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Vorwort

Dieses Handbuch enthilt alle Informationen tiber die Umrichter der Baureihe FRENIC-Multi einschlieBlich
der Funktionsweise, Betriebsmodi und der Auswahl von Peripheriegeriten. Lesen Sie dieses Handbuch im
Hinblick auf die ordnungsgemiBe Verwendung sorgfiltig durch. Der unsachgemidBe Umgang mit dem
Umnrichter kann dazu fithren, dass der Umrichter und/oder zugehorige Gerite nicht ordnungsgemif
funktionieren, dass sich die Lebensdauer verkiirzt oder anderweitige Probleme entstehen.

In der nachfolgenden Tabelle sind die anderen die Verwendung des FRENIC-Multi betreffenden
Dokumente aufgefiihrt. Diese Dokumente gelten in Verbindung mit diesem Handbuch.

Bezeichnung Nr. des Dokuments Beschreibung

Anwendungsbereich des Produktes, Funktionen,
Katalog MEH652 technische Daten, Plane fur die externe Beschaltung
und zu dem Produkt erhéltliche Optionen

Abnahmeprifung, Montage und Verdrahtung des

Umrichters, Bedienung Uber die Tastatur, Testbetrieb
INR-SI47-1094-E | o5 Motors, Fehlerbeseitigung sowie Wartung und
Kontrollen

Bedienungs-
anleitung

Die Dokumente konnen ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden. Sorgen Sie dafiir, dass Sie stets die
aktuellen Ausgaben zur Verfiigung haben.



Japanische Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen
Verbrauchern, die mit Hoch- und Hochstspannungen arbeiten

Informationen iiber diese Richtlinie finden Sie im Anhang B dieses Handbuches.

Sicherheitsvorkehrungen

Lesen Sie dieses Handbuch und die Bedienungsanleitung (INR-SI47-1094-E) zum FRENIC-Multi
griindlich durch, bevor Sie mit der Installation, dem Herstellen der Anschliisse (Verdrahtung), dem Betrieb
oder der Wartung und Kontrolle beginnen. Sorgen Sie dafiir, dass Sie iiber eine griindliche Kenntnis des
Produktes verfiigen und machen Sie sich mit allen Sicherheitshinweisen vertraut, bevor Sie den Umrichter
in Betrieb nehmen.

In diesem Handbuch sind die Sicherheitshinweise in zwei Kategorien unterteilt.

Die Nichtbeachtung des mit diesem Symbol gekennzeichneten Hinweises
WARNUNG | kann zu Gefahrensituationen und in der Folge zu schweren oder todlichen
Verletzungen fiihren.

Die Nichtbeachtung des mit diesem Symbol gekennzeichneten Hinweises
VORSICHT | kann zu Gefahrensituationen und in der Folge zu geringfiigigen oder
leichten Verletzungen und/oder zu erheblichen Sachschéden fiihren.

Die Nichtbeachtung der unter ACHTUNG enthaltenen Informationen kann auBerdem schwerwiegende
Folgen haben. Diese Sicherheitshinweise sind von dullerster Bedeutung und miissen stets beachtet werden.

VORSICHT

Das Produkt ist nicht fiir die Verwendung in Gerdten und Maschinen ausgelegt, von denen
Menschenleben abhéngen. Setzen Sie sich mit Threm zustindigen Vertreter von Fuji Electronics in
Verbindung, wenn Sie die Absicht haben, Umrichter der Baureihe FRENIC-Multi in Anlagen und
Maschinen zur Steuerung von Kernkraftwerken, in der Luft- und Raumfahrt, Medizin oder im
Transportwesen einzusetzen. Wenn das Produkt im Zusammenhang mit Maschinen und Anlagen
eingesetzt werden soll, von denen Menschenleben abhingen, oder im Zusammenhang mit Maschinen
und Anlagen, an denen bei Ausfall dieses Produktes schwere Verluste oder Schiden eintreten, muss
gewihrleistet sein, dass entsprechende Sicherheitseinrichtungen und oder -anlagen installiert sind.




B Sicherheitsvorkehrungen fir die Verwendung des Produktes

Betrieb von
Allzweck-
motoren

Betrieb eines 400-
V-Allzweck-
motors

Bei Betrieb eines 400-V-Allzweckmotors mit einem Umrichter und extrem
langen Kabeln konnen Schiden an der Isolierung des Motors auftreten.
Uberpriifen Sie den Sachverhalt mit dem Motorhersteller und verwenden
bei Bedarf einen Ausgangsfilter. Motoren von Fuji benttigen aufgrund
ihrer verstérkten Isolierung keine Ausgangsfilter.

Drehmoment-
eigenschaften und
Temperaturanstieg

Bei Betrieb des Umrichters an einem Allzweckmotor werden hdohere
Motortemperaturen als bei Betrieb mit einer handelsiiblichen
Stromversorgung erreicht. Im unteren Drehzahlbereich ist die
Kiihlwirkung schwicher. Reduzieren Sie daher das Abtriebsdrehmoment
des Motors. Falls im unteren Drehzahlbereich ein konstantes Drehmoment
erforderlich ist, verwenden Sie einen Umrichtermotor von Fuji oder einen
Motor, der mit einem extern gespeisten Liifter ausgertistet ist.

Vibration

Bei einem an einer Maschine montierten und von einem Umrichter
angesteuerten Motor konnen aufgrund der FEigenfrequenz des
Maschinensystems Resonanzen auftreten.

Beachten Sie, dass der Betrieb eines zweipoligen Motors bei 60 Hz oder
mehr zu abnormalen Vibrationen fiihren kann.

* Es empfiehlt sich die Verwendung einer Gummikupplung oder von
vibrationsfestem Gummi.

* Verwenden Sie die Ausblendfrequenzfunktion des Umrichters, um den
Bereich/die Bereiche mit Resonanzfrequenzen zu iiberspringen.

Geridusch-
entwicklung

an einem Allzweckmotor ist der
Gerduschpegel hoher als bei Betrieb mit einer handelsiiblichen
Stromversorgung.  Erhohen  Sie zur  Gerduschreduzierung  die
Tragerfrequenz des Umrichters. Der Betrieb bei 60 Hz oder mehr kann
aullerdem zu hoheren Windgerduschen fiihren.

Bei Betrieb eines Umrichters

Betrieb von
Spezial-
motoren

Motoren mit

Bei einer Referenzfrequenz von 120 Hz und dariiber zum Betrieb eines
Motors mit hohen Drehzahlen fithren Sie einen Testlauf des Umrichters

hohen Drehzahlen | mit dem Motor durch, um festzustellen, ob die Kombination sicher
funktioniert.

Explosions- Verwenden Sie beim Betrieb eines explosionsgeschiitzten Motors

geschiitzte zusammen mit einem Umrichter eine Motor/Umrichter-Kombination, die

Motoren sich bereits als betriebssicher bewihrt hat.

Tauchmotoren und
Pumpen

Diese Motoren haben einen hoheren Nennstrom als Allzweckmotoren.
Wihlen Sie einen Umrichter mit hoherem Ausgangsstrom als dem
Motorstrom.

Diese Motoren unterscheiden sich in ihren thermischen Eigenschaften von
Allzweckmotoren. Legen Sie bei der FEinstellung des elektronischen
Uberstromschutzes (fiir den Motor) einen niedrigen Wert fiir die
Ubertemperatur-Zeitkonstante fest.

Motoren mit
Bremsen

Bei Motoren mit parallel angeschlossenen Bremsen muss die
Stromversorgung der Bremse vom Primérstromkreis des Umrichters aus
vorgenommen werden. Wird die Stromversorgung der Bremse an der
Ausgangsseite des Umrichters angeschlossen, funktioniert die Bremse
nicht.

Verwenden Sie keine Umrichter zum Betrieb von Motoren mit in Reihe
geschalteten Bremsspulen.

Getriebemotoren

Wenn im Kraftiibertragungsmechanismus ein olgeschmiertes Getriebe
oder Drehzahlinderung/Untersetzung verwendet wird, kann der
Dauerbetrieb des Motors bei niedrigen Drehzahlen zu ungeniigender
Schmierung fiihren. Vermeiden Sie eine derartige Betriebsweise.

Synchronmotoren

Fiir diese Art von Motoren miissen besondere MaBnahmen ergriffen
werden. Wenden Sie sich wegen der Einzelheiten an Ihren zustindigen
Vertreter von Fuji Electric.

1-Phasen-
Motoren

1-Phasen-Motoren eignen sich nicht fiir die Drehzahlregelung {iiber
Umrichter. Verwenden Sie dazu 3-Phasen-Motoren.




Umgebungs-
bedingungen

Installationsort

Verwenden Sie den Umrichter bei Umgebungstemperaturen zwischen -10
und +50 °C.

Die Kiihlfliche und der Bremsenwiderstand des Umrichters konnen sich
unter bestimmten Betriebsbedingungen stark erwirmen. Installieren Sie
den Umrichter daher auf nicht entziindlichen Werkstoffen wie z. B. Metall.

Sorgen Sie dafiir, dass der Installationsort den in Kapitel 8, Abschnitt 8.4,
,.Betriebs- und Lagerbedingungen* angegebenen Umgebungsbedingungen
entspricht.

Kombi-
nation mit
Peripherie-
geriten

Installation eines
Erdschluss- oder
Fehlerstrom-
schutzschalters

Installieren Sie zum Schutz der Verdrahtung im Primérstromkreis eines
jeden Umrichters einen empfohlenen Motorschutzschalter oder einen
Fehlerstrom-/Erdschluss-Schutzschalter (mit Uberstromschutz). Sorgen
Sie dafiir, dass die Leistung des Schutzschalters gleich oder kleiner als die
empfohlene Leistung ist.

Installation eines
Magnetschiitzes
im
Sekundirstromkreis

Wird zur Anschaltung des Motors an ein 6ffentliches Netz oder aus einem
anderen Grund ein Magnetschiitz im Ausgang (Sekundirseite) des
Umrichters installiert, muss gewéhrleistet sein, dass sowohl der Umrichter
als auch der Motor vollstindig gestoppt sind, bevor das Magnetschiitz ein-
oder ausgeschaltet wird.

Entfernen Sie im Ausgang (Sekundirseite) des Umrichters einen am
Magnetschiitz eventuell vorhandenen Uberspannungsableiter.

Installation eines
Magnetschiitzes
auf der
Primaérseite

Schalten Sie das Magnetschiitz auf der Primérseite maximal einmal pro
Stunde aus oder ein, da andernfalls Stérungen am Umrichter auftreten
konnen.

Falls der Motor wihrend des Betriebs hédufig ein- und ausgeschaltet
werden muss, verwenden Sie die Signale der Anschlussklemmen
[FWD]/[REV] oder die Tasten RUN/STOP.

Schutz des Motors

Der elektronische Ubertemperaturschutz kann zum Schutz des Motors
beitragen. Auslosewert und Motorart (Allzweckmotor, Umrichtermotor)
miissen eingestellt werden. Stellen Sie bei Motoren mit hoher Drehzahl
oder wassergekiihlten Motoren einen kleinen Wert fiir die Zeitkonstante
des Ubertemperaturschutzes ein.

Bei Anschluss des Ubertemperaturrelais des Motors iiber ein langes Kabel
flieBt moglicherweise ein Hochfrequenzstrom iiber die Streukapazitit der
Verdrahtung. Dadurch spricht das Ubertemperaturrelais moglicherweise
bei einem niedrigeren Strom als dem eingestellten Wert an. In diesem Fall
miissen Sie die Trédgerfrequenz verringern oder den Ausgangsfilter
verwenden.

Kein Kondensator
zur Kompensation
der Blindleistung

Schliefen Sie an die Primirseite des Umrichters keinen Kondensator zur
Kompensation der  Blindleistung an. (Verwenden Sie die
Gleichstromdrossel, um den Leistungsfaktor des Umrichters zu
verbessern.) Verwenden Sie auf der Ausgangsseite (Sekundirseite) des
Umrichters keine Kondensatoren zur Kompensation der Blindleistung.
Dies fithrt zu einer Uberstromabschaltung, wodurch der Motor
abgeschaltet wird.

Kein
Uberspannungs-
ableiter

SchlieBen Sie auf der Ausgangsseite (Sekundirseite) des Umrichters
keinen Uberspannungsableiter an.

Reduzierung von

Zur Erfiillung der EMV-Richtlinien wird iiblicherweise die Verwendung
eines Filters und geschirmter Leitungen empfohlen.

Stérungen Einzelheiten siehe Anhang A, ,,Vorteilhafte Verwendung von Umrichtern
(Hinweise zu elektrischen Storungen)*.
Bei einer Uberspannungsabschaltung im gestoppten Zustand oder wihrend
des Betriebs des Umrichters bei geringer Last wird vermutet, dass durch
MafBnahmen

gegen Stofstrome

das Offnen/SchlieBen des Phasenschieberkondensators im

Leistungssystem ein Sto3strom erzeugt wurde.

* SchlieBen Sie eine Gleichstromdrossel an den Umrichter an.




Verwenden Sie zur Priifung des Isolationswiderstands des Umrichters ein
500-V-Isolationsmessgerdt und folgen den Anweisungen in der

Isolationsprifung | . yienungsanleitung des FRENIC-Multi (INR-SI47-1094-E), Kapitel 7,
Abschnitt 7.5, ,,Isolationspriifung*.

Liange der Bei Verwendung einer Fernsteuerung betrdgt die maximale Lidnge der
Verdrahtung im Verdrahtung zwischen Umrichter und Bedienbox 20 m. Verwenden Sie ein
Steuerstromkreis | paarig-verdrilltes oder geschirmtes Kabel.

Linge der Bei .langer Verdrahtung zwischer} Umrichter und Motqr }(ann der
Verdrahtung Umrichter wegen Uberstroms ijberhltzen. oder abschalten, Well.eln hoherer
swischen Oberwellenstrom durch die Streukapazitit zwischen den Leitungen der

Umrichter und

einzelnen Phasen flieft. Die Verdrahtung darf maximal 50 m lang sein. Ist
eine grofiere Linge erforderlich, miissen Sie die Trigerfrequenz verringern

Verdrahtung
Motor oder einen Ausgangsfilter installieren.
Leitungs- Verwenden Sie den Stromwerten entsprechende Leitungsquerschnitte oder
querschnitt folgen den Empfehlungen fiir die Leitungsquerschnitte.
Leitunesart Verwenden Sie keine mehradrigen Kabel zum Anschluss zwischen
& mehreren Umrichtern und Motoren.
Erdun Sorgen Sie fiir eine sichere Erdung des Umrichters {iiber den
& Erdungsanschluss.
Wihlen Sie einen Umrichter entsprechend den am Motor anliegenden
Nennleistungen aus, die in der Standardtabelle mit den technischen Daten
des Umrichters aufgefiihrt sind.
Auswiihlen | Betrieb eines Sind ein hohes Anlaufdrehmoment oder eine schnelle Beschleunigung
der Allzweckmotors | oder Verzogerung erforderlich, wihlen Sie einen Umrichter mit einer um
Umrichter- eine Stufe hoheren Leistung als der Standardleistung aus. Einzelheiten
leistung hierzu finden Sie im Kapitel 7, Abschnitt 7.1, ,,Auswihlen von Motoren
und Umrichtern®.
Betrieb von Wiihlen Sie einen Umrichter nach der folgenden Bedingung aus:
Spezialmotoren Nennstrom des Umrichters > Nennstrom des Motors.
Transport Bei Transport und Lagerung von Umrichtern folgen Sie den Anweisungen in der
und Bedienungsanleitung des FRENIC-Multi (INR-SI47-1094-E), Kapitel 1, Abschnitt 1.3,
Lagerung ,» Transport®, und Abschnitt 1.4, ,Lagerbedingungen®.




Informationen Uber die Organisation dieses Handbuches

Dieses Handbuch enthilt die Kapitel 1 bis 9, Anhiinge und ein Glossar.

Teil 1: Aligemeine Informationen

Kapitel 1: VORSTELLUNG DES FRENIC-Multi

In diesem Kapitel werden die Funktionen und das Regelungssystem der Baureihe FRENIC-Multi sowie die
empfohlene Konfiguration fiir den Umrichter und die Peripheriegerite beschrieben.

Kapitel 2: BEZEICHNUNG UND FUNKTION DER EINZELNEN TEILE

Dieses Kapitel enthdlt AufBenansichten der Baureihe FRENIC-Multi und eine Darstellung der
Anschlussklemmen einschlieBlich einer Beschreibung der LED-Anzeige und der Tasten auf dem
Bedienteil.

Kapitel 3: BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL

In diesem Kapitel wird die Bedienung des Umrichters iiber das Bedienteil beschrieben. Der Umrichter
weist drei Betriebsmodi auf (Betrieb, Programmierung und Alarm), mit deren Hilfe Sie den Motor starten
und stoppen, den Betriebsstatus des Motors anzeigen, Daten fiir Funktionscodes einstellen sowie zur
Wartung benotigte Informationen und Alarmdaten anzeigen konnen

Teil 2: Betrieb des Motors

Kapitel 4: BLOCKSCHALTBILDER DER STEUERLOGIK

In diesem Kapitel werden die Haupt-Blockschaltbilder fiir die Steuerlogik der Umrichter der Baureihe
FRENIC-Multi beschrieben.

Kapitel 5: BEDIENUNG UBER RS-485-KOMMUNIKATION

In diesem Kapitel wird ein Uberblick iiber die Bedienung des Umrichters iiber die RS-485-
Kommunikationseinrichtung gegeben. Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-
485-Kommunikation (MEH448b) oder im Installationshandbuch fiir die RS-485-Kommunikationskarte
,OPC-E1-RS* (INR-SI47-1089).

Teil 3: Peripheriegerate und Optionen

Kapitel 6: AUSWAHLEN VON PERIPHERIEGERATEN

In diesem Kapitel werden eine Anzahl von Peripheriegerdten und Optionen, die Konfiguration des
FRENIC-Multi mit diesen Gerédten und Optionen sowie die Anforderungen und Vorkehrungen beim
Auswihlen von Leitungen und Crimp-Anschliissen beschrieben.

Teil 4: Auswahlen des optimalen Umrichtermodells

Kapitel 7: AUSWAHLEN DER OPTIMALEN LEISTUNGSWERTE FUR MOTOR UND
UMRICHTER

Dieses Kapitel enthilt Informationen iiber die Drehmomenteigenschaften des Umrichterausgangs, das
Auswahlverfahren und die Gleichungen zur Leistungsberechnung, sodass Sie fiir Motor und Umrichter das
jeweils optimale Modell auswihlen konnen. Sie erhalten auBerdem Unterstiitzung zur Auswahl von
Bremsenwiderstinden.
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Teil 5: Technische Daten

Kapitel 8: TECHNISCHE DATEN

In diesem Kapitel werden die technischen Daten der Ausgangswerte, das Regelungssystem und die
Funktionen der Anschlussklemmen der FRENIC-Multi-Umrichter beschrieben. Es enthilt auBerdem
Beschreibungen der Betriebs- und Lagerumgebung, die Auflenabmessungen, Beispielschaltpldne fiir den
grundlegenden Anschluss und Einzelheiten der Schutzfunktionen.

Kapitel 9: FUNKTIONSCODES

Dieses Kapitel enthilt einen Uberblick iiber die sieben Gruppen von Funktionscodes der FRENIC-Multi-
Umrichter sowie Einzelheiten zu jedem Funktionscode.

Anhénge

Glossar

Symbole
In diesem Handbuch werden die folgenden Symbole verwendet:

Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die bei Nichtbeachtung dazu fithren koénnen, dass

Hinweis
der Umrichter nicht voll funktionsfdhig ist, sowie Informationen iiber Bedienungsfehler und
fehlerhafte Einstellungen, die zu Storungen fithren kdnnen.

Tipp  Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die bei bestimmten Einstellungen oder

Bedienhandlungen hilfreich sein konnen.

L]  Dieses Symbol verweist auf detailliertere Informationen.
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Kapitel 1
VORSTELLUNG DES FRENIC-Multi

In diesem Kapitel werden die Funktionen und das Steuerungssystem der Baureihe FRENIC-Multi sowie die
empfohlene Konfiguration fiir den Umrichter und die Peripheriegerite beschrieben.
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1.1 Merkmale

Umweltfreundlichkeit

B Der Umrichter erfiillt die europaischen Vorschriften liber Beschrankungen bei der
Verwendung geféahrlicher Substanzen (RoHS).

Bei diesen Umrichtern handelt es sich um umweltfreundliche Geriite.

In begrenztem Umfang werden sechs gefihrliche Substanzen verwendet. (Die ab Herbst 2005
hergestellten Umrichter entsprechen den europdischen Vorschriften, ausgenommen bei internen
Lotverbindungen im Leistungsmodul.)

<Sechs gefihrliche Substanzen>

Blei, Quecksilber, Cadmium, sechswertiges Chrom, polybromiertes Biphenyl (PBB), polybromierter
Diphenylether (PBDE)

RINN-OINTYH4 S3d ONNTT3LSHOA

<Informationen iiber RoHS>

Die vom Europiischen Parlament und vom Europiischen Rat herausgegebene Direktive 2002/95/EC
beschriankt die Verwendung spezieller gefihrlicher Substanzen in elektrischen und elektronischen
Geriiten.

B Langlebige Konstruktion

Die vorgesehene Lebensdauer aller internen Komponenten mit begrenzter Lebensdauer wurde auf 10
Jahre verldngert. Dies trigt zur Verldngerung der Wartungszyklen fiir das Gerét bei.

Komponente mit begrenzter Lebensdauer Lebensdauer
Kondensatoren des Hauptstromkreises 10 Jahre
Elektrolytkondensatoren auf Leiterplatten 10 Jahre
Kiihlliifter 10 Jahre

Bedingungen: Umgebungstemperatur 40 °C und Lastfaktor 80 % des Umrichter-Nennstroms.

B Reduzierte Stérungen durch integrierten EMV-Filter

Die Verwendung eines integrierten EMV-Filters zur Reduzierung der durch den Umrichter
erzeugten Storungen verringert die Storeinfliisse auf Peripheriegerite.

Erweiterter Leistungsbereich und zahlreiche Modellvarianten

B Standardbaureihe

Strom- Am Motor anliegende Nennleistung LeiStunngereiCh an
versorgung 15 kW erweitert

3 Phasen

3 Phasen

1 Phase

Abbildung 1.1
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B Semi-Standardbaureihe (in Kiirze erhaltlich)

- Modelle mit integriertem EM V-Filter
- Modelle mit integrierter PG-Schnittstellenkarte
- Modelle mit integrierter RS-485-Kommunikationskarte

- Modelle fiir Synchronmotoren

Abbildung 1.2

Die héchsten Standards bei Regelung und Leistung in dieser Klasse

B Verkiirzte Einstellzeit bei der Regelung der Schlupfkompensation

Durch die ,,Schlupfkompensationsregelung® sowie die ,,Spannungsabstimmung®“ wurde die
Genauigkeit der Drehzahlregelung bei niedrigen Drehzahlen verbessert. Dadurch werden
Schwankungen in der Genauigkeit der Drehzahlregelung bei Lastschwankungen auf ein Minimum
reduziert und da sich die Zeiten mit Kriechdrehzahlen verkiirzen, konnen die Taktzeiten von
Einzelzyklen verkiirzt werden.

Drehzahl

Schwankungen aufgrund
der Last
Lastmoment

Drehzahl

Kriech-

Strom drehzahl

Zeit Forderstrecke

Abbildung 1.3

B Ausriistung mit der leistungsféhigsten CPU in dieser Klasse

Bei diesen Umrichtern wird die leistungsfihigste CPU unter allen Umrichtern verwendet. Die
Berechnungs- und Verarbeitungsleistung ist im Vergleich zum Vorgingermodell doppelt so hoch,
wodurch sich die Genauigkeit bei der Drehzahlregelung verbessert.

Vergleich der CPU-Geschwindigkeit

Der FRENIC-Multi verfugt im Vergleich
zum Vorgéngermodell

iber die doppelte
Verarbeitungsgeschwindigkeit

Abbildung 1.4
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1.1 Merkmale

B Kompatibel mit PG-Steuerung

<Beispiel fir den Betrieb einer .
Férdereinrichtung> Ohne Drehzahlriickkopplung

Hohe Last
Niedrige Last
Unmittelbar vor der Positionierung

schwankt die Drehzahl, sodass die
Positioniergenauigkeit abnimmt.

Drehzahl

Forderstrecke Mit Drehzahlrickkopplung

Die verbesserte Genauigkeit der
Drehzahlregelung erhéht die
Positioniergenauigkeit der

Fordereinrichtung Unmittelbar vor der Positionierung
Die Positionierzeit kann verkdirzt wird die Drehzahl stabilisiert, sodass
werden die Positioniergenauigkeit zunimmt.
Verbessert die Messgenauigkeit
erheblich

Abbildung 1.5

m Dreifache Verzégerung durch Verzégerungsregelung

Der Umrichter regelt die erzeugte Energiemenge und die Verzogerungszeit, sodass eine Abbremsung
ohne die Abschaltung wegen Uberspannung méglich ist.

Startbefehl

Drehzahl

Spannung
auf dem
Gleichtrom-
bus

Strom

Zeit

Abbildung 1.6

Optimal flir horizontale und vertikale Fordereinrichtungen

m Die Stopp-Steuerung bei einem Aufprall ist leichter realisierbar

Ein Aufprall wird mechanisch erkannt und es kann nicht nur das Funktionsmuster des Umrichters
auf Auslaufen oder Abbremsen -eingestellt werden, sondern auch von Drehmoment- auf
Strombegrenzung umgeschaltet werden sowie die Erzeugung eines Haltedrehmoments (Stopp-
Steuerung bei Aufprall) gewéhlt werden, wodurch sich die Einstellung zur Betitigung der Bremse
und die Zeitsteuerung fiir das Losen der Bremse vereinfacht.

Strom

Drehzahl 1/min

Erzeug.d.Haltemoments

Zeit

Abbildung 1.7

1-3
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m Die Einbeziehung eines Bremssignals sorgt fiir eine weitere Vereinfachung

Zum Zeitpunkt des Losens der Bremse

Nachdem der Motor eingeschaltet ist, wird die Erzeugung eines Drehmoments erkannt und die
Signale werden ausgegeben.

Zum Zeitpunkt der Bremsbetitigung

Die Bremse wird entsprechend der eingestellten Zeit betétigt, wodurch sich der mechanische
Verschleill der Bremse reduziert.

H Die Begrenzungen kénnen an die jeweilige Anlage angepasst werden

Die Umrichter sind mit zwei Begrenzungen, , Drehmomentbegrenzung® und ,,Strombegrenzung®,
ausgeriistet, sodass eine von beiden gewihlt werden kann, um den Umrichter an die Anlage
anzupassen, mit der er betrieben werden soll.

Drehmomentbegrenzung

Zum Schutz mechanischer Systeme begrenzt diese Funktion exakt das vom Motor erzeugte
Drehmoment. (Der Momentanwert des Drehmoments kann nicht begrenzt werden.)

Strombegrenzung

Diese Funktion begrenzt den zum Motor flieBenden Strom, um den Motor thermisch zu schiitzen
oder um die Last des Motors zu begrenzen. (Der Momentanwert des Stroms kann nicht begrenzt
werden. Eine automatische Abstimmung ist nicht erforderlich.)

Einfache und griindliche Wartung

m Die Lebensdauerinformationen fir alle in ihrer Lebensdauer begrenzten
Komponenten des Umrichters werden angezeigt

Kapazitat des Kondensators im Kumul. Betriebszeit des Kuhllufters
Hauptstromkreis (Ein-/Ausschaltzeiten des Liifters beriick-
sichtigt)
Kumulative Betriebszeit des Elektrolyt- Kumulative Betriebszeit des
kondensators auf der Leiterplatte Umrichters
Abbildung 1.8

B Problemloses Auswechseln des Kiihllifters

Die einfache Konstruktion ermoglicht eine schnelle Demontage der oberen Abdeckung, wodurch das
Auswechseln des Kiihlliifters erleichtert wird (bei Modellen ab 5,5 kW).

Ablauf beim Auswechseln des Kiihlliifters

Die Abdeckung oben Klemmen Sie einfach
am Umrichter l&sst sich den Steckverbinder der
schnell demontieren. Stromversorgung ab

und wechseln den
KahllGfter aus.

Abbildung 1.9
1-4



1.1 Merkmale

B Anzeige von Informationen zur Unterstiitzung der Wartungsarbeiten

AuBler den Wartungsformationen fiir den Umrichter werden auch Daten fiir die Wartung von
Peripheriegeriten angezeigt.

Anzeige Zweck

Kumulative Es wird die tatsdchliche Betriebszeit der Anlage (Motor) berechnet, mit dem
Betriebszeit des zusammen der Umrichter verwendet wird.

Motors (h) <Anwendungsbeispiel>

Wird der Umrichter zur Steuerung eines Liifters verwendet, ist die Anzeige ein
Hinweis auf den Zeitpunkt fiir das Auswechseln des Antriebsriemens.

Anzahl der Starts | Die Anzahl der Starts und Stopps des Umrichters kann gezihlt werden.

<Anwendungsbeispiel>

Die Anzahl der Starts und Stopps der Anlage wird protokolliert, sodass diese
Information als Richtlinie fiir die Bestimmung des Auswechselzeitpunktes bei
Anlagen verwendet werden kann, in denen die Starts und Stopps eine starke
Belastung darstellen.

B Der Alarmverlauf protokolliert die letzten vier Ereignisse

Uber die vier zuletzt eingetretenen Ereignisse werden detaillierte Informationen protokolliert.

Einfache Bedienung, einfache Verdrahtung

B Standardausriistung ist ein abnehmbares Bedienteil

Das Bedienteil, iiber das eine Fernbedienung moglich ist, ldsst sich leicht abnehmen und wieder
einsetzen. Ist die mit dem Umrichter mitgelieferte Riickwand installiert und ist ein LAN-Kabel
angeschlossen, ldsst sich das Bedienteil leicht am Bedienfeld des Gerites anbringen.

Abbildung 1.10

B Herausnehmbare Schnittstellenkarte

Die Schnittstellenkarte dient als Anschlussblock fiir Steuersignale. Da sich die Karte herausnehmen
lasst, ist deren Verdrahtung kein Problem.

| “dey
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Abbildung 1.11

Alle Arten und Varianten von Schnittstellenkarten sind in Kiirze als Optionen erhiltlich. Die
optionalen Schnittstellenkarten weisen dieselben Abmessungen wie die mit dem Umrichter
ausgelieferte Standard-Schnittstellenkarte auf, sodass derselbe Einbauplatz fiir die Anpassung des
Umrichters an bestimmte Anforderungen verwendet werden kann.

B Multifunktions-Bedienteil bietet eine Vielzahl von Bedienungsméglichkeiten

Als Option ist ein Multifunktions-Bedienteil erhéltlich. Dieses Bedienteil enthilt eine grofie 7-
Segment-LED mit fiinf Stellen und eine grofe Fliissigkristallanzeige mit Hintergrundbeleuchtung.
Eine gute Ablesbarkeit und die Meniifithrung erleichtern die Bedienung (einschlieBlich einer
Kopierfunktion).

Abbildung 1.12

B Ladesoftware fiir den Support des Umrichters erhaltlich (Verkauf beginnt in Kiirze)

Zur Vereinfachung der Einstellung und Verwaltung von Funktionscodes ist eine Windows-
kompatible Ladesoftware (Loader) erhiltlich.

RS-485-Kommunikation
(RJ-45-Anschluss)

Personalcomputer

Adapter USB/RS-
485 (hergestellt
von System Sacom
Sales Corp.)

USB-Kabel
(im Lieferumfang
des Adapters)

Abbildung 1.13
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® Simulierte Ausfille erméglichen die Uberpriifung von Peripheriegeriten

Der Umrichter kann Dummy-Alarmsignale ausgeben, mit deren Hilfe vom Bedienfeld am
Verwendungsort des Umrichters aus eine einfache Uberpriifung der Funktion von Peripheriegeriten
moglich ist.

Anschlussmoglichkeiten fiur Peripheriegerate und voller Umfang an
Schutzfunktionen

B Platzersparnis durch Montage unmittelbar nebeneinander

RINN-OINTYH4 S3d ONNTT3LSHOA

Ist das Bedienfeld fiir mehrere Umrichter vorgesehen, konnen diese Umrichter Platz sparend in
horizontaler Richtung unmittelbar nebeneinander installiert werden (bei Modellen bis 3,7 kW).

(Dargestellt ist das 3-Phasen-
Modell, 200 V, 0,75 kW)

Abbildung 1.14

B Integrierte Widerstdnde zur Unterdriickung von StoBstrémen erméglichen kleinere
Leistungen bei Peripheriegeraten

Bei Verwendung der Baureihen FRENIC-Multi (einschlieBlich FRENIC-Mini, FRENIC-Eco und
Baureihe 11) unterdriickt der integrierte Widerstand den beim Anlauf des Motors erzeugten
StoBstrom. Bei der Auslegung des Systems konnen daher Peripheriegerite mit kleinerer Leistung als
beim direkten Anschluss an den Motor gewéhlt werden.

m Externe Kiihlung im Bedienfeld ebenfalls méglich

Dazu ist der Montageadapter fiir externe Kiihlung (Option) erforderlich. Der Montageadapter fiir
externe Kiihlung (Option) ist problemlos als externes Bedienfeld-Kiihlsystem zu installieren. Diese
Funktion ist bei Modellen ab 5,5 kW Standard.

Umrichter konnen mit den folgenden Funktionen ausgeristet werden

B Neues System fiir noch energieeffizienteren Betrieb

Frithere Bedienfunktionen zur Energieeinsparung dienten lediglich dazu, die Verluste des Motors
entsprechend der jeweiligen Belastungssituation auf einem Minimum zu halten. Bei der neu
entwickelten Baureihe FRENIC-Multi konzentriert sich die Aufmerksamkeit nicht nur auf den
Motor allein, sondern sowohl auf den Motor als auch auf den Umrichter. Im Ergebnis erhielt der
Umrichter ein neues Regelungssystem (Regelung der optimalen Leistung und der Mindestleistung),
durch das die vom Umrichter selbst (Umrichterverlust) und vom Motor verbrauchte Leistung
(Motorverlust) auf ein Minimum reduziert wird.

1-7



Art und Weise der Betrachtung des Leistungsverbrauchs
Friiher Optimale
Regelung

es
Gesamtsystems

Strom- Ol\rl)lgrt%?-le
versorgung regelung

Strom-
versorgung Neues Regelungssystem (FRENIC-Multi

Abbildung 1.15

B Sanftanlauf durch automatische Suche

Wird ein Liifter nicht vom Umrichter angesteuert, sondern lduft frei, wird die Drehzahl des Liifters
ungeachtet der Drehrichtung ermittelt und fiir den Sanftanlauf des Liifters verwendet. Diese
Funktion ist in Fillen zweckméBig, wenn vom Stromnetz auf Umrichter umgeschaltet werden soll.

Netz-
spannung

Kurze Unterbrechung

Drehzahl

Ausgangs-
frequenz

Strom

Abbildung 1.16

H Voller Umfang an PID-Regelungsfunktionen

Zur Regelung von Prozessgrofen wie Temperatur, Druck und Durchfluss wurde der PID-Regler um
Differenzwert- und Absolutwertalarmausgiinge ergénzt. Aulerdem sind eine Anti-Reset-Windup-
Funktion zur Vermeidung des Uberschwingens der PID-Regelung und weitere PID-
Regelungsfunktionen vorhanden, die {iber die Integral-Hold/Reset-Signale des PID-
Ausgangsbegrenzers eingestellt werden konnen. Der PID-Ausgangsbegrenzer und die Integral-
Hold/Reset-Signale lassen sich auch bei Verwendung des Umrichters fiir eine Ténzerregelung
nutzen.

H Probleme mit Steuersignalen werden durch eine Funktion zur Erkennung des
Befehlssignalausfalls vermieden

Wenn am Umrichter angeschlossene Frequenzsignale (0 bis 10V, 4 bis 20 mA,
Mehrfachdrehzahlsignale, Kommunikation usw.) nicht mehr am Umrichter ankommen, werden die
fehlenden Frequenzbefehle als ,,Befehlssignalausfall erkannt. Des Weiteren kann die Frequenz, die
bei Ausfall des Befehlssignals ausgegeben werden soll, im Voraus eingestellt werden, sodass der
Betrieb selbst dann fortgesetzt werden kann, wenn die Frequenzsignalleitungen aufgrund von
Vibrationen der Anlage usw. unterbrochen sind.



1.1 Merkmale

Analogfrequenz-
signal

Erkennung des
Befehlssignal-
ausfalls

REF OFF
Korrekte Frequenzeinstellung

Ausgangs-
frequenz

Zeit

Abbildung 1.17

m Uberlast-Stoppfunktion schiitzt die Anlage vor Uberbelastung

Falls die Last an der Anlage wihrend der Regelung durch den Umrichter pl6tzlich ansteigt, kann der
Umrichter auf Abbremsen oder Auslaufen geschaltet werden, um Schiden an der Anlage zu
verhindern.

Zeitgeber

Erkennungs-
pegel

Last

Betriebs-
frequenz

Abbremsung Auslaufen

Abbildung 1.18

m Kontinuierlicher Anlagenbetrieb mit Regelung zur Uberlastvermeidung

Falls Fremdkorper an Liiftern oder Riemenscheiben zu einer Erhéhung der Last und zu einem
plotzlichen Temperaturanstieg im Umrichter fithren oder die Umgebungstemperatur iibermifig
ansteigt, wird der Umrichter iiberlastet, sodass er die Motordrehzahl verringert, um die Last zu
reduzieren und den Betrieb fortzusetzen.

Lastzustand
Abschaltg
Umrichtertemperatur

Ausgangsfrequenz

Zeit

Abbildung 1.19
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Volle Netzwerkfahigkeit

B Standardkommunikation tiber RS-485

Ein RJ-45-Anschluss fiir RS-485-Kommunikation (auch fiir den Anschluss des Bedienteils) ist in der
Standardausstattung vorhanden, sodass der Umrichter problemlos iiber ein LAN-Kabel (10BASE-
T/100BASE-TX) angeschlossen werden kann.

RJ-45-Anschluss

Abbildung 1.20

m Uber optionale Karten (in Kiirze erhaltlich) kompatibel mit weiteren Netzwerken

Die Installation spezieller Schnittstellenkarten (Option) ermoglicht den Anschluss an folgende
Netzwerke:

- DeviceNet
- PROFIBUS-DP
- CC-Link

B Einfache Verdrahtung mit der RS-485-Kommunikationskarte (optional)

Die RS-486-Kommunikationskarte ist als Option erhiltlich. Die Karte enthélt unabhiingig von dem
als Standardausstattung am Umrichter vorhandenen Kommunikationsanschluss (RJ-45) zwei RJ-45-
Anschliisse fiir ein Netzwerk mit mehreren Knoten.

Wichtige Punkte
(1) Zwei RJ-45-Anschliisse, sodass kein separater Knotenadapter erforderlich ist
(2) Integrierter Abschlusswiderstand, sodass kein separater Abschlusswiderstand erforderlich ist

Abbildung 1.21: RS-485-Kommunikationskarte (Option)
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1.1 Merkmale

| “dey

Beispielkonfiguration mit Peripheriegerit
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Abbildung 1.22: Vom POD vollstandig gesteuerte Umrichter

Einhaltung internationaler Normen

® Entspricht den Normen
1 Zwischen Senke und Quelle umschaltbar
1 GroBler Spannungsbereich

o Multifunktions-Bedienteil ~mit mehreren Sprachen
(Japanisch, Englisch, Deutsch, Franzosisch, Spanisch,
Italienisch, Chinesisch und Koreanisch)

* Es sind zwei Arten des Multifunktions-Bedienteils erhiltlich.



1.2 Steuerungssystem

Dieser Abschnitt enthiilt einen allgemeinen Uberblick iiber die Steuerungssysteme und die speziellen
Merkmale der Umrichterbaureihe FRENIC-Mullti.

Der Wandlerteil wandelt wie in Abbildung 1.24 dargestellt die Netzeingangsspannung mithilfe eines
Vollwellengleichrichters um, der den Kondensator des Gleichstrombusses (Speicherkondensator)
aufladt. Der Umrichterteil moduliert anhand der Steuersignale die im Kondensator des
Gleichstrombusses gespeicherte Energie mittels Impulsbreitenmodulation (Pulse Width Modulation,
PWM) und liefert das Ausgangssignal an den Motor. (Die PWM-modulierte Frequenz wird als
Triagerfrequenz‘ bezeichnet.)

Die an den Motor angelegte Spannung weist eine durch den Drehmomentvektor-Magnetflussregler
modulierte Wellenform auf, der das optimale PWM-Signal durch Uberwachung des riickgekoppelten
Umrichter-Ausgangsstroms ermittelt, wie auf der linken Seite der Abbildung 1.23 dargestellt
(,,Wellenform der PWM-Spannung®). Die Spannung besteht aus sich abwechselnden Zyklen aus
positiven und negativen Impulsfolgen, die mit der Ausgangsfrequenz des Umrichters synchronisiert
werden.

Andererseits weist der durch den Motor flieBende Strom aufgrund der Induktivitit der Motorspule
eine leichte Wechselstrom-Wellenform auf, die in Abbildung 1.23 rechts (,,Wellenform des Stroms*)
dargestellt ist. Der Regelblock steuert die PWM so, dass die Wellenform dieses Stroms so weit wie
mdoglich einer Sinuswellenform entspricht.

[
[

Wellenform der PWM-Spannung Wellenform des Stroms

Abbildung 1.23: Ausgangsspannung und Wellenform des Umrichterstroms

Fir die im Regelungsblock vorgegebene Referenzfrequenz berechnet der Beschleunigungs-
/Verzdgerungsprozessor den von der Start/Stopp-Steuerung des Motors benétigten Beschleunigungs-
/Verzogerungswert und iibertrdgt die errechneten Ergebnisse direkt zur Spannungsberechnung oder
an den Drehmomentvektor-Magnetflussregler, dessen Ausgang den PWM-Block ansteuert, um die
Leistungsgatter zu schalten.

Die Baureihe FRENIC-Multi enthilt den Drehmomentvektorregler mit Magnetflussberechnung, der
mittels Uberwachung des Umrichterausgangsstroms stets die Phase des Magnetflusses korrigiert.
Durch diese Funktion liefert der Umrichter die Ansteuerleistung stets mit optimaler Spannung und
optimalem Strom und reagiert schnell auf Lastschwankungen oder Drehzahlinderungen.

Diese Funktion ermittelt aus den geschitzten Magnetflussdaten und dem Ausgangsstrom zum Motor
das vom Motor erzeugte Drehmoment, um den Wirkungsgrad des Motors an die jeweilige
Betriebssituation anzupassen.



1.2 Steuerungssystem

Der Regelungsblock, der das Hirn des Umrichters bildet, ermoglicht die Anpassung der
Betriebsarten durch die Funktionscodeeinstellungen.

<Hauptstromkreis>
| -I Wandler |- I- - -I Umrichter |— - _i
' |
Strom- I St
versorgung gg;‘%elgiagf’r | | mé%rsndng
ZS ZS ZS strombusses [ Motor
I
Ll

Nt

|

| \
| =)

| _|.r\

|

|

—_———— . —_— |_-.___-________I

i
|
SE=
|
i

<Regelblock>

Beschleun.- »
/Verzoger.- a
»| Prozessor [~ ~ |
Drehmomentvektor- > PWM
regler mit Magnetfluss-
Frequenz- ermittlung oder
befehl Spannungsberechnung

Abbildung 1.24: Schematisches Ubersichtsschaltbild des FRENIC-Multi
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1.3 Empfohlene Konfiguration

1.3 Empfohlene Konfiguration
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Zur korrekten Regelung eines Motors mit einem Umrichter muss sowohl die Nennleistung des
Motors als auch des Umrichters beriicksichtigt werden und es muss gewdhrleistet sein, dass diese
Kombination der Maschine bzw. dem System entspricht, an der bzw. an dem die Kombination
verwendet werden soll.

Nach der Auswahl der Nennleistungen wihlen Sie die entsprechenden Peripheriegerite fiir den
Umrichter aus und schliefen diese an den Umrichter an.

Abbildung 1.25 zeigt die empfohlene Konfiguration fiir Umrichter und Peripheriegerite.

3-Phasen-Stromversorgung
oder
1-Phasen-Stromversorgung

RINN-OINTYH4 S3d ONNTT3LSHOA

Motorschutzschalter

oder
Erdschlussschutzschalter mit
Uberstromschutz

Magnetschalter

Bremswiderstand Gleichstromdrossel

Induktionsmotor

Abbildung 1.25: Darstellung der empfohlenen Konfiguration






Kapitel 2
BEZEICHNUNG UND FUNKTION DER
EINZELNEN TEILE

Dieses Kapitel enthidlt AuBenansichten der Baureihe FRENIC-Multi und eine Darstellung der
Anschlussklemmen einschlieBlich einer Beschreibung des LED-Monitors sowie der Tasten und LED-
Anzeigen auf dem Bedienteil.
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Auflenansicht und Zuordnung der Anschlussklemmenblocke

2.1 AuBenansicht und Zuordnung der Anschlussklemmen

Abbildung 2.1 zeigt die AuBlenansichten des FRENIC-Mullti.

7 dey

(1) AuBenansichten

KihllGfter Klemmendeckel g
N
Bedienteil o
Anschluss- %
klemmen des
Frontdeckel Steuer- z
stromkreises %
Q
Warnschild %
o
5|
Typenschild %
W
. o o Klemmendeckel fr =
Befestigungsschraube Kiemmendeckel die Anschlussklemmen ©
fir den Klemmen- des Hauptstromkreises z
deckel Anschlussklemmen des g
Hauptstromkreises %
. l
Abbildung 2.1: FRN15E1S-20 Z
N
m
—
Z,
2
(2) Lage der Anschlussklemmen =
2
Anschlussklemmen Anschlussklemmen ™
des Steuer- des Steuer-
stromkreises stromkreises

Anschlussklemmen Anschlussklemmen
des Haupt- des Haupt-
stromkreises stromkreises

(a) FRNO.75E1S-200 (b) FRN15E1S-200

Abbildung 2.2: Anschlussklemmen

Hinweis: Das Symbol ([0) bei den Modellbezeichnungen steht je nach Versandziel fiir A, C, J oder K.

[LL] Einzelheiten zu den Funktionen der Anschlussklemmen, zu Anschluss und Anordnung finden
Sie im Kapitel 8, ,,Technische Daten®. Informationen iiber die Auswahl von Leitungen finden
Sie im Kapitel 6, Abschnitt 6.2.1, ,,Empfohlene Leitungen*.

