ,,NetAccess Service‘ installiert und
aktiviert. Dieser Windows-Dienst wird wahrend der Online-Kommunikation zwischen ACPi SafeConfi-
gurator und ACOPOSinverter bendtigt.
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Um eine Online-Verbindung zwischen ACPi SafeConfigurator und ACOPOSinverter aufzubauen, werden folgende
Software-Komponenten auf dem PC bendtigt:

» Ein FDTcontainer (z. B. M&M FDTcontainer Version 4)
» Die Komponente ,Modbus SL Comm DTM* der ModbusDTMlibrary
+ Die P66_P76DTMlibrary

7.4 Verbindungsaufbau

Um eine Online-Verbindung zwischen dem ACPi SafeConfigurator und einem ACOPOSinverter aufzubauen, sind
folgende Schritte notwendig:

Ausgangssituation:

1) Das Kabel 810XC001.003-1 ist mit dem PC verbunden (ohne USB-Hub).
2) Im Windows Device Manager (Geratemanager) werden folgender Komponenten angezeigt:

a) USB-Controller namens , TSX C USB 485¢

W m—arw m— me ¢ meeep ——— — e

. § TSXCUSB 485

b) COM & LPT Interface namens ,TSX C USB 485 (COMXx)*

X3 TSX C USB 485 (COMS)

3) Das Kabel 810XC001.003-1 ist an der korrekten RJ45-Buchse des ACOPOSinverter angeschlossen.
4) Ein FDTcontainer wurde erfolgreich installiert.
5) Die bendtigten DTMlibraries wurden erfolgreich installiert:

a) ModbusDTMIlibrary (mindestens ,Modbus SL Comm DTM")
b) P66_P76DTMlibrary

7.4.1 Projekt anlegen

Um ein Projekt anzulegen, muss zuerst der FDTcontainer gedffnet und gegebenenfalls der Geratekatalog aktua-
lisiert werden. Ein neues/leeres Projekt kann angelegt werden und am gewiinschten Ort mit dem gewiinschten
Namen gespeichert werden.

7.4.2 Projekt einrichten

Der FDTcontainer stellt eine Netzwerkansicht und einen Geratekatalog zur Verfliigung. Beim Vergleich der Ele-
mente des FDTcontainers mit denen des B&R Automation Studios kann die Netzwerkansicht als eine Art Hard-
ware-Baum betrachtet werden.

Um die vorliegende Hardwaresituation im FDTcontainer abzubilden, missen die DTM-Dateien fur das Kabel
810XC001.003-1 und den daran angeschlossenen ACOPOSinverter eingefugt werden.

Falls mehrere ACOPOSinverter mit unterschiedlichen Konfigurationsinformationen verwendet werden, kann die
Komponente ,ACPi P66_P76“ mehrfach im Netzwerk des FDTcontainers definiert werden. Auf diese Weise kdnnen
unterschiedliche Hardware-Zusammenstellungen in einem Projekt gespeichert werden.

Information:

Die Kommunikation zwischen ACOPOSinverter und ACPi SafeConfigurator basiert auf dem Konzept
der Punkt-zu-Punkt-Verbindung; das bedeutet, je 810XC001.003-1 Kabel kann immer nur mit einem
ACOPOSinverter kommuniziert werden.

Die Moglichkeit die Komponente ,,ACPi P66_P76“ mehrfach hinter Komponente ,,Modbus Serial Com-
munication DTM“ einzufiigen, hat keinen Bezug zur realen Hardware-Anordnung.

7.4.3 Das Kabel 810XC001.003-1

Die Komponente ,Modbus Serial Communication DTM* aus dem Geratekatalog muss in das Netzwerk einge-
fugt und auf die COM-Schnittstelle, die im Windows Device Manager (Geratemanager) fur das ,TSX C USB 485
(COMx)“ angezeigt wird, konfiguriert werden. Mit "OK" wird die Eingabe bestatigt.
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7.4.4 Der ACOPOSinverter

Nachdem die Komponente ,ACPi P66_P76“ aus dem Geratekatalog ausgewahlt wurde, wird diese im Netzwerk
hinter der Komponente ,Modbus Serial Communication DTM* angeordnet.

Um die Komponente ,ACPi P66_P76“ zu konfigurieren, kénnen die bendtigten Daten des verwendeten Antriebs
manuell eingegeben oder direkt aus dem ACOPOSinverter ausgelesen werden (siehe "Stufe 1 - "Verbinden und
trennen" (connect and disconnect)" auf Seite 348).

Wenn die Informationseingabe manuell erfolgen soll, muss die Konfiguration der Komponente ,ACPi P66_P76“
gedffnet werden und die Art und Leistungsklasse des Antriebs sowie die aktuelle Software-Version der verwende-
ten Kommunikationskarte ,option board“ angegeben werden.

7.4.5 Verbinden und Online gehen

Bei der Verwendung des ACPi SafeConfigurator muss zwischen den Bedienelementen des FDTcontainers und
den Bedienflachen der geratespezifischen DTM unterschieden werden. Der Aufbau einer synchronisierten On-
line-Verbindung zwischen PC und ACOPOSinverter erfolgt in zwei Stufen.

7.4.5.1 Stufe 1 - "Verbinden und trennen” (connect and disconnect)

Fir die erste Stufe des Verbindungsaufbaus wird die Aktion "Verbinden und trennen des FDTcontainers" bendtigt.
Diese Verbindungen sind rein virtuell und dienen nur zur Verwaltung der definierten Konfigurationen in der Netz-
werkansicht (aktivieren/deaktivieren). Die virtuellen Verbindungen zwischen dem FDTcontainer und einer Netz-
werkkomponente ,ACPi P66_P76" ist Voraussetzung fiir eine spatere synchronisierte Online-Kommunikation.

Information:

Wenn die Komponente ,,ACPi P66_P76“ mehrfach im Netzwerk angeordnet ist, konnen auch mehrere
virtuelle Verbindungen aufgebaut werden.

Fiir den tatsachlichen Datenaustausch wird eine synchronisierte Online-Kommunikation benétigt. Die-
se basiert auf dem Prinzip der Punkt-zu-Punkt-Verbindung.

Auslesen der Konfigurationsdaten des ACOPOSinverters

Die notwendigen Konfigurationsdaten der Komponente ,ACPi P66_P76" kdnnen direkt von einem angeschlosse-
nen ACOPOSinverter auslesen werden. Hierzu wird die Funktion ,Load from device® verwendet.

Information:

Die benétigte virtuelle Verbindung wird bei dieser Aktion automatisch aufgebaut und bleibt nach Ab-
schluss des Lesevorgangs erhalten.

Um diese Aktion erfolgreich auszufiihren, missen folgende Bedingungen erfiillt sein:

1) Das Kabel 810XC001.003-1 muss mit dem PC und dem ACOPOSinverter verbunden sein.

2) Die Komponente ,Modbus Serial Communication DTM* muss auf die korrekte COM-Schnittstelle konfigu-
riert sein.

3) Die Komponente ,ACPi P66_P76“ muss neu (erneut) in das Netzwerk eingefugt werden. Die Konfiguration
muss unbestimmt sein (darf vorab nicht verandert werden).

7.4.5.2 Stufe 2 - Synchronisierte Online-Kommunikation herstellen

Wenn die Konfiguration der Komponenten im Netzwerk des FDTcontainers abgeschlossen ist und eine virtuelle
Verbindung zur gewilinschten Komponente ,ACPi P66_P76“ besteht, kann eine synchronisierte Online-Kommuni-
kation zum ACOPOQOSinverter aufgebaut werden.

Im Gegensatz zu den virtuellen Verbindungen, die ausschliellich der Verwaltung am PC dienen, werden bei der
synchronisierten Online-Kommunikation Informationen zwischen PC und ACOPOSinverter ausgetauscht. Es ist
zu beachten, dass das Kabel 810XC001.003-1 fir Punkt-zu-Punkt-Verbindungen entwickelt wurde, sodass nicht
mehrere ACOPOSinverter gleichzeitig mit dem PC verbunden werden kénnen.
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Information:

Um Irrtiimer zu vermeiden und die Arbeit im FDTcontainer von M&M zu vereinfachen, empfiehit B&R,
ab diesem Zeitpunkt die Schaltflaichen des FDTcontainers zu verstecken. Das Pfeilsymbol oben rechts
kann genutzt werden, um die Kategorien Gerat ,,Device“, Topologie ,,Topology“ und Ansicht ,View*
auszublenden.

Um die synchronisierte Online-Kommunikation aufzubauen, muss die Konfiguration der Komponente ,ACPi
P66_P76“ getffnet werden. Unabhangig vom verwendeten FDTcontainer sollten folgende Bestandteile angezeigt
werden:

1) Die Kopfzeile mit geratespezifischen Bedienflachen

ACPi Pob_PT6

81765200220.00-000

@@ ™) |
L
2) Statusleiste

! oX. . data are not synchronized | S TD
|

3) Bedien-Tabs

My Device Operate | Parameters | Ermors detection | Moniteoring | Scope | Safety Functions !il

4) Fulizeile

offiline | | 0 Dataset |1 | | | | i

L |

Es muss geprift werden, ob die Angaben auf dem Tab "Mein Gerat" (My Device) zu der Hardware-Anordnung

passen. Sollten die Angaben inkorrekt sein, muss die Schaltflache "Andern” (Modify) gewéhit werden. Hier kénnen

"Geratenamen" (Device names) vergeben werden, was insbesondere flr Projekte mit mehreren Instanzen der
Komponente ,ACPi P66_P76“ empfohlen wird.

Wenn alle Angaben im Tab "Mein Gerat" (My Device) korrekt sind, kann das Synchronisationssymbol in der gera-
tespezifischen Bedienflache gewahlt werden. Die Ansicht sollte sich folgendermallen verandern:

1) Die Kopfzeile mit geratespezifischen Bedienflachen

ACPi P66_PT6

81765200220.00-000

B Q6 ™| e e
|
2) Statusleiste
! e . data are synchronized STD

|
3) Bedien-Tabs

My Device Operate | Parameters | Ermors detection | Monitoring | Scope | Safety Functions !il

L
4) FuRzeile

" &% Oonline |83 90DevicesData set | | | |peiceox | | |
|
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Der Antrieb in ACPi SafeConfigurator
7.5 Konfiguration des ACOPOSinverter mit Hilfe des ACPi SafeConfigurator

Der ACOPOSinverter kann erganzend oder vollstandig mit Hilfe des ACPi SafeConfigurator konfiguriert werden.

Bei der erganzenden Konfiguration werden in Erganzung zur Konfiguration in Automation Studio ausschlieRlich
die Sicherheitsfunktionen STO, SS1, SLS, SMS oder GDL definiert und aktiviert. Die vollstandige Konfiguration ist
fur den autarken Betrieb des ACOPOSinverter, das heilst ohne SPS, gedacht.

7.5.1 Erganzende Konfiguration

Der Tab "Sicherheitsfunktionen" (Safety functions) kann zur Konfiguration der Sicherheitsfunktionen genutzt wer-
den. Die Konfiguration dieser Parameter Gber den ACPi SafeConfigurator ist kompatibel zu den Konfigurations-
moglichkeiten in Automation Studio und kann deshalb ergéanzend genutzt werden.

Weitere Details sind im Kapitel "Sicherheitsfunktionen" auf Seite 368 zu finden.
7.5.2 Volistandige Konfiguration

Der Tab "Parameter" (Parameters) kann fur die vollstdndige Konfiguration des ACOPOSinverter ohne Sicherheits-
funktionen verwendet werden. Die Anordnung der Konfigurationsparameter entspricht dabei der Menifiihrung am
ACOPOSinverter Grafik Display 8/0XD301.300-1.