Einzelheiten zu den Tasten und deren Funktionen finden Sie im Abschnitt 2,2, , LED-Monitor,
Tasten und LED-Anzeigen auf dem Bedienteil“. Einzelheiten zur Bedienung der Tasten und
zur Einstellung von Funktionscodes finden Sie im Kapitel 3, ,,BEDIENUNG UBER DAS
BEDIENTEIL*.
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2.2 LED-Monitor, Tasten und LED-Anzeigen am Bedienteil

7-Segment-LED-
Monitor

Wie aus der Abbildung rechts zu erkennen LED-Anzeigen

ist, besteht das

Bedienteil aus einem v

vierstelligen LED-Monitor, sechs Tasten
und fiinf LED-Anzeigen.

Mithilfe des Bedienteils ldsst sich der

Motor

einschalten. Im

starten und stoppen, der Programmier-/ ————— RUN-Taste
Betriebsstatus des Motors abfragen und Reset-Taste
der  Meniimodus

RUN-LED

Meniimodus lassen sich die Daten der Funktions-/

. . . Daten-Taste——
Funktionscodes einstellen, Zustinde von \\ — Taste
iiberwachen sowie

und Alarminformationen JAuf“-Taste LAb“-Taste

I/O-Signalen
Wartungs-
anzeigen.

STOP-

Abbildung 2.3: Bedienteil

Tabelle 2.1: Ubersicht der Bedienteilfunktionen

LED-Uberwachung,
Element | Tasten, und LED- Funktionen
Anzeigen
Vierstelliger 7-Segment-LED-Monitor zur Anzeige folgender Informationen je nach
Betriebsmodus:
LED- » Im Betriebsmodus: Betriebsstatusinformationen (z. B. Ausgangsfrequenz, -
Monitor strom und -spannung
m Im Programmiermodus: Meniis, Funktionscodes und deren Daten
m Im Alarmmodus: Alarmcode zur Kennzeichnung des Alarmfaktors bei
aktivierter Schutzfunktion
Programmier-/Reset-Taste zur Umschaltung der Betriebsmodi des Umrichters
» Im Betriebsmodus: Durch Driicken dieser Taste wird der Umrichter in den
Programmiermodus geschaltet
(RS m Im Programmiermodus: Durch Driicken dieser Taste wird der Umrichter in den
&/ Betriebsmodus geschaltet
m Im Alarmmodus: Durch Driicken dieser Taste nach dem Loschen des
Alarmfaktors wird der Umrichter in den Betriebsmodus
geschaltet
Funktions-/Datentaste zur Umschaltung der Betriebsweise, in der Sie in jedem
Modus arbeiten wollen, wie folgt:
m Im Betriebsmodus: Durch Driicken dieser Taste werden die anzuzeigenden
Informationen iiber den Status des Umrichters
Bedien- (Ausgangsfrequenz (Hz), Ausgangsstrom (A),
tasten (FNS Ausgangsspannung (V) usw.) umgeschaltet
Qary/ m Im Programmiermodus: Durch Driicken dieser Taste werden der Funktionscode
angezeigt und die mit den Tasten (N und ) eingegebenen
Daten eingestellt.
» Im Alarmmodus: Durch Driicken dieser Taste werden die Einzelheiten des
Problems angezeigt, das durch den Alarmcode
gekennzeichnet und auf dem LED-Monitor angezeigt wird
@ RUN-Taste: Driicken Sie zum Start des Motors diese Taste
@ STOP-Taste: Driicken Sie zum Stopp des Motors diese Taste
,//_\\, ,Auf*-und ,,Ab"-Taste: Driicken Sie diese Tasten, um die einzelnen Einstellungen zu
) und @ wihlen und die im LED-Monitor angezeigten Daten der Funktionscodes zu @ndern
LED- |RUN-LED Leuchtet bei einem fiir den Umrichter aktiven Betriebsbefehl
Anzeigen Leuchtet, wenn der Umrichter betriebsbereit ist und Befehle verarbeiten kann, die
LED fiir Bedienteil- | mit der Taste f» eingegeben wurden (FO2 = 0, 2 oder 3). Im Programmier- und
Bedienung Alarmmodus akzeptiert der Umrichter keine Betriebsbefehle, selbst wenn die
Anzeige leuchtet.




2.2 LED-Monitor, Tasten und LED-Anzeigen am Bedienteil

Die drei LED-Anzeigen kennzeichnen im Betriebsmodus die Einheit zu der am LED-
Monitor angezeigten Zahl durch eine Kombination von Leuchtzusténden.

Wiedergabe von Einheiten: kW, A, Hz, 1/min und m/min.
Einheiten und Einzelheiten hierzu finden Sie im Kapitel 3, Abschnitt 7.1, ,,Uberwachung des
Modus durch die Betriebsstatus®.

drei LED-Anzeigen | Im Programmiermodus leuchten die LED fiir Hz und kW.

B LED-Monitor

Im Betriebsmodus zeigt der LED-Monitor Informationen {iiber den Betriebsstatus
(Ausgangsfrequenz, -strom oder -spannung) an. Im Programmiermodus zeigt der LED-Monitor
Meniis, Funktionscodes und deren Daten an. Im Alarmmodus zeigt der LED-Monitor einen
Alarmcode an, der bei aktivierter Schutzfunktion den Alarmfaktor kennzeichnet.

Blinkt eine der LED1 bis LED4, bedeutet dies, dass sich der Cursor an dieser Stelle befindet, sodass
Sie deren Wert dndern konnen.

Ein blinkender Dezimalpunkt in LED1 bedeutet, dass es sich bei dem gegenwirtig angezeigten Wert
um den PID-Prozesssollwert handelt und nicht um die normalerweise angezeigten Frequenzdaten.

Ny
L Iy Ay

Abbildung 2.4: 7-Segment-LED-Monitor

Tabelle 2.2: Alphanumerische Zeichen auf dem LED-Monitor

Zeichen | 7-Segment- Zeichen | 7-Segment- | Zeichen | 7-Segment- | Zeichen | 7-Segment-
Anzeige Anzeige Anzeige Anzeige
0 0 9 9 i i r r
1 7 A a J J S Ss
2 2 b Bb K k T T
3 3 C Cc L / u v
4 4 d d M m \Y u
5 5 E e n n w w
6 6 F f 0 2 X X
7 7 G g P P y y
8 8 H h q q z Z
Sonderzeichen und Symbole (Zahlen mit Dezimalpunkt, Minuszeichen und Unterstrich)
0.-9. *—) - - _ _

w
e
N
s
a
s
Z
c
Z
Q
=
Z
O
os|
=
Z
~
=
©]
Z
o
&
P
2
Z
N
e
=
Z
&
Z
=
&
E
tm



B Gleichzeitige Betatigung von Tasten

Die gleichzeitige Betiitigung von Tasten bedeutet, dass zwei Tasten zum selben Zeitpunkt gedriickt
werden. Der FRENIC-Multi unterstiitzt die gleichzeitige Betidtigung von Tasten wie folgt: Die
gleichzeitige Betitigung von Tasten wird in diesem Handbuch durch das zwischen den betreffenden
Tasten stehende Zeichen ,,+ wiedergegeben.

=, =y

(Beispielsweise bedeutet der Ausdruck 3@, + ({\, “, dass die Taste ({}, gedriickt werden muss,
wiihrend die Taste & gedriickt gehalten wird.)

Tabelle 2.3: Gleichzeitige Betatigung von Tasten

Betriebsmodus Gleichzeitige Betitigung Zweck
von Tasten
@ + @ Andert bestimmte Funktionscodedaten. (Siehe die Codes
Programmiermodus FOO, HO03, H45 wund H97 im Kapitel 9,
~ . FUNKTIONSCODES*.)
sToR;, 4 (W
L Wl
Alarmmodus G+ B Schaltet in den Programrr.].lermodus, ohne die gegenwirtig
R aufgetretenen Alarme zuriickzusetzen.




Kapitel 3
BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL

In diesem Kapitel wird die Bedienung des Umrichters iiber das Bedienteil beschrieben. Der Umrichter
weist drei Betriebsarten auf (Betrieb, Programmierung und Alarm), mit deren Hilfe Sie den Motor starten
und stoppen, den Betriebsstatus des Motors anzeigen, Daten fiir Funktionscodes konfigurieren sowie zur
Wartung benétigte Informationen und Alarmdaten anzeigen kdnnen

Das Bedienteil ist in zwei Arten erhiltlich: als Standard-Bedienteil und als optionales Multifunktions-
Bedienteil. Informationen zur Bedienung des Multifunktions-Bedienteils finden Sie in der
,,.Bedienungsanleitung fiir das Multifunktions-Bedienteil*.
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3.1 Uberblick iiber die Betriebsmodi

3.1 Uberblick iliber die Betriebsarten

Der FRENIC-Multi bietet die drei folgenden Betriebsarten:

H Betriebsmodus : In diesem Modus konnen Sie Start-/Stoppbefehle im Normalbetrieb
eingeben. Aullerdem konnen Sie den Betriebsstatus in Echtzeit tiberwachen.

B Programmiermodus : In diesem Modus kénnen Sie Daten fiir Funktionscodes konfigurieren und
eine Vielzahl von Informationen zum Umrichterstatus und zur Wartung
kontrollieren.

B Alarmmodus : Beim Eintreten eines Alarmzustandes wechselt der Umrichter automatisch
in den Alarmmodus. In diesem Modus konnen Sie den entsprechenden
Alarmcode* und zugehorige Informationen auf dem LED-Monitor
anzeigen.

* Alarmcode: Kennzeichnet den Grund fiir den Alarmzustand, der eine Schutzfunktion
ausgelost hat. Einzelheiten hierzu finden Sie im Kapitel 8, Abschnitt 8.7,
,.Schutzfunktionen®.

Abbildung 3.1 zeigt die Statusreihenfolge des Umrichters zwischen diesen drei Betriebsarten. Beim
Einschalten geht der Umrichter automatisch in den Betriebsmodus, sodass Sie den Motor starten
oder stoppen kénnen.

Netzspannung Ein

Betriebsmodus Programmiermodus
Start/Stopp des Motors Einstellen von Funktions-
Uberwachung des ’ codes, Uberwachung von
Betriebsstatus Betriebsstatus, 1/0-

Signalstatus und Wart.-Info

Auftreten eines
Alarms

(Drcken Sie nach dem
Alarmmodus Auftreten eines Alarms auf
diese Taste.)

Anzeige des Alarmstatus

Abbildung 3.1: Statusreihenfolge zwischen den Betriebsarten

Abbildung 3.2 veranschaulicht die Anzeigereihenfolge des LED-Monitors wihrend des
Betriebsmodus, die Reihenfolge der Meniielemente im Programmiermodus und die Reihenfolge
zwischen den Alarmcodes beim Auftreten unterschiedlicher Alarme im Alarmmodus.
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Betriebsmodus Programmiermodus

Netzspannung Ein Start/Stopp des Motors %r“e{le\'ﬁ von Fur\llfktli_o?]scodes,
Uberwachung des Betriebs- o r:rri\gl?tte rlslll:‘%iverst. iedener
status

N Meniisteuerung
Drehz.-Uberw. (Hz)
z. B.
Schnell. Par.
Menii 0
Ausgangsstrom (A)
z. B.
Par. Andern
Eing.-Leistung (kW)
» B Menii 1
Berechn. Drehm. (%) Par. Andern
z. B.
Ausg.-Spannung (V) Menii 2 Par. Check
z. B.
Motorausgang Menii 3 Betr. Anzg.
z. B.
Lastfaktor Menii 4 1/O Check
z. B.
. ‘Wartung
PID-Sollwert Menii 5
z. B.
Alarm Info
PID-Riickkopplung Menii 6
z. B.

PID-Ausgang
z.B.

Zeitgeber
z.B.

Alarmmodus

Anzeige des Alarmstatus

Auftreten eines

Alarms Aktueller Alarmcode
z. B.
(Driicken Sie bei Auftreten eines
Alarms diese Tasten.)
Vorletzter Alarmcode
z. B.

Zweitletzter Alarmcode
z. B.

Drittletzter Alarmcode
z. B.

(*1) Der Drehzahlmonitor ermoglicht die Auswahl aus sieben Drehzahliiberwachungselementen mithilfe des
Funktionscodes E48.

(*2) Nur bei aktiver PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3).

(*¥3) Der Zeitgeberbildschirm wird nur angezeigt, wenn der Zeitgeber mithilfe des Funktionscodes C21
eingeschaltet wurde.

(*4) Gilt nur, wenn alle Mentiis angewihlt werden konnen (ES2 = 2).

Abbildung 3.2: Reihenfolge der Basisbildschirme in den einzelnen Betriebsarten



3.2 Betriebsmodus

Betriebsmodus

Beim Einschalten geht der Umrichter automatisch in den Betriebsmodus, in dem Sie:

(1) den Betriebsstatus (z. B. Ausgangsfrequenz und Ausgangstrom) iiberwachen,

(2) die Referenzfrequenz konfigurieren und andere Einstellungen vornehmen,

(3) den Motor starten und stoppen sowie,

(4) den Motor im Tippbetrieb steuern.

3.2.1 Uberwachen des Betriebsstatus

Im Betriebsstatus kénnen die nachfolgend aufgefiihrten elf Betriebswerte iiberwacht werden.
Unmittelbar nach dem FEinschalten des Umrichters wird der durch den Funktionscode E43
festgelegte Monitorwert angezeigt. Driicken Sie die Taste % um zwischen den Monitorwerten
umzuschalten. Einzelheiten zur Umschaltung von Monitorwerten mithilfe der Taste & finden Sie
unter ,,Betriebsstatus-Monitor* im Betriebsmodus in Abbildung 3.2.

Tabelle 3.1; Uberwachen von Betriebswerten

b{:irslgfélg;n LED-Anzeige Funktions-
Monitorwerte LED- B Ein O Aus Einh. Bedeutung des angezeigten Wertes C(;Sre(éztgn
Monitor *1
. Der Funktionscode E48 gibt an, welche Werte am LED-Monitor und an den LED-
Drehzahlmonitor . 0
Anzeigen dargestellt werden.
Ausgangs-
F
reduenz 50.00 | BMHz OA OkW | Hz | Aktuelle Ausgangsfrequenz (E48 =0)
(vor Schlupf-
kompensation)
Ausgangs-
F
(;Zg;: eSrz:Zhlup ‘. 50.00 | BMHz OA OkW | Hz | Aktuelle Ausgangsfrequenz (B48=1)
kompensation)
?eferenz— 50.00 | MHz OA OkW | Hz | Eingestellte Referenzfrequenz (E48 =2)
requenz
Ausgangsfrequenz (Hz) x %O(i
Motordrehzahl HHz BA OkW | 1/mi E48 =
otordrehza 1500 z /min Bei Motor 2 muss PO1 durch A15 ersetzt (B48=3)
werden.
Drehzahl der .
Lastwelle 300.0 | MHz MA OkW | 1/min | Ausgangsfrequenz (Hz) x E50 (E48 =4)
Maschinen- .
HA B =
Geschwindigk. 300.0 COHz WA BMKW | m/min | Ausgangsfrequenz (Hz) X E50 (E48 =5)
Zeitdauer mit ESO
konstanter 50 OHz OA OkW | min A : 2 <E39 (E48 =6)
Zufuhr usgangsfrequenz (Hz)
Ausgangsstrom 12.34 | OHz WA Okw A éﬁgﬁgg?ﬁgﬁn des Umrichters 3
Ausgangs- 200U | OHz OA OkwW v Ausgaqgspannung des Umnrichters 4
spannung *2 (Effektivwert)
Berechnetes Ausgangsdrehmoment des Motors in %
Drehmoment 50 Dz DA Dkw % (berechneter Wert) 8
Eingangsleistung 70.25 | OHz OA EkwW kW | Eingangsleistung des Umrichters 9
PID-Sollwert GroBe des PID-Sollwerts bzw. der PID-
*3, *4 70.00. | OHz DA Okw N Riickkopplung, umgewandelt in den 10
; eigentlichen zu regelnden
G{OBC der PID- physikalischen Wert (z. B. Temperatur)
Ruckkopplur;% %5 9.00. OHz OA Okw B Einzelheiten sieche die Funktionscodes 12
’ E40 und E41.
Zeitgeber . .
(Zeitgeberbetricb) | 50 | OHz OA Okw | min | Zeitdaver bis zum  Ablauf des | 5
3 Zeitgeberintervalls

¢ "dey
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Anzeige- .
beispiel am| LED-Anzeige Funktions-
Monitorwerte p e e1g Einh. Bedeutung des angezeigten Wertes codedaten
LED- W Ein O: Aus ,
- fiir E43
Monitor *1
PID-Ausgang in %, wobei die
Maximalfrequenz ~ (FO3) 100 %
PID-Ausgang*3, *4  700.0. | OHz OA Okw % darstellt. 14
Bei Motor 2 muss FO3 durch AOI ersetzt
werden.
Lastfaktor des Motors in %, wobei der
Lastfaktor *6 50L OHz OA Okw % Nennwert des Ausgangs 100 % 15
darstellt.
Motorausgangs- m . .
leistung 7 985 | OHz OJA MKW | kW | Motorausgangsleistung in kW 16

*]

*2

*3

#4

%5

%6

*7

Ein Wert iiber 9999 kann am vierstelligen LED-Monitor nicht angezeigt werden, stattdessen wird das Symbol

-

L J“angezeigt.

Bei Anzeige einer Ausgangspannung auf dem LED-Monitor wird an der niedrigstwertigen Stelle der 7-Segment-

Anzeige ein ,,u als Einheit ,,V* fiir die Spannung angezeigt.

Diese im Zusammenhang mit der PID-Regelung stehenden Werte werden nur angezeigt, wenn der Umrichter den
Motor anhand eines durch den Funktionscode JO1 (=1, 2 oder 3) angegebenen PID-Sollwerts steuert.

Der Zeitgeberwert wird nur angezeigt, wenn der Zeitgeber mit dem Funktionscode C21 eingeschaltet wurde.
(Siehe im Kapitel 9, Abschnitt 9.2.3, ,,C-Codes (Regelfunktionen)*.)

Bei ausgeschalteter PID-Regelung oder ausgeschaltetem Zeitgeber wird das Symbol ,,"

nee

angezeigt.

Zeigt der LED-Monitor einen PID-Sollwert oder den Betrag des Ausgangs an, blinkt der Dezimalpunkt der
niedrigstswertigen Stelle der 7-Segment-Anzeige.

Zeigt der LED-Monitor den Betrag einer PID-Riickkopplung an, leuchtet der Dezimalpunkt der
niedrigstswertigen Stelle der 7-Segment-Anzeige.

Bei Anzeige des Lastfaktors am LED-Monitor steht das Zeichen ,, L“ in der niedrigstwertigen Stelle der 7-
Segment-Anzeige fiir ,,%".

Bei Anzeige der Motorausgangsleistung blinkt die LED-Anzeige ,,kW*.

3.2.2 Einrichten von Frequenz- und PID-Sollwerten

Mithilfe der Tasten (~ und & auf dem Bedienteil kénnen Sie die gewiinschten Frequenz- und PID-
Sollwerte einrichten. Der Frequenzsollwert lésst sich durch Einstellung mit dem Funktionscode E48
auch als Lastwellendrehzahl, Motordrehzahl oder Geschwindigkeit (%) einrichten.

H Einrichten eines Frequenzsollwerts

o v .
Verwendung der Tasten > und ™ (Werkseinstellung)

(D

2)

3)

Tipp

Setzen Sie den Funktionscode FO1 auf ,,0: Tasten (~ /
Betriebsmodus des Umrichters geschehen.

< auf dem Bedienteil“. Dies kann im

N

Driicken Sie zur Anzeige der Referenzfrequenz die Tasten (~) /
blinkt.

< . Die niedrigstwertige Stelle

A\

Soll der Frequenzsollwert geéindert werden, driicken Sie erneut die Tasten (~: / &/ . Die neue
Einstellung wird automatisch im internen Speicher des Umrichters abgelegt und bleibt auch bei
abgeschalteter Spannung erhalten. Beim nichsten Einschalten wird die Einstellung als
Anfangs-Referenzfrequenz verwendet.

* Wenn Sie den Funktionscode FO1 auf ,,0: Tasten (~ / & auf dem Bedienteil” gesetzt,
jedoch eine andere Frequenzsollwertquelle als den Frequenzsollwert 1 gewihlt haben,
d.h.,  Frequenzsollwert 2, Frequenzsollwert iiber = Kommunikation  oder
Festfrequenzsollwert), sind die Tasten N und Jzur Anderung des aktuellen
Frequenzsollwerts auch im Betriebsmodus deaktiviert. Durch Driicken einer dieser
Tasten wird die aktuelle Referenzfrequenz angezeigt.

¢ Wenn Sie mit der Einstellung der Referenzfrequenz oder eines anderen Parameters

mithilfe der Tasten ©~ / & beginnen, blinkt die niedrigstwertige Stelle der Anzeige,

d.h.,der Cursor befindet sich an der niedrigstwertigen Stelle.Durch Halten der Taste ¢~/

& dndert sich der Wert an der niedrigstwertigen Stelle und erzeugt einen Ubertrag,
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3.2 Betriebsmodus

wihrend der Cursor an der niedrigstwertigen Stelle verbleibt.

» Wenn die niedrigstwertige Stelle nach dem Driicken der Taste > / & blinkt, verschiebt
sich der Cursor zur hochstwertigen Stelle, wenn die Taste & linger als eine Sekunde im
gedriickten Zustand gehalten wird. Wird die Taste weiterhin gedriickt gehalten,
verschiebt sich der Cursor zur nichstniedrigeren Stelle. Mithilfe dieser Cursorbewegung
lasst sich der Cursor leicht zur gewiinschten Stelle verschieben, um die Daten an

héherwertigen Stellen zu dndern.

¢ "dey

e Durch Setzen des Funktionscodes auf ,,0: Tasten (~; / & auf dem Bedienteil* und
Auswabhl des Frequenzsollwerts 2 ldsst sich der Frequenzsollwert in derselben Weise
wie mit den Tasten N / ) angeben oder #ndern.

Eine Referenzfrequenz kann je nach Einstellung des Funktionscodes E48 (3, 4, 5 oder 6) nicht nur
tiber die Frequenz (Hz), sondern auch wie in Tabelle 3.1 aufgefiihrt, mithilfe anderer Meniielemente
(Motordrehzahl, Lastwellendrehzahl, Liniengeschwindigkeit und Zeitdauer mit konstanter Zufuhr)
eingestellt werden.

H Einstellungen bei PID-Prozessregelung

Zur Aktivierung der PID-Prozessregelung muss der Funktionscode JO1 auf ,, 1 oder ,2% gesetzt
werden.

TIF1LN3Id34d Svd 43dn ONNN3IIa34d

Bei PID-Regelung unterscheiden sich die Werte, die mit den Tasten N und &) angegeben oder

kontrolliert werden konnen, je nach der aktuellen Einstellung des LED-Monitors. Bei Einstellung
des LED-Monitors auf ,,Drehzahlmonitor® (E43 = 0) sind manuelle Drehzahlsollwerte
(Frequenzsollwert) iiber die Tasten N und ) zuginglich; bei allen anderen Einstellungen ist der
PID-Prozesssollwert iiber diese Tasten zugénglich.

Siehe Kapitel 4, Abschnitt 4.5, ,,PID-Prozessregelungsblock*.

Festlegen des PID-Prozesssollwerts mit den Tasten ~ und &

(1) Setzen Sie den Funktionscode JO2 auf ,,0: Tasten (~; / & auf dem Bedienteil .

(2) Stellen Sie im Betriebsmodus des Umrichters den LED-Monitor auf eine andere Anzeige als

»~Drehzahlmonitor (E43 = 0). Befindet sich das Bedienteil im Programmier- oder
Alarmmodus, lisst sich der PID-Prozesssollwert nicht mit den Tasten @~ / &) @ndern. Schalten

Sie zur Aktivierung des PID-Prozesssollwerts, der mithilfe der Tasten @
soll, zuerst in den Betriebsmodus.

(3) Driicken Sie zur Anzeige der PID-Prozesssollwerts die Tasten @~ / &) . Am LED-Monitor
blinken die niedrigstwertige Stelle und deren Dezimalpunkt.

oy
/' gedndert werden

(4) Zur Anderung des PID-Prozesssollwerts driicken Sie erneut die Tasten &N / & . Der von Thnen
angegebene PID-Prozesssollwert wird automatisch im internen Speicher des Umrichters
abgelegt. Er bleibt erhalten, selbst wenn Sie voriibergehend auf eine andere PID-
Prozesssollwertquelle umschalten und dann zu den PID-Prozesssollwerten iiber das Bedienteil
zuriickkehren. Der Sollwert bleibt aulerdem im abgeschalteten Zustand des Umrichters
erhalten und wird beim néchsten FEinschalten des Umrichters als anfidnglicher PID-
Prozesssollwert verwendet.

Ti ¢ Selbst wenn ,,Festfrequenz* als PID-Prozesssollwert gewihlt ist (SS4 oder SS8 = Ein),
PP konnen Sie nach wie vor mithilfe des Bedienteils den Prozesssollwert festlegen.

* Wurde der Funktionscode J02 auf einen anderen Wert als ,,0° festgelegt, wird durch

Driicken der Tasten N / &) der aktuell gewihlte PID-Prozesssollwert am 7-Segment-

Monitor angezeigt, und diese Einstellung kann nicht geéndert werden.

¢ Am 7-Segment-Monitor wird der Dezimalpunkt der niedrigstwertigen Stelle zur
nidheren Bezeichnung des angezeigten Wertes verwendet. Der Dezimalpunkt der
niedrigstwertigen Stelle blinkt bei Anzeige eines PID-Prozesssollwerts und der
Dezimalpunkt leuchtet bei Anzeige der Grofle der PID-Riickkopplung.

Dezimalpunkt
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Tabelle 3.2: Mithilfe der Tasten @ /&) manuell eingestellter PID-Prozesssollwert und Anforderungen

PID-Regelung PID-Regelung
Aoy | (Fermsolivere sy | LEP onier | Cegiiiens Mit Tasten G/
JO1
0 PID-Prozesssollwert iiber
Bedienteil
1 oder 2 Alle auler 0 Ein oder Aus
Alle auBer 0 Aktuell ausgewihlter PID-
Prozesssollwert

. . . I~ o)
Einrichten des Frequenzsollwerts unter PID-Prozessregelung mit den Tasten > und ™

Bei auf ,,0¢ gesetztem Funktionscode FOl1 (Tasten &~ / & auf dem Bedienteil) und gewihltem
Frequenzsollwert 1, der als manueller Drehzahlsollwert (bei der Deaktivierung des
Frequenzeinstellsollwerts iiber die Kommunikationsverbindung oder den Festfrequenzsollwert)
gewihlt wurde, konnen Sie mithilfe der Tasten 5 / & den Frequenzsollwert éndern, indem Sie im
Betriebsmodus den LED-Monitor auf ,,Drehzahlmonitor* schalten.

Im Programmier- und Alarmmodus sind die Tasten ~ / & deaktiviert und konnen nicht zur
Anderung des Frequenzsollwerts verwendet werden. Sie miissen dazu in den Betriebsmodus
schalten.

In Tabelle 3.3 sind alle Kombinationen der Sollwerte aufgefiihrt und die Abbildung veranschaulicht,
wie der iiber das Bedienteil eingegebene manuelle Drehzahlsollwert @ in den endgiiltigen
Frequenzsollwert @ umgesetzt wird.

Der Ablauf beim Einstellen ist identisch mit dem Ablauf beim Festlegen eines normalen
Frequenzsollwerts.

Tabelle 3.3: Mithilfe der Tasten (N / &2 angegebener manueller Drehzahl(Frequenz)-Sollwert und

Anforderungen
PID- .
Kommuni- | PID-
Regelung LED._ Frequenz- Festfrequenz | Festfrequenz | kations- Regelung | Driicken der Tasten
(Modus- | Monitor | sollwert 1 . AT i
Auswahl) | E43 Fo1 S$S2 SS1 Verbindung | abbrechen| (" / (V) steuert:
LE Hz/PID
JO1
Aus PID-Ausgang
(PID (als endgiiltiger
aktiviert) | Frequenzsollwert)
0 Aus Aus Aus Ej Manueller Drehzahl
(Pllrll) (Frequenz)-Sollwert,
deaktiviert) eingestellt tiber
Bedienteil
1 oder 2 0
Aus PID-Ausgang
(PID (als endgiiltiger
aktiviert) | Frequenzsollwert)
Alle aufler den obigen Einstellungen . Manueller, aktuell
EPI{ID ausgewdhlter
deaktiviert) Drehzahl-
(Frequenz)-Sollw.
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3.2 Betriebsmodus

Verbindung deaktiviert
LE = Aus

Manueller Drehzahlsollwert vom QXJ
Bedienteil 8§S2,5SS1=Aus ©
PID deaktiviert w
Hz/PID = Ein
Frequenzeinstellung auBer den
oben gewéhlten
Sollwert tiber -
Verbindung Endgultiger Frequenzsollwert
Festfrequenz-
sollwert

PID-Ausgang (als Frequenzsollwert)

B Einstellungen bei PID-Tanzerregelung

Zur Aktivierung der PID-Ténzerregelung muss der Funktionscode JO1 auf ,,3* eingestellt werden.
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Bei PID-Regelung unterscheiden sich die Werte, die mit den Tasten N und &) angegeben oder

kontrolliert werden konnen, je nach der aktuellen Einstellung des LED-Monitors. Bei Einstellung
des LED-Monitors auf ,,Drehzahlmonitor* (E43 = 0) ist der Primérfrequenzsollwert zugiénglich. Bei
allen anderen Einstellungen ist der PID-Sollwert fiir die Ténzerrollenposition zugénglich.

Siehe Kapitel 4, Abschnitt 4.6, ,,PID-Tinzerregelungsblock*.
Festlegen des PID-Sollwerts fiir die Tiéinzerrollenposition mit den Tasten > und &

(1) Setzen Sie den Funktionscode JO2 auf ,,0: Tasten (~; / &/ auf dem Bedienteil .

(2) Stellen Sie im Betriebsmodus des Umrichters den LED-Monitor auf eine andere Anzeige als

»~Drehzahlmonitor (E43 = 0). Befindet sich das Bedienteil im Programmier- oder
Alarmmodus, lisst sich der PID-Sollwert nicht mit den Tasten @~ / &) @ndern. Schalten Sie zur

Aktivierung des PID-Sollwerts fiir die Tinzerrollenposition, der mithilfe der Tasten N / &

geidndert werden soll, zuerst in den Betriebsmodus.
(3) Driicken Sie zur Anzeige des PID-Sollwerts fiir die Tinzerrollenposition die Tasten ¢~ / &) .
Am LED-Monitor blinkt die niedrigstwertige Stelle.

(4) Zur Anderung des Sollwerts driicken Sie erneut die Tasten N / & . Der von Thnen angegebene
Sollwert wird automatisch im internen Speicher des Umrichters als Daten des Funktionscodes
J57 abgelegt. Er bleibt erhalten, selbst wenn Sie voriibergehend auf eine andere PID-
Sollwertquelle umschalten und dann zu den PID-Sollwerten iiber das Bedienteil zuriickkehren.
Des Weiteren konnen Sie den Sollwert mit dem Funktionscode J57 direkt konfigurieren.

¢ Selbst wenn ,,Festfrequenz‘ als PID-Sollwert gewéhlt ist (SS4 oder SS8 = Ein), konnen
Sie nach wie vor mithilfe des Bedienteils den PID-Sollwert fiir die Ténzerrollenposition
festlegen.

Tipp

* Wurde der Funktionscode JO2 auf einen anderen Wert als ,,0° festgelegt, wird durch
Driicken der Tasten (N / & der aktuell gewihlte PID-Sollwert am 7-Segment-Monitor
angezeigt, und diese Einstellung kann nicht geéndert werden.

¢ Am 7-Segment-Monitor wird der Dezimalpunkt der niedrigstwertigen Stelle zur
nidheren Bezeichnung des angezeigten Wertes verwendet. Der Dezimalpunkt der
niedrigstwertigen Stelle blinkt bei Anzeige eines PID-Sollwerts und der Dezimalpunkt
leuchtet bei Anzeige der Grofe der PID-Riickkopplung.

Dezimalpunkt
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Tabelle 3.4: Mithilfe der Tasten ({\j /&) manuell eingestellter PID-Sollwert und Anforderungen

PID-Regelung
PID-Regelung .
(Modus- LED-Monitor | Festfrequenz . R
Auswahl) (Fernsollgxzzert SV) E43 SS4. SS8 Mit Tasten ™ / v
JO1
0 PID-Sollwert iiber Bedienteil
Ein oder
3 Alle auBer 0 Aus Aktuell ausgewihlter PID-
Alle auler 0 Sollwert

. . S " . I~ o)
Einrichten des Primirfrequenzsollwerts unter PID-Tinzerregelung mit den Tasten > und ™

Bei auf ,,0“ gesetztem Funktionscode FO1 (Tasten (¢~ / & auf dem Bedienteil) und Frequenzsollwert
1, der als Primérfrequenzsollwert (bei der Deaktivierung des Frequenzeinstellsollwerts iiber die
Kommunikationsverbindung und den Festfrequenzsollwert) gewihlt wurde, konnen Sie mithilfe der
Tasten ~ / & den Frequenzsollwert 4ndern, indem Sie im Betriebsmodus den LED-Monitor auf
,,Drehzahlmonitor schalten.

Im Programmier- und Alarmmodus sind die Tasten ~ / & deaktiviert und konnen nicht zur
Anderung des Frequenzsollwerts verwendet werden. Sie miissen dazu in den Betriebsmodus
schalten.

In Tabelle 3.5 sind alle Kombinationen der Sollwerte aufgefiihrt und die Abbildung veranschaulicht,
wie der iiber das Bedienteil eingegebene Primérfrequenzsollwert @ in den endgiiltigen
Frequenzsollwert @ umgesetzt wird.

Der Ablauf beim Einstellen ist identisch mit dem Ablauf beim Festlegen eines normalen
Frequenzsollwerts.

Tabelle 3.5: Mithilfe der Tasten () / & angegebener Priméarfrequenzsollwert und Anforderungen

PID- Kommuni- | PID-
Regelung LED._ Frequenz- Festfrequenz | Festfrequenz | kations- Regelung | Driicken der Tasten
(Modus- | Monitor | sollwert 1 . NI .
Auswahl) | E43 FO1 S$S2 SS1 verbindung | abbrechen | (i / OV steuert:
LE Hz/PID
JO1
Endgiiltiger, durch
Aus (PID | PID-Ausgang
aktiviert) | modifizierter
0 Aus Aus Aus Frequenzsollwert
Ein Primirsollwert iiber
(PID Bedienteil
deaktiviert) | (Frequenz)
3 0 Endgiiltiger, durch
Aus (PID | PID-Ausgang
aktiviert) | modifizierter
Frequenzsollwert
Alle aufler den obigen Einstellungen
. Aktueller Primér-
Ein .
sollwert iiber
(PID . X
deaktivier) Bedienteil
cartivie (Frequenz)
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3.2 Betriebsmodus

Primarfrequenzsollwert vom

Bedienteil

Verbindung deaktiviert
LE = Aus

§52,SS1=Aus

Frequenzeinstellung auBer den

oben gewéhlten

Sollwert tber
Verbindung

Festfrequenz-
Sollwert

PID-Ausgang (als Frequenzsollwert)

3.2.3 Starten/Stoppen des Motors

In der Werkseinstellung ldsst sich der Motor
durch Driicken der Taste & in Vorwirtsrichtung
starten und durch Driicken der Taste §o8 stoppen.
Die Taste & ist nur im Betriebsmodus aktiviert.

Die Drehrichtung des Motors ldsst sich durch
Anderung der Einstellung des Funktionscodes FO2

andern.

Endgultiger Frequenzsollwert

PID deaktiviert
Hz/PID = Ein

()
O

B Zusammenhang zwischen dem Funktionscode F02 (Bedienart) und der Taste &

Tabelle 3.6 enthilt den Zusammenhang zwischen dem Funktionscode FO2 und der Taste &, durch
den die Drehrichtung des Motors bestimmt wird.

Tabelle 3.6: Durch FO2 angegebene Drehrichtung des Motors

Daten fiir Driicken der Taste Eu?i startet den Motor wie
F02 folgt: (Hinweis)
Vorwérts
0 In der durch die Anschlussklemme [FWD]
oder [REV] vorgegebenen Richtung Riickwarts
Eu?i ist deaktiviert
1 (Der Motor wird in der durch die Hinweis: Bei IEC-kompatiblen
Anschlussklemme [FWD] oder [REV] Motoren ist die Drehrichtung
vorgegebenen Richtung angesteuert.) entgegengesetzt zur hier dargestellten
. Richtung.
2 In Vorwirtsrichtung
3 In Riickwirtsrichtung

L] Einzelheiten zur Bedienung mit dem Funktionscode F02 finden Sie im Kapitel 9,
, FUNKTIONSCODES*.

3.2.4 Tippbetrieb

In diesem Abschnitt wird der Ablauf beim Tippbetrieb des Motors beschrieben.

(1) Bereiten Sie anhand der nachfolgenden Schritte den Tippbetrieb des Motors vor. Der LED-

Monitor muss ,,/JO0g‘ anzeigen.

Wechseln Sie in den Betriebsmodus (siehe Seite 3-2) und driicken die Tasten &= + (N

gleichzeitig.

3-9
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Der LED/Monitor zeigt die Tippfrequenz etwa eine Sekunde lang an und kehrt dann zur

Anzeige fog zuriick.

e Mit den Funktionscodes C20 und H54 werden die Tippfrequenz bzw. die
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit angegeben. Verwenden Sie diese Funktionscodes
entsprechend Thren Anforderungen ausschlieBlich fiir den Tippbetrieb.

¢ Die Verwendung des Eingangsklemmensollwerts ,Bereit zum Tippbetrieb” JOG
schaltet zwischen dem normalen Betriebszustand und der Tippbetrieb-Bereitschaft um.

¢ Die Umschaltung zwischen dem normalen Betriebszustand und der Tippbetrieb-
Bereitschaft mit den Tasten §= + (/N ist nur bei gestopptem Umrichter moglich.

Tipp

(2) Steuern des Motors im Tippbetrieb.

Um den Motor im Tippbetrieb zu fahren, halten Sie die Taste & gedriickt. Um den Motor zu
stoppen, lassen Sie die Taste los.

(3) Verlassen der Tippbetrieb-Bereitschaft und Riickkehr in den normalen Betriebsmodus.

+ Driicken Sie gleichzeitig die Tasten §s / (N .

[LL] Einzelheiten finden Sie in den Beschreibungen der Funktionscodes EO1 bis E05 im Kapitel 9,
Abschnitt 9.2.2, ,,E-Codes (Funktionen der Anschlussklemmen)®.
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3.3 Programmiermodus

3.3

Programmiermodus

Der Programmiermodus bietet Thnen die folgenden Funktionen: Einstellen und Kontrollieren von
Funktionscodedaten, Uberwachen von Wartungsinformationen und Kontrollieren des Zustands von
Eingangs- und Ausgangssignalen (I/O-Signalen). Diese Funktionen lassen sich auf einfache Weise in
dem meniigesteuerten System auswihlen. Tabelle 3.7 enthilt die im Programmiermodus zur
Verfiigung stehenden Meniis. Die am weitesten links stehende Stelle (Zahlen) jeder Zeichenfolge auf
dem LED-Monitor zeigt die betreffende Mentinummer an und die restlichen drei Stellen den
Meniiinhalt.

Ab dem zweiten Wechsel des Umrichters in den Programmiermodus wird das im
Programmiermodus zuletzt ausgewihlte Menii angezeigt.

Tabelle 3.7: Im Programmiermodus zur Verfligung stehende Menis

Menii- . LED- . Siehe
NI Menii Monitor Hauptfunktionen unter
“ Zeigt nur Basisfunktionscodes zur Anpassung | Abschn.
0 »Schnell.Par. 0.Fnc des Umrichterbetriebs an. 3.3.1
IF F-Codes
== | (Grundfunktionen)
E-Codes (Erweiterte
L.E_ _ | Funktionen an den
~ 7 | Anschlussklemmen)
1C F-Codes
"“== | (Steuerfunktionen)
1P P-Codes (Parameter fiir Bei Auswahl
== | Motor 1) dieser Funktionen
1 _Par.Andern® H-Codes werden deren_ Abschn.
LH . . Daten angezeigt 332
== | (Hochleistungsfunktionen) .
und konnen
/A A-Codes (Parameter fiir gedndert werden.
“’== | Motor 2)
1J J-Codes
““== | (Anwendungsfunktionen)
LY y-Codes
*'== | (Verbindungsfunktionen)
/o 0-Codes (optionale
““== | Funktionen)
Zeigt nur Funktionscodes an, die von der
« Werkseinstellung abweichend eingestellt Abschn.
2 »Par.Check 2.1EP wurden. Sie konnen diese Funktionscodedaten 333
iibernehmen oder dndern.
« Zeigt die fiir die Wartung oder einen Testlauf Abschn.
3 ~Betr. Anzg. 3.0PE erforderlichen Betriebsinformationen an. 334
« Zeigt Informationen ii_ber I/O-Schnittstellen an. Abschn.
4 ,.I/O Check 4. _o = 335
« Zeigt Wartungsinformationen einschlieBlich der Abschn.
5 »wartung 5.CHE kumulativen Laufzeit an. 335
Zeigt die letzten vier Alarmcodes an. Sie Abschn
6 ,»Alarm Info* 6.AL erhalten die Betriebsinformationen fiir den 337 ’
Zeitpunkt, an dem der Alarm auftrat. -

(Hinweis 1) Durch die Montage eines Multifunktions-Bedienteils wird das Menii um Datenkopierfunktionen
ergédnzt, wodurch Funktionscodedaten gelesen, geschrieben und tiberpriift werden kénnen.

(Hinweis 2) Die o-Codes werden nur bei entsprechender montierter Option angezeigt. Einzelheiten hierzu
finden Sie im Bedienungshandbuch der betreffenden Option.
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Abbildung 3.3 veranschaulicht das meniigesteuerte Funktionscodesystem im Programmiermodus.

Netzspannung Ein

Betriebs-
modus

Menii 0

Menii 1

Menii 2

Menii 3

Menii 4

Menii 5

Menii 6

Programmiermodus
(mentiigesteuert)

Schnell.Par

Par.Andern

Par.Andern

Par.Check

Betr.Anzg.

1/0 Check

Wartung

Alarm Info

Abbildung 3.3: Menureihenfolge im Programmiermodus
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3.3 Programmiermodus

Bl Auswihlen von Meniis fiir die Anzeige

Das meniigesteuerte System ermdoglicht das Blittern durch die Meniis. Um zur Vereinfachung der
Bedienung durch die Meniis blittern zu konnen, verwenden Sie den Funktionscode ES2, der die
nachfolgend aufgefiihrten drei Anzeigen bietet.

Die Werkseinstellung (E52 = 0) besteht nur aus zwei Meniis - Menii 0, ,,Schnell.Par.”, und Menii 1,
,.Par.Andern”. Ein Umschalten zu anderen Meniis ist nicht moglich.

¢ "dey

Tabelle 3.8: Auswahl des Bedienteil-Anzeigemodus - Funktionscode E52

Durch Driicken der Tasten ¢~ / & konnen Sie durch die Meniis blittern. Mit der Taste &

konnen Sie das gewiinschte Meniielement auswéhlen. Nach dem Blittern durch alle Meniis
kehrt die Anzeige wieder zum ersten Meniielement zuriick.

Tipp

w

m

O

Daten fiir Modus Wihlbare Meniis g
E52 S
0 Bearbeitungsmodus fiir Funktionscodedaten Menii O: ,,Schnell.Par.* g
(Werkseinstellung) Menii 1: , Par.Andern %

uy)

1 Kontrollmodus fiir Funktionscodedaten Menii 2: ,,Par.Check* )D>
w

2 Alle Meniis Meniis O bis 6 %
=

m

=z

_|

m

—

3.3.1  Schnelleinrichtung von Basisfunktionscodes
- Meni 0 ,,Schnell.Par.” -

Mithilfe des Meniis 0 ,,Schnell.Par.“ im Programmiermodus kénnen Sie eine Basisgruppe von
Funktionscodes, die in Kapitel 9, Abschnitt 9.1, ,,Funktionscode-Tabellen, angegeben ist, schnell
anzeigen und einrichten.

Um das Menii 0, ,,Schnell.Par.© verwenden zu konnen, miissen Sie den Funktionscode E52 auf ,,0“
(Bearbeitungsmodus fiir Funktionscodedaten) oder auf ,,2 (Alle Meniis) setzen.

Die vordefinierte Gruppe von Funktionscodes fiir die Schnelleinrichtung ist im Umrichter
gespeichert.

Nachfolgend sind die im FRENIC-Multi zur Verfiigung stehenden Funktionscodes (einschlieBlich
der Codes, die nicht zur Schnelleinrichtung gehoren) aufgefiihrt. Ein Funktionscode wird am LED-
Monitor des Bedienteils in folgendem Format angezeigt:

=

/ L

ID in jeder Funktionscodegruppe
Funktionscodegruppe

Tabelle 3.9: Im FRENIC-Multi zur Verfligung stehende Funktionscodes

Funktionscodegruppe | Funktionscodes Funktion Beschreibung
F-Codes FOO bis F51 Grundfunktionen Basisfunktionen fiir den Betrieb des
Motors
E-Codes EO1 bis E99 Erweiterte Funktionen zur Zuordnung von
Funktionen an den Steuer-Anschlussklemmen
Anschlussklemmen

Funktionen, die die Anzeige am
LED-Monitor betreffen

C-Codes CO01 bis C53 Steuerfunktionen Funktion fiir die Frequenzeinstellung

P-Codes POO0 bis P99 Parameter fiir Motor 1 Funktionen zum Einrichten
charakteristischer Parameter (z. B.
der Leistung) des Motors
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Funktionscodegruppe | Funktionscodes Funktion Beschreibung

H-Codes HO3 bis H98 Hochleistungs- Leistungsfiahige Mehrwert-
funktionen Funktionen
Funktionen fiir anspruchsvolle
Steueraufgaben
A-Codes AO1 bis A46 Parameter fiir Motor 2 | Funktionen zum Einrichten

charakteristischer Parameter (z. B.
der Leistung) des Motors

J-Codes JO1 bis J86 Anwendungs- Funktionen fiir Anwendungen wie
funktionen z. B. PID-Regelung
y-Codes yO1 bis y99 Verbindungs- Funktionen zur Steuerung der
funktionen Kommunikation
0-Codes 027 bis 058 Optionale Funktionen | Funktionen fiir Optionen (siehe
Hinweis)
(Hinweis) Die 0-Codes werden nur bei entsprechender montierter Option angezeigt. Einzelheiten zu den o-

Codes finden Sie im Bedienungshandbuch der betreffenden Option.