Fir weitere Details siehe "Der Antrieb" auf Seite 87.

Achtung!

Die Anpassung von Konfigurationsparametern iiber den ACPi SafeConfigurator ist fiir den autarken
Betrieb des ACOPOSinverter, das heiBt ohne SPS, gedacht. Die Anpassung von Konfigurationspara-
metern liber den ACPi SafeConfigurator kann dazu fiihren, dass die Kommunikation mit der SPS an-
schlieRend gestort ist.

Die Antriebe vom Typ ACOPQOSinverter wurden urspriinglich fir den Betrieb ohne SPS entwickelt. Die Verwendung
des Tabs "Parameter" (Parameters) ist ausschlie3lich fir diesen Anwendungsfall gedacht.

Information:

Die Verwendung des Tabs "Parameter” (Parameters) zur Anpassung der Konfiguration und eine an-
schlieBende Verwendung an einer SPS erfordert erhebliches Detailwissen zum Gerat und ist nicht Be-
standteil der Beschreibungen von B&R.

7.6 Uberwachung von Antriebsparametern

Die Tabs "Betrieb" (Operate), "Fehler" (Error detections), "Uberwachung" (Monitoring) und "Oszilloskop" (Scope)
bieten unterschiedliche Zugange den aktuellen Status eines synchronisierten Antriebs zu Uberwachen oder auf-
zuzeichnen.

7.6.1 Der Tab "Betrieb" (Operate)

Der Tab "Betrieb" (Operate) zeigt ausgewahlte Statusinformationen an und listet grundlegende Konfigurationspa-
rameter auf, die angepasst werden kénnen.

Achtung!

Die Anpassung von Konfigurationsparametern tiber den ACPi SafeConfigurator ist fiir den autarken
Betrieb des ACOPOSinverter, das heilt ohne SPS, gedacht.

Die Anpassung von Konfigurationsparametern iiber den ACPi SafeConfigurator kann dazu fiihren,
dass die Kommunikation mit der SPS anschlieRend gestort ist.

7.6.2 Der Tab "Uberwachung” (Monitoring)

Der Tab "Uberwachung" (Monitoring) bereitet die Statusinformationen des Tabs "Betrieb" (Operate) auf andere
Weise auf. Die jeweiligen Parameter kdnnen auf der linken Seite ausgewahlt und auf dem Arbeitsbereich platziert
werden.

Zusatzlich konnen die aktuellen Statusinformationen der Sicherheitsfunktionen des Tabs "Sicherheitsfunktio-
nen" (Safety functions) angezeigt werden.
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7.6.3 Der Tab "Oszilloskop" (Scope)

Der Tab "Oszilloskop" (Scope) bietet die Mdglichkeit den Verlauf ausgewahlter Prozessparameter aufzuzeichnen.

Information:

Die Aufzeichnung der Prozessdaten kann iiber den Tab "Oszilloskop" (Scope) gesteuert werden. Sie
setzt eine stabile Online-Verbindung zwischen ACOPOSinverter und geratespezifischer DTM voraus,
da die Sammlung der Daten direkt am ACOPOSinverter stattfindet.

B&R empfiehlt vor der Verwendung des Tab "Oszilloskop™ (Scope) das Projekt im FDTcontainer unbe-
dingt zwischen zu speichern.

Im Abschnitt "Einstellungen” (Settings) bietet der Tab "Oszilloskop" (Scope) auRerdem die Mdglichkeit einzelne
Konfigurationsparameter anzupassen.

Achtung!

Die Anpassung von Konfigurationsparametern iiber den ACPi SafeConfigurator ist fiir den autarken
Betrieb des ACOPOSinverter, das heiRt ohne SPS, gedacht.

Die Anpassung von Konfigurationsparametern iiber den ACPi SafeConfigurator kann dazu fiihren,
dass die Kommunikation mit der SPS anschlieBend gestort ist.
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8 Schnittstellen

8.1 POWERLINK

8.1.1 Allgemeines

« POWERLINK V2 fiir Echtzeit Ethernet Kommunikation
» Firmware-Update Uber den Feldbus

* Integrierter Hub fiir wirtschaftliche Verkabelung

* PollResponse Chaining

*  Dynamic Node Allocation (DNA)

8.1.2 Bestelldaten

Bestellnummer Kurzbeschreibung Abbildung
Schnittstellenmodule
8I0IF108.400-2 2x POWERLINK Schnittstelle, POWERLINK V2, Schnittstellen-

modul fir ACOPOSinverter P76.

Tabelle 11: 8l10IF108.400-2 - Bestelldaten
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8.1.3 Technische Daten

Schnittstellen

Bestellnummer

8I10IF108.400-2

Kurzbeschreibung

Kommunikationsmodul

POWERLINK V2 Controlled Node

Allgemeines

B&R ID-Code 0xF25A
Statusanzeigen Modulstatus, Busfunktion
Diagnose

Modulstatus Ja, per Status-LED und SW-Status

Busfunktion Ja, per Status-LED und SW-Status
Zulassungen

CE Ja

UKCA Ja

UL UL E225616

Power Conversion Equipment
CSA CSA E272421

Industrial Control Equipment

Schnittstellen

Feldbus POWERLINK V2 Controlled Node
Typ Typ2"
Ausfiihrung 2x RJ45 geschirmt (Hub)
Leitungslange max. 100 m zwischen 2 Stationen (Segmentlange)
Ubertragungsrate 100 MBit/s
Ubertragung
Physik 100 BASE-TX
Halbduplex Ja
Vollduplex Nein
Autonegotiation Ja
Auto-MDI/MDIX Ja
Hub-Durchlaufzeit 0,96 bis 1 ps
Einsatzbedingungen
Einbaulage
waagrecht Ja
senkrecht Ja