[LL] Die Liste der Funktionscodes fiir die Schnelleinrichtung und deren Beschreibung finden Sie im
Kapitel 9, Abschnitt 9.1 ,,Funktionscode-Tabellen*.

B Funktionscodes, die die gleichzeitige Betiitigcung mehrerer Tasten erfordern

Zu Anderung der Daten fiir die Funktionscodes FOO (Datenschutz), HO3 (Dateninitialisierung), H45

(Alarm Simulation, Mock Alarm) oder H97 (Alarmdaten 16schen) miissen die Tasten & + (X bzw.

&8 + ) gleichzeitig betitigt werden.

B Anderung, Ubernahme und Speicherung von Funktionscodedaten bei laufendem Umrichter

Einige Funktionscodedaten konnen bei laufendem Umrichter gedndert werden und andere nicht. Des
Weiteren werden Anderungen je nach Funktionscode sofort iibernommen oder auch nicht.
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Spalte ,,Anderung bei laufendem Betrieb* im Kapitel 9,
Abschnitt 9.1, ,,Funktionscode-Tabellen®.

Einzelheiten zu Funktionscodes finden Sie im Kapitel 9, Abschnitt 9.1, ,.Funktionscode-
Tabellen®.
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3.3 Programmiermodus

Abbildung 3.4 zeigt die Menireihenfolge im Meni 0 ,Schnell.Par.”

Netzspan-
nung Ein =
D
©
w
Betriebsmodus

Programmier-
modus
Menu Liste der Funktionscodes Funktionscodedaten

Meni 0
Schnell.Par.

TIF1LN3Id34d Svd 43dn ONNN3IIa34d

Abbildung 3.4: Menireihenfolge im Men( 0 ,Schnell.Par.”

Mithilfe eines Multifunktions-Bedienteils kénnen Sie zum Menii ,,Schnell.Par.” gehorende
Funktionscodes hinzufiigen oder 1dschen. Einzelheiten hierzu finden Sie in der
,,Bedienungsanleitung des Multifunktions-Bedienteils*.

Tipp

Nachdem Funktionscode mithilfe eines Multifunktions-Bedienteils zur Schnelleinrichtung
hinzugefiigt oder geloscht wurden, bleiben diese auch nach Umschaltung auf ein Standard-
Bedienteil giiltig. Zur Wiederherstellung der zur Schnelleinrichtung gehorenden
Funktionscode-Einstellungen auf die Werkseinstellungen miissen alle Daten mithilfe des
Funktionscodes HO3 (Daten = 1) initialisiert werden.
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Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten

In diesem Abschnitt wird anhand des in Abbildung 3.5 dargestellten Beispiels zur Anderung von
Funktionscodedaten die grundlegende Bedienung der Tasten beschrieben.

In diesem Beispiel wird gezeigt, wie Daten des Funktionscodes FO1 von der Werkseinstellung ,,
Tasten ~ / & auf dem Bedienteil“ (FO1 = 0) in ,,Stromeingang an Klemme [C1] (Funktion C1) (4
bis 20 mA DC)“ (FO1 = 2) gedndert werden.

(D

2

3)
4

&)

(6)

(7

Schalten Sie den Umrichter ein. Der Umrichter geht automatisch in den Betriebsmodus.
Driicken Sie in diesem Modus die Taste ’Q‘ um in den Programmiermodus zu schalten. Das

Funktionsauswahlmenii wird angezeigt. (In diesem Beispiel wird 0.Fnc : angezeigt.)

Bei einer anderen Anzeige als 0.Fnc . konnen Sie mithilfe der Tasten ¢~ und &/ die Anzeige
0.Fnc : aufrufen.

Driicken Sie die Taste &, um eine Liste von Funktionscodes aufzurufen.

Verwenden Sie die Tasten ¢~ und &, um den gewiinschten Funktionscode anzuzeigen (FO7 in
diesem Beispiel), und driicken dann die Taste &.

Die Daten dieses Funktionscodes werden angezeigt. (In diesem Beispiel wird das Datum 0 von
FO17 angezeigt.)

Andern Sie die Funktionscodedaten mithilfe der Tasten ¢~ und &. (Driicken Sie in diesem
Beispiel die Taste (~ zweimal, um das Datum von Oin 2zu dndern.)

Driicken Sie zur Ubernahme der Daten die Taste .

Die Meldung SAVE wird angezeigt und die Daten werden im Speicher des Umrichters
abgelegt. Die Anzeige kehrt zur Funktionscodeliste zuriick und Sie kénnen den néichsten
Funktionscode aufrufen. (In diesem Beispiel FO2.)

os Sy .
Durch Driicken der Taste & anstelle der Taste & werden die an den Daten vorgenommenen

Anderungen riickgiingig gemacht. Die Daten nehmen den alten Wert an, die Anzeige kehrt zur
Funktionscodeliste zuriick und der urspriingliche Funktionscode wird wieder angezeigt.

. . . Gy . . . .o
Driicken Sie die Taste &3, um aus der Funktionscodeliste zum Menii zuriickzukehren.

Tipp Cursorbewegung

Beim Andern von Funktionscodedaten lisst sich der Cursor bewegen, indem Sie die Taste
& wie bei der Anderung von Frequenzeinstellungen mindestens eine Sekunde lang

gedriickt halten. Dieser Vorgang wird als ,,Cursorbewegung* bezeichnet.

Netzspan-
nung Ein

Betriebsmodus

Liste der Funktionscodes Funktionscodedaten

Programmier-
modus

Mal

(Daten speichern und
weiter zum néchsten
Funktionscode)

Abbildung 3.5: Beispiel fiir den Ablauf bei der Anderung von Funktionscodedaten
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3.3 Programmiermodus

3.3.2 Einrichten von Funktionscodes - Menii 1 ,,Par.Andern” -

Mithilfe des Meniis 1 ,,Par.Andern® im Programmiermodus konnen Sie Funktionscodes einrichten,
um die Funktionen des Umrichters Thren Bediirfnissen anzupassen.

¢ "dey

Zur Einrichtung von Funktionscodes in diesem Menii muss der Funktionscode E52 auf ,,0°
(Bearbeitungsmodus fiir Funktionscodes) oder auf ,,2* (Alle Meniis) gesetzt sein.

Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten

Einzelheiten zur Tastenbedienung finden Sie im Abschnitt 3.3.1, ,Menii 0, Schnell.Par.”.

3.3.3 Uberpriifen gednderter Funktionscodes - Menii 2 ,Par.Check” -

Mithilfe des Meniis 2 ,,Par.Check® im Programmiermodus konnen Sie geidnderte Funktionscodes
kontrollieren. Auf dem LED-Monitor werden nur diejenigen Funktionscodes angezeigt, deren Daten
von der Werkseinstellung in einen anderen Wert geédndert wurden. Sie konnen diese
Funktionscodedaten iibernehmen oder bei Bedarf ereut &ndern. Abbildung 3.6 zeigt die
Meniireihenfolge im Menii 2 ,,Par.Check”

TIF1LN3Id34d Svd 43dn ONNN3IIa34d

Netzspan-
nung Ein

Betriebsmodus

Programmier-
modus

Liste der Funktionscodes Funktionscodedaten

Mal

(Daten speichern und
weiter zum néchsten
Funktionscode)

(Weiter zum
nachsten
Funktionscode)

(Weiter zum
nachsten
Funktionscode)

Abbildung 3.6: Mentireihenfolge im Menii 2 ,Par.Check® (nur Anderung der Daten von FO1, FO5 und E52)

3-17



Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten
Einzelheiten zur Tastenbedienung finden Sie im Abschnitt 3.3.1, ,,Menii 0, Schnell.Par.*.

Zur Kontrolle von Funktionscodes im Menii 2 ,,Par.Check® muss der Funktionscode E52

Tiep auf ,,1* (Kontrollmodus fiir Funktionscodes) oder auf ,,2“ (Alle Meniis) gesetzt sein.

Einzelheiten hierzu finden Sie unter ,,l Auswihlen von Meniis fiir die Anzeige auf Seite
3-12.

3.3.4 Uberwachen des Betriebsstatus - Menii 3 ,,Betr.Anzg.” -

Das Menii 3 ,,Betr.Anzg.” dient zur Uberwachung des Betriebsstatus wihrend der Wartung und des
Testbetriebs. Die Anzeigeelemente fiir ,,Betr.Anzg.” sind in Tabelle 3.10 aufgefiihrt. Abbildung 3.7
zeigt die Meniireihenfolge im Menii 3 ,,Betr.Anzg.”

Netzspan-
nung Ein

Betriebsmodus

Programmier-
modus

Liste der ’ p
Uberwachungselemente Betriebsstatusinfo

Ausgangsfrequenz
(vor Schlupfkompen-
sation)

Ausgangsfrequenz
(nach Schlupfkompen-
sation)

Drehmomentgrenzwert
(Ebene 2)

Abbildung 3.7: Menureihenfolge im Menl 3 ,Betr.Anzg.”

Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten

Setzen Sie vor der Uberwachung des Betriebsstatus auf dem Antriebsmonitor den Funktionscode
E52 auf ,,2* (Alle Meniis).

(1) Schalten Sie den Umrichter ein. Der Umrichter geht automatisch in den Betriebsmodus.

Driicken Sie in diesem Modus die Taste &3, um in den Programmiermodus zu schalten. Das

Funktionsauswahlmenii wird angezeigt.

(2) Verwenden Sie die Tasten (' und & zur Anzeige der ,,Betr.Anzg.“(3.0PE).

(3) Driicken Sie die Taste &£, um eine Liste der Uberwachungselemente anzuzeigen (z. B. 3_00).
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3.3 Programmiermodus

“4)

&)

Verwenden Sie die Tasten N und &, um das gewiinschte Uberwachungselement anzuzeigen,
und driicken dann die Taste &&.

Die Betriebsstatusinformationen fiir das ausgewéhlte Element werden angezeigt.

Driicken Sie die Taste &3, um zu einer Liste von Uberwachungselementen zuriickzukehren.
. . . = . .
Driicken Sie erneut die Taste ’6 um zum Menii zuriickzukehren.

3-19
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Tabelle 3.10. Elemente der Betriebsanzeige

Anzeige
am Einh .
LED- Element Beschreibung
Monitor
3 00 Ausgangs- Hz | Ausgangsfrequenz vor Schlupfkompensation
- frequenz
3 01 Ausgangs- Hz | Ausgangsfrequenz nach Schlupfkompensation
- frequenz
3 02 | Ausgangsstrom Ausgangsstrom
303 Ausgangs- \' Ausgangs-
spannung spannung
Berechnetes % Berechnetes Drehmoment des Motors in %
3 04 D
rehmoment
305 Referenz- Hz | Mithilfe eines Frequenzsollwerts angegebene Frequenz
- frequenz
3206 Drehrichtung keine | Ausgegebenes Drehrichtungssignal
- £ Vorwirts, r: Riickwirts, : Stopp
Betriebsstatus keine | Betriebsstatus im Hexadezimalformat
3 .07 Siehe unter ,,l Anzeigen des Betriebsstatus* auf der
folgenden Seite
Motordrehzahl | I/min | Apzeigewert = (Ausgangsfrequenz, Hz) x 120
3 08 & (Ausgangsfrequenz, Hz) (Funktionscode PO1)
Bei Motor 2 muss PO1 durch A15 ersetzt werden.
Lastwellen- 1/min | Anzeigewert = (Ausgangsfrequenz, Hz) x (Funktionscode E50)
drehzahl oder m/min
Masch.-Geschw. Bei 10.000 1/min und dariiber wird das 7-Segment-Symbol
3 09 £ 2 angezeigt. Reduzieren Sie bei Anzeige dieses Symbols
£ 2 unter Verwendung der Gleichung oben die Daten des
Funktionscodes ES50, sodass der LED-Monitor 9999 oder
darunter anzeigt.
PID-Sollwert keine | Tatsdchlicher physikalischer Wert (z. B. Temperatur oder
Druck) der geregelten GroBe, der aus dem PID-Sollwert mit
den Funktionscodedaten E40 und E41 umgewandelt wurde
3 10 (PID-Anzeigekoeffizienten A und B).
Anzeigewert = (PID-Sollwert) x (Koeffizient A - B) + B
Bei deaktivierter PID-Regelung wird " o angezeigt.
GroBe der PID- | keine | Tatsdchlicher physikalischer Wert (z. B. Temperatur oder
Riickkopplung Druck) der geregelten Grofe, der aus dem PID-Sollwert mit
den Funktionscodedaten E40 und E41 umgewandelt wurde
3 11 (PID-Anzeigekoeffizienten A und B).
- Anzeigewert=
(GroBe der PID-Riickkopplung) x (Koeffizient A - B) + B
Bei deaktivierter PID-Regelung wird " o angezeigt.
Drehmoment- % Grenzwert des Antriebsdrehmoments (auf der Grundlage des
3 12 | grenzwert Nenndrehmoments des Motors)
(Ebene 1)
Drehmoment- % Grenzwert des Bremsmoments (auf der Grundlage des
3 13 | grenzwert Nenndrehmoments des Motors)
(Ebene 2)
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3.3 Programmiermodus

B Anzeigen des Betriebsstatus

Zur Anzeige des Betriebsstatus im Hexadezimalformat wurde jeder Zustand den Bits 0 bis 15
zugewiesen, sieche Tabelle 3.11. Tabelle 3.12 zeigt den Zusammenhang zwischen den
Statuszuweisungen und der Anzeige am LED-Monitor. Tabelle 3.13 enthilt die Umrechnung von
4 Bit binir in das Hexadezimalformat.

¢ "dey

Tabelle 3.11: Zuweisung der Betriebsstatusbits

us)
Bit | Notation Inhalt Bit | Notation Inhalt g
1 . w1 _ m
15 BUSY w1 be.lm Schreiben von 7 VL ,»1% bei Spannungsbegrenzungs: AL
Funktionscodedaten regelung cC
Z
14 Stets 0. 6 TL .1 bei Drehmomentbegrenzungs- 2
regelung o
WR 1%, wenn die Spannung auf dem %
13 Stets ,,0. 5 NUV Gleichstrombus iiber dem o
Unterspannungswert liegt. 5
,,1° bei aktivierter Kommunikation PH
(im betriebsbereiten Zustand und bei =)
12 RL iiber die Kommunikations- 4 BRK ,,1¢ beim Bremsen E
verbindung eintreffenden r_|n
Frequenzsollwerten) =
11 ALM ,, 1 bei Auftreten eines Alarms 3 INT o1 t.)el abgeschaltetem
Umrichterausgang
10 | DEC | .,1%beim Verzogern 2 gxr | »!" wahrend der Gleichstrom-
bremsung
9 ACC .1 beim Beschleunigen 1 REV ,,1 wihrend des Riickwiértslaufs
8 1L ,,1°“ bei Strombegrenzungsregelung 0 FWD ,»1“ wihrend des Vorwirtslaufs
Tabelle 3.12: Anzeige des Betriebsstatus
LED Nr. LED4 LED3 LED2 LED1
Bit 15 (1411312 ] 11 | 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Notation BUSY| WR |RL [ALM|DEC|ACC| IL | VL | TL |NUV|BRK| INT |EXT |REV|FWD
Binir 1 o010 0 0 1 1 0 0 1 0 0 0 0 1
'O:.: Hexa-
‘5 |dezimal
* |am LED-
Monitor

B Hexadezimalausdruck

Eine binire 4-Bit-Zahl kann im Hexadezimalformat (1 Hexadezimalstelle) ausgedriickt werden.
Tabelle 3.13 zeigt den Zusammenhang zwischen beiden Notationen. Die Hexadezimalzahlen sind so
angegeben wie sie auf dem LED-Monitor angezeigt werden.

Tabelle 3.13: Umrechnung binar/hexadezimal

Binir Hexadezimal Binir Hexadezimal
0 0 0 0 0 1 0 0 0 8
0 0 0 1 7 1 0 0 1 9
0 0 1 0 2 1 0 1 0 a
0 0 1 1 3 1 0 1 1 b
0 1 0 0 4 1 1 0 0 c
0 1 0 1 5 1 1 0 1 d
0 1 1 0 6 1 1 1 0 e
0 1 1 1 7 1 1 1 1 f
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3.3.5 Uberpriifen des I/0-Signalstatus - Menii 4 ,,1/O Check" -

Mithilfe des Meniis 4 ,,]/O Check® konnen Sie den I/O-Status digitaler und analoger I/O-Signale
kontrollieren, ohne ein Messgeridt verwenden zu miissen. In Tabelle 3.14 sind die iiberpriifbaren
Elemente aufgefiihrt. Die Meniireihenfolge im Menii 4 ,,I/O Check® ist in Abbildung 3.8 dargestellt.

Netzspan-
nung Ein

Betriebsmodus

Programmier-
modus

Liste der Uberprifbaren

Elemente 1/O-Daten

Durch Ein- bzw. Ausschalten
von LED-Segmenten
(I/O-Status im Binarformat)

Eingangsstatus im Hex-Format

Ausgangsstatus im Hex-Format

Durch Ein- bzw. Ausschalten
von LED-Segmenten
(I/O-Status im Binarformat)

Eingangsstatus im Hex-Format
Ausgangsstatus im Hex-Format

Eingangsspannung an
Anschlussklemme [12] (V)

PG-Impulsrate 2 (Z-Phase)
(Imp/s)

Abbildung 3.8: Menureihenfolge im Men( 4 ,1/O Check”

Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten
Setzen Sie vor der Uberpriifung der I/O-Signale den Funktionscode E52 auf ,,2* (Alle Meniis).

(1) Schalten Sie den Umrichter ein. Der Umrichter geht automatisch in den Betriebsmodus.
Driicken Sie in diesem Modus die Taste &3, um in den Programmiermodus zu schalten. Das
Funktionsauswahlmenii wird angezeigt.

(2) Verwenden Sie die Tasten &~ und & zur Anzeige von ,,J/O Check® (4. I_o).

(3) Driicken Sie die Taste &, um zu einer Liste von iiberpriifbaren I/O-Elementen zu gelangen

(z. B. 4_00).
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3.3 Programmiermodus

(4) Verwenden Sie die Tasten ~ und &, um das gewiinschte I/O-Element anzuzeigen, und
driicken dann die Taste &&.

Die entsprechenden I/0O-Daten werden angezeigt. Bei den Elementen 4_00 und 4_07, konnen
Sie mithilfe der Tasten (~ und & die Anzeigeweise zwischen der Segmentanzeige (fiir Daten
externer Signale in Tabelle 3.15) und hexadezimaler Anzeige (I/O-Signalstatus in Tabelle 3.16)

umschalten.

(5) Driicken Sie die Taste &3, um zu einer Liste von iiberpriifbaren 1/O-Elementen

[Endy

zuriickzukehren. Driicken Sie erneut die Taste &5 um zum Menii zuriickzukehren.

Tabelle 3.14: Uberpriifbare I/O-Elemente

Anzeige am
LED- Element Beschreibung
Monitor
I/O-Signale an den Zeigt den Ein/Aus-Zustand der digitalen I/O-
400 Anschlussklemmen. Einzelheiten hierzu finden Sie
- Steuer-Anschlussklemmen unter ,, Anzeigen von I/O-Signalen an den
Steuer-Anschlussklemmen* auf der folgenden Seite.
Zeigt den Ein/Aus-Zustand der digitalen I/O-
Anschlussklemmen, die einen Befehl iiber RS-485
I/0O-Signale an den und optionale Kommunikation erhielten.
Steuer-Anschlussklemmen Einzelheiten hierzu finden Sie unter ,, Anzeigen
4 01 . von I/O-Signalen an den Steuer-
bei Steuerung tiber Anschlussklemmen* und unter "B Anzeigen von
Kommunikation I/O-Signalen an den Steuer-
Anschlussklemmen bei Steuerung iiber
Kommunikation“ auf den folgenden Seiten.
4 02 Eingangsspannung an Zeigt die Eingangsspannung an Anschlussklemme
Anschlussklemme [12] [12] in VoIt an.
4 03 Eingangsstrom an Zeigt den Eingangsstrom an Anschlussklemme [C1]
Anschlussklemme [C1] in Milliampere (mA) an.
4 04 Ausgangsspannung zu Zeigt die Ausgangsspannung an Anschlussklemme
Analogmessgeriten (FM) [FM] in Volt an.
4 06 Impulsrate (FM) Zeigt die Ausgangsimpulsrate an Anschlussklemme
[FM] in Impulsen pro Sekunde an.
4 07 Eingangsspannung an Zeigt die Eingangsspannung an Anschlussklemme
Anschlussklemme [C1] [C1] (Funktion V2 zugewiesen) in Volt an.
4 10 Optionale Steuer- Zeigt den Ein/Aus-Zustand der digitalen I/O-
Anschlussklemme (E/A) Anschlussklemmen auf der optionalen DI/O-
Schnittstellenkarte an. Einzelheiten finden Sie unter
,.,J1 Anzeigen von I/0-Signalen an den Steuer-
Anschlussklemmen auf der optionalen DI/O-
Schnittstellenkarte* auf Seite 3-25.
4 15 PG-Impulsrate 1 Zeigt bei installierter PG-Schnittstelle die Impulsrate
(A/B-Phase) (Imp/s) der A/B-Phase in vierfacher Frequenz an.
Anzeigewert = Impulsrate (Imp/s) + 1000.
4 16 PG-Impulsrate 1 (Z-Phase) Zeigt bei installierter PG-Schnittstelle die Impulsrate
(Imp/s) der Z-Phase an.
4 17 PG-Impulsrate 2 Zeigt bei zwei installierten PG-Schnittstellen die
(A/B-Phase) Impulsrate (Imp/s) des zweiten PG in der A/B-Phase
in vierfacher Frequenz an.
Anzeigewert = Impulsrate (Imp/s) + 1000.
4 18 PG-Impulsrate 2 (Z-Phase) Zeigt bei zwei installierten PG-Schnittstellen die
Impulsrate (Imp/s) des zweiten PG in der Z-Phase an.

3-23

¢ "dey

TIF1LN3Id34d Svd 43dn ONNN3IIa34d




B Anzeigen von I/O-Signalen an den Steuer-Anschlussklemmen

Der Status von I/O-Signalen an den Steuer-Anschlussklemmen kann durch Ein-/Ausschalten von
LED-Segmenten oder im Hexadezimalformat angezeigt werden.

o Anzeige des I/O-Signalstatus durch Ein-/Ausschalten von LED-Segmenten

Jedes der Segmente ,,a* bis ,,g*“ der LEDI1 leuchtet wie in Tabelle 3.15 aufgefiihrt, wenn der
entsprechende Stromkreis an den digitalen Eingangsklemmen ([FWD], [REV], [X1], [X2], [X3],
[X4] oder [X5]) geschlossen ist. Bei offenem Stromkreis leuchtet das Segment nicht. Die Segmente
»a“ und ,,b* der LED3 leuchten, wenn der Stromkreis zwischen den Ausgangsklemmen [Y 1] oder
[Y2] und der Klemme [CMY] geschlossen ist. Bei offenem Stromkreis leuchten die Segmente nicht.
Segment ,,a* der LED4 ist den Anschlussklemmen [30A/B/C] zugeordnet. Segment ,,a* der LED4
leuchtet bei einem Kurzschluss (Ein) im Stromkreis zwischen den Anschlussklemmen [30C] und
[30A]. Bei offenem Stromkreis leuchtet das Segment nicht.

Tipp Sind alle Signale an den Eingangsklemmen ausgeschaltet, blinkt das Segment ,,g* bei
LED1 bis LED4 (,,----).

Tabelle 3.15: Segmentanzeige bei externen Signalen

Segment LED4 LED3 LED2 LEDI
a 30A/B/C | YI-CMY — FWD
b — Y2-CMY — REV
c — — — X1
d — — — X2
e — — — X3
f — — (XF)* X4
g — — (XR)* X5
dp — — (RST)* —

—: Keine entsprechende Steuer-Anschlussklemme vorhanden

* (XF), (XR) und (RST) sind fiir die Kommunikation reserviert. Einzelheiten hierzu finden Sie unter ,,M Anzeigen
von I/O-Signalen an den Steuer-Anschlussklemmen bei Steuerung tiber Kommunikation* auf der folgenden Seite.

o Anzeige des I/O-Signalstatus im Hexadezimalformat

Jede I/O-Anschlussklemme ist wie in Tabelle 3.16 aufgefiihrt den Bits 15 bis 0 zugewiesen. Ein
nicht zugewiesenes Bit wird als ,,0“ interpretiert. Zugeordnete Bitdaten werden auf dem LED-
Monitor in vier Hexadezimalstellen (jeweils Obis F) angezeigt.

Beim FRENIC-Multi sind die digitalen Eingangsklemmen [FWD] und [REV] dem Bit O bzw. dem
Bit 1 zugewiesen. Die Anschlussklemmen [X1] bis [X5] sind den Bits 2 bis 6 zugewiesen. Bei
kurzgeschlossener Eingangsklemme (Ein) wird das Bit auf ,,1* und bei offenem Stromkreis (Aus)
auf ,,0“ gesetzt.

Wenn sich z. B. [FWD] und [X1] im Ein-Zustand (kurzgeschlossen) befinden und alle anderen
Klemmen ausgeschaltet (offen) sind, wird an LED1 bis LED4 der Wert 0005 angezeigt.

Die digitalen Ausgangsklemmen [Y1] und [Y2] sind den Bits O und 1 zugewiesen. Bei einem
Kurzschluss der Anschlussklemme mit [CMY] wird jedes Bit auf ,,1* und bei offenem Stromkreis
auf ,,0“ gesetzt.

Der Status der Relaiskontakt-Ausgangsklemmen [30A/B/C] ist dem Bit 8 zugewiesen. Bei
geschlossenem Stromkreis zwischen den Ausgangsklemmen [30A] und [30C] wird das Bit auf ,,1%
und bei offenem  Stromkreis zwischen [30A] und [30C] auf ,0“ gesetzt.
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3.3 Programmiermodus

Beispielsweise wird beim Ein-Zustand von [Y1], Aus-Zustand von [Y2] und geschlossenem
Stromkreis zwischen [30A] und [30C] an LED1 bis LED4 der Wert 0707 angezeigt.

Tabelle 3.16 enthilt ein Beispiel fiir die Bitzuweisung und die entsprechende Hexadezimalanzeige
an der 7-Segment-LED.

¢ "dey

Tabelle 3.16: Segmentanzeige fur den I/O-Signalstatus im Hexadezimalformat

LED Nr. LED4 LED3 LED2 LED1

Bit 15 (14|13 |12 | 11 | 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Eingangs- |[(RST)

Klemme . |XRFIXB*| - - - - - - | X5 | X4 | X3 | X2 | X1 |REV|FWD

Ausgangs- 30
klemme A/BIC

Bindr 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1

Hexa-
dezimal
am LED-
Monitor

Beispiel
TI3LN3IA39 Sva 439N ©DNNN3Id3d

- Keine entsprechende Steuer-Anschlussklemme vorhanden

* (XF), (XR) und (RST) sind fiir die Kommunikation reserviert. Einzelheiten hierzu finden Sie nachfolgend unter
., Anzeigen von 1/0-Signalen an den Steuer-Anschlussklemmen bei Steuerung iiber Kommunikation“.

m_Anzeigen von I/O-Signalen an den Steuer-Anschlussklemmen bei Steuerung iiber
Kommunikation

Bei Steuerung iiber Kommunikation konnen iiber RS-485 oder eine andere optionale
Kommunikation gesendete Eingangssollwerte (Funktionscode S06) auf zweierlei Weise angezeigt
werden: durch Ein-/Ausschalten von LED-Segmenten und im Hexadezimalformat. Der
anzuzeigende Inhalt ist grundsitzlich derselbe wie bei der Anzeige des Signalstatus an den
Eingangsklemmen, zusitzlich werden jedoch (XF), (XR) und (RST) angezeigt. Zu beachten ist, dass
bei Steuerung iiber Kommunikation die I/O-Anzeige in normaler Logik geschieht (unter
Verwendung der nicht invertierten Originalsignale).

Einzelheiten zu den iiber RS-485-Kommunikation gesendeten Eingangssollwerten finden Sie
im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448b) sowie in der
Bedienungsanleitung fiir Kommunikationsoptionen.

B Anzeigen von I/O-Signalen an den Steuer-Anschlussklemmen auf der optionalen DI/O-
Schnittstellenkarte

Der LED-Monitor kann den Signalstatus der Anschlussklemmen auf der optionalen DI/O-
Schnittstellenkarte in derselben Weise wie den Status der Anschlussklemmen der Steuerstromkreise
anzeigen.

In Tabelle 3.17 ist die Zuweisung von LED-Segmenten zu DI/O-Signalen aufgefiihrt.
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Tabelle 3.17: Segmentanzeige bei externen Signalen

Segment LED4 LED3 LED2 LEDI
a — DOO DIS DIO
b — DOl DI9 DI
c — DO2 DI10 DI2
d — DO3 DI11 DI3
e — DO4 DI12 DI4
f — DOS — DI5
g — DO6 — DI6
dp — DO7 — DI7
LED Nr. LED4 LED3 LED2 LEDI
Bit 5 4|2l ufo|o|s8|7]|6|5[4]3]2|1]o0
Eli:ffl‘l‘l‘egs' - | - | - |pnz|piii|DIio| b | DI8 | DI7 | DI6 | DIS | DI4 | DI3 | DI2 | DII | DIO
ﬁg;%;tgs' -l -] -1]-1]-1]-1]-1 - |po7/D0os6|DO5|DO4|DO3|DO2|DOI|DOO
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3.3 Programmiermodus

3.3.6 Auslesen von Wartungsinformationen - Menii 5 ,,Wartung” -

Das Menii 5 ,Wartung®“ enthdlt zur Durchfilhrung der Wartung am Umrichter notwendige
Informationen. In Tabelle 3.18 sind die angezeigten Wartungsinformationen aufgefiihrt und die
Abbildung 3.9 zeigt die Meniireihenfolge im Menii 5 ,,Wartung*.

¢ "dey
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Kumulative
Betriebszeit

Spannung auf dem
Gleichstrombus

ROM-Version der
Option

Kumulative Betriebszeit
des Motors

Abbildung 3.9: Meniireihenfolge im Meni 5 ,Wartung”

Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten

Setzen Sie vor der Anzeige der Wartungsinformationen den Funktionscode E52 auf ,2“ (Alle

Meniis) .

(1) Schalten Sie den Umrichter ein. Der Umrichter geht automatisch in den Betriebsmodus.
Driicken Sie in diesem Modus die Taste &3, um in den Programmiermodus zu schalten. Das
Funktionsauswahlmenii wird angezeigt.

(2) Verwenden Sie die Tasten ¢~ und & zur Anzeige der Wartungsinformationen (5.CHE ).

(3) Driicken Sie die Taste &, um eine Liste von Codes fiir Wartungselemente aufzurufen (z. B.

5.00).

(4) Verwenden Sie die Tasten ~ und &, um das gewiinschte Wartungselement anzuzeigen, und
driicken dann die Taste &.
Die Daten des entsprechenden Wartungselements werden angezeigt.

(5) Driicken Sie die Taste &5, um zu einer Liste von Wartungselementen zuriickzukehren. Driicken

. . L . .
Sie erneut die Taste ifﬁ-, um zum Menii zuriickzukehren.
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Tabelle 3.18: Anzeigeelemente fir Wartungsinformationen

Anzeige
an Element Beschreib
LED- emen eschreibung
Monitor
Kumulative Zeigt den Inhalt des Zihlers fiir die kumulative Einschaltdauer des
Betriebszeit Unmrichters an.
Einheit: Stunden
(Anzeigebereich: 0.001 bis 9.999, 10.00 bis 65.53)
5 00 Bei einer Gesamt-Einschaltdauer von unter 10000 Stunden (Anzeige
0.001 bis 9.999) wird die Zeit in Stunden (0.001) angezeigt. Bei einer
Gesamt-Einschaltdauer ab 10000 Stunden (Anzeige 10.00 bis 65.53)
wird die Zeit in 10 Stunden (0.01) angezeigt. Bei einer Gesamt-
Einschaltzeit von iiber 65535 Stunden wird der Zihler auf 0
zuriickgesetzt und die Zdhlung beginnt von vorn.
Spannung auf Zeigt die Spannung auf dem Gleichstrombus des Umrichter-
5 07 | dem Hauptstromkreises an.
Gleichstrombus Einheit: Volt
503 Max. Temperatur | Zeigt die Maximaltemperatur des Kiihlkorper fiir jede Stunde an.
- des Kiihlkorpers Einheit: °C (Temperaturen unter 20 °C werden als 20 °C angezeigt.)
Max. Zeigt den maximalen Effektivwert des Stroms fiir jede Stunde an.
5 04 | Effektivwert des Einheit: Ampere
Ausgangsstroms
Kapazitit des Zeigt die aktuelle Kapazitit des Gleichstrombus-Kondensators
Gleichstrombus- (Speicherkondensator) in Prozent an, wobei die Kapazitit zum
Kondensators Auslieferungszeitpunkt den Basiswert von 100 % bildet. Einzelheiten
505 hierzu finden Sie im Bedienungshandbuch des FRENIC-Multi (INR-
SI47-1094-E), Kapitel 7, ,, WARTUNG UND INSPEKTION*.
Einheit: %
Kumulative Zeigt den Inhalt des Zahlers fiir die kumulative Betriebszeit der auf den
Betriebszeit der Leiterplatten montierten Elektrolytkondensatoren an.
Elektrolytkonden- | Einheit: Stunden (Anzeigebereich: 0.001 bis 99.99)
5_06 | satoren auf den Anzeice in 10 Stund
Leiterplatten nzeige in tunden.
Bei einer Gesamt-Betriebszeit iiber 99990 Stunden stoppt die Zihlung
und die Anzeige bleibt bei 99.99 stehen.
Kumulative Zeigt den Inhalt des Zihlers fiir die kumulative Betriebszeit des
Betriebszeit des Kiihlliifters an.
Kiihlliifters Dieser Zihler zihlt nicht weiter, wenn der Liifter bei eingeschalteter
Steuerung des Kiihlliifters (Funktionscode HO6) nicht lauft.
507 Einheit: Stunden (Anzeigebereich: 0.001 bis 99.99)
Anzeige in 10 Stunden.
Bei einer Gesamt-Betriebszeit iiber 99990 Stunden stoppt die Zihlung
und die Anzeige bleibt bei 99.99 stehen.
Anzahl der Starts | Zeigt den Inhalt des kumulativen Zihlers fiir die Anzahl der
Unmirichterstarts (d. h. die Anzahl der Startbefehle) an.
Die Anzeige 1.000 bedeutet 1000 Starts. Bei einer angezeigten Zahl
5 08 zwischen 0.001 und 9.999 wird der Zihler pro Start um den Wert 0.001

erhoht und bei einer angezeigten Zahl zwischen 10.00 und 65.53 wird
der Zihler alle 10 Starts um den Wert 0.01 erhoht. Bei einer Anzahl
von iiber 65535 wird der Zihler auf O zuriickgesetzt und die Zdhlung
beginnt von vorn.
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Anzeige
am Element Beschreibun,
LED- 1oung
Monitor
Eingangs- Zeigt die Eingangs-Wattstunden des Umrichters an.
Wattstunden Einheit: 100 kWh (Anzeigebereich: 0.001 bis 99.99)
Je nach Wert der integrierten Eingangs-Wattstunden verschiebt sich der
5 09 Dezimalpunkt auf dem LED-Monitor, um den Wert mit der Auflosung
- des LED-Monitors anzuzeigen (z. B. variiert die Auflosung zwischen
0.001, 0.01, 0.1 und 1). Zum Zuriicksetzen der integrierten Wattstunden
und deren Daten setzen Sie den Funktionscode E51 auf,,0.000%.
Bei mehr als 1 Mio. kWh kehrt die Anzeige auf ,,0° zuriick.
Daten der Zeigt den durch ,,Eingangs-Wattstunden (kWh) x ES51 (mit einem
Eingangs- Datenbereich von 0.000 bis 9999)* ausgedriickten Wert an
Wattstunden Einheit: keine
(Anzeigebereich: 0.001 bis 9999. Die Anzeige iiberschreitet den Wert
9999 nicht. (Sie bleibt bei 9999 stehen, sofern der berechnete Wert iiber
510 9999 liegt).)
Je nach Wert der integrierten Eingangs-Wattstunden verschiebt sich der
Dezimalpunkt auf dem LED-Monitor, um den Wert mit der Auflésung
des LED-Monitors anzuzeigen.
Zum Zuriicksetzen der integrierten Wattstundendaten setzen Sie den
Funktionscode E51 auf ,,0.000%.
Anzahl der RS- Zeigt die Gesamtzahl von Fehlern an, die bei einer Standard-RS-485-
485-Fehler Kommunikation (iiber RJ-45-Steckverbinder als Standard) seit dem
511 (Standard) Einschalten der Netzspannung aufgetreten sind.
Bei einer Fehlerzahl von mehr als 9999 kehrt die Zahlung auf O zuriick.
Inhalt des Fehlers | Zeigt den bei der Standard-RS-485-Kommunikation zuletzt
5 12 bei der RS-485- aufgetretenen Fehler im Dezimalformat an.
Kommunikation | ynf6rmationen iiber Fehlerinhalte finden Sie im Benutzerhandbuch fiir
(Standard) die RS-485-Kommunikation (MEH448b).
Anzahl der Fehler | Zeigt die Gesamtzahl von Fehlern der optionalen
5 13 | bei Optionen Kommunikationskarte seit dem Einschalten der Netzspannung an.
Bei einer Fehlerzahl von mehr als 9999 kehrt die Zahlung auf O zuriick.
5 14 ROM-Version des | Zeigt die ROM-Version des Umrichters als vierstelligen Code an.
Umrichters
5 16 ROM-Version des | Zeigt die ROM-Version des Bedienteils als vierstelligen Code an.
Bedienteils
Anzahl der RS- Zeigt die Gesamtzahl von Fehlern der optionalen RS-485-
5 17 | 485-Fehler Kommunikation seit dem Einschalten der Netzspannung an.
(Option) Bei einer Fehlerzahl von mehr als 9999 kehrt die Zihlung auf 0 zuriick.
Inhalt des Fehlers | Zeigt den bei der optionalen RS-485-Kommunikation zuletzt
5 18 bei der RS-485- aufgetretenen Fehler im Dezimalformat an.
Kommunlkatlon Informationen iiber Fehlerinhalte finden Sie im Benutzerhandbuch fiir
(Option) die RS-485-Kommunikation (MEH448b).
519 ROM-Version der | Zeigt die ROM-Version der Option als vierstelligen Code an.
Option
Kumulative Zeigt den Inhalt des Zahlers fiir die kumulative Einschaltdauer des
5 23 Betriebszeit des Motors an.

Motors

Die Anzeigeweise entspricht der oben unter ,,Kumulative Betriebszeit*
(5_00) beschriebenen Art.
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3.3.7 Auslesen von Alarminformationen - Menii 6 ,,Alarm Info” -

Das Men 6 ,,Alarm Info* zeigt die Griinde fiir die letzten vier Alarme in Form eines Alarmcodes an.
Des Weiteren lassen sich Alarminformationen iiber den Status des Umrichters beim Auftreten des
Alarms anzeigen. Abbildung 3.10 zeigt die Meniireihenfolge im Menii 6 ,,Alarm Info* und in
Tabelle 3.19 sind die Einzelheiten der Alarminformationen aufgefiihrt.

Netzspan-
nung Ein

Betriebsmodus

Programmier-
modus

Liste der Alarmcodes Betriebsstatusinfo zum Zeitpunkt des

Auftretens des Alarms

Element-Nr. Ausgangsfrequenz
Umschaltung im ca. gang q
1-Sekunden-Abstand

Element-Nr. ) Ausgangsstrom
Umschaltung im ca.
1-Sekunden-Abstand

Element-Nr. ) Fehler-Subcode
Umschaltung im ca.
1-Sekunden-Abstand

Wie oben

Wie oben

Wie oben

Abbildung 3.10: MenUreihenfolge im Meni 6 ,Alarm Info*

Grundlegende Informationen zur Bedienung der Tasten

Setzen Sie vor der Anzeige der Alarminformationen den Funktionscode E52 auf ,,2* (Alle Meniis).

(1) Schalten Sie den Umrichter ein. Der Umrichter geht automatisch in den Betriebsmodus.

Driicken Sie in diesem Modus die Taste &3, um in den Programmiermodus zu schalten. Das

Funktionsauswahlmenii wird angezeigt.

(2) Verwenden Sie die Tasten ¢~ und &2 zur Anzeige der ,,Alarm Info* ( 6.AL )

(3) Driicken Sie die Taste &, um eine Liste der Alarmcodes aufzurufen (z. B. LOLI ).

In der Liste der Alarmcodes sind die Alarminformationen fiir die letzten vier Alarme als
Alarmverlauf gespeichert.
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3.3 Programmiermodus

(4) Bei jedem Driicken der Taste &~ oder & werden die letzten vier Alarme, beginnend mit dem
zuletzt aufgetretenen Alarm, als 7, 2, 3und 4 angezeigt.
(5) Driicken Sie bei angezeigtem Alarmcode die Taste &5, um die entsprechende

Alarmelementnummer (z. B. 6 00 ) und Daten (z. B. Ausgangsfrequenz) abwechselnd in
Abstinden von etwa einer Sekunde anzuzeigen. Mithilfe der Tasten ~ und &/ konnen Sie
auBerdem die Elementnummer (z. B. §_07 ) und Daten (z. B. Ausgangsstrom) fiir alle anderen

angezeigten Elemente aufrufen.

(6) Driicken Sie die Taste &, um zu einer Liste von Alarmcodes zuriickzukehren. Driicken Sie

fEnd
fEndy

erneut die Taste &, um zum Menii zuriickzukehren.

Tabelle 3.19: Angezeigte Alarminformationen

Anzeige am
LED-
Monitor
(Nr. des
Elements)

Angezeigtes Element

Beschreibung

6_00

Ausgangsfrequenz

Ausgangsfrequenz

6 .01

Ausgangsstrom

Ausgangsstrom

6.02

Ausgangsspannung

Ausgangsspannung

603

Berechnetes
Drehmoment

Berechnetes Drehmoment des Motors

6_04

Referenzfrequenz

Mithilfe eines Frequenzsollwerts angegebene Frequenz

6.05

Drehrichtung

Digses Element zeigt die ausgegebene Drehrichtung an.
: Vorwirts; : Riickwirts;  : Stopp

6_06

Betriebsstatus

Dieses Element zeigt den Betriebsstatus im
Hexadezimalformat an. Siehe unter ,, Anzeigen des
Betriebsstatus im Abschnitt 3.3.4.

Kumulative Betriebszeit

Zeigt den Inhalt des Zihlers fiir die kumulative
Einschaltdauer des Umrichters an.

Einheit: Stunden
(Anzeigebereich: 0.001 bis 9.999, 10.00 bis 65.53)

Bei einer Gesamt-Einschaltdauer von unter 10000
Stunden (Anzeige 0.001 bis 9.999) wird die Zeit in
Stunden (0.001) angezeigt. Bei einer Gesamt-
Einschaltdauer ab 10000 Stunden (Anzeige 10.00 bis
65.53) wird die Zeit in 10 Stunden (0.01) angezeigt. Bei
einer Gesamt-Einschaltzeit von iiber 65535 Stunden wird
der Zahler auf O zuriickgesetzt und die Zdhlung beginnt
von vorn.

Anzahl der Starts

Zeigt den Inhalt des kumulativen Zihlers fiir die Anzahl
der Umrichterstarts (d. h. die Anzahl der Startbefehle) an.

Die Anzeige 1.000 bedeutet 1000 Starts. Bei einer
angezeigten Zahl zwischen 0.001 und 9.999 wird der
Zihler pro Start um den Wert 0.001 erhoht und bei einer
angezeigten Zahl zwischen 10.00 und 65.53 wird der
Zihler alle 10 Starts um den Wert 0.01 erhoht. Bei einer
Anzahl von tiber 65535 wird der Zihler auf 0
zuriickgesetzt und die Zdhlung beginnt von vorn.

Spannung auf dem
Gleichstrombus

Zeigt die Spannung auf dem Gleichstrombus des
Umrichter-Hauptstromkreises an.

Einheit: Volt
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Anzeige am

LED-
Monitor Angezeigtes Element Beschreibung
(Nr. des
Elements)
6 11 Max. Temperatur des | Zeigt die Temperatur des Kiihlkorpers an.
- Kiihlkorpers Einheit: °C
I/O-Signalstatus an den
Anschlussklemmen
612 (angezeigt durch Ein-
/Ausschalt LED-
Selglfggn?ene)n von Zeigt den Ein/Aus-Zustagd der djgitalgn I/O-. .
Anschlussklemmen an. Einzelheiten hierzu finden Sie
Eingangssignalstatus an | unter ,, Anzeigen von I/O-Signalen an den Steuer-

6 13 den Anschlussklemmen Anschlussklemmen* im Abschnitt 3.3.5, ,,Uberpriifen
(im Hexadezimalformat) | des I/O-Signalstatus®.

Ausgangssignalstatus an

6 14 den Anschlussklemmen
(im Hexadezimalformat)

6 15 Anzahl des fortlaufenden | Hierbei handelt es sich um die Anzahl, wie oft derselbe
Auftretens Alarm hintereinander aufgetreten ist.

Gleichzeitig auftretende Alarmcodes (1)
6 16 Mehrfachalarm 1 (Sind keine Alarme aufgetreten, wird ,,---=“ angezeigt.)
617 Mehrfachalarm 2 Gl.eichze.itig auftretende Alarmcod.es 2) .
(Sind keine Alarme aufgetreten, wird ,,----* angezeigt.)
I/O-Signalstatus an den
Anschlussklemmen bei
Steuerung iiber

6 18 Kommunikation
(angezeigt durch Ein-

/s‘tlglfﬁgg?éf)n von LED- Zeigt den Ein/Aus-Zustand der digitalen I/0O-

Anschlussklemmen bei Steuerung tiber RS-485-
Eingangssignalstatus an Kommunikation an. Einzelheiten hierzu finden Sie unter
den Anschlussklemmen ., Anzeigen von I/O-Signalen an den Steuer-

6_19 bei Steuerung iiber Anschlussklemmen bei Steuerung iiber
Kommunikation (im Kommunikation‘ im Abschnitt 3.3.5, ,,Uberpriifen des
Hexadezimalformat) 1/0-Signalstatus*.