Aufstellungshohe Gber NN (Meeresspiegel)
0 bis 2000 m
>2000 m

Keine Einschrankung
Reduktion der Umgebungstemperatur um 0,5°C pro 100 m

Schutzart nach EN 60529 1P20
Umgebungsbedingungen
Temperatur
Betrieb
waagrechte Einbaulage -10 bis 50°C
senkrechte Einbaulage -20 bis 60°C
Derating -
Lagerung -25 bis 70°C
Luftfeuchtigkeit
Betrieb 5 bis 95%, nicht kondensierend
Lagerung 5 bis 95%, nicht kondensierend
Transport 5 bis 95%, nicht kondensierend

Tabelle 12: 810IF108.400-2 - Technische Daten

1) Siehe Automation Help unter "Kommunikation, POWERLINK, Allgemeines, Hardware - IF/LS" fir weitere Informationen.
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8.1.4 Status-LEDs
Abbildung LED Farbe Status Beschreibung
S/ED Grin Aus Keine Versorgung oder Modus NOT_ACTIVE.

Der Controlled Node (CN) ist entweder nicht versorgt oder befindet sich im Zu-
stand NOT_ACTIVE. In diesem Zustand wartet der CN nach einem Neustart
ungefahr 5 s. Es ist keine Kommunikation mit dem CN mdéglich. Wird in diesen
5 s keine POWERLINK-Kommunikation erkannt, geht der CN in den Zustand
BASIC_ETHERNET Uber (flackernd).
Wenn jedoch vor Ablauf der Zeit eine POWERLINK-Kommunikation erkannt
wird, geht der CN direkt in den Zustand PRE_OPERATIONAL_1 Uber.

Flackernd Modus BASIC_ETHERNET.
Der CN hat keine POWERLINK-Kommunikation erkannt. In diesem Zustand ist
es mdglich, mit dem CN direkt (z. B. mit UDP, IP usw.) zu kommunizieren.
Wird wahrend dieses Zustands eine POWERLINK-Kommunikation erkannt, geht
der CN in den Zustand PRE_OPERATIONAL_1 Uber.

Single Flash | Modus PRE_OPERATIONAL_1.
Beim Betrieb an einem POWERLINK V1 Manager geht der CN direkt in den
Zustand PRE_OPERATIONAL_2 (iber.
Beim Betrieb an einem POWERLINK V2 Manager wartet der CN auf den Emp-
fang eines SoC-Frames und wechselt dann in den Zustand PRE_OPERATIO-
NAL_2.

Double Flash |Modus PRE_OPERATIONAL_2.
In diesem Zustand wird der CN Ublicherweise vom Manager konfiguriert. Danach
wird per Kommando (POWERLINK V2) oder durch Setzen des Data-Valid-Flags
in den Ausgangsdaten (POWERLINK V1) in den Zustand READY_TO_OPERA-
TE weitergeschaltet.

Triple Flash Modus READY_TO_OPERATE.
In einem POWERLINK V1 Netzwerk schaltet der CN automatisch in den Zustand
OPERATIONAL, sobald Eingangsdaten vorhanden sind.
In einem POWERLINK V2 Netzwerk schaltet der Manager per Kommando in
den Zustand OPERATIONAL weiter.

Ein Modus OPERATIONAL.
PDO-Mapping ist aktiv und zyklische Daten werden ausgewertet.

Blinkend Modus STOPPED.
Ausgangsdaten werden nicht ausgegeben und es werden keine Eingangsdaten
geliefert. Dieser Zustand kann nur durch ein entsprechendes Kommando vom
Manager erreicht und wieder verlassen werden.

Rot Ein Der Controlled Node (CN) befindet sich in einem Fehlerzustand (Ausfall von

Ethernet Frames, Haufung von Kollisionen am Netzwerk usw.).
Wenn in den folgenden Zustanden ein Fehler auftritt, wird die rote LED von der
grun blinkenden LED uberlagert:

*  PRE_OPERATIONAL_1

+ PRE_OPERATIONAL_2

« READY_TO_OPERATE

Status
Griin
t
Error
Rot
t

LED "S/E" . - - - - - .

t
Anmerkung:

«  Direkt nach dem Einschalten werden einige rote Blinksignale angezeigt.
Dabei handelt es sich aber um keine Fehler.

«  Bei CN mit der eingestellten physikalischen Knotennummer 0, welchen
noch keine Knotennummer per Dynamic Node Allocation (DNA) zuge-
wiesen wurde, leuchtet die LED rot.

L/A IFx Grin Ein Link zur Gegenstelle ist aufgebaut.
Blinkend Link zur Gegenstelle ist aufgebaut und am Bus Ethernet Aktivitat vorhanden.
E Rot Ein Fehler eines kritischen Moduls (RAM-, Flash-, Hardware- oder interner Kommu-
nikationsfehler) ist vorhanden.
1) Die Status/Error-LED "S/E" ist eine griin/rote Dual-LED.
‘ Triple Flash
200 200 200 200 200 1000
‘ Double Flash
200 200 200 1000
‘ Single Flash
200 1000
| L LI L0 [ ] [ Binkend
200, 200,

JUUTUTU Ui T U U L Fecke

Alle Zeiten in ms
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8.1.4.1 Systemstopp-Fehlercodes

Ein Systemstopp-Fehler kann durch falsche Konfiguration oder durch defekte Hardware auftreten.

Der Fehlercode wird durch eine rot blinkende S/E-LED angezeigt. Das Blinksignal des Fehlercodes besteht aus

4 Einschaltphasen mit jeweils kurzer (150 ms) bzw. langer (600 ms) Dauer. Die Ausgabe des Fehlercodes wird
nach 2 s zyklisch wiederholt.

Fehlerbeschreibung

RAM-Fehler:

Das Modul ist defekt und muss ausgetauscht werden.
Bus-Fehler:

Das Modul bzw. eine Systemkomponente ist defekt und muss ausgetauscht
werden.

Information:

Das Modul ist nicht Hot-Plug-féhig.

Fehlercode durch rote Status-LED
o | o | o | - Pause o | o | o | - Pause

o | o | @ Pause - | e | @ | @ Pause

Tabelle 13: Status/Error-LED "S/E" - Systemstopp-Fehlercodes

8.1.5 Bedien- und Anschlusselemente

Beim ACOPOQOSinverter P86 ist die POWERLINK-Kommunikationskarte bei der Auslieferung bereits im Antrieb
verbaut.
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CN6 I/0

R1A DQCOM DIt
R1B DQ1 DI2
R1C DQ2 DI3
- DISUP D4
R2A DISUP DIS
R2C SHLD  SHLD

HMI

CN9 DC Bus

PAIt

CN10 Motor
Braking Res

status &b AsF com

POWERLINK 1

POWERLINK 2

A AE
DANGER

ELECTRIC SHOCK,
EXPLOSION,
OR ARC FLASH.
To service,
remove all power,
wait 15 minutes

ACOPOSinverter
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8.1.6 Stationsnummer POWERLINK

Die Stationsnummern im Bereich 0x01 (1) bis OxEF (239) kénnen direkt Uiber das optionale Bedienterminal oder
das Drehrad am Gerat eingegeben werden. Ab Werk ist der Wert 0x00 (0) vergegeben. Diese Einstellung bewirkt,
dass die Stationsnummer automatisch via DNA (dynamic node allocation) bestimmt wird.

Der Parameter wird wie folgt aufgerufen:

Code Name/ Beschreibung Einstellbereich Werkseinstellung
0 bis 239 0

8.1.7 Dynamische Knotennummernzuweisung (DNA)

Der POWERLINK Bus Controller bietet die Moglichkeit, die Knotennummer dynamisch zugewiesen zu bekommen.
Dies bietet folgende Vorteile:

» Keine Einstellung des Knotennummerschalters
» Einfachere Installation
* Reduzierte Fehlerquellen

Fir Information zur Konfiguration sowie ein Beispiel sieche Automation Studio Hilfe — Kommunikation — POWER-
LINK — Allgemeines — Dynamic Node Allocation (DNA)

8.1.8 Ethernet-Schnittstelle

Schnittstelle Anschlussbelegung
Pin Ethernet
1 RXD Empfange (Receive) Daten
2 RXD\ Empfange (Receive) Daten\
3 TXD Sende (Transmit) Daten
4 Termination
5 Termination
6 TXD\ Sende (Transmit) Daten\
RJ45 geschirmt 7 Termination
8 Termination

8.1.9 SG4
Das Kommunikationsmodul wird mit installierter Firmware ausgeliefert. Die Firmware ist auch Bestandteil des Hard-
ware-Upgrades.

Wenn im Hardware-Upgrade das aktuell in Automation Studio verwendet wird eine andere Firmware-Version ent-
halten ist, wird diese beim Projekt-Download auf das Kommunikationsmodul geladen.
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8.1.10 Registerbeschreibung
8.1.10.1 Systemvoraussetzungen

Um die Vollintegration des ACOPOSinverter in Automation Studio zu nutzen, werden folgende Mindestversionen
bendtig:

* Automation Studio 4.3.5
* Automation Runtime D4.10

Das Funktionsmodell "motion configuration" und die damit verbundene Einbindung in mapp Motion und mapp
Cockpit erfordert zusatzlich das Technologiepaket:

* mapp Motion 5.8.2
Um die Vollintegration des ACOPOSinverter in APROL zu nutzen, wird folgende Mindestversion bendtig:
+ APROL R 4.2-06

8.1.10.2 Basiswerte des Antriebs

Modbus POWERLINK, CAN Name Datentyp Lesen Schreiben
"ADL" "Index" "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
3009 0x2000 0x0A PRT_Input UINT .
3011 0x2000 0x0C NCV_Input UINT .
3012 0x2000 0x0D VCAL_Input UINT .
3013 0x2000 0x0E NCVI_Input UINT .
3016 0x2000 0x11 IMAX_Input UINT .
3017 0x2000 0x12 INV_Input UINT .
3018 0x2000 0x13 VMAX_Input UINT .