Ausgangssignalstatus an
den Anschlussklemmen

6 20 bei Steuerung iiber
Kommunikation (im
Hexadezimalformat)

6 21 Fehler-Subcode Sekundirer Fehlercode fiir den Alarm.

Hinweis

. Tritt derselbe Fehler wiederholt nacheinander auf, wird die Alarminformation fiir das erste
Auftreten aufbewahrt und die Informationen fiir die in der Zwischenzeit wiederholt
aufgetretenen Alarme werden verworfen. Die Anzahl des wiederholten Auftretens wird als

erste Alarminformation aufbewahrt.
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3.4 Alarmmodus

3.4 Alarmmodus

Beim Eintreten eines abnormalen Zustandes wird die Schutzfunktion aufgerufen, gibt einen Alarm
aus und der Umrichter wechselt automatisch in den Alarmmodus. Gleichzeitig wird ein Alarmcode
auf dem LED-Monitor angezeigt.

3.4.1 Freigeben des Alarms und Umschalten in den
Betriebsmodus

Beseitigen Sie die Ursache des Alarms und driicken die Taste &3, um den Alarm freizugeben und in
den Betriebsmodus zuriickzukehren. Der Alarm kann mithilfe der Taste & nur bei angezeigtem

Alarmcode beseitigt werden.

3.4.2 Anzeigen des Alarmverlaufs

Zusitzlich zum aktuell angezeigten Alarmcode konnen die drei letzten Alarmcodes angezeigt
werden. Bei angezeigtem aktuellen Alarmcode konnen frithere Alarme mithilfe der Tasten ~ / &4
angezeigt werden.

3.4.3 Anzeigen des Umrichterstatus zum Alarmzeitpunkt

Bei  angezeigtem  Alarmcode  konnen  Sie  verschiedene  Betriebsstatusinformationen
(Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom usw.) iiberpriifen, indem Sie die Taste & driicken. Fiir jede
Betriebsstatusinformation werden abwechselnd die Elementnummer und die Daten angezeigt.

Des Weiteren konnen Sie mithilfe der Tasten (N / &) verschiedene Informationen iiber den
Betriebsstatus des Umrichters anzeigen. Die angezeigten Informationen sind mit den im Menii 6,
,»Alarm Info“, im Programmiermodus angezeigten Informationen identisch. Siehe Tabelle 3.19 im
Abschnitt 3.3.7, ,,Auslesen von Alarminformationen®.

Bei angezeigten Betriebsstatusinformationen kehren Sie durch Driicken der Taste &5 zur Anzeige

der Alarmcodes zuriick.

Werden nach Beseitigung der Alarmursache die Betriebsstatusinformationen angezeigt,
kehren Sie durch zweimaliges Driicken der Taste &3 zur Alarmcodeanzeige zuriick und der
Umrichter verldsst den Alarmzustand. Dies bedeutet, dass der Motorbetrieb beginnt, falls
zu diesem Zeitpunkt ein Startbefehl eintrifft.

Hinweis

3.4.4 Umschalten in den Programmiermodus

Bei angezeigtem Alarm konnen Sie auch in den Programmiermodus umschalten, indem Sie die

Tasten §v + & gleichzeitig driicken, und dann die Funktionscodedaten éndern.
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In Abbildung 3.11 ist die Reihenfolge der verschiedenen Meniielemente zusammengefasst.

Betriebs- .
modus Pro%rggbrgler-

Auftreten
eines Alarms

Element-Nr.
Aktueller Alarmcode

z. B.

Element-Nr.

Element-Nr.

Vorletzter Alarmcode

Umschaltung im ca.
1-Sekunden-Abstand

Umschaltung im ca.
1-Sekunden-Abstand

Umschaltung im ca.
1-Sekunden-Abstand

Ausgangsfrequenz

Ausgangsstrom

Fehler-Subcode

Wie oben
z. B.
Zweitletzter Alarmcode .
Wie oben
z. B.
Drittletzter Alarmcode .
Wie oben
z. B.
Liste der Alarmcodes Betriebsstatusinfo zum Zeitpunkt des
Auftretens des Alarms

Abbildung 3.11: Menureihenfolge im Alarmmodus
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Kapitel 4
Blockschaltbilder der Steuerlogik

In diesem Kapitel werden die Haupt-Blockschaltbilder fiir die Steuerlogik der Umrichter der Baureihe
FRENIC-Multi beschrieben.

4.1
4.2
4.3
4.4
4.5
4.6
4.7
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4.1 In den Blockschaltbildern verwendete Symbole und deren Bedeutung

Die Umrichterbaureihe FRENIC-Multi ist mit einer Anzahl von Funktionscodes ausgeriistet, sodass der
Umrichter an eine Vielzahl von Motoren in Threm System angepasst werden kann. Einzelheiten zu den
Funktionscodes finden Sie im Kapitel 9, ,, FUNKTIONSCODES*.

Zwischen den Funktionscodes besteht ein funktionaler Zusammenhang. Auflerdem werden mehrere
Spezial-Funktionscodes je nach deren Funktionen und Dateneinstellungen mit einer bestimmten Prioritit
untereinander ausgefiihrt.

In diesem Kapitel werden die Haupt-Blockschaltbilder fiir die Steuerlogik des Umrichters erldutert. Das
umfassende Verstidndnis der Steuerlogik des Umrichters in Verbindung mit den Funktionscodes ist
notwendig, um die Daten der Funktionscodes korrekt einstellen zu konnen.

Die Blockschaltbilder in diesem Kapitel enthalten nur Funktionscodes, zwischen denen gegenseitige
Beziehungen bestehen. Unabhingig fungierende Funktionscodes und detaillierte Erlduterungen zu jedem
einzelnen Funktionscode finden Sie im Kapitel 9, ,,FUNKTIONSCODES*.

4.1 In den Blockschaltbildern verwendete Symbole und
deren Bedeutung

In Tabelle 4.1 sind die allgemein in den Blockschaltbildern verwendeten Symbole und deren Bedeutung
mit einigen Beispielen aufgefiihrt.

Tabelle 4.1: Symbole und deren Bedeutung

Symbol Bedeutung Symbol Bedeutung
Digitaleingéinge/-ausgédnge Funktionscode
[FWD], [Y1] an den Anschlussklemmen =
etc. des Umrichter-
Regelungsblocks
FWD, REV Befeh.le. an (.1en"Klemmen
ete. der Digitaleingénge/
-ausginge Von einem Funktionscode
Tiefpassfilter: Die gesteuerter Schalter. Die den
entsprechende Eigenschaft Klemmen zugewiesenen
- wird durch Anderung der Zahlen entsprechen den
Zeitkonstante mithilfe der Funktionscodedaten
Funktionscodedaten
erreicht.
Ansteuerfrequenz- Internes Steuersignal fiir die KAktiVierl}Egt der Von einem Klemmenbefehl
Umrichterlogik 3;?8?,%‘3;@"{,‘?' gesteuerter Schalter. Im
Oberwertbegrenzer: links dargestellten Beispiel
Begrenzt den oberen Wert steuert d'1e den
durch eine Konstante oder D 1g1ta1.e1ngangsklem.men
einen Datenwert, die bzw. [Xl_] t,’ls [X5] zugewiesene
der fiir den Funktionscode Akqvwrung der Kommuni-
festgelegt wurde. kationsverbindung LE den
Schalter.
Unterwertbegrenzer: ODER-Logik: Wenn bei
Begrenzt den unteren Wert normaler Logik an einem
durch eine Konstante oder Eingang eine ,,1* anliegt, ist
F16 einen Datenwert, die bzw. C=,,1. Nur wenn alle
der fiir den Funktionscode Einginge ,,0 sind, ist
festgelegt wurde. C=,0%
Nullwertbegrenzer: NOR-Logik: Wenn bei
Verhindert, dass Daten normaler Logik an einem
’ ' einen negativen Wert Eingang eine ,,0“ anliegt, ist
ng annehmen. C=,,1“. Nur wenn alle
Eingénge ,,1 sind, ist
C=,0
Verstiarkungsvervielfacher UND-Logik: Wenn bei
fiir Referenzfrequenzen die A :D7C normaler Logik an A und B
durch einen Strom- E eine ,,1* anliegt, ist C=,,1*.
und/oder Spannungseingang Andernfalls ist C=,,0%.
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Symbol

Bedeutung

Symbol

Bedeutung

vorgegeben wurde oder fiir
analoge Ausgangssignale.

C=AXB

Addierer fiir zwei Signale
oder Werte. C=A+B

Ist B negativ, gilt: C=A-B
(fungiert als Subtrahierer).

NICHT-Logik: Wenn bei
normaler Logik an A eine
,,1“ anliegt, liegt an B eine
,,0“ an, und umgekehrt.




4.2 Blockschaltbild fur die Ausgangsfrequenz

4.2 Blockschaltbild flr die Ausgangsfrequenz

LED-Moni
\Bed.-Mittel. auf dem Bedienteil

itor

0.1.2 H
CReferenairequenz >4 0—0b———(1)

Motordrehzahl (1/min)1 Lo
Sollwert fir > o

| astwellendrehzahl

Erkennung

cAuswahl normaler/ .
sinvertierter Betrieb
Cess > Umschalter

orwarts-
Riickwartslauf
s

.
" Sollwert fur Linten- s ignalausfall
<‘§“?.”‘W{"f"‘"zk“{d dF() O — signalausfal
Ollwert ur Zeitdauer —>——& 4+
‘mit konstanter Zufuhr L —
ner = i e e | ©
. 1 AN
Polarita Frequenzan » [ £ __ 1 Polaritat
Caset \? [12] Filter fir den w Offs: eéso ‘
1121 0tset Pt CErry—r| Wataiootren Crie XesoD) a
e C- Erkennung des
Hardwére* e, K' C‘Wldersland 0-BEGfenzer Referenzsignal- |
schalter  (FURKtion G1) piogus- ausfalls
e > uswahh_ EN Liierter Betrieb ®
+ ierter Betriel
T
s (o rnkiien o {[EEE RIS PFT e oeiins
ware- ©11fiod {Funktion C1)  #ter C Ea5 >—w{! aoanieb !
schalter (Funktion C1)r auswaw oliset RErkennung Refe- I
SW7-v2 o Ese-t renzs\gnalausia\l
oo o7 tierter Betrieb ®
@ @ P
((Funktion v2) 121 fir den
(Funkiion V) Fiter eiterbetrieb
Erkennung Refe-
renzsignalausfall
3
PTC-Wider
stand
Hardware-  (Modus,
5
schaler - auswl) Normai
L——0 oo o—— [
K Alarm
Komps-. s - ,
p— tierter Betrieb
Widerstand *
AUF-/AB-Steuerung (Pegel) S 3
Anfangsfrequenz- &S

Einstellung

AUF-
< Befehl AUF-/AB-

Steuerung |
S O 3
Eingangsklemme } g
der DI/O-Karte S o D(Ig)m}fﬁ.r)'e
- o
Impulsfolge, )
Eingangsklemme | — | PG-Karte
der PG-Karte | (ption)

Standard-Bedienteil
RJ-445 hiuss (RS

Host

cAus bei
85) coder H3

8
I

Ell

P

Frequenzsollwert
tber Kommunikation

Karte fir optionale *3
‘ Host }—{ RS-485-Kommunikation

Host Karte fiir 3
optionalen Feldbus

———
e Co
O—|—'—' 1
! U e
Letzter b———1
- wirksamer
‘Befehi

Abbildung 4.1.1: Blockschaltbild fir die Ausgangsfrequenz - Eingangsstufe
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_@ sollwertl 1

Frequenz-

01I=""71

Auswahl Frequenz-

sollwert 2/1
Hz2/Hz1

Aktivierung der Auswahl
Kommunikationsverbindung  Festirequenz

Uber RS-485 oder Feldbus ~ SS1,552,554,558
LE [

1
1
® so
7 7,
11l
8 12|O

o \O: Kommunikati i /o,'_Q
Lo 1 [<ommunikations- g,
vemmdungsiupgnonfvuerztm\ung& s 1 o
0,2,6 T
1,3bis5,7,8 o2
Q__1 13l ° |
22

Festfrequenz 1 (Co5)—1O
Festfrequenz2 (C06)—TO
Festirequenz 3 (COD—O
Festirequenz 4 (C08)—O
Festfrequenz 5 (DZTe)
Festfrequenz 6 (C10)—O

Hilfsfrequenzeinstellung 1 Festfrequenz 7 .O
Festirequenz8 (C12—O
Festfrequenz9 (C13)—O
Festfrequenz 10 (C14)—+O
Festfrequenz 11 (C15)—O
Festfrequenz 12 (C16)—+O
Festfrequenz 13 (C17)—O
Festfrequenz 14 (C18)—O
Festfrequenz 15 (C19)—O

Hilfsfrequenzeinstellung 2

Verstarkung

(

Verstarkung
(Cc37XC39

Verstarkung

(c42Xc44)

-6

Tipp-
frequenz

Bereit fiir Tippbetrieb
JOG

Frequenzbegrenzer

(Oberwert)
Ausblend- Frequenz-
frequenz sollwert.
Froquenz:  Frequenz:
(C03) | begrenzer  begrenzer
cos (Unterwert) (Modus-
auswahl)

*1 Erhalt Prioritat, wenn dieselbe Funktion durch E61, E62 und E63 zugewiesen wurde:
Klemme [12] > Klemme [C1] (Funktion C1) > Klemme [C1] (Funktion V2)

*2 Einzelheiten siehe die Blockschaltbilder zur PID-Regelung

*3 Einzelheiten zu den Optionen siehe die Bedienungsanleitung der betreffenden Option

Hinweise:

- Bei aktivierter PID-Regelung unterscheidet sich die Steuerlogik von diesem Blockschaltbild

- S-Codes betreffen die Kommunikation. Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir

die RS-485-Kommunikation (MEH448b).

Abbildung 4.1.2: Blockschaltbild fir die Ausgangsfrequenz - Ausgangsstufe



4.2 Blockschaltbild fur die Ausgangsfrequenz

In den Abbildungen 4.1.1 und 4.1.2 sind die Prozesse dargestellt, bei denen der interne
Ausgangsfrequenzsollwert mithilfe von Funktionscodes iiber verschiedene Frequenzsollwert- und
Schaltschritte erzeugt wird. Bei aktiver PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3) unterscheidet sich die Logik von
der in diesem Blockschaltbild dargestellten Logik. Siehe Abschnitt 4.5, ,,PID-Prozessregelungsblock®, und
Abschnitt 4.6, ,,PID-Ténzerregelungsblock*.

Es folgen weitere und ergiinzende Informationen.

 Beim Anlegen von Frequenzsollwerten mithilfe der Tasten N / &) auf dem Bedienteil konnen durch die
Angabe von Daten fiir den Funktionscode E48 verschiedene Befehlsausdriicke, z. B. fiir die
Lastwellendrehzahl und die Liniengeschwindigkeit erzeugt werden.

¢ Die Eingangsklemme ist normalerweise fiir einen analogen Frequenzsollwert von -10 V bis +10 V DC
ausgelegt. Mithilfe des Funktionscodes C35 kann diese Anschlussklemme als unipolarer Eingang von 0
V bis +10 V DC oder als bipolarer Eingang von -10 V bis +10 V DC verwendet werden. Beim
unipolaren Eingang gewihrleisten das Einfiigen des Begrenzers ,,0° in der folgenden Prozessstufe des
Klemmeneingangs [12] und eine Modifizierung der Referenzfrequenz durch Offset und Verstiarkung,
dass die Referenzfrequenz nicht in den negativen Bereich geschaltet werden kann, was zum
Riickwirtslauf des Motors fiihrt.

¢ Durch Einstellung der Schiebeschalter SW7 und SW8 auf der Schnittstellenleiterplatte und Einstellung
der Daten der Funktionscodes E59 und H26 kann die Analogeingangsklemme [C1] fiir Stromeingang
(Funktion C1 mit 4 bis 20 mA), Spannungseingang (Funktion V2 mit 0 bis +10 V DC) oder fiir den PTC
geschaltet werden. Wird kein Eingang wie z. B. ein Frequenzsollwert an die Klemme angeschlossen,
interpretiert der Umrichter dies als ,,0.

* Obwohl die Klemme [C1] entweder als Stromeingang (Funktion C1) oder als Spannungseingang
(Funktion V2) geschaltet werden kann, sollten die entsprechende Anpassung des Analogeingangs in
Bezug auf Offset, Filter und Verstirkung ausschlieBlich durch die dafiir vorgesehenen Funktionscodes
vorgenommen werden.

¢ Die Erkennung des Sollwertsignalausfalls gilt nur bei Analogeingingen der Klemmen [12], [C1]
(Funktion C1) und [C1] (Funktion V2). Bei Erkennung eines Sollwertsignalausfalls wird die Frequenz
fir den Weiterbetrieb je nach dem, welcher aktive Frequenzsollwert ausgefallen ist, auf die
Referenzfrequenz umgeschaltet, jedoch schwankt die eingeschaltete Referenzfrequenz moglicherweise
aufgrund der Umschaltzeit oder der Umschaltsituation. Einzelheiten hierzu finden Sie in der
Beschreibung des Funktionscodes E65.

¢ Die Einstellung von Daten sowohl fiir Verstirkung als auch fiir Offset wird nur bei der Frequenzsquelle
1 (FO1) gleichzeitig wirksam. Bei der Frequenzsollwertquelle 2 (C30) und den
Hilfsfrequenzsollwertquellen 1 und 2 (E61 bis E63) wird nur die Verstiarkungseinstellung wirksam.

* Die Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb ist nur bei der Referenzfrequenz vom
analogen Frequenzsollwert-Eingangssignal (Klemmen [12], [C1] (Funktion C1) und [C1] (Funktion
V2)) moglich. Zu beachten ist, dass die mithilfe der Tasten ¢\ / &) eingerichtete Frequenzsollwertquelle
nur bei Normalbetrieb gilt.

¢ Die Frequenzsollwerte von SO1 und SO5 fiir die Kommunikationseinrichtung haben die nachfolgend
aufgefiihrten Befehlsformate:

- S01: Einstellbereich von —32768 bis +32767, wobei man die maximale Ausgangsfrequenz bei
+20000 erhiilt.

- S05: Einstellbereich von 0,00 bis 655,35 Hz in Schritten von 0,01 Hz

- Im Grundsatz ist die Prioritdtsebene fiir den Befehl in SO1 hoher als fiir den Befehl in SO05. Wird
in SO1 ein von ,,0“ abweichender Wert eingestellt, wird der in SO1 eingestellte Wert wirksam.
Wird SO1 auf ,,0° gesetzt, wird der Wert in SO5 wirksam.

- Einzelheiten finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448b).

* Der Frequenzbegrenzer (Unterwert) (F16) erleichtert dem Benutzer durch die Angabe (Auswahl (H63)
des Unterwertbegrenzers die Auswahl des Umrichterbetriebs in der Weise, dass die Ausgangsfrequenz
auf den Wert des Frequenzbegrenzers (Unterwert) eingestellt wird oder der Motor aufgrund des
Referenzfrequenzwertes ,,0“ abbremst und stoppt.
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Multifunktions-
Tastenfeld

Bereit fiir
Tippbetrieb
(Halten deaktiviert) HLD

DO

Aktivierung
3-Leiter-Betrieb

Betriebs-
weise

Aktivierung d
Kommunikati

er
onsver-

bindung Uber RS-485

oder Feldbus
LE

Kommunikationsverb.-

funktion

Busverbind.-
funkti

Loaderver-
bindungs-
fi

Erzwungener
STOPP

[FWD]

[REV]

X1]

1X2]

[X3]

[x4]

[X5]

Fest auf 0

Fest auf 0

Festauf 0

Fest auf 0

Fest auf 0

Festauf 0

XFWD

XREV

Standard- 2
Tastenfeld Nur FWD |
|
Halten in NurREV) 3 IO
Drehrichtg. I_ [
€ ¥
A 4
Vorwartslauf FWD
e — Halten
Rickwartslauf REV
-
Bit 0
Standard-Tastenfeld §
RJ-45-Anschluss ,0"beiy98=2,3 Bit 1
(RS-485) oder H30 = 6 bis 8 Bit 2
Host-Betri D O\O— Bit 3
Bit 4
Bit 5
,0°beiy98 =2, 3 Bit 6
oderH30=2, 3,5 Bit 7
Optionale  *2 }
Host-Betriebsmittel — RS-485-Kommuni- ——Q { Bits
kationskarte Bit 9
Bit 10
Letzter .
L0 beiH30=2, |ausgefih| B!
3,5bis 8 erBefehl | git 12
A 2 \O Bit 13
Host-Betriebsmittel —Optionale Feldbuskarte—o
Bit 14
Bit 15

RST

,»1“ bei E98=98
1
0 O—»
FWD-
,1¢ bei E98=99 Prozessor
»1“ bei E99=98
—0 O— .
»
,1“ bei E99=99 REV-
:_: Prozessor

*Wahrheitstabelle fiir S06-Prozessoren (Bit 13/14)

Erzw. Abschaltg.
bei

FWD = Ein und
REV=Ein

Startfrequenz 1
Stoppfrequenz
Unterwertbegr.

Unterwertbegr.

Erkenng Bef-Sign-Ausdl E65

ONifH96=1,3

AIOO0THINALS H3A 43agL1vHOSHOO0 19

Bit 13 Bit 14 Ausgang

1 1 1

1 0 0

0 1 0

0 0 0
FWD 1 - 1

0 - 0

- 1 1

- 0 0
REV -:Nicht zugewiesen

(Ausgabe des Wertes des zugewiesenen

Bits)

Zeitgeber | zejtgeberbetrieb

(Laufzeit | cp1mq
WD des Zeit-

gebers)

Uberlast-
stopp

Erfassungswert

Erfass.-Ebene
Modus-Auswahl
Modus

Zeitgeber

*2 Einzelheiten zu den einzelnen Optionen finden Sie in der
Bedienungsanleitung der betreffenden Option.

Hinweise:
- S-Codes betreffen die Kommunikation
Einzelheiten finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die
RS-485-Kommunikation (MEH448b)
- Bei Motor 2 gilt A12 fiir F23
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Die Abbildung 4.2 zeigt die Prozesse zur Erzeugung der endgiiltigen Ansteuerbefehle (FWD: Motor in
Vorwirtsrichtung ansteuern, und REV: Motor in Riickwirtsrichtung ansteuern) iiber die verschiedenen
Betriebsbefehls- und Schaltschritte mithilfe von Funktionscodes.

Es folgen weitere und erginzende Informationen.

Bei Umrichterbetriecb mithilfe der Tasten @ / &« auf dem Standard-Bedienteil hilt die
Signalerzeugungsschaltung den Betriebsbefehl aktiv, nachdem die Taste ¢ gedriickt wurde, entscheidet
anhand des Vorwirtslaufbefehls FWD oder des Riickwirtslaufbefehls REV iiber die Drehrichtung des

Motors, und beendet den Haltezustand, wenn die Taste s@, gedriickt wird.

Bei Umrichterbetrieb mithilfe der Tasten \WE, / “EE / € auf dem Multifunktions-Bedienteil hilt die
Signalerzeugungsschaltung den Betriebsbefehl aktiv, nachdem die Taste @ / (e gedriickt wurde, und
beendet den Haltezustand, wenn die Taste £ gedriickt wird.

Der 3-Leiter-Klemmenbefehl HLD hilt den Vorwirtslauf-Klemmenbefehl FWD und den
Riickwirtslauf-Klemmenbefehl REV aufrecht. Dadurch kann der Umrichter im ,,3-Leiter-Betrieb*
betriecben werden. Einzelheiten zum Funktionscode EOl finden Sie im Kapitel 9,
.FUNKTIONSCODES*.

Wird der 3-Leiter-Befehl HLD keiner digitalen Eingangsklemme zugewiesen, ist der ,,2-Leiter-Betrieb*
mit den Befehlen FWD und REV wirksam.

S06 (2-Byte-Daten von Bit 15 bis Bit 0, bitweise programmierbar), der Befehl {iiber die
Kommunikationsverbindung, umfasst:

- Bit 0: dem Befehl FWD zugewiesen
- Bit 1: dem Befehl REV zugewiesen

- Bit 13 (XF) und Bit 14 (XR): programmierbare Bits, die den Klemmeneingéngen [FWD] und [REV]
entsprechen.

Im Blockschaltbild sind alle diese Befehle als Betriebsbefehle bezeichnet. Die Dateneinstellung fiir den

Funktionscode E98 zur Auswahl der Funktion der Klemme [FWD] und E99 fiir [REV] bestimmt,

welcher Bitwert als Startbefehl ausgewihlt werden soll. Bei identischer Einstellung der Bits 13 und 14

zur Auswahl der Funktion von FWD oder REV folgt der Ausgang der Prozessorlogik fiir die Bits 13

und 14 der in Abbildung 4.2 enthaltenen Wahrheitstabelle.

Hat eines der Bits 13 und 14 den logischen Wert ,,1, schaltet die ODER-Logik die Aktivierung der
Kommunikationsverbindung LE ein. Dies ist identisch mit den Bits O und 1.

Werden die Betriebsbefehle FWD und REV gleichzeitig eingeschaltet, schaltet die Logik die internen
Betriebsbefehle FWD und REV zwangsweise ab.

Wenn Sie Daten (1 oder 3) fiir den Funktionscode H96 (Prioritit der STOP-Taste/Start-Check) setzen,
um die Prioritdt der Taste s@, einzuschalten, werden die internen Betriebsbefehle FWD und REYV bei
Betitigung der Taste & zwangsweise abgeschaltet. In diesem Fall ersetzt die
Signalerzeugungsschaltung ungeachtet der Einstellung von HO7 (Beschleunigungs-/Verzdgerungsprofil)

die Verzdgerungscharakteristik des Umrichters automatisch durch die lineare Verzogerung.

Liegt die Referenzfrequenz unter der Startfrequenz (F23) oder der Stoppfrequenz (F25), werden die
internen Betriebsbefehle je nach Ausgang der Entscheidungslogik endgiiltig abgeschaltet und der
Umrichter bremst den Motor ab und stoppt ihn.

Der Umirichter ist auerdem mit einer Funktion ausgestattet, aufgrund derer die Logik den
Betriebsbefehl automatisch abschaltet, wenn durch den Frequenzsollwert eine Referenzfrequenz
unterhalb des Unterwertbegrenzers (F16 und H63) festgelegt wird.

Des Weiteren schaltet der Umrichter den Betriebsbefehl ab, wenn aufgrund der Eingabe des Befehls fiir
abnormale Frequenz, E65=0, die Erkennung des Sollwertsignalausfalls aktiviert wird.

Bei zeitgebergesteuertem Betrieb beginnt der Zihler bei Eingabe eines Betriebsbefehls mit der
Abwirtszdhlung und der Umrichter schaltet den internen Betriebsbefehl nach Ablauf der Zeit
automatisch ab und gibt gleichzeitig die Haltefunktion im Bedienteil frei.

Wird bei aktivierter Uberlaststoppeinrichtung eine Uberlast erkannt, schaltet der Umrichter den
Betriebsbefehl je nach der Dateneinstellung des Funktionscodes J65 ab. Zum Wiederanlauf des
Umrichters schalten Sie den Betriebsbefehl einmal aus und wieder ein.
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4.4 Regelungsblock

Maximalfrequenz 1
I-(F04) Basisfrequenz 1
Dreh- Startfrequenz 1
EChtUngS- (Haltezeit)
-1 egrenzung 5) Stoppfrequenz
" —I_O ppfreq
0 1 1 Keine, (Haltezeit)
| Vorwarts-
drehung
|

Beschl./Verzdg.-Proz.

H2870 'y
n_qn Beschleunig.-/
-1 Droop-Regelg Drehung erzoger_g
Berechnetes |
\ Verzog -Modus
I Verzogerungszen fir
Droop-Regelung erzwungenen Stopp
Beschl/Verz.- (H63) Unterwertbegr. (Moduswahl)
Zeit wéhlen
RT2IRT1

Beschleuni- Beschleuni-
gungszeit gungszeit 1

[ H70=0,999
Verzége- Verzége- I
1

rungszeitv fU"QSZeliI_"_O_ _ H7070.00
Beschleun.-Zeit 2 H70=0.0

Verzdger.-Zeit 2

5= 0 Regelg.z.Uberlastvermeidg.
Regelg.zur | —I é’é@%{é H Frequenz- |
1

Uberlast-  (H70 prozzsotr’ .|
i r. bei
vermeidung . bel
Auswahl Drehmoment- '®)
Begrenzerebene
TL27L17

Drehm.-Begrenzer 1
(Begrenz-Ebene f.Anstrg)
Drehm.-Begrenzer 2
(Begrenz-Ebene f.Anstrg)

A\ 4

Drehm.-Begrenzer
(Bremsung)
| + H76

Drehm.-Begrenzer 1 ] - grenzwert
(Begrenz-Ebene f.Brems.) -

Drehm.-Begrenzer 2 E17
(Begrenz-Ebene f.Brems.) -

(I

_C_ -1 Einstellung
< B%ﬁ%g\r%genst > — Drehmoment-

[

_C_

| Betriebs-

__'i HB9=0 _ _

| F43=0

o]
|

ol | I'To
HB9= —Oo |
24

F4320

»_entscheidg.

Drehm.-Begrenzer

(Bremsung)
Automat. Verzégerung H76
Berechnetes t Hauptsteuer-
< Drehmoment ld block
Grzwrt-
Abbr. bei
Automat. Verzégerung H69 = 0
(Modus-Auswahl) H69 +
Wiederanlaufmodus nach
kurzzeit. Spannungsausfall(H14
(Frequenzabfallrate) ( ) Strombegrenzungsregelung
Strombegrenzer (Ebene) (F44
Ausgangs-
t
strom Abbr. bei
Strombegrenzer F43=0
(Modus—Auswahl)@
Reaktionszeit der UA".?J},“.’S?S&'Q F42 ) Steuermodus-Auswahl 1
Schlupfkompensation Deaktivierung Schlupfkompensation 1
< Berechnetes
Drehmoment O O

Schlupfkompensations-

verstarkung fiir

Ansteuerung
Schlupf-Nennfrequ.

Abbildung 4.3.1: Regelungsblock - Eingangsstufe
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Strom-
versorg.

@—

Gleichrichter

~4

GIETCITSTTomT= 1
bus-Konden $
ator
% T g
1 l_ 1

t1t

Kuhllufter I
Ein/Aus-
Gatter-Ansteuerschaltung | Auilguarll‘g/;s:,tvgom Eglﬁ?ltT.nf?
oY thlerlifter
ttt
Ein/Aus- e
Schaltung
Kuhlerlufter

PWM-Signale

Uberstrom-Momentanwert-
begrenzung(Modus-Auswahl

Ausgangsstrom
(lu, Iv, Iw)

Komparator
Stromgrenzwert ——

Alarm
O

b 0c3

5 0
| 1 > Verarbeitung
” Stromgrenzwert

()

Motor

Maximalfrequenz 1

Basisfrequenz 1

Nennspannung bei Basisfrequenz 1
F06)Maximale Ausgangsspannung 1
Drehmomentverstarkung 1
37) Lastauswahl/Autom.Drehm.-Verst./Autom. Sparbetrieb 1
Steuermodus-Auswahl 1

E;‘Z‘a;ﬁ;‘;; Nicht lineares V/f-Profil 1 (Frequenz) EbC
Oberwert; (Spannung) Spannun
( ) Nicht lineares V/f-Profil 1 (Frequenz) geg ung
v _(Spannung)%—grﬁasen/ Gleichstrom
erzogerungs-  3-Phasen-
A charal?teristﬁ( Wandler bussfs)
B ——
EDC-
PWM-
Verstarkg. fiir iTg) sation Prozessor g
Unterdriickg. von —_——
Ausgangsstrom- A
(Nennleistung)
(Nennstrom)
Motorgerausch
(Tragerfrequenz)
gg;gx;gr_ Frequenz- Trager-
(unterer begrenzer >| frequenz
Frequenzl-) (Unterwert) DC-Bremsung 1 (Ton) >
grenzwer! -
(Bremsmodus) €_| Abbr. bei H98 = 0
Hardware- - X
DC-Bremsung 1 Strom- | (H98)BIt 0)
(Bremswert) .—.F21 begrenzer t
(Startfrequenz) (F20 uBbit:\if:csr; Prozessor far
Bremsdauer) (F22 - Reduzierung
( Dé‘ Tragerfrequenz

Autom. Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors (Automat. Suche)
Autom. Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors (Verzogerung fir
automat. Suche)

Wiederanlauf nach kurzzeit. Spannungsausfall (Modus-Auswahl)
Wiederanlauf nach kurzzeit. Spannungsausfall (Wiederanlaufzeit)
Wiederanlauf nach kurzzeit. Spannungsausfall (Frequenzabfallrate)

Wiederanlauf nach kurzzeit. Spannungsausfall (zuldssige Dauer des
Spannungsausfalls)

STM—>| Autom'.1 %uche
naci er
Leerlaufdreh-
zahl des Motors
A

Wiederanlauf
nach kurzzeit.
[Spannungsausfall

Hinweis:

Funktionscodes im oben dargestellten Steuerblock gelten fiir Motor 1. Fiir Motor 2 ist der
Funktionscode fiir Motor 1 geméaB der folgenden Tabelle durch den Funktionscode fiir

Motor 2 zu ersetzen.

Funktions-
code fir
Mot. 1

Fo3

F04 | FO5 | FO6 | FO9

F20

F21

F22

F37

F42

Functions-
code fir
Mot.2

A01

A02 | AD3 | AD4 | AO5

A09

A10

At1

A13

A14

Funktions-
code fir
Mot. 1

He8

H80 | P02 | P03 | PO6

P07

P09

P10

P12

P99

Functions-
code fir
Mot.2

A40

A41 [ A16 | A17 | A20

A21

A23

A24

A26

A39

Abbildung 4.3.2: Regelungsblock - Ausgangsstufe




4.4 Regelungsblock

BLOCKSCHALTBILDER DER STEUERLOGIK
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Die Abbildungen 4.3.1 und 4.3.2 zeigen schematische Blockschaltbilder der Eingangs- bzw.
Ausgangsstufe, die den Prozess erldutern, bei dem der Umrichter den Motor entsprechend dem endgiiltigen
Betriebsbefehl FWD oder REV ansteuert, sowie den Frequenzsteuerbefehl, der vom Befehlsblock fiir die
Ausgangsfrequenz oder vom PID-Regelungsblock gesendet wird.

Es folgen weitere und ergiinzende Informationen.

Die oben links im Blockschaltbild dargestellte Logik verarbeitet die endgiiltige Referenzfrequenz so,
dass sie fiir den Riickwirtslauf des Motors invertiert (x(-1)) oder durch O (null) ersetzt wird, um den
Motor zu stoppen.

Bei aktivierter Droop-Regelung (H28) werden je nach Lastmoment die Droop-Eigenschaften wirksam.

Der Drehrichtungsbegrenzer (HO8) begrenzt die Polaritit (vorwérts oder riickwirts) des endgiiltigen
Frequenzsollwerts (Referenz) und trigt zur Wirksamkeit der Anti-Vorwérts- und Anti-
Riickwirtsfunktion des Umrichters bei.

Der Beschleunigung-/Verzogerungsprozessor bestimmt die Ausgangsfrequenz des Umrichters anhand
der Daten der zugehorigen Funktionscodes. Uberschreitet die Ausgangsfrequenz den durch den
Frequenzbegrenzer (Oberwert, F15) vorgegebenen oberen Grenzwert, begrenzt der Umrichter die
Ausgangsfrequenz automatisch auf den oberen Grenzwert.

Bei aktivierter Uberlastvermeidung schaltet die Logik die Ausgangsfrequenz automatisch auf die
aktivierte Seite der Uberlastunterdriickungssteuerung und steuert die Ausgangsfrequenz entsprechend.

Nach dem Aktivieren des Drehmomentbegrenzers schaltet der Umrichter seine Ausgangsfrequenz auf
einen der Drehmomentbegrenzer und setzt den Betrieb fort. Der Klemmenbefehl TL2/TL1 schaltet das
Niveau der Drehmomentbegrenzung. Beim Bremsmoment wird die Begrenzung der Frequenzsteuerung
anhand der Daten des Funktionscodes H76 vorgenommen.

Nach dem Aktivieren der Riickgewinnungsenergieunterdriickung schaltet der Umrichter seine
Ausgangsfrequenz automatisch in einen der Modi zur Riickgewinnungsenergieunterdriickung und setzt
den Betrieb fort, wobei die Verzogerungszeit iiber die vorgegebene Zeit hinaus verldngert wird. Beim
Bremsmoment wird die Begrenzung der Frequenzsteuerung anhand der Daten des Funktionscodes H76
und der Drehmomentbegrenzung vorgenommen.

Nach dem Aktivieren des Strombegrenzers schaltet der Umrichter seine Ausgangsfrequenz auf einen der
Strombegrenzer und setzt den Betrieb fort.

Definieren Sie die Schlupfkompensation unter Einbeziehung des Schlupfnennwertes des Motors (P12),
der Schlupfkompensationsverstirkung fiir Ansteuern (P09) und Bremsen (P11), getrennt nach Ansteuern
und Bremsen, und auBerdem der Reaktion auf die Schlupfkompensation als Reaktionszeit auf die
Schlupfkompensation (P10).

Die Spannungsberechnungsschaltung bestimmt die Ausgangsspannung des Umrichters. Die
Berechnungsschaltung passt die Spannung an, um das Motorausgangsdrehmoment zu steuern.

Bei  aktivierter  Gleichstrombremsung  schaltet die  Logik die  Spannungs-  und
Frequenzsteuerkomponenten aufgrund der Festlegung durch den Gleichstrombremsblock so, dass der
Motor den entsprechenden Gleichstrom fiir die Gleichstrombremsung erhlt.
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4.5 PID-Prozessregelungsblock

LED-Monitor (Drehzahlmonitor)

Tastenfeldbedienung
0121~

< Referenzfrequenz
Motordrehz. in 1/min

Befehl fir 410
Lastwellendrehzahl |

0
Bef_ . Zeitdauer mit 8l
konst. Zufuhr [,

Frequenzbefehl 1

1
|
112 O /—|—\ |
+ * | |
Hardware- [c PTC-Themistor 31 |
schalter (Funktion C1) (Vodus-Ausw) "0" | > @
SwW7=C1 E59=0 H26=0 [12] Offset 0-Begrenzer + 2 : :
1] o0—0 O /T\ ©/
3
Hardware- [c1 I
schalter (Furktion C1) "o 5 | |
SW7=V2 E59=1 0-Begrenzer |
phdddl = |
0—0 O e
— A |
. [C1] (Furition 2, 0" I
(Cll (Funkdion Filter 0-Begrenzer -
\2), Offset g
Hardware- PTC-Themistor
schalter  (Modus-Ausw)
SW8=ON  H26=1
———06 00 0—» r
Alarm
0h4
H27 Kompa-
AUF AB-Steuerung PTCThemistor (:amtgf
Einstellung (Evere)
Anfangsfrequenz
AUF- Befehl N
uP »|  AUA —
AB PID-Prozessbefehl vom Tastenfeld |
Ao g S———e . I
DOWN -Prozessbefel
» ' | |
AUA 31 1
AB O |
> Steuerg. | |
4
- S13 O ]
O O L———
) [ ~ 3 Verstarkung ~ Vorspannung Egﬁiﬁs&;‘gﬁr
Eingangsklemme) _ 5™ | D l/O-Karte > . (c32)X(c3a) (51X Cs2)
D I/O-Karte (Option) | 5
—_ | 1
-0 O+ [
¥
Imp.-Folge ) +
Eingangsklemme PG-Karte @ — .
PG-Karte (Option) Verstarkung ~ Vorspannung PID-Riick-
> e o | kopplung
5
| ] >
L_ o 46,
[C1] (Funktion V2) '
3 Verstarkung Vorspannung
|
Standard-Tastenfeld ,0“beiy98=1,3 | 5
RJ-45-Anschluss oder H30=4,5,8 P =
(RS-485)
Host-Betriebsmittel D O\O— Frequenzbefehl
uber

Option. RS-485+2
Kommunikations-
karte

Host-Betriebsmittel

,0“beiy98=1,3

oderH30=1,3,7
o

,0° bei

*2
Host-Betriebsmittel

{Optionale Feldbuskartg

H30=1,3bis 5,
7,8

Kommunikation

Go—YUo _ 1

Letzter Lo
wirksamer

Befehl

Abbildung 4.4.1: PID-Prozessregelungsblock - Eingangsstufe



Kommunikations- .
h " Auswahl Multifrequenz ~Abbr. PID-Regelungl
verbindung tiber Prepiianis HPD
RS485 Feldbus !
LE
4@)_D_ Mit PID-Regelung
Unrrichter in Betri h
RN a
begrenzer
Oberwert)
Manueller Drehzahlbefehl - (
@ — IO I 1 -F15
Komnn:\l;nfcrs— 1 | - 1oT 7
verbindungsfunktion Busverbindungs- H I Austlend- Arsteaieq ez
furkion lg | Nuvﬁeqm | ' /O‘I—’ frecpere befer
026 == Mireerz2 (67O | L
I 02 @+o ! (aon)
13bis578 Mitiecpenz.3 O__. F16
_ll._o _! 13 - Frequenz-
;II._O | il | begrerzer
- , Unterwert)
® o | (Ut
] PID-Regeiung
Auswahl Muttifrequenz (Anti Reset WWindup)
54558 PID-ntegralanteil halten J10
ADHD———————— (PIDRege!uu .
;I%Imegral- und Differenzialanteil PID-Prozessausgangs)
ADRST J18
STA 5~ A
| [ 4 | b PID-
j0 : mvert. (o ||
Muitifrequenz 4
| | PID-Reg., P (Verst.) J19
| | i) 1D
c12)70 I Vorwéirts-/Riickwéirts- PID-Reg.| (l"teg’dze‘t)(unt;?gtlergmm
Mitifrequenz8 Lauf PID-Reg., des PID-
: : D(DFf%ga'lzidzeit) Prozessausgangs)
C16 1O |
Muitifrequenz 12 | | Schalter Jot
[E— Vorwarts-/
o, PID-Regelung
RMUW“&LBL‘ (Modus-Auswah)
O IE > PID-Alarm
PID-Alarmprozessor  —p
. oA
PID-Regelung
(Riickkopplungsfilter) PID-Regelung (Auswehl Alamausgang)

PID-Regelung (oberer Alarm (AH))

PID-Regelung (unterer Alarm (AL))

*1 Erhalt Prioritét, wenn dieselbe Funktion durch E61, E62 und E63 zugewiesen wurde:
Klemme [12] > Klemme [C1] (Funktion C1) > Klemme [C1] (Funktion V2)

*2 Einzelheiten zu den Optionen finden Sie in der Bedienungsanleitung zu jeder Option.

Hinweis:

S-Codes betreffen die Kommunikation. Einzelheiten hierzu finden Sieim

Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448b).

Abbildung 4.4.1: PID-Prozessregelungsblock - Ausgangsstufe
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4.5 PID-Prozessregelungsblock

Die Abbildungen 4.4.1 und 4.4.2 zeigen Blockschaltbilder der Eingangs- bzw. Ausgangsstufe des PID-
Regelungsblocks im aktivierten Zustand der PID-Prozessregelung (JO1= 1 oder 2). Die dargestellte Logik
erzeugt den <Frequenzsteuerbefehl> anhand der Quelle des PID-Prozesssollwerts und der Quelle der PID-
Riickkopplung, der PID-Aufbereitung und der gewihlten Quelle des Frequenzsollwerts bei manuellem
Drehzahlbefehl.

Es folgen weitere und erginzende Informationen.

Diese Logik deaktiviert Einstellungen des Frequenzsollwerts 2 (C30) und des Hilfsfrequenzsollwerts 1
und 2 (E61 bis E63) als manuelle Frequenzsollwerte sowie der Erkennung des Sollwertsignalausfalls
und schaltet zwischen normalem und invertiertem Betrieb um.

Die Festfrequenzsollwerte 1, 2 und 3 gelten nur fiir den manuellen Frequenzsollwert.

Erlduterungen zu gemeinsamen Elementen finden Sie im Abschnitt 4.2, ,,Blockschaltbild fiir die
Ausgangsfrequenz‘.

Zur Auswahl des Analogeingangs (Klemme [12], [C1] (Funktion C1) oder [C1] (Funktion V2)) als
Quelle des PID-Prozesssollwerts miissen Sie Daten fiir die Funktionscodes E61 bis E63 und JO1
einstellen.

Die Festfrequenzsollwerte 4 (C08), 8 (C12) und 12 (C16) gelten nur fiir den PID-PID-Prozesssollwert.

Zur Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb invertiert die Logik die Polaritit des
Unterschieds zwischen dem PID-Sollwert und dessen Riickkopplung (wobei der Befehl INV ein- bzw.
ausgeschaltet oder die Daten von JO1 auf 1 oder 2 eingestellt werden).
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4.6 PID-Tanzerregelungsblock

LED-Monitor (Drehzahliberwachung)
Tastenfeld-Bedienung
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Thermistor _ [C1] (Furktion C1) CED CTY G C), I
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Abbildung 4.5.1: PID-Tanzerregelungsblock - Eingangsstufe



4.6 PID-Tanzerregelungsblock
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PID control (unterer Alarm (AL)) Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation.

Abbildung 4.5: PID-Tanzerregelungsblock - Ausgangsstufe
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Die Abbildungen 4.5.1 und 4.5.2 zeigen Blockschaltbilder der Eingangs- bzw. Ausgangsstufe des PID-
Ténzerregelungsblocks im aktivierten Zustand der PID-Ténzerregelung (JO1= 3). Die dargestellte Logik
erzeugt den <Frequenzsteuerbefehl> anhand der verschiedenen PID-Sollwerte (wie z. B. der
Referenzposition der Ténzerrolle) und deren PID-Riickkopplung, des Priméirfrequenzsollwerts und der
Schalteinrichtungen.

Es folgen weitere und erginzende Informationen.

Beim Primérfrequenzsollwert deaktiviert der Umrichter die Erkennung des Sollwertsignalausfalls und
die Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betriebf.