8.1.10.3 Ein-/Ausgédnge am Klemmblock

Modbus POWERLINK, CAN Lesen Schreiben
= Name Datentyp = = . .
"ADL" "Index" "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
5232 0x2016 0x21 AIMR_Input INT . .
5233 0x2016 0x22 AI2R_Input INT . .
5234 0x2016 0x23 AI3R_Input INT . .
5202 0x2016 0x03 IL1R_Input UINT . .
5202 0x2016 0x03 Status der digitalen Eingénge USINT .
IL1R_Input_LI1 Bit 0
IL1R_Input_LI2 Bit 1
IL1R_Input_LI3 Bit 2
IL1R_Input_LI4 Bit 3
IL1R_Input_LI5 Bit 4
IL1R_Input_LI6 Bit 5
IL1R_Input_LAI1 Bit 6
IL1R_Input_LAI2 Bit 7
13308 0x2067 0x09 HSC_Input UINT . .
13305 0x2067 0x06 PIFR_Input INT . .
13307 0x2067 0x08 PFRC_Input UINT .
14603 0x2074 0x04 FQS_Input UINT . .
5261 0x2016 0x3E AO1R_Output UINT .
5251 0x2016 0x34 AO1I_Input UINT . .
5212 0x2016 0x0D Statusriickmeldung der digita- .
len Ausgéange UINT
OL1R_Output_R1 Bit 0
OL1R_Output_R2 Bit 1
OL1R_Output_LO1 Bit 8
5211 0x2016 0x0C OL1I_Input UINT .
5211 0x2016 0x0C OL1I_Input UINT .
OL1I_Input_R1 Bit 0
OL1I_Input_R2 Bit 1
OL1I_Input_LO1 Bit 8
Modbus POWERLINK, CAN Name Datentyp Lesen Schreiben
"ADL" "Index" "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
Konfiguration der analogen Eingdnge
4402 0x200E 0x03 AlMT_Input AIMT_Output UINT . .
4403 0x200E 0x04 AI2T_Input AI2T_Output UINT . .
4404 0x200E 0x05 AI3T_Input AI3T_Output UINT . .
4412 0x200E 0x0D UIL1_Input UIL1_Output UINT . .
4413 0x200E 0x0E UIL2_Input UIL2_Output UINT . .
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Modbus POWERLINK, CAN Name Datentyp Lesen Schreiben
"ADL" "Index" "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
4422 0x200E 0x17 UIH1_Input UIH1_Output UINT . .
4423 0x200E 0x18 UIH2_Input UIH2_Output UINT ° .
4434 0x200E 0x23 CRL3_Input | CRL3_Output UINT ° .
4444 0x200E 0x2D CRH3_Input | CRH3_Output UINT . .
4452 0x200E 0x35 AlMF_Input Al1F_Output UINT . .
4453 0x200E 0x36 AI2F_Input AI2F_Output UINT ° .
4454 0x200E 0x37 AI3F_Input AI3F_Output UINT ° .
4462 0x200E 0x3F AIME_Input AIME_Output UINT . .
4463 0x200E 0x40 AI2E_Input AI2E_Output UINT . .
4464 0x200E 0x41 AI3E_Input AIZE_Output UINT ° .
4472 0x200E 0x49 Al1S_Input Al1S_Output UINT ° .
4473 0x200E 0x4A AI2S_Input Al2S_Output UINT . .
4474 0x200E 0x4B AI3S_Input AI3S_Output UINT . .
4482 0x200E 0x53 AIML_Input Al1L_Output UINT ° .
4483 0x200E 0x54 Al2L_Input Al2L_Output UINT ° .
4484 0x200E 0x55 AI3L_Input AI3L_Output UINT . .
5284 0x2016 0x55 AIC2_Input AIC2_Output UINT . .
Konfiguration der analogen Ausgéange
4601 0x2010 0x02 AO1T_Input | AO1T_Output UINT ° .
4611 0x2010 0x0C AO1F_Input |AO1F_Output UINT . .
4621 0x2010 0x16 UOL1_Input | UOL1_Output UINT . .
4631 0x2010 0x20 UOH1_Input | UOH1_Output UINT ° .
4641 0x2010 0x2A AOL1_Input | AOL1_Output UINT ° .
4651 0x2010 0x34 AOH1_Input |AOH1_Output UINT . .
4661 0x2010 0x3E ASL1_Input | ASL1_Output UINT . .
4671 0x2010 0x48 ASH1_Input | ASH1_Output UINT ° .
4293 0x200C 0x5E AOF1_Input | AOF1_Output UINT . .
4261 0x200C 0x3E DO1S_Input |DO1S_Output UINT . .
4271 0x200C 0x48 DO1H_Input | DO1H_Output UINT . .
4281 0x200C 0x52 DO1D_Input |DO1D_Output UINT ° .
Konfiguration der digitalen Eingéange
4001 0x200A 0x02 L1D_Input L1D_Output UINT . .
4002 0x200A 0x03 L2D_Input L2D_Output UINT . .
4003 0x200A 0x04 L3D_Input L3D_Output UINT ° .
4004 0x200A 0x05 L4D_Input L4D_Output UINT ° .
4005 0x200A 0x06 L5D_Input L5D_Output UINT . .
4006 0x200A 0x07 L6D_Input L6D_Output UINT . .
4021 0x200A 0x16 LA1D_Input  |LA1D_Output UINT ° .
4022 0x200A 0x17 LA2D_Input | LA2D_Output UINT ° .
Konfiguration der digitalen Ausgédnge
4201 0x200C 0x02 R1S_Input R1S_Output UINT . .
4202 0x200C 0x03 R2S_Input R2S_Output UINT ° .
4209 0x200C 0x0A LO1S_Input  |LO1S_Output UINT . .
4221 0x200C 0x16 R1H_Input R1H_Output UINT . .
4222 0x200C 0x17 R2H_Input R2H_Output UINT . .
4229 0x200C Ox1E LO1H_Input | LO1H_Output UINT ° .
4241 0x200C 0x2A R1D_Input R1D_Output UINT ° .
4242 0x200C 0x2B R2D_Input R2D_Output UINT . .
4249 0x200C 0x32 LO1D_Input | LO1D_Output UINT . .
4290 0x200C 0x5B R1F_Input R1F_Output UINT ° .
4291 0x200C 0x5C R2F_Input R2F_Output UINT ° .
4292 0x200C 0x5D LO1F_Input LO1F_Output UINT . .
5001 0x2014 0x02 R1_Input R1_Output UINT . .
5002 0x2014 0x03 R2_Input R2_Output UINT ° .
5009 0x2014 0x0A LO1_Input LO1_Output UINT . .
5021 0x2014 0x16 AO1_Input AO1_Output UINT . .
5031 0x2014 0x20 DO1_Input DO1_Output UINT . .
Weiter Signale (abgeleitet von digitalem Eingang LI5)
13302 0x2067 0x03 PIL_Input PIL_Output UINT . .
13303 0x2067 0x04 PFR_Input PFR_Output UINT . .
13304 0x2067 0x05 PFI_Input PF1_Output UINT . .
13306 0x2067 0x07 PFRI_Input PFRI_Output UINT ° .
14601 0x2074 0x02 FQF_Input FQF_Output UINT . .
14602 0x2074 0x03 FQC_Input FQC_Output UINT . .
14604 0x2074 0x05 FQA_Input FQA_Output UINT . .
14605 0x2074 0x06 TDS_Input TDS_Output UINT ° .
14606 0x2074 0x07 FDT_Input FDT_Output UINT ° .
14607 0x2074 0x08 FQT_Input FQT_Output UINT . .
14608 0x2074 0x09 TQB_Input TQB_Output UINT . .
14609 0x2074 0x0A FQL_Input FQL_Output UINT ° .
Weiter Signale (abgeleitet von digitalem Eingang LI16)
13203 | 0x2066 |  0x04  |PTCL_Input |PTCL_Output UINT o o
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8.1.10.4 Kommunikation (mit Sollwert in U/min)

en

Modbus POWERLINK, CAN Name Datentyp Lesen Schreiben
"ADL" "Index" "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch | azyklisch
Optionale Statusriickmeldungen

3240 0x2002 0x29 HMIS_Input UINT . .

7121 0x2029 0x16 LFT_Input UINT . °

3206 0x2002 0x07 ETI_Input UINT . .

3209 0x2002 0x0A THD_Input UINT . .
9630 0x2042 Ox1F THR_Input UINT . .
13205 0x2066 0x06 PTCI_Input UINT . °
64034 0x2262 0x23 ALGR_Input UINT . .
15322 0x207B 0x17 STOS_Input UINT .

15315 0x207B 0x10 SS1S_Input UINT .
15304 0x207B 0x05 SLSS_Input UINT .
15383 0x207B 0x55 SMSS_Input UINT .
15393 0x207B 0x5E GDLS_Input UINT .

3699 0x2006 0x64 INF6_Input UINT .
11980 0x2059 0x51 RPE_Input INT °
11981 0x2059 0x52 RPF_Input UINT .
11982 0x2059 0x53 RPC_Input UINT .
11983 0x2059 0x54 RPO_Input INT .

Status- und Kommandoregister (Standard)

8603 0x2038 0x04 ETAD_Input UINT .

8603 0x2038 0x04 ETAD_Input UINT .
ETAD_Input_rtso Bit 0
ETAD_Input_so Bit 1
ETAD_Input_oe Bit 2
ETAD_Input_f Bit 3
ETAD_Input_ve Bit 4
ETAD_Input_gs Bit 5
ETAD_Input_sod Bit 6
ETAD_Input_w Bit 7
ETAD_Input_rm Bit 9
ETAD_Input_tr Bit 10
ETAD_Input_ila Bit 11
ETAD_Input_ms14 Bit 14
ETAD_Input_ms15 Bit 15

8606 0x2038 0x07 ERRD_Input UINT . °
8504 0x2037 0x05 CMI_Output UINT .
8601 0x2038 0x02 CMDD_Output UINT .
8602 0x2038 0x03 LFRD_Output INT .
8641 0x2038 0x2A FROD_Input INT . °
8604 0x2038 0x05 RFRD_Input INT . .

Optionale Riickmeldungen und zusétzliche Sollwerte

3205 0x2002 0x06 OTR_Input INT . .
3205 0x2002 0x06 OTRN_Input INT . °
5281 0x2016 0x52 AIV1_Output UINT .
5283 0x2016 0x54 AIV2_Output INT .
8503 0x2037 0x04 PISP_Output UINT .
8605 0x2038 0x06 FRHD_Input INT . °
3203 0x2002 0x04 FRH_Input INT ° °
9021 0x203C 0x16 FRO_Input INT . .
3202 0x2002 0x03 RFR_Input INT . .
3208 0x2002 0x09 UOP_Input UINT . °
3204 0x2002 0x05 LCR_Input UINT . .

3211 0x2002 0x0C OPR_Input INT . .
3217 0x2002 0x12 SLC_Input INT . .
3207 0x2002 0x08 ULN_Input UINT . °
9645 0x2042 0x2E SMOT_Input UINT .
9609 0x2042 0x0A TUS_Input UINT .
9676 0x2042 0x4D RDAE_ Input INT .
13927 0x206D 0x1C ASOD_Input UINT °
9634 0x2042 0x23 12TM_Input UINT .
3120 0x2001 0x15 RPR_Output UINT .
3230 0x2002 Ox1F APH_Input UINT .
3231 0x2002 0x20 RTH_Input UINT °
3232 0x2002 0x21 RTHI_Input UINT .
3233 0x2002 0x22 PTH_Input UINT .
3234 0x2002 0x23 UNT_Input UINT .

Fehlerhistorie
7393 0x202B 0x5E FNB_Input UINT .
7200 + 0x01 + LFT: DPO_Input
Index 0x202A Index DP[O...8]__In;§)ut UINT °
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Schnittstellen

Modbus POWERLINK, CAN Name Datentyp Lesen Schreiben
"ADL" "Index" "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
7210 + 0x0B + ETAD: EPO_Input

Index 0x202A Index E|=[0...8]_|n_putp UINT *

7220 + 0x15 + ETI: IPO_Input

Index 0x202A Index IP[O...B]:Ingut VINT *

7230 + X1F + MDD: CMPO_Input

|n32x 0x202A Olndex gMP[O..(.;s]_Ir?Eutpu VINT °

7240 + 0x29 + LCR: LCPO_Input

Index 0x202A Index LCP[O...B]_I_ant INT *

7250 + 0x33 + RFR: RFPO_Input

Index 0x202A Index RFP[O...8]_I_ant INT *

7260 + 0x3D + RTHI: RTPO_Input

Index 0x202A Index RTP[O...8]_IHqu: VINT *

7270 + X47 + LN: ULPO_Input

Indgx 0x202A c:ndex BLP[OH.B]EEpﬁ? VINT °

7280 + 0x51 + THR: THPO_Input

Index 0x202A Index THP[O...S]_Epﬁt UINT *

7320 + 0x15 + HMIS: HSO_Input

Index 0x2028 Index HS[O...8]_IeruFt) UINT *

7330 + Ox1F + OTR: OTPO_Input

Index 0x2028 Index OTP[o...S]_RpSt INT *

7340 + x29 + THD: TDPO_Input

Iidgx 0x2028 c:ndzx TDP[o...s]?EpE;J UINT °
8.1.10.5 Kommunikation (mit Sollwert in Hz)