Die Festfrequenzsollwerte 1, 2 und 3 gelten ausschlieBlich fiir den Primérfrequenzsollwert.

Informationen iiber gemeinsame Logikschaltungen des Ausgangsfrequenzblocks finden Sie im Abschnitt
4.2, ,.Blockschaltbild fiir die Ausgangsfrequenz*.

Zur Verwendung der Analogeingangsklemmen [12], [C1] (Funktion C1) und [C1] (Funktion V2) als
PID-Sollwerteingang (Referenzposition der Ténzerrolle) miissen Sie Daten fiir die Funktionscodes E61,
E62, E63 und JO1 ordnungsgemél konfigurieren.

Die Festfrequenzsollwerte 4, 8 und 12 gelten ausschlieBlich fiir den PID-Sollwert (Referenzposition der
Ténzerrolle).

Der Ausgang des Bandbreitendetektors fiir die Referenzposition der Ténzerrolle schaltet die PID-
Konstanten der PID-Regelung zwischen (J03, JO4 und J05) sowie (J59, J60 und J61) um.

Mithilfe dieser Logik kann der Umrichter zwischen der Verhiltnisregelung (%) des PID-
Prozessorausgangs und der Addition/Subtraktion der Frequenz (Hz) zum/vom Primirfrequenzsollwert
wihlen.

Der PID-Klemmenbefehl ,,Hz/PID 16schen® 16scht die Kompensation der PID-Ténzerregelung, sodass
der Umrichter auch mit dem Primirfrequenzsollwert betrieben werden kann.
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4.7 Auswahleinrichtung fir den FM-Ausgang

4.7 Auswahleinrichtung fir den FM-Ausgang
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SW6 = FMA

O O [FM]
SW6 = FMP

L JI 2 Impulsausgang O O—

Impulsrate

|

|

J
-

Spannungs-
ausgang

Ausgangsfrequenz 1

- |o

Ausgangsfrequenz 2

]

Ausgangsstrom

w

Ausgangsspannung

|

Ausgangsdrehmoment

]

Lastfaktor

(=}

Eingangsleistung

PID-Rickkopplung (PV)

|

PG-Riickkopplung
Spannung auf
Gleichstrombus
Universal-AO

L

|

Motorausgang

Analoger Testausgang 41“—0

|
PID-.Befehl (SV) 415|-O
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| S —

Abbildung 4.6: Auswahl der Ausgangsklemmen [FM]

Das Blockschaltbild in Abbildung 4.6 zeigt die Auswahl und Verarbeitung der internen Signale, die an die
Analog- bzw. Impulsausgangsklemmen [FM] angelegt werden sollen.

Die Kombination aus Daten des Funktionscodes F29 und Stellung des Hardwareschalters SW6 auf der
Schnittstellenleiterplatte gibt eine Eigenschaft der Analog-/Impulsausgangsklemme [FM] fiir eine analoge
Spannung oder eine Impulsfolge an.

Zur Auswahl der Informationen, die zur Analog-/Impulsausgangsklemme [FM] iibertragen werden sollen,
verwenden Sie den Funktionscode F31. Fiir dessen Analogausgang (Spannungsausgang) kann mithilfe des
Funktionscodes F30 der volle Bereich des Ausgangs definiert werden, der dem vollen Bereich des im
externen Betriebsmittel angeschlossenen Voltmeters entspricht. Fiir den Impulsausgang kann mithilfe des
Funktionscodes F33 die Ausgangsrate (Impulsanzahl bei 100 % Ausgang) definiert werden, der der
Auflosung des im externen Betriebsmittel angeschlossenen Zihlers entspricht.

Die Einstellung des Funktionscodes F31 auf ,,10: Universal AO* aktiviert den Datenausgang vom Host
iiber die Kommunikationsverbindung an [FM].

Der analoge Kalibrierausgang (F31 = 14) liefert den Skalenendwert des [FM]-Ausgangs fiir eine Spannung
oder Impulszahl zur Bereichseinstellung an einem angeschlossenen Messgeriit.

4-19
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Kapitel 5

BEDIENUNG UBER RS-485-
KOMMUNIKATION

In diesem Kapitel wird ein Uberblick iiber die Bedienung des Umrichters iiber die RS-485-
Kommunikationseinrichtung gegeben. Einzelheiten finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-
Kommunikation (MEH448Db).
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5.1 Uberblick Gber die RS-485-Kommunikation

5.1

Uberblick {iber die RS-485-Kommunikation

Durch Abklemmen des Standard-Bedienteils vom Umrichter FRENIC-Multi und Verwendung eines
RJ-45-Standardsteckverbinders (modularer Stecker) als RS-485-Kommunikationsanschluss stehen
die folgenden Erweiterungen bei Funktionalitit und Bedienung zur Verfiigung.

B Fernbedienung von einem abgesetzten Bedienteil aus

Mit einem Verldngerungskabel zur Verbindung eines Standard-Bedienteils oder eines optionalen
Multifunktions-Bedienteils mit dem RJ-45-Anschluss konnen Sie ein Bedienteil, das sich an einem
vom Umrichter entfernten Bedienpult befindet, am Umrichter anschlieBen und auf diese Weise eine
Ferndienung realisieren. Das Verlidngerungskabel darf maximal 20 m lang sein.

B Bedienung tUber FRENIC Loader

Uber einen geeigneten Wandler kann ein Windows-PC mit dem Standard-RS-485-
Kommunikationsanschluss verbunden werden. Uber die RS-485-Kommunikationseinrichtung
konnen Sie FRENIC Loader auf dem PC ausfithren und die Funktionscodedaten bearbeiten sowie
die Betriebsstatusinformationen des Umrichters iiberwachen.

B Steuerung Uber den Host

Sie konnen einen Personalcomputer (PC) oder eine SPS als Host (einer iibergeordneten Ebene)
verwenden und den Umrichter als dessen untergeordnetes Gerét steuern.

Zu den Protokollen fiir die Verwaltung von Netzwerken mit Umrichtern gehoren das Modbus-RTU-
Protokoll (mit dem von Modicon Inc. eingefithrten Protokoll kompatibel), das in der
Automatisierungstechnik weit verbreitet ist, und das Universal-Umrichterprotokoll von Fuji, das die
Baureihe FRENIC-Multi und herkommliche Umrichter unterstiitzt.

Durch AnschlieBen des Bedienteils wird automatisch auf das Bedienteilprotokoll

Hinweis umgeschaltet. Es muss keine Funktionscodeeinstellung gedndert werden.
Bei der Verwendung von FRENIC Loader, wozu ein spezielles Protokoll zur Verarbeitung
von Loader-Befehlen erforderlich ist, miissen Sie einige Funktionscodes fiir die

Kommunikation entsprechend einstellen.

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC Loader.

Auflerdem kann ein weiterer RS-485-Kommunikationsanschluss hinzugefiigt werden, indem eine
optionale RS-485-Kommunikationskarte im FRENIC-Multi-Umrichter installiert wird. Diese
zusitzliche Kommunikationsverbindung kann nur als Anschluss fiir einen Host und nicht fiir ein
Bedienteil oder fiir FRENIC Loader verwendet werden.

Einzelheiten zur RS-485-Kommunikation finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-
Kommunikation (MEH448Db).

5-1
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RS-485-Spezifikationen (Standard und Optionen)

Element Technische Daten
Protokoll FGI-BUS Modbus RTU Loader-Befehle (nur
bei Standardversion
unterstiitzt)
Kompatibilitit Fuji-Universalprotokoll | Kompatibel mit Spezielles Protokoll
fiir Umrichter Modicon Modbus RTU | (nicht offengelegt)

(nur im RTU-Modus)

Anzahl unterstiitzter
Stationen

Host-Gerit: 1

Umrichter:  max. 31

Elektrische
Spezifikation

EIA RS-485

RS-485-Anschluss

RJ-45-Steckverbinder (Standard) oder Anschlussklemmenblock (optional)

Synchronisierung Asynchrones Start-Stopp-System
Ubertragungsart Halbduplex
Ubertragungs- 2400, 4800, 9600, 19200 oder 38400 Baud
geschwindigkeit
Linge des max. 500 m
Ubertragungskabels
Anzahl vorhandener 1 bis 31 1 bis 247 1 bis 255
logischer
Stationsadressen
Format des FGI-BUS Modbus RTU FRENIC Loader
Nachrichtenrahmens
Rahmen- SOH-Erkennung (Start Erkennung einer fiir Erkennung des
synchronisierung Of Header) den Zeitraum von 3 Anfangscodes 96H
Bytes ausbleibenden
Dateniibertragung
Rahmenlédnge Normale Ubertragung Variable Linge Variable Linge
16 Bytes (fest)
Schnelle Ubertragung
8 oder 12 Bytes
Maximal iibertragene | Schreiben: 1 Schreiben: 50 | Schreiben: 41
Daten Wort Worter Worter
Lesen: 1 Wort Lesen: 50 Worter Lesen: 41 Worter
Nachrichtensystem Polling/Auswahl/Broadcast Befehlsnachricht
Format der ASCII Binir Biniér
ibertragenen Zeichen
Zeichenldnge 8 oder 7 Bit (durch den 8 Bit (fest) 8 Bit (fest)
Funktionscode
einstellbar)
Paritit Gerade, ungerade oder keine (durch den Gerade (fest)
Funktionscode einstellbar)
Linge des Stoppbits 1 oder 2 Bit (durch den Keine Paritit: 2 1 Bit (fest)
Funktionscode Bit/1 Bit
einstellbar) Gerade oder keine
Paritit: 1 Bit
Auswahl durch
Parititseinstellung
Fehlerpriifung Summenpriifung CRC-16 Summenpriifung
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5.1 Uberblick Gber die RS-485-Kommunikation

5.1.2 Pin-Belegung an einem RJ-45-Steckverbinder fur den
Standard-RS-485-Kommunikationsanschluss

An dem fiir das Standard-Bedienteil vorgesehenen Anschluss wird ein RJ-45-Steckverbinder mit der
folgenden Pin-Belegung verwendet:

Pin Signal- Funktion Bemerkungen
bezeichnung

1 und 8 Vee Stromquelle fiir das Bedienteil | 5-V-Stromversorgungsleitungen

2und 7 GND Bezugspotenzial Masseanschliisse

3und 6 NC Nicht belegt Kein Anschluss

4 DX- RS-485-Daten (-) Integrierter Abschlusswiderstand: =
112 Q ]

5 DX+ RS-485-Daten (-) _ _ B
Ein-/Ausschalten mit SW3* o

* Einzelheiten zum SW3 finden Sie unter ,,Einstellen der Schiebeschalter® im Abschnitt 8.3.1, ,,Funktionen an
den Anschlussklemmen®.

Abschluss- RJ-45-
widerstand Steckverbinder

RJ-45-
Anschluss

NOILVMINNNINOM-G8¥-SH 434 DNNN3Id39

Hinweis Die Pins 1, 2, 7 und 8 des RJ-45-Anschlusses sind ausschlieBlich zur Stromversorgung und

Masseverbindung fiir Bedienteile vorgesehen. Achten Sie beim Anschlieen anderer Gerite
an den RIJ-45-Anschluss darauf, dass diese Pins nicht verwendet werden. Die
Nichtbeachtung dieses Hinweises kann zu einem Kurzschluss fiihren.

Schlieen Sie keinen Umrichter FVR-E11S an, da sich die Pin-Belegung des Bedienteils
von der Belegung bei FRENIC-Multi-Umrichtern unterscheidet. Der Anschluss eines
Umrichters konnte zu einer Beschddigung des Umrichters fiihren.
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5.1.3 Pin-Belegung far die optionale RS-485-
Kommunikationskarte

Die RS-485-Kommunikationskarte enthilt zwei RJ-45-Anschliisse fiir ein Netzwerk mit mehreren
Knoten. Der RJ-45-Anschluss weist die nachfolgend aufgefiihrte Pin-Belegung auf.

Pin Signal- Funktion Bemerkungen
bezeichnung
1, 3, 6, 7 | NC Kein Anschluss —
und 8 (reserviert fiir die Stromquelle des
Bedienteils)
SD Anschluss fiir Schirmung Intern angeschlossene Schirmung
4 DX- RS-485-Daten (-) Integrierter Abschlusswiderstand:
5 DX+ RS-485-Daten (-) ! 1_2 Q .
Ein-/Ausschalten mit SW9*

* Einzelheiten zum SW9 finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448b).

5.1.4 Kabel fiir den RS-485-Anschluss

Achten Sie darauf, dass Sie am RS-485-Kommunikationsanschluss ein geeignetes Kabel und einen
Wandler anschlieBen, der den betreffenden Spezifikationen entspricht.

L] Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH4438D).
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5.1 Uberblick Gber die RS-485-Kommunikation

5.1.5 Weitere Kommunikationsausriistungen

Dieser Abschnitt enthélt notwendige Informationen zum Anschluss des Umrichters an einen Host
ohne RS-485-Kommunikationsanschluss wie z. B. einen PC oder zur Konfiguration eines
Anschlusses fiir mehrere Knoten.

[ 1] Kommunikationspegelwandler

Die meisten Personalcomputer (PC) sind nicht mit einem RS-485-Kommunikationsanschluss,
sondern mit RS-232C- und USB-Anschliissen ausgeriistet. Zum Anschluss eines FRENIC-Multi-
Umrichters an einen PC benétigen Sie daher einen Pegelwandler von RS-232C auf RS-485 oder
einen Schnittstellenwandler von USB auf RS-485. Um die Kommunikationseinrichtung betreiben zu
konnen, dass die FRENIC-Multi-Umrichter unterstiitzt werden, achten Sie darauf, dass Sie einen der
nachstehend aufgefiihrten Wandler verwenden.

G 'dey

Empfohlene Wandler

KS-485PTI (Kommunikationsspegelwandler von RS-232C auf RS-485)
USB-4851 RJ45-T4P (Schnittstellenwandler von USB auf RS-485)
Lieferant: SYSTEM SACOM Corporation.

[2] Anforderungen an das Kabel

Verwenden Sie ein konfektioniertes 10BASE-T-LAN-Kabel (nach ANSI/TIA/EIA-568A,
Kategorie 5, gerade Ausfiithrung).

Im RJ-45-Steckverbinder sind die Pins fiir die Stromversorgung (Pins 1, 2, 7 und 8)
ausschlieBlich fiir Bedienteile vorgesehen. Achten Sie beim Anschlieen anderer Gerite an
den RJ-45-Anschluss darauf, dass diese Pins nicht verwendet werden. Die Nichtbeachtung
dieses Hinweises kann zu einem Kurzschluss fiihren.

Hinweis

[ 3] Mehrpunkt-Adapter

Um einen FRENIC-Multi-Umrichter iiber ein LAN-Kabel mit RJ-45-Steckverbindern in einer
Mehrpunktkonfiguration an ein Netzwerk anzuschlieen, verwenden Sie einen Mehrpunkt-Adapter
fiir den RJ-45-Steckverbinder.

NOILVMINNNINOM-G8¥-SH 434 DNNN3Id39

Empfohlener Mehrpunkt-Adapter
Typ MS8-BA-JJJ, hergestellt von SK KOHKI Co., Ltd.

[ 4] RS-485-Kommunikationskarte

Um den Umrichter auller dem Standard-RS-485-Kommunikationsanschluss mit einem weiteren RS-
485-Kommunikationsanschluss auszuriisten, installieren Sie diese optionale Karte. Zu beachten ist,
dass FRENIC Loader nicht iiber den optionalen RS-485-Kommunikationsanschluss verwendet
werden kann.

RS-485-Kommunikationskarte (Option)

Einzelheiten hierzu finden Sie im Installationshandbuch fiir die RS-485-Kommunikationskarte
,,OPC-E1-RS* (INR-SI47-1089).

Weitere Einzelheiten hierzu finden Sie im Abschnitt 5.1.5 des Benutzerhandbuches fiir die RS-
485-Kommunikation (MEH448b).
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5.2 Uberblick (iber den FRENIC Loader

FRENIC Loader ist ein Softwaretool, das die Bedienung des Umrichters iiber eine RS-485-
Kommunikationsverbindung unterstiitzt. Mit der Software konnen Sie iiber das RS-485-
Kommunikationsnetzwerk den Umrichter von fern starten oder stoppen, Funktionscodes bearbeiten,
einstellen oder verwalten, wihrend des Betriebes wichtige Parameter und Werte sowie den

5.2.1

Betriebsstatus (einschlieBlich der Alarminformationen) iiberwachen.

[LL] Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC Loader.

Technische Daten

Technische Daten
Element (weil} auf schwarz kennzeichnet die Bemerkungen
Werkseinstellung)
Name der Software FRENIC Loader Ver. 4.0.0.0 oder hoher
Unterstiitzte Umrichter FRENIC-Multi (Hinweis 1)
FRENIC-Eco
FRENIC-Mini
Anzahl unterstiitzter max. 31
Umrichter
Empfohlenes Kabel 10BASE-T-Kabel mit RJ-45-
Steckverbindern, EIA568-kompatibel
o | CPU Intel Pentium III, 600 MHz oder héher (Hinweis 2)
o
% Betriebssystem Microsoft Windows 2000
aa) Microsoft Windows XP
=
< | Arbeitsspeicher mind. 32 MB RAM mind. 64 MB RAM
é empfohlen
§D Festplatte mind. 5 MB freier Speicherplatz
g Kommunikations- | RS-232C oder USB Fiir den Anschluss an den
%D anschluss Umrichter ist die
2 Umwandlung in RS-485-
2 Kommunikation
) .
g erforderlich.
@) Auflosung des XVGA (800 x 600) oder hoher Empfohlen wird eine
E | Monitors Auflosung von 1024 x 768,
= 16 Bit Farbtiefe, oder hoher.
COM-Port o8], COM2, COM3, COM4, COMS, | Die COM-Ports des PC sind
COM6, COM7, COMS8 dem Loader zugewiesen
Ubertragungsrate 38400, 1M, 9600, 4800 und 2400 Baud | Empfohlen werden mind.
19200 Baud
5 (Hinweis 3)
o0
5 Zeichenldnge Voreingestellt
'qg) Linge des Voreingestellt
ug Stoppbits
é" Paritit Voreingestellt
5 | Anzahl der Keine oder l§ bis 10 Anzahl von Wiederholungen
£ | Wiederholungen vor Erkennung eines
2 Kommunikationsfehlers
= Einstellung (100 ms, 300 ms, 500 ms), ( bis 9,0 s) | Dieser Wert muss grof3er als
Zeitiiberschrei- oder (10,0 bis 60,0 s) die Reaktionszeit sein, die
tung (Timeout) mit dem Funktionscode y09
des Umrichters eingestellt
wird.

(Hinweis 1) FRENIC Loader kann nicht bei Umrichtern verwendet werden, die das SX-Protokoll
(Protokoll zur Verarbeitung von Loader-Befehlen) nicht unterstiitzen.
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5.2 Uberblick Giber den FREINC Loader

Bei auf Sonderwunsch hergestellten Umrichtern zeigt FRENIC Loader moglicherweise einige
Funktionscodes nicht auf normale Weise an.

Zur Verwendung des FRENIC Loader bei FRENIC-Mini-Umrichtern ist eine RS-485-
Kommunikationskarte (Option OPC-C1-RS) erforderlich.

(Hinweis 2) Verwenden Sie einen mdglichst leistungsfihigen PC, da ein langsamer PC die Fenster fiir
Betriebsstatusiiberwachung und Testlauf moglicherweise nicht ordnungsgeméal aktualisiert.

(Hinweis 3) Verwenden Sie in einem Netzwerk, in dem auch ein FRENIC-Mini-Umrichter konfiguriert
ist, eine Ubertragungsrate von maximal 19200 Baud, um FRENIC Loader nutzen zu
konnen.

5.2.2 Anschluss

Durch Anschlieen einer Anzahl von Umrichtern an einen PC konnen Sie jeweils einen Umrichter
oder alle Umrichter gleichzeitig steuern AuBlerdem konnen Sie am Multi-Monitor eine Anzahl von
Umrichtern gleichzeitig iiberwachen.

G 'dey

Informationen tiber den Anschluss eines oder mehrerer Umrichter an einen PC finden Sie im
Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448b).

5.2.3 Uberblick iiber die Funktionen

5.2.3.1 Einstellen eines Funktionscodes

Sie konnen die FEinstellung der Funktionscodedaten des Umrichters festlegen, bearbeiten und
iiberpriifen.
List and Edit

In ,List and Edit“ konnen Sie Funktionscodes mit Nummer, Name, eingestelltem Wert,
Einstellbereich und Werkeinstellung anzeigen und bearbeiten.

Je nach Thren Anforderungen konnen Sie sich die Funktionscodes auBerdem anhand der folgenden
Gruppen anzeigen lassen:

NOILVMINNNINOM-G8¥-SH 434 DNNN3Id39

Funktionscodegruppe

* Funktionscodes, die von der Werkseinstellung abweichend eingestellt wurden
* Vergleichsergebnis mit den Einstellungen des Umrichters

* Ergebnis einer Suche nach Funktionscodenamen

* Benutzerdefinierter Funktionscode
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Comparison (Vergleich)

Sie konnen die momentan bearbeiteten Funktionscodedaten mit den in einer Datei oder im
Umrichter gespeicherten Daten vergleichen.

Zur Durchfiihrung eines Vergleiches und Uberpriifung des angezeigten Ergebnisses klicken Sie auf
die Registerkarte Comparison und dann auf die Registerkarte Compared with inverter oder
Compared with file und gegeben den Namen an.

Das Ergebnis des Vergleiches wird in der Spalte Comparison Result der Liste angezeigt.

File Information (Dateinformation)

Durch Klicken auf die Registerkarte File Information werden die Eigenschaft und die
Anmerkungen zur Kennzeichnung der Funktionscode-Bearbeitungsdatei angezeigt.

(1) Property (Eigenschaften)

Zeigt Dateiname, Umrichtertyp, Umrichterleistung, Datum des Auslesens usw. an.

(2) Comments (Anmerkungen)

Zeigt die eingegebenen Anmerkungen an. Sie konnen zur Kennzeichnung der Datei nach Bedarf
beliebige Anmerkungen eingeben.

5.2.3.2 Multi-Monitor

Mit diesem Meniipunkt wird der Status aller Umrichter angezeigt, die in der Konfigurationstabelle
als ,,connected markiert sind.

Multi-Monitor

Ermoglicht die Uberwachung des Status mehrerer Umrichter in einem Listenformat.
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5.2 Uberblick Giber den FREINC Loader

[ Mutimonitor -1of x|

Equipment name §RS48| Capacity | Operation status |In\rener model name |Frequency command | -
1M1 1 5.5 FWD F15 3phase 200V E0.00
INW2 2 0.4 STOP C15 3phase 200V | 3717
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5.2.3.3 Uberwachung des Betriebsstatus

Die Uberwachung des Betriebsstatus bietet vier Uberwachungsfunktionen: /O monitor, System
monitor, Alarm monitor und Meter display. Sie konnen je nach Zweck und Situation ein
entsprechendes Uberwachungsformat wiéhlen.

I/O monitor

Ermoglicht die Uberwachung der Ein/Aus-
Zustiande der digitalen Eingangssignale des
Umrichters und der Transistor-
Ausgangssignale.

System monitor

Ermoglicht die Uberpriifung der
Systeminformationen des Umrichters (Version,
Typ, Wartungsinformationen usw.).

Alarm monitor

Der Alarm-Monitor zeigt den Alarmstatus des
ausgewihlten Umrichters an. In diesem Fenster
konnen Sie alle Einzelheiten des aktuellen
Alarms und die zugehorigen Informationen
tiberpriifen.

Meter display (Messgerateanzeige)

Zeigt analoge Messwerte des ausgewéhlten
Umrichters (wie z. B. die Ausgangsfrequenz)
auf Analog-Anzeigeskalen an. Im rechts
dargestellten Beispiel werden die
Referenzfrequenz und die Ausgangsfrequenz
angezeigt.
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5.2 Uberblick Giber den FREINC Loader

5.2.3.4 Testbetrieb

Die Testbetriebsfunktion ermdglicht den Testlauf des Motors in Vorwirts- und Riickwiirtsrichtung
und die Uberwachung des Betriebsstatus des ausgewihlten Umrichters.

Select monitor item (Zu Frequency command (Frequenzsollwert)

Uberwachendes Element auswéhlen)  Geben Sie den Frequenzsollwert ein oder wihlen diesen aus, um ihn in
Auswahl des anzuzeigenden Elements den Umrichter zu schreiben. Klicken Sie zur Befehlsausfithrung auf
(Ausgangsfrequenz, Ausgangsstron Apply.

usw.)

Status der 1/O-
Anschlussklemmen
Zeigt den Status der
programmierbaren I/O-
Anschlussklelmmen an.

X
Anzeige wna TESE PUN I =10x] %
des o
Betriebs- /Frequancym Hz Azgign an)wﬁsigm Marmally
m \ BU.UEIiI Lpply | |M ultighep freq.zelection [551] Pt -
. w2 fast-to-ztop command [BX] O m
Anzelge Select mopibo-# w3 fPlamreset [RET] Open O
von FWD’ BN w4 [ | [Freq.set2/Freq.eet! [Hz2/Hz1] I Open m
REV, Fremoterlocal [LOC] =2 é
STOP und ] — =
Alarmcode — [®)
s ay c:
)\ | ©
Bedien- T"E [FoQ sperto command [FW0) On
taSten* = ReverseMsgeration command [REY] Open a
S Ry |evesesgio P 2
Update inverter information —@ g
;— =
Connecting Selestinvprter Mo, 1 11INV1 = Clase %
<
Select monitor item (Zu Update inverter information Schaltfrequenz- und %
Uberwachendes Element auswahlen)  (Umrichterinformationen Betriebsbefehlsquellen X
Auswahl der in Echtzeit zu iiber- aktualisieren) Auswahl der Quellen fiir :E|
wachenden Betriebsstatusinformationen Klicken Sie auf die Schaltfliche Schaltfrequenz und Betriebs- O
Refresh, um den auf dem befehl und Aktivierung durch Zz
Loader-Bildschirm angezeigten Klicken auf die Schaltflidche
Betriebsstatus des Umrichters zu Apply.

aktualisieren. Daraufhin zeigt
Loader den aktuellen
Betriebsstatus des Umrichters an.

* Einzelheiten zu den Bedientasten finden Sie in der folgenden Tabelle. Die in der Abbildung oben
vertieft dargestellte Taste FWD zeigt an, dass diese Taste fiir den Vorwirtslauf des Motors aktiv ist.
Analog gilt dies fiir die Taste REV und den Riickwirtslauf.

Taste Beschreibung
STOP Stoppt den Motor
FWD Vorwirtslauf des Motors
REV Riickwirtslauf des Motors
RESET Setzt alle Alarminformationen im ausgewihlten Umrichter zuriick
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5.2.3.5 Echtzeitiiberwachung - Anzeigen des Betriebsstatus eines Umrichters
in Kurvenform

Diese Funktion erméglicht die Uberwachung von bis zu vier Analogwerten und bis zu acht digitalen
Signalen (maximal acht Kanile mit iiberwachten Elementen konnen angezeigt werden), die den
Betriebsstatus eines ausgewéihlten Umrichters wiedergeben und in einem festen Intervall von 200 ms
gemessen werden. Diese GroBlen werden in Echtzeitkurven im Zeitmalistab angezeigt.

Erfasste Kurvenwerte: max. 15.360 Messungen/Kanal.

Unterfenster
Zu tiberwachende Status der Cursor-  Daten Hardcopy Schieberegler  Blinkt wihrend der

lemente festlegen Uberwachung  position peichern~ der Uber- fiir Cursor Echtzeitiiberwach.
Kurve platzieren / / / wachung \
YL \ =/o/x

am Real time trace

Position graphs
teasuring monitd

Frequency command

£0.00 HZ]

Output frequency

41.07 HZ]
Output current Output frequency
14.37 il H3
PwD terminal Output current
OM
CH-4
#1 terminal I—FW’D tormirel o
OFF
1 terminal O |
IW IXT terminal
2 terminal CH-E =
OFF
30Ry terminal
OFF

Start/stop monitoring
{ ¢ STARTASTOR | sdgarced @ |
\

12000ms

START/STOPP Uberwachte Erweiterte Schiebe- Cursor Uberwachungsfenster
der Echtzeit- Elemente in den  Einstellungen regler fiir
iiberwachung Kanilen der Kanile Bereich

Hinweis Wahrend der laufenden Echtzeitiiberwachung ist es nicht moglich,
¢ die RS-485-Stationsadresse zu dndern,
* die erweiterten Kurveneinstellungen zu @ndern oder
¢ den Bildschirm der Echtzeitiiberwachung oder den Cursor zu verschieben.

Durch eine GroBendnderung des Echtzeitfensters wird automatisch die GroBe des
Uberwachungsfensters geidndert.



KAPITEL 6
AUSWAHLEN VON PERIPHERIEGERATEN

In diesem Kapitel werden eine Anzahl von Peripheriegerdten und Optionen, die Konfiguration des
FRENIC-Multi mit diesen Gerdten und Optionen sowie die Anforderungen und Vorkehrungen beim
Auswihlen von Leitungen und Crimp-Anschliissen beschrieben.
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6.1 Konfigurieren des FRENIC-Multi

6.1

Konfigurieren des FRENIC-Multi

In diesem Abschnitt werden die Bezeichnungen und Funktionen von Peripheriegeriten und Optionen
fiir die Umrichter der Baureihe FRENIC-Multi und auflerdem zu Informationszwecken ein
Konfigurationsbeispiel beschrieben. Abbildung 6.1 enthilt einen Schnelliiberblick iiber die zur

Verfiigung stehenden Optionen.

Abgesetztes Bedienteil (Standard)
Bei Anbau der mitgelieferten Riickwand und Verwendung
des Verlangerungskabels ist Fernbedienung méglich.
trom-

Dieses Multifunktions-Bedienteil enthélt eine groBe 5-
stellige 7-Segment-LED mit Hintergrundbeleuchtung
(kann nicht am Umrichter montiert werden).

oder.

Uberspannungsschutz

Absorbiert von der Stromversorgung kommende
SpannungsstéBe, um alle an der Stromversorgung
angeschlossenen Gerate zu schiitzen.

(Vetrieb durch Fuiji Electric Technica Co., Ltd.)

HF-Drossel zur Reduzierung des HF-
Rauschens: ACL-40B, ACL-74B

Zur Reduzierung des Rauschens verwendet. In den
meisten Fallen sind Auswirkungen auf die Steuerung in
einem Frequenzband ab 1 MHz aufwérts zu beobachten.
Da die Auswirkungen in einem breiten Frequenzband
auftreten, ist dies eine einfache GegenmaBnahme gegen
das Rauschen. Bei einer kurzen Verkabelung (ca 20 m)
zwischen Motor und Umrichter schlieBen Sie die
Reaktanz auf der Stromversorgungsseite an, bei mehr als
20 m auf der Ausgangsseite.

EMV-kompatibles Filter

Hierbei handelt es sich um ein Filter, das ausschlieBlich
zur Einhaltung der europaischen EMV-Richtlinien
(Emissionen) verwendet wird.Einzelheiten zur
Herstellung der Verbindungen finden Sie im

Netzfilter

Dieses Filter kann fiir den selben Zweck wie das oben
beschriebene EMV-kompatible Filter verwendet werden,
entspricht jedoch nicht den EMV-Richtlinien.

Manet-
schiitz

Ausgangsfilter

Dieses Filter wird an die Ausgangsstromkreise
rauscharmer Umrichter (Tragerfrequenz 8 bis 15 kHz,
6 kHz bei Ausgangsstromkreisen ab 30 kW)
angeschlossen und dient folgenden Zwecken:

¢ Unterdriickung von Schwankungen der
Motorklemmenspannung. Verhinderung von Schaden
an der Motorisolierung durch SpannungsstéBe bei
400-V-Umrichtern.
Unterdriickung von Leckstrom in der Verkabelung auf
der Ausgangsseite. Reduzierung des Leckstroms bei
mehreren nebeneinander betriebenen Motoren oder
bei langer Verkabelung.
Unterdriickung des Strahlungsrauschens und
Induktionsrauschens von der Ausgangsverkabelung.
Effektive GegenmaBnahme zur Rauschreduzierung
bei langer Verkabelung in einer Anlage.
Achten Sie bei Anschluss dieses Filters darauf, dass
die Tragerfrequenz (F26) auf mindestens 8 kHz (6
kHz bei Modellen ab 30 kW) eingestellt ist.

Dieses Filter wird an die Ausgangsstromkreise rauscharmer Umrichter
(Tragerfrequenz 8 bis 15 kHz, 6 kHz bei Ausgangsstromkreisen ab 30
kW) angeschlossen und dient folgenden Zwecken:

o L (v von der
Verhinderung von Schaden an der Motorisolierung durch
SpannungsstoBe bei 400-V-Umrichtern.
Unterdriickung des Strahlungsrauschens und Induk-

von der

Effektive 2ur bei langer
Verkabelung in einer Anlage.
Dieses Filter ist nicht auf bestimmte Tré
AuBerdem konnen die Motoren wéhrend der Installationsphase
ohne diese Option gedreht werden.

Uberspannungsdampfer
Fur Magnetschitze
Fur Mini-Steuerrelais, Zeitgeber

Absorbiert externe Uberspannungen sowie Rauschen und verhindert Fehlfunktionen von

Magnetschiitzen, Mini-Steuerrelais, Zeitgebern usw.
(Vertrieb durch Fuiji Electric Technica Co., Ltd.)

Uberspannungsableiter

Absorbiert externe Uberspannungen sowie Rauschen und verhindert Fehlfunktionen von
elektronischen Geréten, die in Bedienpulten usw. verwendet werden.

St
Multifunktions-Bedienteil (in Kirze erhéltlich) versorg.
TP-G1

Verlangerungskabel fir

Fernbedienung T 3
Dieses Kabel wird w Lange
bei Fernbedienung

verwendet.

* Steckverbinder: RJ-45

Bedienteil-
Steckverbinder

Schnittstellen-
Leiterplatte

Andere
Umrichter

Bremswiderstand

Zur Verbesserung der Bremsleistung
bei haufigen Start- und Stopp-
vorgéngen oder bei hoher Last
aufgrund des Tragheitsmoments usw.

Filterkondensator zur Reduzierung des
HF-Rauschens

NFML IM314KPD

Zur Reduzierung des Rauschens im AM-
Frequenzband.

* Nicht auf der Ausgangsseite des Umrichters verwenden.
(Hergestellt von NIPPON CHEMI-CON, Vertrieb
durch Fuji Electric Technica Lo., Ltd.)

Frequenzmesser
Frequenzeinsteller

Frequenzmesser (45, 60 mm, quadrat.),
Vertrieb durch Fuii Electric Technica Co.,

Frequenzeinstellvorrichtg.,
(Vertrieb durch Fuji Electric Co.)

Umrichtersoftware fiir Windows (Loader)

Diese Software wird zum Einstellen von Funktionscodes
im Umrichter, zur Verwaltung von Daten usw. von einem
Personalcomputer aus verwendet.

USB/RS-485-Wandler, USB-Kabel
(Vertrieb durch System Sacom Sales Corp.)

USB/RS-485-
Wandler Personalcomputer

Schnittstellenkarte (in Kirze erhaltlich)

PG-Karte
OPC-E1-PG
Zur Durchflihrung von Frequenzeinstellung, Drehzahl-
und Positioinssteuerung tber Eingabe von Impulsfolgen
mit Riickmeldung an das PG.
Technische Daten des PG:
e Stromversorgung: 50 V, max. 100 mA
* Ausgangssignal: Open Collector oder komlementar
* Max. Frequenz der Ausgangsimpulse: 30 kHz

DI/O-Karte

OPC-E1-DIO

Zum Hinzuftigen weiterer DI- und DO-Signale im
Umrichter FRENIC-Multi.

RS-485-Kommunikationskarte (zur
Verzweigung): OPC-E1-R

Zum Anschluss eines Hosts (Master) wie z. B. eines PC
oder einer SPS zur Steuerung des FRENIC-Multi als
untergeordnetes Gerét (Slave). (Dies ist eine Zusalzkarle
zu der in den FRENIC-Multi integrierten RS-485-
Kommunikationsfunktion.)

Vorsicht: Diese optionale Karte kann nicht an das
Bedienteil oder den Loader angeschlossen werden.
AnschlieBbare Gerate: 1 Host, 31 Umrichter
Elektrische Spezifikation: EIA RS-485
Synchronisierungsverfahren: asynchroner Start-Stopp
Kommunikationsverfahren: Halbduplex
Ubertragungsrate (Baud): 2400, 4800, 9600, 19200,

Maximale Ubertragungsentfernung: 500 m
Abschlusswiderstand: integriert

DeviceNet-Karte
OPC-E1-DEV N
Zur Einstellung, Anderung und Uberprifung der
Funktionscodes, die flir Bedienbefehle,
Frequenzeinstellung, Uberwachung und Betrieb vom
DeviceNet-Master aus erforderlich sind.
¢ Verbindungsknoten: max 64 Geréte (einschl. Master)
¢ MAC-Adresse: 0 bis 63
o |solierung: 500 V DC (Optokoppler)
o Ubertragungsrate (kBit/s): 500, 250, 125
¢ Leistungsaufnahme: 24 V DC, max. 50 mA

Bremswiderstand

(Zur Koordinierung der Stromversorgung)

1. Verwendung bei einer Leistung des

Netztransformators von tiber 500 kVA und dem

Zehnfachen der Nennleistung des Umrichters.

Verwendung, sofern ein Thyristorumformer als Last

am selben Transformator angeschlossen ist.

* Wird im Thyristorumrichter keine Loschdrossel verwendet, muss

auf der Eingangsseite des Umrichters eine Wechselstromdrossel

angeschlossen werden. Achten Sie darauf, dass dies der Fall ist.

. Zur Verhinderung der Trip-Abschaltung in Fallen, in

denen durch Ab- und Zuschaltung des Phasenwinkel-

kondensators in der Netzstromversorgung eine

Uberspannungsabschaltung des Umrichters

verursacht wird.

Verwendung bei einer Phasenverschiebung von mehr

als 2 % in der Versorgungsspannung.

(Zur Verbesserung des Leistungsfaktors,

Verringerung von Oberwellen)

*Informationen zur Auswirkung der Verringerung finden
Sie in den beiliegenden Richtlinien.

I

w

>

Adapter flr Tafelmontage (in Kiirze erhaltlich)

Mithilfe dieses Adapters kénnen altere von Fuji Electric
hergestellte Umrichter gegen die neusten Modelle
ausgetauscht werden.

Montageadapter fiir externe Kihlung
Tafelmontage (in Kirze erhaltlich)

Dieser Adapter dient dazu, den Kihllifter des
Umrichters nach auBerhalb der Bedientafel zu verlagern.

Abbildung 6.1: Schnellliberblick tber die Optionen
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6.2

Auswahlen von Leitungen und Crimp-Anschlissen

Dieser Abschnitt enthélt Informationen zur Auswahl von Leitungen fiir den Anschluss des
Umrichters an offentliche Stromversorgungsleitungen, an den Motor sowie an optionale bzw.
periphere Gerite. Der Pegel der vom Umrichter ausgehenden elektrischen Storungen oder der durch
den Umrichter von externen Quellen aufgenommenen Stérungen kann je nach Art der Leitungen und
deren Verlegung variieren. Zur Losung von Problemen im Zusammenhang mit Stdrungen siehe
Anhang A, ,,Vorteilhafte Verwendung von Umrichtern (Hinweise zu elektrischen Storungen)*.

Wihlen Sie die Leitungen anhand der folgenden Anforderungen aus:

- ausreichende Strombelastbarkeit, um den durchschnittlichen Nennstrom zu gewéhrleisten
(zulédssige Strombelastbarkeit)

- aufeinander abgestimmte SchutzmaBnahmen mit MCCB oder ELCB mit Uberstromschutz
im iiberstromgefihrdeten Bereich

- Spannungsabfall aufgrund der Leitungslinge innerhalb des zuldssigen Bereiches

- geeignet fiir Art und Querschnitt der Anschliisse an den vorgesehenen optionalen Geriten

Nachfolgend sind empfohlene Leitungen aufgefiihrt. Verwenden Sie diese Leitungen, sofern nicht
anders angegeben.

B 600-V-Leitungen mit Vinylisolierung (IV-Leitungen)

Verwenden Sie diese Leitungen fiir Leistungsstromkreise. Diese Leitungen lassen sich kaum biegen,
sodass deren Verwendung fiir Steuerstromkreise nicht empfohlen wird. Die maximale
Umgebungstemperatur fiir diese Art von Leitung betrigt 60 °C.

B Warmebestandige 600-V-Leitungen mit PVC-Isolierung oder 600-V-Leitungen mit
Polyethylen-Isolierung (HIV-Leitungen)

Da Leitungen dieser Klasse kleinere Durchmesser aufweisen und flexibler als die IV-Leitungen sind,
konnen sie bei hoheren Umgebungstemperaturen (75 °C) und sowohl fiir Hauptstrom- als auch fiir
Steuerstromkreise verwendet werden. Bei Verwendung dieser Leitungen in den Steuerstromkreisen
miissen die Leitungen korrekt gebogen und die Leitungslingen so kurz wie moglich gehalten
werden.

B Vernetzte 600-V-Leitungen mit Polyethylen-Isolierung

Verwenden Sie diese Leitungen fiir Leistungs- und Erdungsstromkreise. Diese Leitungen weisen
kleinere Durchmesser als IV- und HIV-Leitungen auf und sind flexibler als diese, sodass diese
Leitungen Platz sparend verwendet werden konnen und den Wirkungsgrad des
Stromversorgungssystems erhohen, selbst bei hoheren Umgebungstemperaturen. Die maximale
Umgebungstemperatur fiir diese Art von Leitung betrigt 90 °C. Die Boardflex-Leitungen von
Furukawa Electric Co., Ltd. entsprechen diesen Anforderungen.

B Geschirmte verdrillte Kabel fir die interne Verdrahtung von elektrischen und elektronischen
Geraten

Verwenden Sie diese Kategorie von Kabeln fiir die Steuerstromkreise des Umrichters, um die
Signalleitungen vor Storungen durch externe Quellen einschlieBlich der FEingangs- und
Ausgangsleistungskabel des Umrichters selbst zu schiitzen. Wenn es sich um gréBere als normale
Leitungslidngen handelt, verwenden Sie diese Kategorie von Kabeln fiir die Signalleitungen auch
innerhalb der Leistungsschalttafel. Geschirmte Kabel der Sorte BEAMEX S, Typ XEBV und
XEWYV, entsprechen diesen Anforderungen.
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6.2 Auswahlen von Leitungen und Crimp-Anschlissen

Strome an den Anschlussklemmen des Umrichters

In Tabelle 6.1 sind die durchschnittlichen Effektivwerte der Strome an den Anschlussklemmen der
einzelnen Umrichtermodelle einschlieBlich der Ausgangsspannung und der passenden
Motornennleistung aufgefithrt, um die Auswahl von Peripheriegeriten, Optionen und
Elektroleitungen fiir die einzelnen Umrichter zu erleichtern.

Tabelle 6.1: Durch den Umrichter flieBende Stréme

Netz- | Nenn- 200 V/400 V, 50 Hz 220 V (200 V)/440 V (400 V), 60 Hz
span- | leistung [ Effektiver Eingangsstrom (A) Strom auf Strom im Effektiver Eingangsstrom (A) [ strom auf dem Strom im
nung Motor Gleichstromdrossel dem Gleich- Bremswider- Gleichstromdrossel Gleich- Bremswider-
(kW) strombus standsstromkreis - strombus standsstromkreis
mit ohne (A) (A) mit ohne (A) (A)
0.1 057 11 0.7 0.82 051 | (055)] 11 | (1.1) [ 062 | (0.7) 0.82
0.2 0.93 1.8 1.1 1.2 085 [ (092) 17 | (18) | 1.0 | (1.1) 12
0.4 1.6 3.1 2.0 1.2 15  (16) | 30 | (81) [ 1.8 | (2.0) 12
0.75 3.0 53 37 1.6 28 | (30) | 50 | (63) | 34 | (37) 1.6
Drei 15 57 95 7.0 3.6 52 | (56) | 90 | (95) | 63 | (6.9) 3.6
Phasen,[5 5 83 13.2 10.2 35 76 | (83) | 123 | (132)| 93 | (10.1) 35
200V 37 14.0 222 17.2 4.1 12.7 | (13.9) | 206 | (22.2)| 156 | (17.0) 4.1
55 211 315 25.9 6.4 190 | (20.9) | 28.4 | (31.2) | 23.3 | (25.6) 6.4
75 28.8 427 35.3 6.1 260 | (286)| 385 | (42.3)| 31.9 | (35.1) 6.1
11 422 60.7 51.7 9.1 380 | (41.8)| 547 | (60.1) | 466 | (51.2) 9.1
15 57.6 80.1 706 11.0 520 | (57.1)| 722 | (79.4)| 63.7 | (70.0) 11.0
0.4 0.85 1.7 1.0 0.8 074 (085 ] 17 (17) ] 099 (1.0) 0.8
0.75 16 3.1 1.8 1.1 14 | (16) | 30 | 8.0) | 1.7 | (2.0) 1.1
15 3.0 5.9 35 18 26 | (30) | 51 | (59) | 32 | (36) 1.8
Srei 22 4.4 8.2 5.1 18 38 | (43) | 71 | 82) | 46 | (5.3) 1.8
Phasen,[ 37 40 7.3 13.0 8.6 2.1 64 | (73) | 111 | (129 | 78 | (8.9) 2.1
400V 55 10.6 17.3 13.0 32 96 | (105) | 157 | (17.2) | 129 | (11.8) 3.2
75 14.4 232 17.7 3.1 13.0 | (14.3) | 21.0 | (23.0)[ 176 | (16.0) 3.1
11 211 33.0 25.9 45 19.0 | (20.9) | 29.8 | (327) [ 256 | (23.3) 45
15 28.8 438 35.3 57 26.0 | (28.6)| 395 | (43.4)[ 351 | (31.9) 5.7
0.1 1.1 18 1.1 0.61 10 | (1) 18 | (18 [ 1.0 | (1.1) 0.61
. 0.2 2.0 33 2.0 0.66 18 | (19) | 31 | 33) [ 18 | (1.9 0.66
ELnaese, 0.4 35 5.4 35 0.82 31 | (34) | 50 | (54) | 31 | (34) 0.82
200V 0.75 6.4 9.7 6.4 1.4 58 | (63) | 91 | (97) | 58 | (6.3) 1.4
15 11.6 16.4 12 14 105 | (11.3) | 155 | (16.4) | 105 | (11.3) 14
2.2 17.5 248 18 17 158 | (17.0) | 234 | (24.8) [ 158 | (17.0) 1.7

- Der Wirkungsgrad des Umrichters wurde unter Beriicksichtigung geeigneter Werte fiir jedes
Umrichtermodell berechnet. Der Effektivwert des Eingangsstroms wurde auf der Basis folgender
Bedingungen berechnet:

Leistung der Stromversorgung: 500 kVA. Impedanz der Stromversorgung: 5 %

- Die in der obigen Tabelle aufgefiihrten Strome variieren umgekehrt proportional zur
Versorgungsspannung von 230 V AC und 380 V AC.

- Der Bremsenstrom ist unabhingig von den technischen Daten der Bremswiderstinde stets
konstant, einschlieflich der integrierten Standardwiderstinde mit 10 % Einschaltdauer.

6-3

g "dey

NILYHIOFIHIHdIHId NOA NFTHYMSNY



6.2.1 Empfohlene Leitungen

In den Tabellen 6.2 und 6.3 sind die empfohlenen Leitungen anhand der Innentemperaturen der
Leistungsschalttafel aufgefiihrt.

B Innentemperatur der Leistungsschalttafel bis max. 50 °C

Tabelle 6.2: Leitungsquerschnitte fiir den Netzspannungseingang im Hauptstromkreis und
den Umrichterausgang

| | Empfohlener Leitungsquerschnitt (mm?)

Nenn- | ,
Netz- r i Eingangsstrom Hauptstromkreis [L1/r, L2/s, L3/T] bzw. [L1/L., L2/N
span- Ie'\lllsc};gg . |ng.ng _r up is (LA, . ]_ zw. | . I Umrichterausgang [U, V, W]
nung Y (kw) Umrichtertyp mit Gleichstromdrossel ohne Gleichstromdrossel
Zulassige Temp. *1 Strom t Zulassige Temp. *1 Strom Zulassige Temp. *1 Strom
(A) (A) (A)

60°C | 75°C | 90C 60°C | 75°C | 90°C 60°C | 75°C | 90C
0.1 FRNO.1E1S-20 2.0 2.0 2.0 0.57 2.0 2.0 2.0 1.1 2.0 2.0 2.0 0.8
0.2 FRNO0.2E1S-200 2.0 2.0 2.0 0.93 2.0 2.0 2.0 1.8 2.0 2.0 2.0 1.5

04 |FRNO4E1S20 20 | 20 | 20 | 16 | 20 | 20 | 20 | 31 | 20 | 20 | 20 | 30

075 |FRNO.75E1S20 | 20 | 20 | 20 | 30 | 20 | 20 | 20 | 53 | 20 | 20 | 20 | 50

Drei . 15 |FRN15E1S-20 20 | 20 | 20 | 57 | 20 | 20 | 20 | 95 | 20 | 20 | 20 | 8o
Phasen, 22 FRN2.2E1S-20 2.0 2.0 2.0 8.3 2.0 2.0 20 [ 132 | 20 20 20 11
200V 37 |FRN3.7E1S-200 20 | 20 | 20 | 140 | 55 | 20 | 20 | 222 | 35 | 20 | 20 17
55 |FRN55E1S20 | 55 | 20 | 20 | 211 | 80 | 35 | 35 | 315 | 55 | 35 | 20 | 25

75 |FRN75E1S20 | 80 | 35 | 20 | 288 | 140 | 55 | 55 | 427 | 80 | 35 | 35 | 33

1 FRN11E1S20 | 140 | 55 | 55 | 422 | 220 | 140 | 80 | 607 | 140 | 80 | 55 | 47

15  |FRN15E1S-20 | 220 | 140 | 80 | 57.6 | 380 | 22.0 | 140 | 80.1 | 220 | 140 | 80 | 60

04  |FRNO.4E1S-400 20 | 20 | 20 | 085 | 20 | 20 | 20 | 17 | 20 | 20 | 20 | 15

075 |FRNO.75E1S40 | 20 | 20 | 20 | 16 | 20 | 20 | 20 | 31 | 20 | 20 | 20 | 25

15 |FRN15E15-40 20 | 20 | 20 | 30 | 20 | 20 | 20 | 59 | 20 | 20 | 20 | 37

Orei 22 |FRN22E1S-400 20 | 20 | 20 | 44 | 20 | 20 | 20 | 82 | 20 | 20 | 20 | 55

Phasen,, 3.7 FRN3.7E1S-40

40 FRN4.0E1S-4E*2 2.0 2.0 2.0 7.3 2.0 2.0 2.0 13.0 2.0 2.0 2.0 9.0

400V 55 |FRN5.5E1S-40 20 | 20 | 20 | 106 | 35 | 20 | 20 | 173 | 20 | 20 | 20 | 13

75 |FRN75E1S-400 20 | 20 | 20 [ 144 [ 55 [ 20 | 20 [ 282 | 35 | 20 | 20 | 18

1 FRN11E1S-40 55 | 20 | 20 | 211 | 80 | 35 | 35 | 330 | 55 | 20 | 20 | 24

15  |FRN15E1S-40 80 | 35 | 20 [288 [140 [ 55 | 55 | 438 | 80 | 35 | 20 | 30

0.1 FRNO.1E1S-700 20 [ 20 [ 20 [ 141 20 [ 20 [ 20 ] 18 [ 20 | 20 | 20 | 08

_ 02 |FRNO.2E1S-700 20 | 20 | 20 | 20 | 20 [ 20 | 20 | 33 | 20 | 20 | 20 | 15
E'r?:se, [ o4 [FRNO4ETS-7O 20 | 20 | 20 | 35 | 20 [ 20 | 20 | 54 | 20 | 20 | 20 | 30
soov | 075 |FRNO.75E1S-70 [ 20 | 20 [20 | 64 [20 [20 | 20 | 97 [ 20 [ 20 [ 20 [ 50

15 FRN1.1E1S-70 2.0 2.0 2.0 11.6 3.5 2.0 2.0 16.4 2.0 2.0 2.0 8.0
2.2 FRN2.2E1S-70 3.5 2.0 2.0 17.5 55 3.5 2.0 248 2.0 2.0 2.0 11

*1 Angenommen wird die Verwendung von Antennenleitung (ohne Kabelpritsche oder Schutzrohr): 600-V-Leitung
mit Vinylisolierung (IV) fiir 60 °C, 600-V-Leitung mit Polyethylenisolierung (HIV) fiir 75 °C und vernetzte 600-
V-Leitung mit Polyethylenisolierung fiir 90 °C.

*2 FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.



6.2 Auswahlen von Leitungen und Crimp-Anschlissen

Tabelle 6.2 (Forts.): Gleichstromdrosseln, Bremswiderstande, Steuerstromkreise und Erdung des

Umrichters
| Empfohlener Leitungsquerschnitt (mm?)
Netz- . |gi‘;m§ ! Gleichstromdrossel Bremswiderstand ; Umrichtererdung
?1%?1% ly ,\(Alg}\?)r Umrichtertyp (P1. P(+)] [P(+), DB] Steuerstromkreis PN
e Zulassige Temp. *1 Strom it | Zulassige Temp. *1 Strom t | Zulassige Temp. *1" | Zulassige Temp. *1
soc | 75¢ Jooc | N [soc [75¢ Jooc | ® [eoc[75¢ oo so'c | 75°c [ 90°c
0.1 FRNO.1E1S-20 20 | 20 | 20 0.7 2.0 | 20 | 20 | 082
0.2 |FRNO0.2E1S-200 20 | 20 [ 20 ] 11 [ 20| 20 20 12
0.4 FRNO0.4E1S-200 20 | 20 | 2.0 2.0 20 | 2.0 | 2.0 1.2
075 [FRNO.75E18-20 [ 20 | 2.0 | 20 3.7 20 | 20 | 20 1.6 2.0
Drei - 1.5 FRN1.5E1S-200 20 | 20 | 20 | 70 | 20 | 20 | 20 | 36 |o075|075|075 P
Phasen, | 55 |FRN22E1S-20 | 20 | 20 | 20 | 102 | 20 | 20 | 20 | 35 |bis | bis | bis 2
200V [ 37 [FRN37E1S20 | 35 | 20 | 20 | 172 | 20 | 20 [ 20 [ 41 |125]125]1.25 o
55 |FRN55E1S-20 | 55 | 35 | 20 | 259 | 20 | 20 | 20 | 64 35
75 |FRN7.5E1S-20 [14.0 | 55 | 35 | 353 | 20 | 20 | 20 | 6. 55 >
11 FRNT1E1S-20 |220 | 80 | 55 | 517 | 20 | 20 | 20 | 91 c
15 FRN15E1S-20 | 38.0 [14.0 | 140 ] 706 | 20 | 20 | 20 | 110 8.0 D)
04 |FRN0.4E1S-40] 20 | 20 | 20 | 10 | 20 | 20 | 20 | 08 E_
075 |FRN075E18-40 | 20 [ 20 [ 20 [ 20 [ 20 [ 20 [ 20 [ 11 §
15 |FRNTSETS-40 | 20 | 20 | 20 | 86 | 20 | 20 | 20 | 18 -
brei - 22 FRN2.2E1S-40 2.0 2.0 2.0 5.3 2.0 2.0 2.0 1.8 075 075 | 075 2.0 =z
Phasen, | 37  |FRNS.7E1S-40 | 5o [ 55 | 50 [ 89 [ 20 | 20 | 20 | 21 | bis | bis | sis <
400V 40 |FRN4.0E1S-4E*2 125 | 125 | 125 (@)
55 |FRN55E1S-40 | 20 | 20 | 20 | 130 | 20 | 20 | 20 | 3.2 =z
75 |FRN75E1S-40 | 35 | 20 | 20 [ 177 [ 20 [ 20 [ 20 | 34 %
1 FRNT1E1S-40 55 | 35 | 20 [ 259 | 20 | 20 | 20 | 45 3.5 y)
15 FRN15E1S-40 | 140 [ 55 | 35 | 353 [ 20 | 20 | 20 | 57 T
0.1 FRNO.1E1S-70 | 20 [ 20 [ 20 [ 114 [20 | 20 [ 20 [ o061 %
o 02 |FRN02E1S-70 |20 | 20 |20 | 20 |20 [ 20 | 20 | 066 o)
B e 04 |FRNO4EIS7O | 20 | 20 | 20 | 35 | 20 | 20 | 20 | 082 %75 %_75 0bj_75 2.0 8
200y |__075 |FRNO.75E1S70 | 20 | 20 | 20 | 64 | 20 | 20 | 20 | 14 | 55| {o5 | 125 M
15 |FRN1AE1S-7O | 20 | 20 [ 20 | 12 [20 [ 20 [ 20 | 14 T
22 [FRN22E1s-7O0 [ 35 [ 20 [20 [ 18 [ 20 [ 20 [ 20 [ 17 35 )_>|=
z

*1 Angenommen wird die Verwendung von Antennenleitung (ohne Kabelpritsche oder Schutzrohr): 600-V-Leitung
mit Vinylisolierung (IV) fiir 60 °C, 600-V-Leitung mit Polyethylenisolierung (HIV) fiir 75 °C und vernetzte 600-
V-Leitung mit Polyethylenisolierung fiir 90 °C.

*2 FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.

Bei Umgebungsbedingungen wie z. B. Netzspannung und Umgebungstemperatur, die von den
in der obigen Tabelle aufgefiihrten abweichen, wihlen Sie die fiir Ihr System geeigneten
Leitungen anhand von Tabelle 6.1 und Anhang F, ,,Zulédssiger Strom bei isolierten Leitungen®,
aus.

6-5



B Innentemperatur der Leistungsschalttafel bis max. 40 °C

Tabelle 6.3: Leitungsquerschnitte fiir den Netzspannungseingang im Hauptstromkreis und den Umrichterausgang

| Empfohlener Leitungsquerschnitt (mm?)

Netz- ,gfse{ff;é Eingangsstrom Hauptstromkreis [L1/r, L2/s, L3/T] bzw. [L1/L., L2/N] ,
span- Motor Umrichtert - - = — = Umrichterausgang [U, V, W]
nung Y (kW) mrichtertyp mit Gleichstromdrossel ohne Gleichstromdrossel
Zulassige Temp. *1 " Strom ¢ Zulassige Temp. *1 Strom Zulassige Temp. *1 Strom
A A A
60°C | 75°C | 90°C A 60°C | 75°C | 90°C ) 60°C | 75°C | 90°C *

0.1 FRNO.1E1S-20 2.0 2.0 2.0 0.57 2.0 2.0 2.0 1.1 2.0 2.0 2.0 0.8
0.2 FRNO.2E1S-20 2.0 2.0 2.0 0.93 2.0 2.0 2.0 1.8 2.0 2.0 2.0 1.5
0.4 FRNO.4E1S-20 2.0 2.0 2.0 1.6 2.0 2.0 2.0 3.1 2.0 2.0 2.0 3.0
0.75 |FRNO.75E1S-200 2.0 2.0 2.0 3.0 2.0 2.0 2.0 5.3 2.0 2.0 2.0 5.0
Drei - 1.5 FRN1.5E1S-20 2.0 2.0 2.0 57 2.0 2.0 2.0 9.5 2.0 2.0 2.0 8.0
Phasen,, 2.2 FRN2.2E1S-20 2.0 2.0 2.0 8.3 2.0 2.0 2.0 13.2 2.0 2.0 2.0 11
200V 37 |FRN3.7E1S-20 20 | 20 | 20 | 140 | 35 | 20 | 20 | 222 | 20 | 20 | 20 17
5.5 FRN5.5E1S-200 2.0 2.0 20 [ 214 5.5 35 2.0 315 | 35 2.0 2.0 25
75 FRN7.5E1S-20 35 2.0 2.0 | 288 8.0 5.5 3.5 427 | 55 35 2.0 33
11 FRN11E1S-20 8.0 55 3.5 422 | 140 | 8.0 5.5 607 | 8.0 55 35 47
15 FRN15E1S-20 14.0 | 8.0 55 576 | 220 | 140 | 140 | 801 | 140 | 8.0 5.5 60
0.4 FRNO.4E1S-40 2.0 2.0 2.0 0.85 2.0 2.0 2.0 1.7 2.0 2.0 2.0 1.5
0.75 |FRNO.75E1S-40 | 2.0 2.0 2.0 1.6 2.0 2.0 2.0 3.1 2.0 2.0 2.0 25
1.5 FRN1.5E1S-40 2.0 2.0 2.0 3.0 2.0 2.0 2.0 5.9 2.0 2.0 2.0 3.7
brei - 22 |FRN2.2E1S-40 2.0 2.0 2.0 4.4 2.0 2.0 2.0 8.2 2.0 2.0 2.0 55

Phasen,, 37 FRN3.7E18-400 2.0 2.0 2.0 7.3 2.0 2.0 2.0 13.0 2.0 2.0 2.0 9.0
400 v 4.0 FRN4.0E1S-4E*2 ) ) ) ' ) ) ) ) ) ) ) )

55 |FRN55E1S40 | 20 | 20 | 20 | 106 | 20 | 20 | 20 | 173 | 20 | 20 | 20 | 13
75 |FRN75E1S40 | 20 | 20 | 20 | 144 | 85 | 20 | 20 | 232 | 20 | 20 | 20 | 18
11 |FRNT1EIS40 | 20 | 20 | 20 | 211 | 55 | 35 | 20 | 330 | 35 | 20 | 20 | 24
15 |FRN15E1S-40 | 85 | 20 | 20 | 288 | 80 | 65 | 35 | 438 | 85 | 35 | 20 | 30
01 |FRNO.TEIS7O | 20 | 20 | 20 | 1.1 | 20 | 20 | 20 | 18 | 20 | 20 | 20 | 08
, 02 |FRNO2E1S7O0 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 33 | 20 | 20 | 20 | 15
e | 04 |FRNO4EIS7O | 20 | 20 | 20 | 35 | 20 | 20 | 20 | 54 | 20 | 20 | 20 | 30

200y |_075 |FRNO75E1S7O | 20 | 20 | 20 | 64 | 20 | 20 | 20 | o7 | 20 | 20 | 20 | 50
15 |FRNTIEIS70 | 20 | 20 | 20 | 116 | 20 | 20 | 20 | 164 | 20 | 20 | 20 | 80

2.2 FRN2.2E1S-70 2.0 2.0 2.0 175 3.5 2.0 2.0 248 2.0 2.0 2.0 11

*1 Angenommen wird die Verwendung von Antennenleitung (ohne Kabelpritsche oder Schutzrohr): 600-V-Leitung
mit Vinylisolierung (IV) fiir 60 °C, 600-V-Leitung mit Polyethylenisolierung (HIV) fiir 75 °C und vernetzte 600-
V-Leitung mit Polyethylenisolierung fiir 90 °C.

*2 FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.



6.2 Auswahlen von Leitungen und Crimp-Anschlissen

B Innentemperatur der Leistungsschalttafel bis max. 40 °C

Tabelle 6.3 (Forts.): Gleichstromdrosseln, Bremswiderstande, Steuerstromkreise und Erdung des Umrichters

| Empfohlener Leitungsquerschnitt (mm?)
Netz- Nenn- Gleichstromdrossel Bremswiderstand f Umrichtererdun,
span- Iei\lllstung ) ems Steuerstromkreis chtererdung
nung Z (Ig}\;’)r Umrichtertyp [P1,P(+)] [P(+), DB] S(G)
° Zulassige Temp. *1 Strom Zulassige Temp. *1 Strom | Zuléssige Temp. *1 | Zulassige Temp. *1
soc | 75¢ |soc | ® [eoc [75¢ [ooc| P [soc|75¢]e0c |60 [ 75 [90c
0.1 FRNO.1E1S-20 20 | 20 [ 20| 07 [ 20 ] 20 | 20 | 082
02 |FRNO0.2E1S-200 20 | 20 [ 20 1.1 20 | 20 [ 20 1.2
04 |FRNO0.4E1S-20 20 | 20 [ 20 | 20 [ 20| 20 | 20 1.2
075 |FRNO0.75E1S20 | 20 [ 20 [ 20 | 37 [ 20 [ 20 | 20 1.6 2.0
Drei - 15 FRN1.5E1S-20 2.0 2.0 2.0 7.0 2.0 2.0 2.0 36 |075|075]0.75
Phasen,, 22 |FRN2.2E1S-20 20 [ 20 [ 20 [ 102 [ 20 [ 20 | 20 35 | bis | bis | bis
200V 37 FRN3.7E1S-20 20 | 20 | 20 | 172 | 20 | 20 | 20 41 |1.25]125(1.25 =
55 |FRN5.5E1S-20 35 | 20 [ 20 [ 259 [ 20 ] 20 | 20 6.4 35 3
75 |FRN7.5E1S-200 55 | 35 | 35 | 353 | 20 | 20 | 20 6.1 55 o
11 FRN11E1S-20 140 | 55 | 55 [ 517 | 20 [ 20 [ 20 [ 91
15 FRN15E1S-20 140 (140 | 80 | 706 [ 20 | 20 | 20 11 8.0
04 |FRNO0.4E1S-400 20 | 20 | 20 10 [ 20| 20 [ 20 | o8 )C>
075 |FRN0.75E1S-40 | 20 [ 20 [ 20 | 20 [ 20 [ 20 [ 20 | 11 2]
15 |FRN1.5E1S-40 20 | 20 [ 20| 36 | 20 [ 20 [ 20| 18 i
orei . 22 |FRN2:2E1S-40 20 [ 20 [ 20 | 53 [20[20]20] 18 | | .c|07s 2.0 ';
Phasen, | 3.7 |FRN37E1S-40 | »4 | 54 | 59 | 89 | 20 | 20 | 20 | 21 |bis |bis | bis m
avov |—40  |FRN4.O0E1S-4E"2 125|1.25]1.25 z
55 |FRN5.5E1S-40 20 [20 [ 20 [ 130 [ 20 | 20| 20| 32 <
75 |FRN7.5E1S-40 20 [ 20 [ 20 [177 [ 20 | 20 | 20 | 31 O
11 FRN11E1S-40 35 [ 20 [ 20 [ 259 [ 20 [ 20 [ 20 | 45 35 Z
15 FRN15E1S-40 55 | 35 [ 35 | 353 | 20| 20 | 20| 57 %
0.1 FRNO.1E1S-700 20 | 20 | 20 1.1 20 | 20 [ 20 | 0.61 oY)
) 02 |FRNO.2E1S-700 20 [ 20 [ 20 [ 20 20 [ 20 [ 20 [ 066 Y
Phee, | 04 |FRN04EIS7O | 20 | 20 | 20 | 35 | 20 | 20 | 20 | os2 |75 [078|075 20 =
200y |_075 |FRNO.75E1S70 | 20 | 20 | 20 | 64 | 20 | 20 | 20 | 14 11325 11325 1b_'255 : s}
15 |FRN1.1E1S-70 20 [ 20 [ 20 12 20 [ 20 [ 20| 14 8
22 |FRN2:2E1S-70 20 | 20 | 20 18 20 [ 20 [ 20 | 17 m
o
*1 Angenommen wird die Verwendung von Antennenleitung (ohne Kabelpritsche oder Schutzrohr): 600-V-Leitung r_l'll
mit Vinylisolierung (IV) fiir 60 °C, 600-V-Leitung mit Polyethylenisolierung (HIV) fiir 75 °C und vernetzte 600- z

V-Leitung mit Polyethylenisolierung fiir 90 °C.
*2 FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.

Bei Umgebungsbedingungen wie z. B. Netzspannung und Umgebungstemperatur, die von den
in der obigen Tabelle aufgefiihrten abweichen, wéhlen Sie die fiir Thr System geeigneten
Leitungen anhand von Tabelle 6.1 und Anhang F, ,,Zulédssiger Strom bei isolierten Leitungen®,
aus.

6-7



6.3

Peripheriegerate

[ 1] Leistungsschalter (MCCB), Erdschluss-Schutzschalter (ELCB) und
Magnetschiitz (MC)

[1.1] Uberblick iiber die Funktionen
B MCCBs und ELCBs*
*mit Uberstromschutz

Leistungsschalter (MCCB) dienen zum Schutz der Leistungsstromkreise zwischen der
Stromversorgung und den Anschlussklemmen ([L1/R], [L2/S] und [L3/T] bei Dreiphasen- bzw.
[L1/L] und [L2/N] bei Einphasen-Stromversorgung) des Umrichter-Hauptstromkreises gegen
Uberlast oder Kurzschluss, die wiederum sekundire Schidden durch den defekten Umrichter
verursachen.

Erdschluss-Schutzschalter (ELCBs) funktionieren in derselben Weise wie MCCBs.

Integrierte Uberstrom-/Uberlastschutzfunktionen schiitzen den Umrichter selbst vor Fehlern im
Zusammenhang mit den Eingangs-/Ausgangsleitungen.

B MCs

Ein Magnetschiitz kann sowohl auf der Eingangs- als auch auf der Ausgangsseite des Umrichters
verwendet werden. Auf jeder Seite arbeitet der MC in der nachfolgend beschriebenen Weise. Bei
Einbau in den Ausgangsstromkreis des Umrichters kann der MC auch die Antriebsleistung fiir den
Motor zwischen dem Umrichterausgang und 6ffentlichen Stromversorgungsleitungen schalten.

Magnetschiitz auf der Stromversorgungsseite

Montieren Sie ein Magnetschiitz auf der Stromversorgungsseite des Umrichters, um:

(1) den Umrichter mit den integrierten Schutzfunktionen oder dem externen Signaleingang
zwangsweise von der Stromversorgung (im Allgemeinen die offentlichen bzw. werkseigenen
Stromversorgungsleitungen) zu trennen

(2) den Umrichter bei einem Notfall zu stoppen, wenn der Umrichter den Stoppbefehl aufgrund
des Ausfalls interner bzw. externer Stromkreise nicht interpretieren kann

(3) den Umrichter zu Wartungs- oder Inspektionszwecken von der Stromversorgung zu trennen,
wenn der auf der Stromversorgungsseite eingebaute Leistungsschalter den Umrichter nicht
abschalten kann. Zu diesem Zweck wird empfohlen, ein Magnetschiitz zu verwenden, das
manuell aus- und eingeschaltet werden kann.

Hinweis Falls die vom Umrichter angetriecbenen Motoren iiber das Magnetschiitz aus- und

eingeschaltet werden miissen, darf die Ein-/Ausschaltung maximal einmal pro Stunde
stattfinden. Je Ofter dieser Vorgang stattfindet, desto kiirzer ist die Lebensdauer des
Magnetschiitz und der auf dem Gleichstrombus verwendeten Kondensatoren aufgrund der
thermischen Ermiidung wegen der hiufigen Aufladung durch den Strom. Es wird
empfohlen, zum Starten bzw. Stoppen des Motors die Klemmenbefehle FWD, REV und
HLD fiir den 3-Leiter-Betrieb zu verwenden.

Magnetschiitz auf der Ausgangsseite

Montieren Sie ein Magnetschiitz auf der Ausgangsseite des Umrichters, um:

(1) zu verhindern, dass externe Riickstrome unerwartet an die Ausgangsklemmen ([U], [V] und
[W]) des Umrichters gelangen. Ein Magnetschiitz sollte z. B. verwendet werden, wenn ein
Stromkreis an den Umrichter angeschlossen ist, der die Antriebsleistung fiir den Motor
zwischen dem Umrichterausgang und 6ffentlichen Stromversorgungsleitungen umschaltet.

Da externe Strome die IGBT-Transistoren (IGBT = Insulated Gate Bipolar Transistor) in
den Sekundir-(Ausgangs-)Stromkreisen des Umrichters beschéddigen konnen, sollten im
Steuersystem der Stromversorgung Magnetschiitze verwendet werden, um die
Antriebsleistung des Motors auf die oOffentlichen Stromversorgungsleitungen erst
umzuschalten, wenn der Motor vollstindig zum Stillstand gekommen ist. Sorgen Sie

6-8

Tipp



6.3 Peripheriegerate

auBerdem dafiir, dass aufgrund von fehlerhafter Funktion von Zeitgebern oder Ahnlichem
niemals auf unvorhergesehene Weise Spannung an die Ausgangsklemmen des Umrichters
gelangt.

(2) iiber einen einzigen Umrichter mehrere Motoren selektiv anzutreiben

(3) selektiv diejenigen Motoren abzuschalten, bei denen das Ubertemperaturrelais oder #hnliche
Gerite aktiviert wurden.

Antrieb des Motors iiber 6ffentliche Stromversorgungsleitungen

Ein Magnetschiitz kann auBerdem verwendet werden, um die Stromversorgung eines durch den
Umrichter angetriebenen Motors auf eine 6ffentliche Stromversorgung umzuschalten.

Wihlen Sie das Magnetschiitz entsprechend den in Tabelle 6.1 aufgefiihrten Nennstromen aus, bei
denen es sich um die maximalen Strom-Effektivwerte fiir die Verwendung des Umrichters handelt,
sieche Tabelle 6.4. Zum Umschalten der Antriebsquelle des Motors zwischen dem Umrichterausgang
und den oOffentlichen Stromversorgungsleitungen verwenden Sie auf der Seite der oOffentlichen
Stromversorgung ein Magnetschiitz gemif} Klasse AC3, JIS C8325.

[ 1.2 ] Anschlussbeispiel und -kriterien fiir die Auswahl von Leistungsschaltern

Abbildung 6.2 zeigt ein Anschlussbeispiel fir MCCB oder ELCB (mit Uberstromschutz) im
Eingangsstromkreis des Umrichters. In Tabelle 6.4 sind die Nennstrome fiir den MCCB und die
entsprechenden Umrichtermodelle aufgefiihrt. Tabelle 6.5 enthédlt die jeweiligen ELCB-
Empfindlichkeitsklassen.

Warnung

Montieren Sie einen der fiir die Eingangsstromkreise jedes Inverters empfohlenen MCCBs oder
ELCBs (mit Uberstromschutz). Verwenden Sie keine MCCBs oder ELCBs mit hoheren als den
empfohlenen Nennwerten.

Die Nichtbeachtung dieses Hinweises konnte zu einem Brand fiihren.
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Leistungsschalter/
Erdschluss-Schutzschalter Magnetschitz

Leistungsschalter (MCCB)
oder Erdschluss-

Schutzschalter (ELCB) Magnetschiitz Umrichter
(MC)

Drei-Phasen-
Strom-
versorgung,
200 bis 230 V
50/60 Hz

- 1 1 - 1

R, H [ H

Abbildung 6.2: AuBenansicht eines Leistungsschalters, Erdschluss-Schutzschalters, Magnetschiitz und
Anschlussbeispiel
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Tabelle 6.4: Nennstrom von Leistungsschalter, Erdschluss-Schutzschalter und

Magnetschitz
Nenn- MCCB, ELCB Magnetschiitz
Netz- . leistung | Nennstrom (A) MCH1 (fur Eingangsstromkreis) N
span- Motor Umrichtertyp : : : MG2 (fi Magnetschitz
nung f (kW) - Gleichstromdrossel Gleichstromdrossel (UT usgajgsstrom ren;)
mit ohne 3 mit ohne
0.1 FRNO.1TE1S-20
0.2 FRNO0.2E1S-20 5 5
0.4 FRNO.4E1S-20
SC-05
0.75 FRNO.75E1S-20 10 SC-05 SC-05
Drei 1.5 FRN1.5E1S-20 15
Phasen, 10
. 3 2.2 FRN2.2E1S-20 20
200V 3.7 FRN3.7E1S-20 20 30 SC-4-0
5.5 FRN5.5E1S-20 30 50 SC-4-0 SC-5-1 SC-4-0
7.5 FRN7.5E1S-20 40 75 SC-5-1 SC-N1 SC-5-1
11 FRN11E1S-20 50 100 SC-N1 SC-N2S SC-N1
15 FRN15E1S-20 75 125 SC-N2 SC-N3 SC-N2
0.4 FRNO0.4E1S-40
5 S
0.75 FRNO0.75E1S-40 Q
5 ©
1.5 FRN1.5E1S-40 10 m
R SC-05
i 2.2 FRN2.2E1S-40 15 SC.05 SC.05
Phasen, 3.7 FRN3.7E1S-40 10 20 >
400V 4.0 FRN4.0E1S-4E c
5.5 FRN5.5E1S-40 15 30 wn
7.5 FRN7.5E1S-40 20 40 SC-4-0 )§>=
11 FRN11E1S-40 30 50 SC-4-0 SC-4-0 I
SC-N1 —
15 FRN15E1S-40 40 60 SC-5-1 SC-5-1 g
0.1 FRNO.1E1S-70 5 <
0.2 FRNO0.2E1S-70 5 %
Eine -
0.4 FRNO.4E1S-70 10 SC-05
Phase, SC-05 SC-05 Y
200v | 075 [FRN0.75E18-70 10 15 m
1.5 FRN1.5E1S-70 15 20 %
2.2 FRN2.2E1S-700 20 30 SC-5-1 I
O
* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Linder. m
=
Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K. I'_IJI
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K. pd

- In der obigen Tabelle sind die Nennstréme von MCCBs und ELCBs aufgefiihrt, die in einer
Leistungsschalttafel mit Innentemperaturen unter 50 °C zu verwenden sind. Der Nennstrom wurde
mit einem Korrekturfaktor von 0,85 beriicksichtigt, da der Original-Nennstrom der MCCBs und
ELCBs fiir eine Umgebungstemperatur von maximal 40 °C angegeben ist. Wahlen Sie einen MCCB
und/oder ELCB aus, der fiir eine Kurzschluss-Abschaltleistung ausgelegt ist, die Sie in Threr Anlage
benotigen.

- Fiir die Auswahl des Magnetschiitzes wird angenommen, dass fiir den Leistungseingang und -
ausgang des Umrichters die 600-V-Leitungen HIV (zuldssige Temperatur 75 °C) verwendet wird.
Bei Auswabhl eines Magnetschiitzes fiir eine andere Leitungsqualitidt muss beriicksichtigt werden,
dass der Leitungsquerschnitt fiir die Groe sowohl der Anschlussklemmen des Umrichters als
auch des Magnetschiitzes geeignet ist.

- Verwenden Sie ELCBs mit Uberstromschutz.

- Verwenden Sie zum Schutz Threr Anlage vor Sekundérschiaden aufgrund eines defekten Umrichters
einen MCCB und/oder ELCB mit dem in der obigen Tabelle aufgefiihrten Nennstrom. Verwenden Sie
keine MCCBs oder ELCBs mit hoheren als den empfohlenen Nennwerten.
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Tabelle 6.5 enthilt die Beziehung zwischen der Nenn-Leckstromempfindlichkeit von ELCBs (mit
Uberstromschutz) und der Leitungslinge in den Umrichter-Ausgangsstromkreisen. Zu beachten ist,
dass die in der Tabelle aufgefithrten Empfindlichkeitswerte auf den Testwerten beruhen, die mit
einer Versuchsanordnung im Labor von Fuji ermittelt wurden, bei der jeder Umrichter einen Motor
antreibt.

Tabelle 6.5: Strom-Nennempfindlichkeit von Erdschluss-Schutzschaltern (ELCBs)

Netz- - Nenn- | Leitungslange und Stromempfindlichkeit
leistung
span- | Motor
nng, |1 (kw) 10m 30m 50m 100 m 200 m 300 m
0.1
0.2
0.4
0.75
Drei 15 30 mA 100 mA 200 mA
Phasen, 2D
200V 3.7
55
75
11
15
0.4
0.75
15
Drei 2.2 30 mA 100 mA 200 mA 500 mA
Phasen, 3.7,4.0
400V 55
75
11
15
0.1
o 0.2
E'r?:se’ 04 30 mA 100 mA 200 mA
200V 0.75
15
2.2

- Die oben aufgefiihrten Werte wurden in der Versuchsanordnung mit einem ELCB des Typs EG bzw.
SG von Fuji ermittelt.

- Die Motor-Nennleistung bezeichnet Werte fiir einen Fuji-Standardmotor (4-polig, 50 Hz, 200 V, drei
Phasen).

- Der Leckstrom wurde auf folgender Grundlage berechnet: einzelne Leitung bei 200 V und A-
Schaltung sowie Erdung im Sternpunkt bei 400 V, Y-Schaltung der Stromversorgungsleitungen.

- Die oben aufgefiihrten Werte wurden auf der Grundlage einer statischen Kapazitit gegen Erde bei
600-V-Leitungen mit Vinlyisolierung, Typ IV, verlegt in Kabelschutzrohren aus Metall, berechnet.

- Die Leitungsldnge bezeichnet die Gesamtléinge der Leitungen zwischen Umrichter und Motor. Sollen

mehrere Motoren an einen Umrichter angeschlossen werden, gilt die Leitungslidnge fiir die
Gesamtldnge der Leitungen zwischen dem Umrichter und den Motoren.



6.3 Peripheriegerate

[2] Uberspannungsableiter

Ein Uberspannungsableiter leitet Strome ab, die durch Blitze und Stérungen in den
Stromversorgungsleitungen induziert werden. Die Verwendung eines Uberspannungsableiters bildet
einen wirksamen Schutz der Gerite einschlieflich der Umrichter vor Schiden und Fehlfunktionen
durch diese Uberspannungen und/oder Stérungen.

Der Typ FSL-323 ist der geeignete Uberspannungsableiter. Abbildung 6.3 zeigt dessen
Auflenabmessungen und ein Anschlussbeispiel. Einzelheiten hierzu finden Sie im Katalog ,,Fuji-
Entstorelemente” (SH310, nur in Japanisch). Diese Produkte sind bei Fuji Electric Technica Co.,
Ltd. erhiltlich.

Befestigungs- Klemmenschraube
schraube (M4) (M4)

Umrichter

|IEC-Standard-
Schiene,
35 mm breit

* mit Uberstromschutz

Einheit: mm Hinweis: Passende Motor-Nennleistung
ol max. 3.7 kW

Erhaltlich bei Fuiji Electric Technica Co., Ltd.

Abbildung 6.3: Abmessungen des Uberspannungsableiters und Anschlussbeispiel

[ 3] Uberspannungsschutz

Ein  Uberspannungsschutz  unterdriickt ~ Uberstrome und ~ Stérungen, die iiber die
Stromversorgungsleitungen iibertragen werden. Die Verwendung eines Uberspannungsschutzes
bildet einen wirksamen Schutz der Geridte einschlieBlich der Umrichter vor Schéden und
Fehlfunktionen durch diese Uberspannungen und/oder Stérungen.

CN23232 und CN2324E sind geeignete Uberspannungsschutzvorrichtungen. Abbildung 6.4 zeigt
deren AuBBenabmessungen und Anschlussbeispiele. Einzelheiten hierzu finden Sie im Katalog ,,Fuji-
Entstorelemente” (SH310, nur in Japanisch). Diese Produkte sind bei Fuji Electric Technica Co.,
Ltd. erhiltlich.

Klemmenschraube X
(M5) Drei Phasen (220 V AC) Drei Phasen (440 V AC)

Schmelzsicherung Schmelzsicherung

IEC-Standard-Schiene, Befestigungsklammer

35 mm breit Montagebohrung

Erhaltlich bei Fuiji Electric Technica Co., Ltd.

Abbildung 6.4: Abmessungen der Uberspannungsschutzvorrichtungen und Anschlussbeispiele
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[4] Uberspannungsdiampfer

Ein Uberspannungsdimpfer unterdriickt aus den Stromversorgungsleitungen kommende Uberstrome
und Storungen zur Gewihrleistung eines wirksamen Schutzes vor Fehlfunktionen der
Magnetschiitze, Miniatur-Steuerrelais und Zeitgeber.

S2-A-O und S1-B-O sind geeignete Uberspannungsdimpfer. Abbildung 6.5 zeigt deren
AuBenabmessungen. Einzelheiten hierzu finden Sie im Katalog ,,Fuji-Entstorelemente* (SH310, nur
in Japanisch). Die Uberspannungsddampfer sind bei Fuji Electric Technica Co., Ltd. erhiltlich.

Typ: S2-A-O (fir Magnetschitz)
(Anschl.-Ltg.)

Typ: S1-A-O (fur Mini-Steuerrelais und Zeitgeber)
(Anschl.-Ltg.)

Erhaltlich bei Fuji Electric Technica Co., Ltd.

Abbildung 6.5: Abmessungen von Uberspannungsdampfern
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6.4 Auswéhlen von Optionen

6.4 Auswahlen von Optionen

6.4.1 Optionen bei Peripheriegeraten

[ 1] Bremswiderstande

Ein Bremswiderstand wandelt die beim Abbremsen des Motors erzeugte regenerative Energie in
Wirme um. Die Verwendung eines Bremswiderstands fithrt zu verbesserter Bremsleistung des
Umnirichters.

Siehe Kapitel 7, Abschnitt 7.2, ,,Auswihlen eines Bremswiderstands*.

[1.1] Standardmodell

Das Standardmodell eines Bremswiderstands enthilt eine Einrichtung zur Erfassung der Temperatur
am Kiihlkorper des Widerstands und gibt ein digitales Ein/Aus-Signal ab, wenn die Temperatur
einen bestimmten Wert iiberschreitet. Damit das Signal an einer der digitalen Eingangsklemmen des
FRENIC-Multi, erkannt werden kann, muss der Alarm THR an eciner der Klemmen [X1] bis [X5],
[FWD] und [REV] angeschlossen werden. SchlieBen Sie die betreffenden Klemmen an die
Klemmen [1] und [2] des Bremswiderstands an. Bei Erkennung des Warnsignals (voreingestellter

g "dey

Wert: 150 °C) schaltet der Umrichter in den Alarmmodus, zeigt den Alarm OHZ2 am LED-Monitor

und schaltet den Leistungsausgang ab.

Brems- Klemme [CM]
widerstand

Klemme [X1] bis
[X5], [FWD],
[REV],

[Externe Alarm-
funktion THR]

Umrichter

Abbildung 6.6: Bremswiderstand (Standardmodell) und Anschlussbeispiel
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Tabelle 6.6: Bremswiderstand (Standardmodell)

Netz- Kontinuierliche Bremsung Intervallbremsung
span- Umrichtertyp Typ Anz. Widerstand .(100 /o Bremsmoment) (jeder Z)./klus maxl. 100 s)
nung (€) Ableitvermégen | o - () Durchschnittl. Einschaltdauer
(kWs) zuldss. Verlust (kW) (% ED)
FRNO.1E1S-20
FRNg 2E1§ 20 9 % 0.037 37
- DBO0.75-2 100
FRNO0.4E1S-20 0.044 22
FRNO.75E1S-20 17 45 0.068 18
Drei FRN1.5E1S-20 DB2.2-2 40 34 0.075 10
Phasen, | FRN2.2E1S-20 33 30 0.077 7
200V | FRN3.7E1S-20 | DB3.7-2 33 37 20 0.093
FRN5.5E1S-20 | DB5.5-2 20 55 0.138
FRN7.5E1S-20 | DB7.5-2 15 37 0.188 5
FRN11E1S-20 DB11-2 10 55 10 0.275
FRN15E1S-20 | DB15-2 8.6 75 0.375
FRNO.4E1S-40 DBO.75-4 200 9 0.044 22
FRNO0.75E1S-40 17 45 0.068 18
. 1
FRN1.5E1S-40 DB2.2-4 160 34 0.075 10
Drei FRN2.2E1S-40 33 30 0.077 7
FRN3.7E1S-40
P:ggevn, FRN4.OE1S-4E* DB3.7-4 130 37 20 0.093
FRN5.5E1S-40 | DB5.5-4 80 55 0.138
FRN7.5E1S-40 | DB7.5-4 60 38 0.188 5
FRN11E1S-40 DB11-4 40 55 10 0.275
FRN15E1S-40 | DB15-4 34.4 75 0.375
ChNoZE 1541 ; % "
Eine - DB0.75-2 100
Phase FRN0.4E1S-70 0.044 22
200 VY FRN0.75E1S8-70 17 45 0.068 18
FRN1.5E1S-70 DB2.2-2 40 34 0.075 10
FRN2.2E1S-70 33 30 0.077 7

* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Linder.

Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.

Hinweis:

[1.2] Modell mit 10 % ED

Brems-
widerstand

Umrichter P(+)

DB

Abbildung 6.7: Bremswiderstand (Modell mit 10 % ED) und Anschlussbeispiel
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Tabelle 6.7: Bremswiderstand (Modell mit 10 % ED)

Netz- Kontinuierliche Bremsung Intervallbremsung
. Widerstand (100 % Bremsmoment) (jeder Zyklus max. 100 s)
span- Umrichtertyp v Anz. (@) Ableitvermégen
nung (KWs) Bremszeit (s)
FRNO.1E1S-20 1000 100
FRNO.2E1S-20 500 75
DB0.75-2C 100 50 0.075
FRNO.4E1S-20 250 37
FRNO.75E1S-20 133 20
i FRN1.5E1S-200 7 14
Drei SE1S DB2.22C 40 55 3 0.110
Phasen, | FRN2.2E1S-20 50
200V | FRN3.7E1S-20 | DB3.7-2C 33 140 75 0.185
FRN5.5E1S-200 DB5.5-2C 20 55 20 0.275 10
FRN7.5E1S-200 DB7.5-2C 15 37 0.375
FRN11E1S-20 DB11-2C 10 55 10 0.55
FRN15E1S-200 DB15-2C 8.6 75 0.75
FRNO.4E1S-400 250 37 2
DBO0.75-4C 200 50 0.075 ko
FRNO.75E1S-40 133 20 03
FRN1.5E1S-40 1 73 14
DB2.2-4C 160 55 0.110
FRN2.2E1S-40 50
Drei FRN3.7E1S-40 )C>
Phasen, FRN4.0E1S-4E* DB3.7-4C 130 140 75 0.185 wn
400 V : =
FRN5.5E1S-400 DB5.5-4C 80 55 20 0.275 10 >
FRN7.5E1S-40 DB7.5-4C 60 38 0.375 |:E
FRN11E1S-40 DB11-4C 40 55 10 0.55 E
FRN15E1S-40 DB15-4C 34.4 75 0.75 <
FRNO.1E1S-70 1000 100 %
i FRNO.2E1S-70 500 75
Eine DB0.75-2C 100 50 0.075 o
Phase, | FRNO.4E1S-70 250 37 sy}
200V FRNO.75E1S-70 133 20 }
FRN1.5E1S-70 73 14 m
DB2.2-2C 40 55 0.110 ss)
FRN2.2E1S-700 50 10 =
* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder. I'Gr?l
Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K. §=
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K. I_—|_|I
zZ

Der Bremswiderstand mit 10 % ED unterstiitzt keine Erkennung der Uberhitzung oder Ausgabe
eines Warnsignals. Daher muss ein Ubertemperaturrelais mit den Funktionscodes F50 und F51
eingerichtet werden, um den Bremswiderstand von Uberhitzung zu schiitzen.

[1.3] Kompaktmodell

Brems-
widerstand

Umrichter  P(*) DB

Abbildung 6.8: Bremswiderstand (Kompaktmodell) und Anschlussbeispiel
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Tabelle 6.8: Bremswiderstand (Kompaktmodell)

Netz-
span- Element TK80W120Q
nung
Leistung (kW) 0.08
Widerstand
Widerstand (Q) 120
Geeignetes Umrichtermodell FRNO.4 | FRNO.75 | FRN1.5 FRN2.2 FRN3.7
9 E1S-2A E1S-2A E1S-2A E1S-2A E1S-2A
Nennleistung Motor (kW) 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7
Drei Durchschn. Bremsmoment 150 150 150 65 45
Phasen, | (%)
200V
Zuléssige 15 5 5 5 5
Einschalt-
Zulassige dauer (%)
Brems-
eigenschaften | Zuldssige 15s 15s 10's 10s 10's
kontinuierliche
Bremszeit
Bremse

Hinweis Dieser Bremswiderstand ist nicht bei Dreiphasen-Umrichtern fiir 400 V und bei
Einphasen-Umrichtern fiir 200 V verwendbar.

[2] Gleichstromdrosseln

Eine Gleichstromdrossel wird hauptsidchlich zur Anpassung an die Stromversorgung und zur
Korrektur des Eingangsleistungsfaktors (zur Reduzierung von Oberwellenbestandteilen) verwendet.

H Anpassung an die Stromversorgung

- Verwenden Sie eine Gleichstromdrossel, wenn die Leistung eines Netztransformators iiber
500 kVA liegt und mindestens zehnmal hoher als die Nennleistung des Umrichters ist. In einem
derartigen Fall nimmt der prozentuale Blindwiderstand ab und Oberwellenbestandteile und deren
Spitzenwerte nehmen zu. Diese Faktoren konnen zu Schidden an Gleichrichtern oder
Kondensatoren im Wandlerteil des Umrichters oder zur Abnahme der Kapazitit des
Kondensators fithren (wodurch sich die Lebensdauer des Umrichters verkiirzen kann).