Modbus POWERLINK, CAN Name ST Lesen Schreiben

"ADL" "Index" | "Subindex" zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch

Optionale Statusriickmeldungen
3240 0x2002 0x29 HMIS_Input UINT . .
7121 0x2029 0x16 LFT_Input UINT . .
3206 0x2002 0x07 ETI_Input UINT . .
3209 0x2002 0x0A THD_Input UINT o .
9630 0x2042 Ox1F THR_Input UINT o .

13205 0x2066 0x06 PTCI_Input UINT . .

64034 0x2262 0x23 ALGR_Input UINT . .

15322 0x207B 0x17 STOS_Input UINT .

15315 0x207B 0x10 SS1S_Input UINT o
15304 0x207B 0x05 SLSS_Input UINT .

15383 0x207B 0x55 SMSS_Input UINT .

15393 0x207B Ox5E GDLS_Input UINT o
3699 0x2006 0x64 INF6_Input UINT .

11980 0x2059 0x51 RPE_Input INT .

11981 0x2059 0x52 RPF_Input UINT )

11982 0x2059 0x53 RPC_Input UINT o
11983 0x2059 0x54 RPO_Input INT .

Status- und Kommandoregister (Standard)
8603 0x2038 0x04 ETAD_Input UINT )
8603 0x2038 0x04 ETAD_Input UINT o
ETAD_Input_rtso Bit 0
ETAD_Input_so Bit 1
ETAD_Input_oe Bit 2
ETAD_Input_f Bit 3
ETAD_Input_ve Bit 4
ETAD_Input_gs Bit 5
ETAD_Input_sod Bit 6
ETAD_Input_w Bit 7
ETAD_Input_rm Bit 9
ETAD_Input_tr Bit 10
ETAD_Input_ila Bit 11
ETAD_Input_ms14 Bit 14
ETAD_Input_ms15 Bit 15
8606 0x2038 0x07 ERRD_Input UINT . .
8504 0x2037 0x05 CMI_Output UINT )
8601 0x2038 0x02 CMDD_Output UINT . .
8502 0x2037 0x03 LFR_Output INT . .
9021 0x203C 0x16 FRO_Input INT . .
3202 0x2002 0x03 RFR_Input INT . .
Optionale Riickmeldungen und zusétzliche Sollwerte
3205 0x2002 0x06 OTR_Input INT . .
3205 0x2002 0x06 OTRN_Input INT . .
5281 0x2016 0x52 AIV1_Output UINT . .
5283 0x2016 0x54 AIV2_Output INT . o
8503 0x2037 0x04 PISP_Output UINT . .

ACOPOSinverter P76 Anwenderhandbuch V 1.50

361




Schnittstellen

Modbus POWERLINK, CAN Name Datent Lesen Schreiben
"ADL" “Index" "Subindex" yP zyklisch azyklisch zyklisch azyklisch
3203 0x2002 0x04 FRH_Input INT .
8605 0x2038 0x06 FRHD_Input INT . o
8641 0x2038 0x2A FROD_Input INT . o
8604 0x2038 0x05 RFRD_Input INT . .
3208 0x2002 0x09 UOP_Input UINT . o
3204 0x2002 0x05 LCR_Input UINT . o
3211 0x2002 0x0C OPR_Input INT . o
3217 0x2002 0x12 SLC_Input INT . o
3207 0x2002 0x08 ULN_Input UINT . o
9645 0x2042 Ox2E SMOT_Input UINT o
9609 0x2042 0x0A TUS_Input UINT o
9676 0x2042 0x4D RDAE_Input INT o
13927 0x206D 0x1C ASOD_Input UINT o
9634 0x2042 0x23 12TM_Input UINT o
3120 0x2001 0x15 RPR_Output UINT o
3230 0x2002 Ox1F APH_Input UINT )
3231 0x2002 0x20 RTH_Input UINT o
3232 0x2002 0x21 RTHI_Input UINT o
3233 0x2002 0x22 PTH_Input UINT o
3234 0x2002 0x23 UNT_Input UINT )
Fehlerhistorie
7393 0x202B OX5E FNB_Input UINT o
7200 + 0x01 + LFT: DPO_Input
Index 0x202A Index DP[0...8]_Input UINT *
7210 + 0x0B + ETAD: EPO_Input
Index 0x202A Index EP[0...8]_Input UINT *
7220 + 0x15 + ETI: IPO_Input
Index 0x202A Index IP[0...8]_Input UINT *
7230 + Ox1F + CMDD: CMPO_Input
Index 0x202A Index CMP[0....8]_Input UINT *
7240 + 0x29 + LCR: LCPO_Input
Index 0x202A Index LCP[0...8]_Input INT *
7250 + 0x33 + RFR: RFPO_Input
Index 0x202A Index RFP[0...8]_Input INT *
7260 + 0x3D + RTHI: RTPO_Input
Index 0x202A Index RTP[0...8]_Input UINT *
7270 + 0x47 + ULN: ULPO_Input
Index 0x202A Index ULP[0...8]_Input UINT *
7280 + 0x51 + THR: THPO_Input
Index 0x202A Index THP[0...8]_Input UINT *
7320 + 0x15 + HMIS: HSO_Input
Index 0x2028 Index HSIO...8]_Input UINT *
7330 + Ox1F + OTR: OTPO_Input
Index 0x2028 Index OTP[0...8]_Input INT *
7340 + 0