- Verwenden Sie eine Gleichstromdrossel auch dann, wenn thyristorgesteuerte Lasten oder
Phasenschieberkondensatoren ein- und ausgeschaltet werden.

- Verwenden Sie bei einer Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen der Umrichter-
Stromversorgung von mehr als zwei Prozent eine Gleichstromdrossel.

Spann.- Unsymmetrie zw.den Phasen (%) = Max.Spannung (V)- Min.Spannung (V) X 67

Durchschn.Spannungder drei Phasen (V)

Bl Korrektur des Eingangsleistungsfaktors (zur Oberwellenunterdriickung)

Um den Leistungsfaktor der Last zu verbessern, wird im Allgemeinen ein Kondensator verwendet.
In einer Anlage, in der Umrichter eingesetzt sind, kann jedoch kein Kondensator verwendet werden.
Durch die Verwendung einer Gleichstromdrossel wird der Blindwiderstand der Stromversorgung des
Umrichters erhoht, sodass Oberwellenbestandteile auf den Stromversorgungsleitungen verringert
werden und der Leistungsfaktor des Umrichters verbessert wird. Die Verwendung einer
Gleichstromdrossel verbessert den Leistungsfaktor auf etwa 90 bis 95 Prozent.
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6.4 Auswéhlen von Optionen

Hinweis

Zum Zeitpunkt des Versands verbindet eine Kurzschlussbriicke die Klemmen P1 und
P(+) am Anschlussklemmenblock. Entfernen Sie vor Anschluss einer
Gleichstromdrossel die Kurzschlussbriicke.

Falls keine Gleichstromdrossel verwendet werden soll, belassen Sie die
Kurzschlussbriicke an Ort und Stelle.

Strom-
versorgung

Abbildung 6.9: AuBenansicht einer Gleichstromdrossel und Anschlussbeispiel
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Tabelle 6.9: Gleichstromdrosseln

Netz- I Nenn- Gleichstromdrossel
i%a:; ; Iel\lllsc:ltJ(?rg Umrichtertyp _ :
e (kW) Typ Nennstrom Induktivitat Spulenwider- Erzeugter Verlust
(A) (mH) stand (mQ) (W)
0.1 FRNO0.1E1S-200 0.8
02 |FRN0.2E1S-2O DCR2-0.2 15 20 660 1.6
0.4 FRNO0.4E1S-20 DCR2-0.4 3.0 12 280 1.9
0.75 |FRN0.75E1S-20 |DCR2-0.75 5.0 7.0 123 2.8
Drei 1.5 FRN1.5E1S5-20 DCR2-1.5 8.0 4.0 57.5 4.6
Phasen, : 2.2 FRN2.2E1S-200 DCR2-2.2 11 3.0 43 6.7
200V 3.7 FRN3.7E1S-20 DCR2-3.7 18 1.7 21 8.8
5.5 FRN5.5E15-20 DCR2-5.5 25 1.2 16 14
75 FRN7.5E15-200 DCR2-7.5 34 0.8 9.7 16
11 FRN11E1S-20 DCR2-11 50 0.6 7.0 o7
15 FRN15E1S-20 DCR2-15 67 0.4 43
0.4 FRNO0.4E1S-40 DCR4-0.4 1.5 50 970 2.0
0.75 |FRN0.75E1S-40 |DCR4-0.75 25 30 440 25
1.5 FRN1.5E1S5-40 DCR4-1.5 4.0 16 235 4.8
_ 2.2 FRN2.2E1S-40 DCR4-2.2 55 12 172 6.8
E%Isoeon,\; i; ESEE;E::E DCR4-3.7 9.0 7.0 745 8.1
5.5 FRN5.5E1S-40 DCR4-5.5 13 4.0 43 10
75 FRN7.5E1S-40 DCR4-7.5 18 3.5 35.5 15
11 FRN11E1S-40 DCR4-11 25 2.2 23.2 21
15 FRN15E1S-40 DCR4-15 34 1.8 18.1 28
0.1 FRNO0.1E1S-20 DCR2-0.2 1.5 20 660 1.6
0.2 FRNO0.2E1S-20 DCR2-0.4 3.0 12 280 1.9
Eine 0.4 FRNO0.4E1S-20 DCR2-0.75 5.0 7.0 123 2.8
thﬁi’v 0.75 |FRN0.75E1S-20 |DCR2-1.5 8.0 4.0 57.5 4.6
1.5 FRN1.5E15-20
DCR2-3.7 18 1.7 21 8.8
2.2 FRN2.2E15-20

* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis 1:

Hinweis 2:

Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir
A, C, E, ] oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J
oder K.

Die in der obigen Tabelle aufgefiihrten erzeugten Verluste sind
Niherungswerte, die aufgrund der folgenden Bedingungen berechnet
wurden:

- Stromversorgung: 200 V /400 V, drei Phasen, mit 0 % Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen

- Leistung der Stromversorgung entweder iiber 500 kVA oder zehnmal hoher als die Nennleistung des
Unmrichters

- Vierpoliger Standardmotor bei Volllast (100 %)

- Keine Wechselstromdrossel angeschlossen
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[ 3] Wechselstromdrosseln

Verwenden Sie eine Wechselstromdrossel, wenn der Wandlerteil des Umrichters eine sehr stabile
Gleichstromleistung abgeben soll, z. B. bei Betrieb mit Gleichstrombus (gemeinsamer PN-Betrieb).
Im Allgemeinen werden Wechselstromdrosseln zur Korrektur der Kurvenform der Spannung und
des Leistungsfaktors oder zur Anpassung an die Stromversorgung verwendet, jedoch nicht zur
Unterdriickung von Oberwellenbestandteilen in den Stromversorgungsleitungen. Verwenden Sie zur
Unterdriickung von Oberwellenbestandteilen eine Gleichstromdrossel.

Eine Wechselstromdrossel sollte auch bei extrem instabiler Stromversorgung verwendet werden,
wenn z. B. in der Stromversorgung eine extrem gro3e Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen
auftritt.

Wechselstrom- Magnetschiitz Umrichter
drossel

g "dey

* mit Uberstromschutz

Abbildung 6.10: AuBenansicht einer Wechselstromdrossel und Anschlussbeispiel

Tabelle 6.10: Wechselstromdrosseln

NILYHIOFIHIHdIHId NOA NFTHYMSNY

Netz- “I\llen'n- ' Wechselstromdrossel
?E?g Iel\lllsétlc;g Umrichtertyp Typ " Nennstrom ~ Blindwiderstand Erzeugter Verlust
(kW) &) 50 Hz 60 Hz (W)
0.1 FRNO.1E1S-20 2.5
0.2 FRNO.2E1S-20 | ACR2-0.4A 3 917 1100 5
0.4 FRNO0.4E1S-20 10
0.75 |FRNO0.75E1S-20 | ACR2-0.75A 5 493 592 12
Drei 15 FRN1.5E1S-20 | ACR2-1.5A 8 295 354 14
Phasen, 2.2 FRN2.2E1S-20 | ACR2-2.2A 11 213 256 16
200V 3.7 FRN3.7E1S-20 | ACR2-3.7A 17 218 153 23
5.5 FRN5.5E1S-20 | ACR2-5.5A 25 87.7 105 27
7.5 FRN7.5E1S-20 | ACR2-7.5A 33 65 78 30
11 FRN11E1S-20 ACR2-11A 46 455 54.7 37
15 FRN15E1S-20 ACR2-15A 59 34.8 41.8 43
0.4 FRNO.4E1S-40 5
ACR4-0.75A 25 1920 2300
075 |FRNO0.75E1S-40O0 10
15 FRN1.5E1S-40 | ACR4-1.5A 3.7 1160 1390 11
. 2.2 FRN2.2E1S-40 | ACR4-2.2A 5.5 851 1020 14
Err;lsen, 8.7 FRNS.7E1S-40 | \cR4-3.7A 9 512 615 17
400V 4.0 FRN4.0E1S-4E*
55 FRN5.5E1S-40 | ACR4-5.5A 13 349 418 22
75 FRN7.5E1S-40 | ACR4-7.5A 18 256 307 27
11 FRN11E1S-40 ACR4-11A 24 183 219 40
15 FRN3.7E1S-40 | ACR4-15A 30 139 167 46
0.1 FRNO.1E1S-70 5
3 NG ZETSTD ACR2-0.4A 3 917 1100 5
Eine 0.4 FRNO.4E1S-70 | ACR2-0.75A 5 493 592 12
s, | 075 |FRN075E1570 |ACR2-15A 8 295 354 14
15 FRN1.5E1S-70 | ACR2-2.2A 11 213 256 16
2.2 FRN2.2E1S-70 | ACR2-3.7A 17 218 262 23
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*FRN4.0E1S-4E fiir EU-Linder.

Hinweis 1: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.
Hinweis 2: Die in der obigen Tabelle aufgefiihrten erzeugten Verluste sind Naherungswerte, die aufgrund der

folgenden Bedingungen berechnet wurden:
- Stromversorgung: 200 V /400 V, drei Phasen, mit 0 % Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen
- Leistung der Stromversorgung entweder iiber 500 kVA oder zehnmal hoéher als die Nennleistung des
Umrichters
- Vierpoliger Standardmotor bei Volllast (100 %)

[4] Ausgangsfilter
Installieren Sie im Ausgangsstromkreis des Umrichters einen Ausgangsfilter, um:

- Uberspannungen an den Motoranschlussklemmen zu unterdriicken. )
Dadurch wird der Motor vor Schidden an der Isolierung geschiitzt, die durch Uberstrome
aufgrund hoher Spannung vom 400-V-Umrichter entstehen.

- Leckstrome (aufgrund von Oberwellen hoherer Frequenzen) an den Ausgangsleitungen des
Umrichters zu unterdriicken.
Dadurch werden Leckstrome reduziert, wenn der Motor iiber eine lange Stromversorgungsleitung
angeschlossen ist. Die Linge der Stromversorgungsleitung sollte unter 400 m gehalten werden.

- Reduzierung der von den Ausgangsleitungen des Umrichters ausgehenden Abstrahlung und/oder
Induktionsstorungen auf ein Minimum.
Ausgangsfilter sind ein wirksames Mittel zur Storunterdriickung bei langen Leitungswegen und
werden daher in den Anlagen verwendet.

Verwenden Sie eine Wechselstromdrossel in dem durch den Funktionscode F26
festgelegten zuldssigen Trigerfrequenzbereich. Andernfalls wird die Wechselstromdrossel
iberhitzt.

Hinweis
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Tabelle 6.11: Ausgangsfilter

Netz- Nenn- Netz- Zulassiger Maximal-
) leistung . Nenn- Uberlast- eingangs- Trager- frequenz
e Motor Umrichtertyp Filtertyp strom barkeit spannung frequenz- (Hz)
nung (kW) (A) ) i des bereich
Umrichters (kHz)
0.1 FRNO.1E15-200
0.2 FRNO.2E1S-20 | OFL-0.4-2 3
04 FRNO0.4E1S-20 150%bei | Drei Ph
_ o bei rei Phasen,
- [eEmNesEs s fon s [ s | T oobesiov|
Etrgsen 72 FAN2 2ET _2 200 $% bel 50/60 Hz ppe s 4
' ; : 2E1520 1 oFL-3.7-2 17 05s ' 00
200V 37 FRN3.7E1S-200
55 FRN55E15-20
75 FRN75ETS 20 | OF -7 02 33
11 FRN11E1S-200
15 FRNT5Eis2m | OF- 192 59
0.4 FRNO.4E1S-40 | OFL-0.4-4 15
0.75 |FRNO0.75E1S-400
15 FRNT5ETS40 | OF- 15 37
Drei 2.2 FRN2.2E15-400 150 % bei | Drei Phasen, 8 bis 15
PLe' 37 FRN3.7E15-40 | OFL-3.7-4 9 1 min, 380 bis 440 V, 400
4%?’\‘/' 40 |FRN4.0E1S-4E* 200 $% bei 5 | 50/60 Hz '
55 FRNS55E1S-40 [ o o, 18 05s
75 FRN7 5E15-400 :
11 FRN11E1S-40
FL-15-4
15 FANT5ETSan | ° ° 80
0.4 FRNO.4E1S-40 | OFL-0.4-4A 15
075 |FRNO0.75E1S-400
1.5 FRNTsETs4n | OFL 1544 8.7
T 2.2 FRN2.2E1S-40 ‘1—561"/0 bei ‘ Dreﬂ’hasen, 0,75 bis 15
Drei 3.7 FRN3.7E1S-40 OFL-3.7-4A 9 1 min, 380 bis 440 V, 400
Phaser; | 4.0 |FRN4.0E1S-4E* 200 $% bei | 50/60 Hz
55 FRNS55E1S-40 [ oo -0 18 05s
75 FRN7 5E15-40 :
11 FRN11E1S-40
FL-15-4A
15 FANT5ETSam | ° ° 30
0.1 FRN0.4E1S-70
- 0.2 FRN0.2E1S-70 | OFL-0.4-2 3 150 % bei | Drei Phasen, 8 bis 15
Eir?e 04 |FRN0.4E1S-70 20(1)&‘:1}“1), 3825‘204;“’ 200
ase, °’ - b bei . z .
o 075 |FRN0.75E1S-70 [ 1o/ o) 5 05e
15 FRN15E1S-70
22 FRN22E1S-70 | OFL-3.7-2 17

* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.
Hinweis 1: Das Symbol () in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E, J oder K.

Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.

Hinweis 2: Bei den Ausgangsfiltern des Typs ***4 A bestehen keine Einschriankungen hinsichtlich der

Tragerfrequenz.
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Umrichter Ausgangsfilter

Abbildung 6.11: AuBenansicht eines Ausgangsfilters und Anschlussbeispiel

[ 5] HF-Drosseln zur Reduzierung des HF-Rauschens

Eine HF-Drossel dient zur Reduzierung des von einem Umrichter emittierten
Hochfrequenzrauschens.

Eine HF-Drossel unterdriickt die Abstrahlung hochfrequenter Oberwellen, die durch Schaltvorginge
bei den Stromversorgungsleitungen im Umrichter verursacht werden. Fiihren Sie die
Stromversorgungsleitungen zusammen durch die HF-Drossel.

Bei einer Leitungslinge zwischen Umrichter und Motor unter 20 m installieren Sie die HF-Drossel
an den Stromversorgungsleitungen. Bei einer Linge iiber 20 m installieren Sie die HF-Drossel an
den Ausgangsleitungen des Umrichters.

Der Leitungsquerschnitt hingt vom Innendurchmesser der HF-Drossel und von den
Installationsanforderungen ab.

Einheit: mm

Magnet- HF-
schiitz Drossel

Strom-
versorgung

Umrichter

* mit Uberstromschutz
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Abbildung 6.12: Abmessungen der HF-Drossel zur Reduzierung von HF-Stérungen und Anschlussbeispiel

Tabelle 6.12: HF-Drossel zur Reduzierung von HF-Stérungen

Installationsanforderungen Leitungs-
HF-Drossel e
querschnitt
Typ
Anzahl Wdg.-Anz. (mm?2)
2.0
1 4 3.5
ACL-40B 5.5
2 2 8
14
8
1 4 1
ACL-74B )
2 2
38

Die Leitungen wurden fiir dreiphasige Eingangs- und Ausgangsleitungen ausgewihlt.

g "dey

NILYHIOFIHIHdIHId NOA NFTHYMSNY

6-25



6.4.2  Optionen fiir Bedienung und Kommunikation

[ 1] Externes Potenziometer zur Frequenzeinstellung

Zur Einstellung des Frequenzsollwertes kann ein externes Potenziometer verwendet werden.
SchlieBen Sie das Potenziometer wie in Abbildung 6.13 dargestellt an die Steuersignalklemmen [11]

bis [13] an.
Modell: RJ-13 (BA-2 B-Charakteristik, 1 kQ)

Welle, @6

Skalentyp: Drehknopf:

Einheit: mm

Hinweis: Skale und Drehknopf miissen separat bestellt werden.
Erhaltlich bei Fuji Electric Technica Col., Ltd.

Modell: WAR3W (3W B-Charakteristik, 1 kQ)

Skale Drehknopf

Einheit: mm
Hinweis: Skale und Drehknopf werden zusammen mit dem externen Potenziometer WAR3W

geliefert.
Erhaltlich bei Fuji Electric Technica Col., Ltd.

Umrichter

Externes
Potenziometer

Abbildung 6.13: Abmessungen des externen Potenziometers und Anschlussbeispiel
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[ 2] Multifunktions-Bedienteil

Der Anschluss des Multifunktions-Bedienteils an einem FRENIC-Multi-Umrichter {iber ein
optionales Verldngerungskabel zur Fernbedienung (CB-5S, CB-3S oder CB-1S) ermoglicht die
Bedienung des Umrichters vor Ort oder per Fernbedienung (mit dem Bedienteil in der Hand oder an
einer Schalttafel befestigt).

Auflerdem kann das Multifunktions-Bedienteil zum Kopieren von Funktionscodedaten zwischen
FRENIC-Multi-Umrichtern (Funktionscodedaten von bis zu drei Umrichtern) verwendet werden.

[ 3] Verlangerungskabel zur Fernbedienung

Das Verldngerungskabel verbindet den Umrichter mit dem Bedienteil (Standard- oder
Multifunktions-Bedienteil) oder mit dem USB/RS-485-Wandler und ermdoglicht somit die
Fernbedienung des Umrichters. Es handelt sich um ein gerade verdrahtetes Kabel mit RJ-45-
Steckern und ist in Langen von 5, 3 und 1 m erhiltlich.

Kabel

Tabelle 6.13: Lange des Verlangerungskabels zur Fernbedienung

Typ Linge (m)
CB-5S 5
CB-3S 3
CB-1S 1
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[ 4] RS-485-Kommunikationskarte

Die RS-485-Kommunikationskarte (2 Anschliisse) ist speziell zur Verwendung bei den FRENIC-
Multi-Umrichtern neben dem Standardanschluss des Umrichters vorgesehen und ermdglicht neben
der Standard-RS-485-Kommunikation (iiber den RJ-45-Anschluss fiir das Bedienteil) die erweiterte
RS-485-Kommunikation.

Zu den Hauptfunktionen gehéoren:

- Anschluss des Umrichters an einen Host wie z. B. einen PC oder eine SPS zum Betrieb des
Umrichters als Slave

- Bedienung des Umrichters durch die Einstellung von Frequenzsollwerten, Vorwirts-
/Riickwirtslauf, Stopp, Auslaufen und Zuriicksetzen usw.

- Uberwachung des Betriebsstatus des Umrichters (z. B. Ausgangsfrequenz, Ausgangstrom und
Alarminformationen)

- Einstellung von Funktionscodedaten.

Tabelle 6.14: Ubertragungsspezifikation

Element Technische Daten

Kommunikationsprotokoll SX—P?oto.koll Modbus RTU o

(ausschlieflich zur . . Fuji-Universalprotokoll
. (entspricht Modicon . .

Verwendung mit Modbus RTU) fiir Umrichter
FRENIC Loader) 4

Elektrische Spezifikation EIA RS-485

Max1mal;{nzahl anschlief3- Host: 1, Umrichter: 31

barer Gerite

Ubertragungsrate 2400, 4800, 9600, 19200 oder 38400 Baud

Synchronisierung Asynchrones Start-Stopp-System

Ubertragungsverfahren Halbduplex

Max1mall.ang.e des 500 m

Kommunikationsnetzes

[ 5] Loader-Software fiir den Umrichter-Support

FRENIC Loader ist eine Supportsoftware, mit deren Hilfe der Umrichter iiber die RS-485-
Kommunikationseinrichtung bedient werden kann. Zu den Hauptfunktionen gehdren:

- einfache Bearbeitung der Funktionscodedaten
- Statusiiberwachung am Umirichter, z. B. [/O-Monitor und Multi-Monitor
- Bedienung von Umrichtern an einem PC-Bildschirm (nur Windows-PC)

[[] Einzelheiten hierzu finden Sie im Kapitel 5, ,,BEDIENUNG UBER RS-485-
p 4
KOMMUNIKATION®.
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6.4.3 Messgerateoptionen

[1] Frequenzmesser

SchlieBen Sie einen Frequenzmesser an die Analogsignal-Ausgangsklemmen [FM] und [11] des
Umrichters an, um die durch den Funktionscode F31 eingestellte Frequenz zu messen. Abbildung
6.14 zeigt die Abmessungen des Frequenzmessers und ein Anschlussbeispiel.

Modell: TRM-45 (10 VDC, 1 mA)

Einheit: mm

Erhaltlich bei Fuji Electric Technica Co., Ltd.

Modell: FM-60 (10 VDC, 1 mA)

Abdeckung (Option)

Klemmenschrauben M4, 2 Stiick

Befestigungsschrauben, M3, 2 Stiick

Tafelausschnitt

Einheit: mm
Gewicht: . L ) )
ca.70 g Erhaltlich bei Fuji Electric Technica Co., Ltd.
Umrichter
Frequenz-

messer

Abbildung 6.14: Abmessungen des Frequenzmessers und Anschlussbeispiel
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Chapter 7

AUSWAHLEN DER OPTIMALEN
LEISTUNGSWERTE FUR MOTOR UND
UMRICHTER

Dieses Kapitel enthilt Informationen iiber die Drehmomenteigenschaften des Umrichterausgangs, das
Auswahlverfahren und die Gleichungen zur Leistungsberechnung, sodass Sie fiir Motor und Umrichter das
jeweils optimale Modell auswihlen konnen. Sie erhalten auflerdem Unterstiitzung zur Auswahl von
Bremswiderstdnden.
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7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

Wihlen Sie bei der Suche nach einem Allzweck-Umrichter anhand der folgenden Verfahrensweise
zuerst einen Motor und dann den Umrichter aus:

(D

2

Hauptkriterium bei der Motorwahl: Legen Sie fest, welche Art von Maschine die Last des
Motors bildet, berechnen deren Trigheitsmoment und wéhlen dann die entsprechende
Motorleistung aus.

Hauptkriterium bei der Umrichterwahl: Berechnen Sie Beschleunigungs-/Verzégerungs- und
Bremsdrehmoment  unter  Beriicksichtigung der  Betriebsanforderungen (z.  B.
Beschleunigungszeit, Verzogerungszeit und Betriebsfrequenz) der Maschine, die von dem unter
Punkt (1) ausgewihlten Motor angetrieben werden soll.

In diesem Abschnitt wird das Auswahlverfahren fiir die obigen Punkte (1) und (2) beschrieben.
Zunichst wird das Abtriebsdrehmoment des vom Umrichter (FRENIC-Multi) angesteuerten Motors
erlautert.

7.1.1 Abtriebsdrehmoment des Motors

Die Abbildungen 7.1 und 7.2 enthalten die Drehmomentkurven von Motoren bei den Nenn-
Ausgangsfrequenzen 50 Hz und 60 Hz. Die Horizontal- und Vertikalachse stellen die
Ausgangsfrequenz bzw. das Abtriebsdrehmoment (%) dar. Die Kurven (a) bis (f) hdngen von den
Betriebsbedingungen ab.

Ausgangs-
frequenz
(Hz)

Abtriebsdrehmoment (%)

Abbildung 7.1: Abtriebsdrehmoment (Basisfrequenz 50 Hz)
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Ausgangs-
frequenz
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Abtriebsdrehmoment (%)

Abbildung 7.2: Abtriebsdrehmoment (Basisfrequenz 60 Hz)

(1) Zulassiges Dauerantriebsdrehmoment (Kurve (a) in den Abbildungen 7.1 und 7.2)

Die Kurve (a) zeigt das im Bereich der Nenn-Dauerleistung erzielbare Drehmoment, wobei die
Eigenschaften der Motorkiihlung beriicksichtigt werden. Liuft der Motor mit der Basisfrequenz von
60 Hz, werden 100 % Abtriebsdrehmoment erzielt. Bei 50 Hz ist das Abtriebsdrehmoment etwas
geringer als mit Netzstromversorgung und sinkt bei niedrigeren Frequenzen noch weiter. Die
Reduzierung des Abtriebsdrehmoments bei 50 Hz wird durch erhohte Verluste durch die
Ansteuerung iiber den Umrichter verursacht und die Reduzierung bei niedrigeren Frequenzen wird
hauptsichlich durch die Entstehung von Wirme aufgrund der geringeren Ventilationswirkung des
Motorkiihlliifters verursacht.

(2) Maximales Kurzzeitantriebsdrehmoment (Kurven (b) und (c) in den Abbildungen 7.1
und 7.2)

Die Kurve (b) zeigt das im Bereich des Nenn-Dauerstroms iiber einen kurzen Zeitraum (150 %
Abtriebsdrehmoment fiir eine Minute) bei aktivierter Drehmomentvektorsteuerung erzielbare
Drehmoment. In diesem Zeitraum hat die Motorkiihlung nur einen geringen Einfluss auf das
Abtriebsdrehmoment.

Die Kurve (c) ist ein Beispiel fiir die Verwendung eines Umrichters mit hoherer Leistung zur
Erhohung des maximalen Kurzzeitdrehmoments. In diesem Fall liegt das Kurzzeitdrehmoment 20
bis 30 Prozent iiber dem Drehmoment bei Verwendung des Umrichters mit der Standardleistung.

(3) Anlaufdrehmoment (im Bereich der Ausgangsfrequenz 0 Hz in den Abbildungen 7.1
und 7.2)

Das maximale Kurzzeitdrehmoment gilt auch fiir das Anlaufdrehmoment.
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7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

(4) Bremsdrehmoment (Kurven (d), (e) und (f) in den Abbildungen 7.1 und 7.2)

Beim Bremsen des Motors wird kinetische Energie in elektrische Energie umgewandelt und 14adt den
Kondensator des Gleichstrombusses (Speicherkondensator) im Umrichter auf. Durch das Entladen
dieser elektrischen Energie iiber den Bremswiderstand wird wie in Kurve (e) dargestellt ein hohes
Bremsdrehmoment erzeugt. Bei nicht vorhandenem Bremswiderstand verbrauchen nur Motor und
Umrichter die regenerierte Bremsenergie, sodass das Drehmoment wie in Kurve (d) dargestellt
geringer ist.

Bei Verwendung des optionalen Bremswiderstands steht das Bremsdrehmoment nur wihrend eines
kurzen Zeitraums zur Verfiigung. Dieser Zeitraum wird hauptsidchlich durch die Werte der
Bremswiderstinde bestimmt. In diesem Handbuch und den zugehorigen Katalogen sind die
zuldssigen Werte (kW) aufgefiihrt, die sich bei der zulédssigen Verlustleistung erzielen lassen, sowie
die zuldssigen Werte (kWs), die sich aufgrund des Ableitvermogens erzielen lassen.

Zu beachten ist, dass sich der Prozentwert des Drehmoments je nach Umrichterleistung @ndert.

Durch die Auswahl einer optimalen Bremse kann der Wert fiir das Bremsdrehmoment
vergleichsweise frei in dem Bereich unterhalb des maximalen Kurzzeitantriebsdrehmoments gewéhlt
werden, siche Kurve (f).

Werte im Zusammenhang mit dem Bremsvorgang fiir die normale Kombination von Umrichter
und Bremswiderstand finden Sie im Kapitel 6, Abschnitt 6.4.1 [1], ,,Bremswiderstidnde*.
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7.1.2 Auswahlverfahren

Die Abbildung 7.3 zeigt das allgemeine Verfahren zur Auswahl des optimalen Umrichters. Die mit
(1) bis (5) nummerierten Elemente werden auf den folgenden Seiten beschrieben.

Die Leistung des Umrichters ldsst sich ganz leicht auswihlen, sofern keine Einschrinkungen
hinsichtlich Beschleunigung und Verzogerung vorhanden sind. Bei bestehenden Einschrinkungen
hinsichtlich Beschleunigungs- und Verzogerungszeit oder haufiger Beschleunigung und
Verzogerung ist das Auswahlverfahren komplexer.

Berechnung des Lastdrehmoments
bei konstanter Drehzahl

Leistung anhand der folgenden Bedingung
auswahlen: Nennmoment >
Betriebsdrehmoment bei konstanter Drehzahl

Nein

Einschrankungen bei
Beschleunigungs-/
Verzogerungszeit?

Ja

Berechnung der Beschleunigungszeit

Ist die berechnete Zeit korrekt?

Nein
Ja
Berechnung der Verzdgerungszeit
Ist die berechnete Zeit korrekt?
Nein

Ja

Berechnung der regenerativen Energie

Ist der Verlust zulassig?
Nein

Ja

Héaufige Beschleunigung/
Verzogerung?
Ja

Nein

ENDE

Leistungsklasse erhéhen

Berechnung der Beschleunigungszeit

" . Nein
Ist die berechnete Zeit korrekt?
Ja
Optionalen Bremswiderstand
hinzufligen
Berechnung der Verzdgerungszeit
Nein
Ist die berechnete Zeit korrekt?
Ja
Bremswiderstand mit héherem
Nennwert auswahlen
Nein
Ist der Verlust zuldssig?
Ja
Berechnung des aquivalen-
ten Strom-Effektivwertes
Nein

Strom-Effektivwert kleiner
oder gleich Nennstrom?

Ja

Fuji konsultieren

Abbildung 7.3: Auswahlverfahren
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7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

(1)

Berechnen des Lastdrehnmoments bei konstanter Drehzahl (detaillierte Berechnung
siehe Abschnitt 7.1.3.1)

Das Lastdrehmoment bei konstanter Drehzahl muss fiir alle Lasten berechnet werden.

Berechnen Sie zuerst das Lastdrehmoment des Motors bei konstanter Drehzahl und wihlen
dann eine vorldufige Leistung so aus, dass das Dauerdrehmoment des Motors bei konstanter
Drehzahl hoher als das Lastdrehmoment ausfillt. Zur effektiven Auswahl der Leistung miissen
die Nenndrehzahlen (Basisdrehzahlen) von Motor und Last aufeinander abgestimmt werden.
Wihlen Sie dazu ein geeignetes Untersetzungsgetriebeverhiltnis  (mechanische
Kraftiibertragung) und die Anzahl der Motorpole aus.

Falls keine Einschrinkungen bei Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten bestehen, kann die
vorldufig ausgewihlte Leistung als endgiiltig gelten.

Berechnen der Beschleunigungszeit (detaillierte Berechnung siehe Abschnitt 7.1.3.2)

Bei bestimmten Anforderungen an die Beschleunigungszeit berechnen Sie die
Beschleunigungszeit anhand des folgenden Verfahrens:

1) Berechnen Sie das Trigheitsmoment fiir Last und Motor.
Berechnen Sie das Trigheitsmoment fiir die Last anhand des Abschnitts 7.1.3.2,
»Berechnung von Beschleunigungs- und Verzogerungszeit”. Zur Motorauswahl siehe die
entsprechenden Motorkataloge.

2) Berechnen Sie das Mindest-Beschleunigungsdrehmoment (siche Abbildung 7.4).
Das Beschleunigungsdrehmoment ist die Differenz zwischen dem in Abschnitt 7.1.1 (2),
,Maximales Kurzzeitantriebsdrehmoment* erlduterten Kurzzeitabtriebsdrehmoment des
Motors (Basisfrequenz 60 Hz) und dem oben in (1) erlduterten Lastdrehmoment bei
konstanter Drehzahl (7./ ng). Berechnen Sie das Mindest-Beschleunigungsdrehmoment fiir
den gesamten Drehzahlbereich.

3) Berechnen Sie die Beschleunigungszeit.
Tragen Sie zur Berechnung der Beschleunigungszeit den oben berechneten Wert im
Abschnitt 7.1.3.2, ,.Berechnung von Beschleunigungs- und Verzogerungszeit in die
Gleichung (7.10) ein. Falls die berechnete Beschleunigungszeit linger als die erwartete
Zeit ist, wihlen Sie Umrichter und Motor mit einer hoheren Leistung aus und fiihren die
Berechnung erneut durch.

€
g Motor-Abtriebs-
g drehmoment
5 Lastdrehmoment bei
a konstanter Drehzahl
Mindest-Beschleuni-
gungsdrehmoment

Lastdrehmoment

Drehzahl

Abbildung 7.4: Beispieluntersuchung des Mindest-Beschleunigungsdrehmoments
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(3)

Drehmoment

(4)

Verzdgerungszeit (detaillierte Berechnung siehe Abschnitt 7.1.3.2)

Zur Berechnung der Verzogerungszeit tiberpriifen Sie das Verzogerungsdrehmoment iiber den
gesamten Drehzahlbereich in derselben Weise wie fiir die Beschleunigungszeit.

1) Berechnen Sie das Trigheitsmoment fiir Last und Motor.
Siehe unter Beschleunigungszeit.

2) Berechnen Sie das Mindest-Verzogerungsdrehmoment (sieche Abbildungen 7.5 und 7.6).
Siehe unter Beschleunigungszeit.

3) Berechnen Sie die Verzogerungszeit.
Tragen Sie zur Berechnung der Verzogerungszeit den oben berechneten Wert in derselben
Weise wie bei der Beschleunigungszeit in die Gleichung (7.11) ein. Falls die berechnete
Verzogerungszeit linger als die geforderte Zeit ist, wihlen Sie Umrichter und Motor mit
einer hoheren Leistung aus und fithren die Berechnung erneut durch.

Lastdrenmoment
Lastdrehmom. bei Drehzahl
konst. Drehzahl

Lastdrehmom. bei
konst. Drehzahl

Drehzahl

:,E, Lastdrehmoment
Mindest-Verzégerungs- g . .
drehmoment € Mindest-Verzégerungs-
$  drehmoment
o Motor-Abtriebs-
Motor-Abtriebs- drehmoment
drehmoment
Abbildung 7.5: Beispieluntersuchung des Abbildung 7.6: Beispieluntersuchung des
Mindest-Verzdgerungs- Mindest-Verzdgerungs-
drehmoments (1) drehmoments (2)

Bemessung der Bremswiderstande (detaillierte Berechnung siehe Abschnitt 7.1.3.3)

Je nach Belastungsdauer wird die Bemessung der Bremswiderstinde auf zweierlei Art
vorgenommen.

1) Periodische Belastungsdauer unter 100 Sekunden:
Berechnen Sie zur Ermittlung der Nennwerte die durchschnittliche Verlustleistung.

2) Periodische Belastungsdauer iiber 100 Sekunden:
Die zulédssige Bremsenergie hidngt von der maximalen Regenerations-Bremsenergie ab. Die
zuldssigen Werte sind in Kapitel 6, Abschnitt 6.4.1 [1], ,,Bremswiderstinde®, aufgefiihrt.

Effektivwert des Motorstroms (detaillierte Berechnung siehe Abschnitt 7.1.3.4)

Bei Maschinen in der Metallverarbeitung und im Materialtransport, bei denen eine
Positionssteuerung erforderlich ist, treten hiufig kurzzeitige wiederholte Motorenlaufzeiten
auf. Berechnen Sie in einem derartigen Fall den maximalen dquivalenten Strom-Effektivwert
s0, dass dieser den zuldssigen Wert (Nennstrom) des Motors nicht iiberschreitet.



7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

7.1.3 Gleichungen fir die Auswahl

7.1.3.1 Lastdrehmoment bei konstanter Drehzahl

[1] Allgemeine Gleichung

Es muss die auf eine horizontal bewegte Last wirkende Reibungskraft berechnet werden. Die
Berechnung zum Bewegen einer Last mithilfe des Motors auf einer geraden Linie ist nachfolgend
angegeben.

Die Kraft zum linearen Bewegen einer Last mit konstanter Geschwindigkeit v (m/s) ist in F (N), die
Motordrehzahl zum Antrieb ist Nm in (r/min) und das erforderliche Abtriebsdrehmoment des Motors
Ty ist in (Nm) wie folgt angegeben:

60 .v F
= " (Nm) (7.1

_2n°NM Ne

wobei 1g der Wirkungsgrad der Untersetzung ist.

Bremst der Umrichter den Motor ab, wirkt der Wirkungsgrad in umgekehrter Richtung, sodass das
erforderliche Motordrehmoment wie folgt berechnet werden muss:

60 .v
=—L.F. Nm 7.2
2% N n ( ) (7.2)

™ G

Der Ausdruck (60-v) / (2n-Ny) in der obigen Gleichung ist der dquivalente Radius des Drehkreises,
der der Geschwindigkeit v (m/s) um die Motorwelle entspricht.

Der Wert F (N) in den obigen Gleichungen hingt von der Art der Last ab.

[ 2] Ermitteln der erforderlichen Kraft F

Horizontale Bewegung einer Last

Es wird eine vereinfachte mechanische Konfiguration wie in Abbildung 7.7 gezeigt angenommen.
Wenn das Gewicht des Transporttisches W, (kg), die Last W (kg) und der Reibungskoeffizient der
Kugelumlaufspindel p ist, ergibt sich fiir die Reibungskraft F (N) der folgende Ausdruck, der die
zum Antrieb der Last erforderliche Kraft wiedergibt:

F=(Wy+W)eg-p (N) (7.3)
wobei g die Erdbeschleunigung (= 9,8 (m/s”)) ist.

Somit ergibt sich der folgende Ausdruck fiir das Antriebsdrehmoment um die Motorwelle:
_60.v (W, +W).g.u
™~ '
2T+ Nu Ne

( Nm) (7.4)

. Transporttisch
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Untersetzungsgetriebe

(1/min) Kugelumlaufspindel

Abbildung 7.7: Bewegen einer Last in horizontaler Richtung
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7.1.3.2 Berechnung der Beschleunigungs- und Verzégerungszeit

Wenn ein Objekt mit dem Triagheitsmoment J (kgmz) und mit der Drehzahl N (1/min) rotiert, weist
das Objekt die folgende kinetische Energie auf:

J 2r.N’
E =— J 7.5

2 ( 60 ) ) (7.5)
Zur Beschleunigung des obigen Rotationsobjektes muss die kinetische Energie erhoht und zur
Verzogerung des Objektes abgeleitet werden. Das zur Beschleunigung und Verzogerung

erforderliche Drehmoment kann wie folgt ausgedriickt werden:

21 dN
" N 7.6
60(dt) (Nm) (7.6)

Somit ist das mechanische Trigheitsmoment ein wichtiges Element bei Beschleunigung und
Verzogerung. Zuerst werden das Berechnungsverfahren fiir das Trigheitsmoment und dann die
Berechnungsverfahren fiir die Beschleunigungs- und die Verzégerungszeit beschrieben.

T=J.

[ 1] Berechnung des Tragheitsmoments

Unterteilen Sie bei einem um eine Welle rotierenden Objekt das Objekt in kleine Segmente und
quadrieren den Abstand von der Welle zu jedem Segment. Bilden Sie dann die Summe der
quadrierten Abstinde und der Gewichte der Segmente, um das Trigheitsmoment zu berechnen.

J=2(W, r ) (kem’) .7

Nachfolgend werden die Gleichungen zur Berechnung des Trigheitsmoments fiir verschieden
geformte Lasten bzw. verschiedene Lasten beschrieben.

(1) Hohlzylinder und massiver Zylinder

Die iibliche Form eines Rotationskorpers ist der Hohlzylinder. Das Trigheitsmoment J (kgm?) um
die Mittelachse des Hohlzylinders kann wie folgt berechnet werden, wobei in Abbildung 7.8 der
Auflen- und Innendurchmesser durch D: und D: [m] und das Gesamtgewicht durch W [kg]
wiedergegeben sind:

J:W‘(D12+D22)
8

Bei einem dhnlich geformten massiven Zylinder berechnen Sie Tragheitsmoment fiir D, mit 0.

(kgm’ ) (7.8)

Abbildung 7.8: Hohlzylinder
(2) Allgemeiner Rotationskdrper

Tabelle 7.1 enthdlt die Berechnungsgleichungen fiir das Tridgheitsmoment verschiedener
Rotationskorper einschlieSlich des oben aufgefiihrten zylindrischen Rotationskorpers.
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7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

Tabelle 7.1: Tragheitsmomente verschiedener Rotationskérper

Form

Gewicht: W (kg)

Form

Gewicht: W (kg)

Tragheitsmoment: Tragheitsmoment:
J (kgm®) J (kgm®)
. c-Achse  b-Achse a-Achse
Hohlzylinder W:%-(DIZ—DZZ)-L-p W=A+BeLep
J=—+«W.D,> +D,%)
1 2, 42
J,=— e We@L2+A
"= ( )
Kugel wW==.D%.p = ! .w.(L2+l.A2)
____________________ 12 4
J. -~W-(L02+L0-L+%-L2)
J= 1. W« D2
10
I
Kegel W= 2" D"«Lep c-Achse  bAchse aAchse | W=—eD>«Lep
= 430 "WeD* 1 3
J,=—+W+(@’+=.D%)
12
. W=A+BeLep Lweei 2o
Rechteckprisma [ C TR ] Ju =3V ( 6 )
| I, =We (L +L, -L+% .1?)
J=—+«W.(A>+B?) :
12
Pyramide (rechteckige W=—eAeBeLep c-Achse  b-Achse W=—eAeBeLep
Grundflache) L___2_________-_-_---4 | _____._
T=L.w.a2+B?) Jo=lowe@2+Loa?
20 ® 710 4
2,3 302
Jo = We (Ly* +2 oLy e L+20L7)
2 5
Dreieckprisma W= \f cA%eLep
c-Achse b-Achse
J:loWoAz W:n-DzoLop
3 12
Vierflachner mit _ \E 2
. .. W= eA”eLep
gleichseitiger 2] ] 3
dreieckiger Grundfldche Jp = ™ W (L? 3’ D?)
2 2 3 3 2
J=—eWeA Jo=We (L 4+ eLg Lt 1)

Dichte des Metalls (bei 20 °C) p (kg/m’) - Eisen: 7860, Kupfer: 8940, Aluminium: 2700
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(3) Horizontale Bewegung einer Last

Angenommen wird ein Transporttisch, der wie in Abbildung 7.7 gezeigt von einem Motor
angetrieben wird. Bei einer Tischgeschwindigkeit v (m/s) und einer Motordrehzahl Ny, (1/min)
entspricht der &dquivalente Abstand von der Welle dem Wert 60-v / (2m-Ny) (m). Das
Triagheitsmoment von Tisch und Last gegeniiber der Welle wird wie folgt berechnet:

J=(60—‘°)2 (W, +W) (kgm®) (7.9)
27Ny

[ 2] Berechnung der Beschleunigungszeit

Abbildung 7.9 zeigt das Modell einer allgemeinen Last. Angenommen wird ein Motor, der eine Last
iber ein Untersetzungsgetriebe mit dem Wirkungsgrad ng antreibt. Die Zeit, die zur Beschleunigung
dieser Last aus dem Stoppzustand auf eine Geschwindigkeit Ny (1/min) benétigt wird, berechnet
sich anhand der folgenden Gleichung:

L+0L/M; 27 (Ny—0)
tacc = . (s) (7.10)
T - /M 60
wobeli:

J, das Triigheitsmoment der Motorwelle in kgm?,

J, das Triigheitsmoment der Lastwelle in kgm®, umgerechnet auf die Motorwelle,
Tm das Mindest-Abtriebsmoment des Antriebsmotors in Nm,

7. das maximale Lastdrehmoment in Nm, umgerechnet auf die Motorwelle, und
Me der Wirkungsgrad des Untersetzungsgetriebes ist.

Wie bereits in der obigen Gleichung verdeutlicht, nimmt das dquivalente Trigheitsmoment durch die
Beriicksichtigung des Wirkungsgrades des Untersetzungsgetriebes den Wert (J1+J,/Mg) an.

kgm? kgm?
Untersetz.- Last
Getriebe
Tragheitsmoment der Auf die Motorwelle
Motorwelle umgerechnetes
Tragheitsmoment

Abbildung 7.9: Lastmodell mit Untersetzungsgetriebe

[ 3] Berechnung der Verzogerungszeit

In dem in Abbildung 7.9 gezeigten Lastsystem wird die Zeit, die zum Stoppen des mit der Drehzahl
Ny (1/min) laufenden Motors benotigt wird, anhand der folgenden Gleichung berechnet:

L+ 271« (0—

tope = 1 +122 Mg . (0-Nw) (s) (7.11)
Tv = TLeT|, 60
wobei:

J, das Trigheitsmoment der Motorwelle in kgmz,

J, das Triigheitsmoment der Lastwelle in kgm®, umgerechnet auf die Motorwelle,

Ty das Mindest-Abtriebsmoment beim Bremsen (oder Verzogern) des Motors in Nm,
7. das maximale Lastdrehmoment in Nm, umgerechnet auf die Motorwelle, und

Ne der Wirkungsgrad des Untersetzungsgetriebes ist.

In der obigen Gleichung ist generell das Abtriebsdrehmoment Ty, negativ und das Lastdrehmoment
T positiv. Somit wird die Verzdgerungszeit kiirzer.
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7.1 Auswéhlen von Motoren und Umrichtern

AUSWAHLEN DER OPTIMALEN LEISTUNG FUR MOTOR UND UMRICHTER




7.1.3.3 Berechnung der Warmeenergie fur den Bremswiderstand

Bremst der Umrichter den Motor, wird die kinetische Energie der mechanischen Last in elektrische
Energie umgewandelt und in den Stromkreis des Umrichters zuriickgefiihrt. Diese regenerative
Energie wird oft in sogenannten Bremswiderstinden als Warme verbraucht. Nachfolgend wird die
Bemessung der Bremswiderstidnde erldutert.

[ 1] Berechnung der regenerativen Energie

Beim Betrieb des Umrichters besteht eine der Quellen der regenerativen Energie in der kinetischen
Energie, die beim Bewegen eines Objektes durch eine Triagheitskraft erzeugt wird.

Kinetische Energie eines sich bewegenden Objektes

Wenn ein Objekt mit dem Triagheitsmoment J (kgmz) und mit der Drehzahl N, (1/min) rotiert, weist
das Objekt die folgende kinetische Energie auf:

2

—_J . : 2 J 7 12
= . . 2 7.12 !

Wird dieses Objekt auf eine Geschwindigkeit N; (1/min) verzdgert, berechnet sich die
Ausgangsenergie wie folgt:

I |(2neN,Y (27eN,Y
E==. - J 7.13
2{(60](60]]() (7.13)
el Nz N2 ,
~ 1824 J«(N,”=-N°) ) (7.13)

Die gemidBl Abbildung 7.9 in den Umrichter zuriickgefiihrte Energie wird aus dem Wirkungsgrad 1g
des Untersetzungsgetriebes und dem Wirkungsgrad Ty des Motors wie folgt berechnet:

Ez@°(J1+J2°nG) 'T]M°(N22—N12) ) (7.14)
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7.1 Auswahlen von Motoren und Umrichtern

7.1.3.4 Effektivwertberechnung fir den Motor

Wird die Last wiederholt und hiufig von einem Motor angetrieben, schwankt der Motorstrom sehr stark
und erreicht wiederholt den Bereich des Kurzzeitstroms des Motors. Sie miissen daher die zuldssige
thermische Belastung des Motors iiberpriifen. Der Wiarmewert wird als etwa proportional zum Quadrat des
Motorstroms angenommen.

Wenn der Umrichter einen Motor mit einer Einschaltdauer ansteuert, die viel kiirzer als die thermische
Zeitkonstante des Motors ist, berechnen Sie den ,,dquivalenten Strom-Effektivwert™ wie oben erwéhnt und
wihlen den Motor so aus, dass dieser Strom-Effektivwert nicht iiber dem Nennstrom des Motors liegt.

(Motordrehzahl)

(Lastdrehmoment)

(Beschleunigungs- und
Verzdgerungs-
drehmoment)

(Erforderliches
Drehmoment des Motors)

(Laststrom)

Abbildung 7.10: Beispiel fir wiederholtes Ein- und Ausschalten

Berechnen Sie fiir jeden Teil zuerst das erforderliche Drehmoment auf der Grundlage des
Drehzahlprofils. Wandeln Sie dann anhand der Drehmoment-Strom-Kurve des Motors das
Drehmoment in den Motorstrom um. Der ,dquivalente Strom-Effektivwert leq* kann schlieBlich
anhand der folgenden Gleichung berechnet werden:

qu:\/llz 't1+122 't2+I32 't3+I42 °t4+152 *ts (A) (715)
fttottzttattstie

Die Drehmoment-Strom-Kurve des betreffenden Motors steht zur Berechnung des tatsichlichen

Wertes nicht zur Verfiigung. Berechnen Sie daher den Motorstrom I aus dem Lastdrehmoment t;,

indem Sie dazu die folgende Gleichung verwenden (7.16). Berechnen Sie dann den &dquivalenten

Strom Ieq:

2
IZ\/(IFTIOXIHoozj +Im1002 (A) (7.16)

H3I1LHOIHNN ANN HOLOW HN4 DNNLSIFTNITVINILJO H3A NI THYMSNY VAREIDY

wobei T, das Lastdrehmoment (%), 1109 der Strom bei Drehmoment und 1,99 der Erregerstrom ist.
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7.2 Auswéhlen eines Bremswiderstands

7.2 Auswahlen eines Bremswiderstands

7.2.1 Auswahlverfahren
Die folgenden drei Anforderungen miissen gleichzeitig erfiillt sein:

1) Das maximale Bremsdrehmoment darf die in den Tabellen 6.6 bis 6.8 im Kapitel 6, Abschnitt
6.4.1 [1], ,Bremswiderstinde, aufgefithrten Werte nicht iiberschreiten. Um das maximale
Bremsdrehmoment zu nutzen, das die Werte in diesen Tabellen iiberschreitet, wihlen Sie einen
Bremswiderstand mit einer um eine Klasse hoheren Leistung aus.

2) Die abzufiihrende Energie bei einer einzelnen Bremsung darf die in den Tabellen 6.6 bis 6.8 im
Kapitel 6, Abschnitt 6.4.1 [1], ,,Bremswiderstinde®, aufgefiihrten Werte fiir das Ableitvermdgen
(kWs) nicht iiberschreiten. Die detaillierte Berechnung finden Sie im Abschnitt 7.1.3.3,
,Berechnung der Wirmeenergie fiir den Bremswiderstand*.

3) Der durchschnittliche Verlust, der durch Teilen der abzufiihrenden Energie durch den Zeitraum
des Lastzyklus berechnet wird, darf die in den Tabellen 6.6 bis 6.8 im Kapitel 6, Abschnitt 6.4.1
[1], ,.Bremswiderstinde”, aufgefiihrten Werte fiir den Durchschnittsverlust (kW) nicht
iiberschreiten.

7.2.2 Hinweise zur Auswahl

Die Bremsdauer T,, Zyklusdauer T, und die Einschaltdauer %ED werden wie nachfolgend
dargestellt unter Verzogerungsbedingungen auf der Grundlage des Nenndrehmoments umgewandelt.
Bei der Auswahl der Leistung des Bremswiderstands miissen Sie diese drei Werte jedoch nicht
beriicksichtigen.

Bremsleistung —

Bremsdauer Bremsdauer Zeit

| ‘ Zyklusdauer Ty |

Abbildung 7.11: Lastzyklus
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Kapitel 8
Technische Daten

In diesem Kapitel werden die technischen Daten der Ausgangswerte, das Regelungssystem und die
Funktionen der Anschlussklemmen der FRENIC-Multi-Umrichter beschrieben. Es enthilt auBerdem
Beschreibungen der Betriebs- und Lagerumgebung, die AuBenabmessungen, Beispielschaltpldne fiir den
grundlegenden Anschluss und Einzelheiten der Schutzfunktionen.
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8.1 Standardmodelle

8.1 Standardmodelle

8.1.1 Drei Phasen, 200 V

Position Technische Daten
Typ
Am Motor anliegende Leistung (kW)
Nennleistung (kW)
g Nennspannung (V) 3 Phasen, 200 bis 400 V (mit AVR)
A
§n Nennstrom (A)
=
< Uberlastbarkeit 150 % des Nennstroms fiir 1 min, 200 % fiir 0,5 s
Nennfrequenz (Hz)
Phasen, Spannung, Frequenz 3 Phasen, 200 bis 400 V (mit AVR)
2 g /Fr wank Spannung: +10 bis -15 % (Spannungsunsymmetrie max. 2 %) *9, Frequenz: +5 bis -5 %
B
5
a (mit Drossel)
= Nennstrom (A)
5 (ohne Drossel)
=
= Erforderliche Eingangsleistung (kVA)
Drehmoment (%)
§ Drehmoment (%)
5 Gleichstrombremsung Anlauffrequenz: 0,1 bis 60 Hz, Bremszeit: 0,0 bis 30,0 s, Bremsstrom: 0 bis 100 % des Nennstroms
s3]
Bremstransistor integriert
Geltende Normen ULS508C, C22.2, Nr. 14, EN50178:1997
Gehiuse (IEC60529) 1P20, UL open type
Kiihlung natiirliche Abluft Liifterkiihlung =<
Gewicht (kg) %
oo
—
*1 Vierpoliger Fuji-Standardmotor g
. . . T
*2 Bei der Berechnung der Nennleistung wurde eine Nenn-Ausgangsspannung von 220 V angenommen. =
*3 Ausgangsspannung kann nicht hoher als die Eingangsspannung sein. %
. . . . . T
*4 Verwenden Sie den Umrichter bei dem in Klammern angegebenen Strom oder darunter, wenn die m
Trigerfrequenz mindestens 4 kHz (F26) betrigt und der Umrichter kontinuierlich mit 100 % Last lauft. @)
>
*5 Der Wert wurde unter der Annahme berechnet, dass der Umrichter an eine Stromversorgung mit einer I'_IJI
Leistung von 500 kVA (oder dem Zehnfachen der Umrichterleistung, sofern die Umrichterleistung iiber 50 z
kVA liegt) angeschlossen ist und %X einen Wert von 5 % aufweist.
*6 Mit Gleichstromdrossel
*7 Durchschnittliches Bremsdrehmoment bei Drehzahlreduzierung von 60 Hz und abgeschalteter AVR
(schwankt je nach Wirkungsgrad des Motors).
*8 Durchschnittliches Bremsdrehmoment bei Verwendung eines externen Bremswiderstands (Standardtyp als

Option erhiltlich).

Max. Spannung (V) - Min. Spannung (V)
Durchschn. 3 - Phasen - Spannung (V)

*9

Spannungsunsymmetrie (%) = x 67 (IEC 61800 -3)

Sofern der Wert 2 bis 3 Prozent betrégt, verwenden Sie eine Wechselstromdrossel.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, J oder K.
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8.1.2 Drei Phasen, 400 V

Position Technische Daten

Typ

Am Motor anliegende Leistung (kW)
Nennleistung (kVA)

Q
% Nennspannung (V) 3 Phasen, 380 bis 480 V (mit AVR)
5
) Nennstrom (A)
8, Uberlastbarkeit 150 % des Nennstroms flir 1 min, 200 % fiir 0,5 s
w
ES Nennfrequenz (Hz)
Phasen, Spannung, Frequenz 3 Phasen, 380 bis 480 V (mit AVR)
£ Spannungs-/Frequenzschwankungen Spannung: +10 bis -15 % (Spannungsunsymmetrie max. 2 %) *10, Frequenz: +5 bis -5
) LA
H (mit Drossel)
2 Nennstrom (A)
§ (ohne Drossel)
W Erforderliche Eingangsleistung (kVA)
Drehmoment (%)
c
% Drehmoment (%)
£
©  Bremsen Anlauffrequenz: 0,1 bis 60 Hz, Bremszeit: 0,0 bis 30,0 s, Bremsstrom: 0 bis 100 % des Nennstroms
fid]

Bremstransistor
Geltende Normen
Gehause (IEC60529)
Kuhlung
Gewicht (kg)

#]
)
*3
4

*5

*6

*7

8

*9

*10 Spannungsunsymmetrie (%) =

integriert

UL508C, C22.2, Nr. 14, EN50178:1997
IP20, UL open type

naturliche Abluft Liifterkiihlung

Vierpoliger Fuji-Standardmotor
Bei der Berechnung der Nennleistung wurde eine Nenn-Ausgangsspannung von 440 V angenommen.
Ausgangsspannung kann nicht hoher als die Eingangsspannung sein.

Verwenden Sie den Umrichter bei dem in Klammern angegebenen Strom oder darunter, wenn die
Trigerfrequenz mindestens 4 kHz (F26) betrigt und der Umrichter kontinuierlich mit 100 % Last lauft.

Der Wert wurde unter der Annahme berechnet, dass der Umrichter an eine Stromversorgung mit einer
Leistung von 500 kVA (oder dem Zehnfachen der Umrichterleistung, sofern die Umrichterleistung iiber 50
kVA liegt) angeschlossen ist und %X einen Wert von 5 % aufweist.

Mit Gleichstromdrossel

Durchschnittliches Bremsdrehmoment bei Drehzahlreduzierung von 60 Hz und abgeschalteter AVR
(schwankt je nach Wirkungsgrad des Motors).

Durchschnittliches Bremsdrehmoment bei Verwendung eines externen Bremswiderstands (Standardtyp als
Option erhiltlich).

Die am Motor anliegende Leistung bei FRN4.0E1S-4E, die in die EU geliefert werden, betragt 4,0 kW.

Max. Spannung (V) - Min. Spannung (V)
Durchschn. 3-Phasen - Spannung (V)

x67 (IEC 61800 -3)

Sofern der Wert 2 bis 3 Prozent betrigt, verwenden Sie eine Wechselstromdrossel.

Hinweis: Das Symbol () in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E, J oder K.
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8.1 Standardmodelle

8.1.3 Eine Phase, 200V

Position
Typ
Am Motor anliegende Leistung
Nennleistung (kVA)

% Nennspannung (V)
2
12}
2 Nennstrom (A)
2
2  Uberlastbarkeit
Nennfrequenz (Hz)
Phasen, Spannung, Frequenz
% Spannungs-/Frequenzschwankungen
i (mit Drossel)
= Nennstrom (A)
= (ohne Drossel)
i Erforderliche Eingangsleistung (kVA)
Drehmoment (%)
=
é Drehmoment (%)
&  Gleichstrombremsen

Bremstransistor
Geltende Sicherheitsnormen
Gehéause (IEC60529)
Kihlung
Gewicht (kg)

*1  Vierpoliger Fuji-Standardmotor

Technische Daten

3 Phasen, 200 bis 240 V (mit AVR)

150 % des Nennstroms fiir 1 min, 200 % fur 0,5 s

1 Phase, 200 bis 240 V, 50/60 Hz
Spannung: +10 bis -15 %, Frequenz: +5 bis -5 %

Anlauffrequenz: 0,1 bis 60 Hz, Bremszeit: 0,0 bis 30,0 s, Bremsstrom: 0 bis 100 % des Nennstroms
integriert

UL508C, C22.2, Nr. 14, EN50178:1997

IP20, UL open type

nattrliche Abluft Lufterkiihlung

*2  Bei der Berechnung der Nennleistung wurde eine Nenn-Ausgangsspannung von 220 V angenommen.

*3  Ausgangsspannung kann nicht hoher als die Eingangsspannung sein.

*4  Verwenden Sie den Umrichter bei dem in Klammern angegebenen Strom oder darunter, wenn die Trigerfrequenz
mindestens 4 kHz (F26) betrdgt und der Umrichter kontinuierlich mit 100 % Last lauft.

*5 Der Wert wurde unter der Annahme berechnet, dass der Umrichter an eine Stromversorgung mit einer
Leistung von 500 kVA (oder dem Zehnfachen der Umrichterleistung, sofern die Umrichterleistung
iiber 50 kVA liegt) angeschlossen ist und %X einen Wert von 5 % aufweist.

*6 Mit Gleichstromdrossel

*7  Durchschnittliches Bremsdrehmoment bei Drehzahlreduzierung von 60 Hz und abgeschalteter AVR (schwankt je nach
Wirkungsgrad des Motors).

*8  Durchschnittliches Bremsdrehmoment bei Verwendung eines externen Bremswiderstands (Standardtyp als Option

erhiltlich).

Hinweis: Das Symbol () in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E, J oder K.
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8.2 Gemeinsame technische Daten

Position

Erlduterung

Ausgangsfrequenz

Maximalfrequenz

25 bis 400 Hz

Basisfrequenz

25 bis 400 Hz

Anlauffrequenz

0,1 bis 60,0 Hz, Dauer: 0,0 bis 10,0 s

Tragerfrequenz

Einstellbereich

e 0,75 bis 15 kHz

Hinweis: Bei einer Trigerfrequenz ab 6 kHz aufwirts fillt diese je nach
Umgebungstemperatur oder Ausgangstrom moglicherweise ab, um den Umrichter vor
Schiden zu schiitzen (automatische Reduzier-/Stoppfunktion fiir die Tragerfrequenz
vorhanden).

* Modulation der Trigerfrequenz mit gespreiztem Spektrum zur Reduzierung des
Rauschens.

Genauigkeit
(Stabilitit)

Analogeinstellung: £0.2 % der Maximalfrequenz (bei 25 10 °C)
Digitaleinstellung: 0,01 % der Maximalfrequenz (bei -10 bis +50 °C)

Auflosung der
Einstellbereiche

Analogeinstellung: 1/3000 der Maximalfrequenz (Beispiel: 0,02 Hz bei 60 Hz, 0,04
Hz bei 120 Hz)

Digitaleinstellung: 0,01 Hz (max 99,99 Hz), 0,1 Hz (ab 100,0 Hz)
Verbindungseinstellung: 2 Arten wéhlbar

- 1/20000 der Maximalfrequenz (Beispiel: 0,003 Hz bei 60 Hz, 0,006 Hz bei
120 Hz)
- 0,01 Hz (fest)

Steuerung

Steuerung

V/{-Steuerung

dynamische Drehmomentvektor-Steuerung
V/{-Steuerung (mit Sensor bei installierter Impulsgenerator-Schnittstellenkarte (PG-
Schnittstellenkarte))

V/f-Charakteristik

Einstellmoglichkeit fiir die Ausgangsspannung bei Basisfrequenz und
maximaler Ausgangsfrequenz (+80 bis +240 V).

200-V- AVR kann ein- oder ausgeschaltet sein.

Unrichter | niont lineare V/f-Einstellung (2 Punkte):

Einstellung der gewiinschten Spannung (0 bis +240 V) und Frequenz (0
bis 400 Hz).

Einstellmoglichkeit fiir die Ausgangsspannung bei Basisfrequenz und
maximaler Ausgangsfrequenz (+160 bis +500 V).

400-V- AVR kann ein- oder ausgeschaltet sein.

Umrichter | Njcht lineare V/f-Einstellung (2 Punkte):

Einstellung der gewiinschten Spannung (0 bis +500 V) und Frequenz (0
bis 400 Hz).

Drehmoment-
erhohung

* Automatische Drehmomenterhchung (bei konstanter Drehmomentlast)

¢ Manuelle Drehmomenterhohung: Einstellmoglichkeit fiir gewiinschte
Drehmomenterhohung (0,0 bis 20 %)

¢ Auswahl der Art der Last (Last mit variablem oder konstantem Drehmoment)
mithilfe des Funktionscodes F37/A13

Anlaufdrehmoment

Mindestens 200 % (Referenzfrequenz 0,5 Hz mit Schlupfkompensation und
automatischer Drehmomenterh6hung)

Start/Stopp

Bedienteil: Start/Stopp mithilfe der Tasten £ und év} (Standard-Bedienteil
Start/Stopp mithilfe der Tasten (@, = und & (optionales Multifunktions-
Bedienteil)

Externe Signale (Digitaleinginge):
Vorwiirts-/Riickwértslauf, Stoppbefehl (3-Leiter-Betrieb moglich), Auslaufbefehl,
externer Alarm, Alarm zuriicksetzen usw.

Bedienung iiber Kommunikationsverbindung: Bedienung iiber RS-485- oder

optionale Feldbuskommunikation

Umschaltbefehl: Umschaltung tiber Verbindung
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8.2 Gemeinsame technische Daten

Position

Erlduterung

Steuerung

Frequenzsollwert

Bedienteil: Tasten {~ und & (mit Datenschutzfunktion)

Analogeingang: Der Analogeingang kann mit externem Spannungs-/Stromeingang
eingestellt werden:

¢ 0bisx10 VDC /0 bis £100 % (Klemmen [12], [C1] (Funktion V2))

* +4 bis +20 mA DC /0 bis 100 % (Klemme [C1])

Hinweis: Klemme [C1] kann auf den Eingang 0 bis 10 V DC/ 0 bis 100 % (Funktion

V2) umgeschaltet werden.

Festfrequenz: Aus 16 Frequenzen (0 bis 159 auswihlbar

»Auf“-und ,,Ab"-Bedienung:

Die Frequenz kann bei eingeschaltetem Digital-Eingangssignal erhoht oder verringert
werden.

Bedienung iiber Kommunikationsverbindung:

Die Frequenz kann tiber den RS-485- oder iiber den optionalen Feldbus-
Kommunikationsanschluss angegeben werden.

Frequenzumschaltung:

Mithilfe eines externen Signals (Digitaleingang) kann zwischen zwei Arten von
Frequenzeinstellung umgeschaltet werden:

Umschaltung zwischen Frequenzeinstellung und Festfrequenzeinstellung iiber
Kommunikation.

Hilfsfrequenzeinstellung:

Die Eingangssignale an Klemme [12] oder [C1] (Funktion C1/V2) kdnnen als
Hilfsfrequenzeinstellung zur Haupteinstellung addiert werden.

Invertierter Betrieb:

Der normale/invertierte Betrieb kann mithilfe eines digitalen Eingangssignals und
Funktionscodes eingestellt oder umgeschaltet werden.

* +10 bis 0 VDC /0 bis 100 % an Klemme [12] und [C1] (Funktion V2)
¢ +20 bis +4 mA DC / 0 bis 100 % an Klemme [C1] (Funktion C1)

Impulsfolgeeingang:
Max. 30 kHz / maximale Ausgangsfrequenz (bei installierter optionaler PG-
Schnittstellenkarte)

Beschleunigungs-/

¢ 0,00 bis 3600 s, einstellbar

Verzogerungszeit . Beschleunigungs- und Verzogerungszeit konnen unabhingig
voneinander auf zwei Arten eingestellt und mithilfe eines Digital-
Eingangssignals (1 Punkt) ausgewéhlt werden.

. Beschleunigungs- und Verzogerungsprofile konnen aus vier Arten
ausgewaihlt werden: linear, S-Kurve (schwach), S-Kurve (stark) und
gekrilmmt (konstante Maximalausgangsleistung)

. Die Trip-Abschaltung des Betriebsbefehls bewirkt den freien Auslauf
des Motors.

. Eine Verzogerungszeit, die ausschlieBlich fiir den Befehl STOP gilt,
kann angegeben werden (Einstellbereich: 0,00 bis 3600 s). Diese
Einstellung 16scht automatisch die S-Kurveneinstellung.

. Fiir den Tippbetrieb kann keine Beschleunigungs-/Verzégerungszeit
eingestellt werden (Einstellbereich: 0,00 bis 3600 s).

Frequenzbegrenzer Gibt die obere und untere Grenzfrequenz in Hz an (Einstellbereich: 0 bis 400 Hz.

(obere und untere

Grenzfrequenz)

Offset Offset der Referenzfrequenz und PID-Sollwert konnen unabhingig voneinander
eingestellt werden (Einstellbereich O bis £100 %).

Verstirkung Die Verstirkung des Analogeingangs kann zwischen 0 und 200 % eingestellt werden.

Es konnen drei Betriebspunkte und deren gemeinsame Ausblendbreite (0 bis 30,0 Hz)

Ausblendfrequenz .

eingestellt werden.

Zeitgeberbetrieb Der pm1chter lauft bzw. stoppt zu der am Bedienteil eingestellten Zeit (1-Zyklus-

Betrieb).

Tippbetrieb Taste f (Standard-Bedienteil), Tasten e / e (optionales Multifunktions-Bedienteil

oder Digital-Eingangssignale.

Die fiir den Tippbetrieb gemeinsam geltenden Beschleunigungs- und
Verzdgerungszeiten konnen eingestellt werden.
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Steuerung

Position Erlduterung Bem
Automatischer * Startet den Umrichter nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall neu, ohne den
Wiederanlauf nach Motor zu stoppen.
kurzzeitigem  Gewihlt werden konnen der Wiederanlauf bei 0 Hz und der Wiederanlauf ab der
Netzspannungsausfall vor dem kurzzeitigen Netzspannungsausfall verwendeten Frequenz.

¢ Es kann nach der Motordrehzahl beim Wiederanlauf gesucht und diese Drehzahl
fiir den Wiederanlauf verwendet werden.
Hardware- Begrenzt den Strom mit Hardwaremitteln, um eine Uberstromabschaltung aufgrund
Strombegrenzer schneller Lastschwankungen oder eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls zu
verhindern, die durch den Software-Strombegrenzer nicht aufgefangen werden kann.
Dieser Begrenzer kann deaktiviert werden.
Schlupfkompensation |+ Kompensiert eine Drehzahlabnahme aufgrund der Belastung und ermoglicht somit

einen stabilen Betrieb.

* Die Zeitkonstante kann gedndert werden. Die Schlupfkompensation kann wihrend
der Beschleunigung/Verzogerung oder im Bereich des konstanten Ausgangssignals
aktiviert oder deaktiviert werden.

Droop-Regelung

Reduziert die Drehzahl anhand des Lastdrehmoments.

» Hilt das Ausgangsdrehmoment unter dem eingestellten Grenzwert.

» Kann mithilfe eines Digital-Eingangssignals auf den zweiten

Dreh tb
reamomentbegrenzer Drehmomentgrenzwert umgeschaltet werden.

» Softstart (Filterfunktion) bei Umschaltung der Drehmomentsteuerung auf 1/2.
Software- Hilt wihrend der Bedienung iiber die Software den Strom unter dem voreingestellten
Strombegrenzer Wert.

Erkennt Drehmoment oder Strom. Uberschreitet der erfasste Wert den voreingestellten
.. Wert, stoppt diese Funktion je nach den Daten des Funktionscodes J65 den Motor in
Uberlaststopp

einem der folgenden Modi - ,,Verzogerung bis zum Stopp®, ,,Freier Auslauf bis zum
Stopp* und ,,Bis zum mechanischen Anschlag*

PID-Regelung

Es stehen die PID-Prozessregelung und die PID-Ténzerrollenregelung zur Verfiigung,

¢ Prozesssollwert: Bedienteil, Analogeingang (Klemmen [12] und [C1] sowie RS-
485-Kommunikation

» Riickkopplungswert: Analogeingang (Klemmen [12] und [C1]

¢ Alarmausgang (Absolutwertalarm, Abweichungsalarm)

* Anti-Reset-Windup-Funktion

* Reset/Hold der Integration

¢ Normaler Betrieb/Invertierter Betrieb
* PID-Ausgangsbegrenzer

Drehzahlregelung (Schluptkompensation, Phase A und Phase B/Phase B)
(bei installierter optionaler PG-Schnittstellenkarte)

Automatische Suche
nach der Leerlaufdreh-
zahl des Motors

Der Umrichter sucht automatisch nach der Leerlaufdrehzahl des Motors, auf die er
sich einstellen soll, und beginnt mit der Ansteuerung des Motors, ohne diesen zu
stoppen.

Automatische Wenn der Wert der Drehmomentberechnung den am Umrichter fiir die Verzogerung

Verzogerung eingestellten Grenzwert iiberschreitet, wird die Ausgangsfrequenz automatisch
gesteuert und die Verzogerungszeit verlangert sich automatisch, um eine
OU-Abschaltung zu vermeiden.

Verzogerungs- Wihrend der Verzogerung nimmt der Motorverlust zu, um die Last-Energie zu

charakteristik (zur
Verbesserung der

reduzieren, die im Umrichter wiedergewonnen wird, um dadurch eine
OU-Abschaltung nach der Betriebsartenwahl zu vermeiden.

Bremsung)
Automatischer Die Ausgangsspannung wird geregelt, um die Gesamtsumme von Motor- und
Energiesparbetrieb Umrichterverlust bei konstanter Drehzahl auf ein Minimum zu reduzieren.

Vermeidung von

Die Ausgangsfrequenz wird automatisch reduziert, um eine Trip-Abschaltung des

Uberlast Unrichters durch den Uberlastschutz zu vermeiden, die durch eine Erhohung der
Umgebungstemperatur, Betriebsfrequenz, Motorlast u. dgl. verursacht wird.
Automatisch
N o.m AUSERE Stimmt den Motor automatisch auf r1, Xo, Erregerstrom und Schlupffrequenz (r2) ab.
Abstimmung

Ein-/Aus-Steuerung
des Kiihlliifters

Erfasst die Innentemperatur des Umrichters und stoppt den Kiihlliifter bei zu niedriger
Temperatur.
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8.2 Gemeinsame technische Daten

Position

Erlduterung

Bem.

Einstellen des zweiten
Motors

¢ Ein Umrichter kann verwendet werden, um durch Umschalten zwei Motoren zu
steuern (lauft ein Motor, steht die Umschaltung nicht zur Verfiigung).
Basisfrequenz, Nennstrom, Drehmomenterh6hung und Schlupfkompensation
konnen als Daten fiir den zweiten Motor eingestellt werden.

» Die Konstanten des zweiten Motors konnen im Umrichter eingestellt werden
(automatische Abstimmung mdoglich).

Mehrzweck-DI

Digitale Signale von externen Geriten, die an die festgelegten Klemmen
angeschlossen sind, konnen an den Master-Controller gesendet werden.

Mehrzweck-AO

Der Ausgang des Master-Controllers kann tiber die Klemme [FM] ausgegeben
werden.

Die Motordrehzahl kann mit einem Impulscodierer erfasst und die Drehzahl geregelt

Drehzahlregelung werden
(bei installierter optionaler PG-Schnittstellenkarte).
Es kann nur ein Programm ausgefiihrt werden, indem eine Anzahl von Impulsen bis
Positioniersteuerung zum Verzégerungspunkt und zur Stopp-Position eingestellt wird
(bei installierter optionaler PG-Schnittstellenkarte).
]S)t;if;tlcr?gtungs- Wihlen Sie die Verhinderung entweder des Vorwirts- oder des Riickwirtslaufs.
Betrieb/Stoppen Drehzahlmonitor, Ausgangsstrom (A), Ausgangsspannung (V), Drehmoment-
Berechnungswert, Eingangsleistung (kW), PID-Sollwert, Groe der PID-
Riickkopplung, PID-Ausgang, Lastfaktor, Motorausgang, Zeitdauer fiir Zeitgeber (s)
Wihlen Sie den Drehzahlmonitor, um Folgendes anzuzeigen:
* Referenzfrequenz (Hz)
* Ausgangsfrequenz 1 (vor Schlupfkompensation) (Hz)
* Ausgangsfrequenz 2 (nach Schlupfkompensation) (Hz)
¢ Motordrehzahl (Sollwert) (1/min) * Motordrehzahl (1/min)
¢ Lastwellendrehzahl (Sollwert) (1/min) » Lastwellendrehzahl (1/min)
-%)‘) ¢ Liniengeschwindigkeit (Sollwert) (m/min) e Liniengeschwindigkeit (m/min)
5 * Zeitdauer mit konstanter Zufuhr (Sollwert (min)
e Zeitdauer mit konstanter Zufuhr (Betriebswert) (min)
Lebensdauer- Der Lebensdauer-Voralarm der Kondensatoren im Hauptstromkreis, auf den
Voralarm Leiterplatten und des Kiihlliifters kann angezeigt werden.
Ein externes Ausgangssignal wird als Transistor-Ausgangssignal ausgegeben.
Kumulative Zeigt die kumulativen Betriebsstunden des Motors und des Umrichters an.
Betriebszeit
1/0O Check Zeigt den Status der Ein- und Ausgangssignale des Umrichters an.
Leistungsmonitor Zeigt die Eingangsleistung (Momentanwert), akkumulierte Leistung und die

Stromkosten (akkumulierte Leistung x angezeigter Koeffizient) an.
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Position Erlduterung Bem
Abschaltfehlercodes Zeigt die Abschaltursache mithilfe von ~ « OH7 Motor 1, Uberlast
Codes an. e OH2 Motor 2, Uberlast

» OC1 Uberstrom bei Beschleunigung OLU  Unmrichter, Uberlast
* OC2 Uberstrom bei Verzogerung . Er1
* OC3 Uberstrom bei konst. Drehzahl Er2  Bedienteil, Kommunikations-
e Lin  Eingangsphase ausgefallen fehler

e LU  Unterspannung e Er3  CPU-Fehler

Speicherfehler

*OPL  Ausgangsphase ausgefallen * Er4  Optionale Kommunikation,
Fehler

* Er5  Geriteoption, Fehler

» OU1 Uberspannung bei Beschleunig.
» OU2 Uberspannung bei Verzogerung
« OU3 Uberspann. bei konst. Drehzahl * Er6  Bedienfehler

* OH17 Uberhitzung Kiihlkorper *£r7  Abstimmfehler
« OH2 Externer Alarm e Er8  RS-485-Kommunikation,
Fehler

* OH3 Uberhitzung Umricht
critzung Lmrichier e ErF  Fehler beim Speichern von

* OH4 Motorschutz Daten wegen Unterspannung
PTC-Widerstand
(__ iderstand) e ErP  RS-485-Kommunikation

e dbH Uberhitzung Bremswiderstand (Option), Fehler

* PG  Verbindung zum PG e FrH  Hardwarefehler

unterbrochen . .
e Emr Alarm Simulation

Betriebs- oder

Abschaltverlauf: Speichert die letzten vier Abschaltursachen und deren detaillierte

Abschaltzustand Beschreibung und zeigt diese an.

N Siehe Abschnitt 8.7, ,,Schutzfunktionen®.

E

Q

%]

on | Siehe Abschnitt 8.4, ,,Betriebsumgebung und Lagerungsumgebung*.
£

(5]

on

£

=)
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8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

8.3.1

Funktion der Anschlussklemmen
Hauptstromkreis- und Analogeingangsklemmen

FCTY
g é Symbol Bezeichnung Funktion
Q
L1/R, L2/S, |Eingédnge des Zum Anschluss der Dreiphasen- oder Einphasen-Netzspannungs-
L3/T oder |Hauptstrom- leitungen
L1/L, L2/N |kreises
U, VW Umrichter- Zum Anschluss eines Dreiphasenmotors
ausginge
2 |P1,P(+) Anschluss fiir Zum Anschluss einer Gleichstromdrossel fiir die Korrektur des
o . .
§> Gleichstrom- Leistungsfaktors
S drossel
=
g P(+), DB Bremswiderstand | Zum Anschluss eines Bremswiderstands (Option)
=
E P(+), N(-) Gleichstrombus | Zum Anschluss eines Gleichstrombusses von anderen
Umrichtern. Aulerdem kann an diesen Klemmen ein optionaler
Wandler fiir regenerative Energie angeschlossen werden.
&G Erdung fiir Erdungsklemmen fiir das Chassis (oder Gehduse) des Umrichters
Umrichter und und den Motor. Verbinden Sie eine der Klemmen mit Erde und
Motor schlieBen die Erdungsklemme des Motors an. An Umrichtern ist
ein Erdungsklemmenpaar mit identischer Funktion vorhanden
[13] Stromversor- Stromversorgung (+10 V DC) fiir das Frequenzsollwert-
gung fiir das Potenziometer (Potenziometer: 1 bis 5 k).
Potenziometer | gg golite ein Potenziometer mit einer Leistung von 0,5 W
angeschlossen werden.
[12] Spannungs- (1) Der Frequenzsollwert wird anhand der externen Spannung
eingang fiir am Analogeingang eingestellt.
Analog- « 0bis +10 V DC /0 bis +100 % (normaler Betrieb)
einstellung + £10 bis 0V DC / 0 bis £100 % (invertierter Betrieb)
(2) Eingang fiir das Einstellsignal (PID-Sollwert) oder
X Riickkopplungssignal.
<
%D (3) Als zusitzliche Hilfseinstellung fiir verschiedene Frequenz-
“%’o einstellungen.
Tg - Eingangsimpedanz: 22 kQ
<  Die maximale Eingangsspannung betrdgt =15 V DC.
Spannungen von iiber 10 V DC werden jedoch als
Signale mit 10 V DC behandelt.
Hinweis: Bei Verwendung einer bipolaren Analogspannung
(0 bis £10 V DC) an Klemme [12] muss der Funktionscode C35
auf ,,0% eingestellt werden.
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Analogeingang

S o)
*:“a; 5 Symbol Bezeichnung Funktion
Q
[C1] Stromeingang (1) Der Frequenzsollwert wird anhand des externen Stroms am
fiir Analog- Analogeingang eingestellt.
einstellung « 4 bis 20 mA DC /0 bis 100 % (normaler Betrieb)
(Funktion C1) « 20 bis 4 mA DC /0 bis 100 % (invertierter Betrieb)
(2) Eingang fiir das Einstellsignal (PID-Prozesssollwert) oder
Riickkopplungssignal.
(3) Als zusitzliche Hilfseinstellung fiir verschiedene Frequenz-
einstellungen.

 Eingangsimpedanz: 250 Q
 Der maximale Eingangsstrom betrigt +30 mA DC. Stréme
von iiber +20 mA DC werden jedoch als +20 mA DC

________________________ behandelt. .
Spannungs- (1) Der Frequenzsollwert wird anhand der externen Spannung am
eingang fiir Analogeingang eingestellt.
Analog- » 0 bis +10 V DC/ 0 bis +100 % (normaler Betrieb)
einstellung + +10 bis 0 V DC /0 bis +100 % (invertierter Betrieb)
(Funktion V2) ) ) )
(2) Eingang fiir das Einstellsignal (PID-Prozesssollwert) oder
Riickkopplungssignal.
(3) Als zusitzliche Hilfseinstellung fiir verschiedene Frequenz-
einstellungen verwendet.
« Eingangsimpedanz: 22 kQ
 Die maximale Eingangsspannung betrigt +15 V DC.
Spannungen iiber +10 V DC werden jedoch als +10 V DC
________________________ behandelt. .
PTC- (1) Zum Anschluss eines PTC-Widerstands (PTC = positive
Widerstands- temperature coefficient) fiir den Motorschutz. Die
eingang nachfolgende Abbildung zeigt das Schaltbild des
(Funktion PTC) Stromkreises. Zur Verwendung des PTC-Widerstands miissen
Daten des Funktionscodes H26 geidndert werden.
<Steuerschaltung>
Widerstand (Betriebswert)
Komparator
Externer
PTC- Widerstand Alarm
Widerstand

Abbildung 8.1: Schaltbild

Die Funktionen C1, V2 und PTC konnen der Klemme [C1] zugewiesen werden. In
diesem Fall miissen der Schiebeschalter auf der Schnittstellen-Leiterplatte eingestellt
und der betreffende Funktionscode konfiguriert werden. Einzelheiten hierzu finden
Sie unter ,,Einstellen der Schiebeschalter auf Seite 8-19.

[11] Analoganschliisse | Gilt allgemein fiir Signale an Analogeingédngen und -ausgéngen
allgemein ([13], [12], [C1] und [FM]).

Gegeniiber den Klemmen [CM] und [CMY] isoliert.
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8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

Analogeingang

L oD Zugehor.

e Z| Symbol Bezeichnung Funktion Funkt.-

-2 Codes
Hinweis - Da es sich um Analogsignale mit niedrigem Pegel handelt, sind diese Signale

besonders empfindlich gegeniiber externen Storeinfliissen. Verlegen Sie die
Leitungen so kurz wie moglich (im Bereich von 20 m), und verwenden Sie
geschirmte Leitungen. Verbinden Sie grundsitzlich die Schirmung mit Erde. Bei
erheblichen externen Storeinfliissen kann der Anschluss an Klemme [11]
wirksame Abhilfe schaffen. SchlieBen Sie wie in Abbildung 8.2 dargestellt das
einzelne Ende der Schirmung an, um die Wirkung der Schirmung zu erhéhen.

- Verwenden Sie fiir Kleinsignale ein Relais mit Doppelkontakt, wenn das Relais
in der Steuerschaltung verwendet werden soll. Schlieen Sie den Kontakt des
Relais nicht an Klemme [11] an.

- Werden externe Gerite, die das Analogsignal ausgeben, an den Umrichter
angeschlossen, kann durch die vom Umrichter erzeugten elektrischen Stdrungen
eine Fehlfunktion verursacht werden. Schlieen Sie in einem solchen Fall wie in
Abbildung 8.3 dargestellt einen Ferritkern (Ringkern oder gleichwertig) an das
Gerit, das das Analogsignal ausgibt, und/oder einen Kondensator mit guten HF-
Blockiereigenschaften zwischen den Steuersignalleitungen an.

- Legen Sie keine hohere Spannung als +7,5 V an Klemme [C1] an, wenn Sie der
Klemme [C1] die Funktion C1 zuweisen. Andernfalls konnte die Steuerschaltung
beschidigt werden.

Geschirmte Leitung <Steuerschaltung> Qg:'g%i‘:ﬁgﬁ”g Kondensator <Steuerschaltung>
Gerats 0,022F,
50V

P
)
©
[0¢]

Potenziometer .

i Ferritkern
11bis 5 kOhm (Fihren Sie die

Leitungen derselben
Phase hindurch oder
wickeln sie 2 bis 3 Mal
um den Ferritkern.)

Abbildung 8.2: Anschluss der geschirmten Leitung ~ Abbildung 8.3: Beispiel fiir die Reduzierung elektrischer]
Storungen

N31vd IHOSINHO3L
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Digital-Eingangsklemmen

Unter-
teilung

Symbol

Bezeichnung

Funktion

Digitaleingang

Digitaleingang 1

Vorwirtslauf-
Befehl

Riickwirtslauf-
Befehl

ey

@)

3

“

Verschiedene Signale wie z. B. freier Auslauf, Alarm von
externen Geréten und Festfrequenzsollwerte konnen durch
Einstellen der Funktionscodes EO1 bis E05, E98 und E99
den Klemmen [X1] bis [X5], [FWD] und [REV] zugewiesen
werden. Einzelheiten hierzu finden Sie im Kapitel 9,
Abschnitt 9.2, ,,Uberblick iiber die Funktionscodes*.

Der Eingangsmodus, d. h. SENKE/QUELLE, kann mithilfe
des internen Schiebeschalters gedndert werden. Einzelheiten
hierzu finden Sie unter ,,Einstellen der Schiebeschalter* auf
Seite 8-19.

Schaltet den logischen Wert (,,0°/,,1*) fiir den Ein/Aus-
Zustand an den Klemmen [X1] bis [X5], [FWD] und [REV].
Wenn bei normaler Logik der logische Wert fiir ,,Ein“ an der
Klemme [X1] eine ,,1“ ist, bedeutet die ,,1* bei invertierter
Logik den Zustand ,,Aus* und umgekehrt.

Die negative Logik gilt in keinem Fall an den Klemmen, die
den Befehlen FWD und REV zugewiesen sind.

(Schaltungsdetails des Digitaleingangs)

<Steuerschaltung>
(SPS)

SENKE Optokoppler

QUELLE

[X1] bis [X5],
[FWD], [REV]

Abbildung 8.4: Schaltung des Digitaleingangs

Max.
2V

27V
27V
2V

Min.
ov
22V
22V
ov

Position

Betriebs-
spannung
(SENKE)

Betriebs-
spannung
(QUELLE)

Betriebsstrom bei Ein
(Eingangsspannung 0 V)

Ein-Pegel

Aus-Pegel

Ein-Pegel

Aus-Pegel

2,5 mA 5 mA

Zuldssiger Leckstrom bei

Aus - 0,5 mA

[PLC]

Stromversor-
gung fiir SPS-
Signale

Anschluss fiir die Stromversorgung der SPS-Ausgangssignale.
(Nennspannung: +24 V DC (max. 50 mA DC); zuléssiger
Bereich: +22 bis +27 V DC)

Diese Klemme versorgt auch die an die

Transistorausgangsklemmen [Y 1] und [Y2] angeschlossenen
Schaltungen mit Strom. Einzelheiten hierzu finden Sie unter
,Klemmen fiir Analogausgang, Impulsausgang,
Transistorausgang und Relaisausgang® in diesem Abschnitt.
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8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

ORIy
;—é}é Symbol Bezeichnung Funktion
Q
[CM] Digitaleingang, | Zwei gemeinsame Klemmen fiir digitale Eingangssignale.
gemeinsame . . ..
Diese Klemmen sind gegeniiber den Klemmen [11] und [CMY]
Klemme R
elektrisch isoliert.
Tipp B Verwenden eines Relaiskontakts zum Ein- und Ausschalten an den Klemmen
[X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder [REV]
Abbildung 8.5 zeigt zwei Beispiele einer Schaltung, bei der ein Relaiskontakt
verwendet wird, um die Steuersignaleingiinge [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD]
oder [REV] ein- oder auszuschalten. In der Schaltung (a) wurde der Schiebeschalter
SW1 auf SENKE gestellt, wihrend dieser Schalter in Schaltung (b) auf QUELLE
geschaltet wurde.
Hinweis: Verwenden Sie bei dieser Art von Schaltung ein sehr zuverlédssiges
Relais.
(Empfohlenes Produkt: Fuji-Steuerrelais, Typ HH54PW)
<Steuerschaltung> <Steuerschaltung>
(SPS) (SPS)
SENKE SENKE
QUELLE QUELLE
g RSB Optokoppler SR Optokoppler
g
2
s
gﬁ (a) Schalter in Stellung SENKE (b) Schalter in Stellung QUELLE

Abbildung 8.5: Schaltung mit einem Relaiskontakt

Tipp

B Verwenden einer speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS) zum Ein- und
Ausschalten an den Klemmen [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder [REV]

Abbildung 8.6 zeigt zwei Beispiele einer Schaltung, bei der eine
speicherprogrammierbare ~ Steuerung  (SPS) verwendet wird, um die
Steuersignaleingédnge [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder [REV] ein- oder
auszuschalten. In der Schaltung (a) wurde der Schiebeschalter SW1 auf SENKE
gestellt, wihrend dieser Schalter in Schaltung (b) auf QUELLE geschaltet wurde.

In der folgenden Schaltung (a) fiihrt das KurzschlieBen oder bzw. Offnen der Open-
Collector-Schaltung des Transistors in der SPS, wobei eine externe
Stromversorgung verwendet wird, zum Ein- bzw. Ausschalten der Steuersignale an
den Klemmen [X1], [X2], [X3], [X4], [X5], [FWD] oder [REV]. Bei Verwendung
dieser Art von Schaltung ist Folgendes zu beachten:

- SchlieBen Sie den Pluspol der externen Stromquelle (die von der
Stromversorgung der SPS elektrisch isoliert sein sollte) an die Klemme [PLC] des
Umrichters an.

- Verbinden Sie die Klemme [CM] des Umrichters nicht mit der gemeinsamen
Klemme der SPS.
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(=T
] . .
;é) =| Symbol Bezeichnung Funktion
Q
Speicherpro- Speicherpro-
rammierb. <Steuerschaltung> rammierb. <Steuerschaltung>
teuerung teuerung
(SPS) (SPS)
SENKE SENKE
QUELLE QUELLE
[X1] bis [X5], i
[FWD], [REV] Optokoppler {é\}&gi?[@)} Optokoppler
(a) Schalter in Stellung SENKE (b) Schalter in Stellung QUELLE
Abbildung 8.5: Schaltung mit einer SPS
L] Einzelheiten zur Einstellung der Schiebeschalter finden Sie unter ,.Einstellen der

Schiebeschalter auf Seite 8-19.




8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

Klemmen flir Analogausgang, Impulsausgang, Transistorausgang und Relaisausgang

0 on
*:Qa; 5 Symbol Bezeichnung Funktion
Q
[FM] Analog- Das Uberwachungssignal fiir die Ausgabe der analogen
iiberwachung Gleichspannung (0 bis +10 V) wird ausgegeben. Sie konnen
(Funktion FMA) die Funktion FMA mithilfe des Schiebeschalters SW6 auf der

Schnittstellen-Leiterplatte  wédhlen und die Daten des

Funktionscodes F29 dndern.

Auflerdem konnen Sie die folgenden Signalfunktionen mithilfe

des Funktionscodes F31 wihlen.

« Ausgangsfrequenz 1 (vor Schluptkompensation)

« Ausgangsfrequenz 2 (nach Schlupfkompensation)

o - Ausgangsstrom - Ausgangsspannung

g « Ausgangsdrehmoment « Lastfaktor

é - Eingangsleistung « GroBe der PID-Riickkopplung

o0

< (Istwert)

% « Wert der PG-Riickkopplung « Spannung auf dem
Gleichstrombus

« Mehrzweck-AO « Motorausgang

- Kalibrierung « PID-Sollwert (SV)

 PID-Ausgang (MV)

* Eingangsimpedanz des externen Gerits: mind. 5 kQ (0 bis
+10 V DC Ausgang)

* Bei einem Ausgang von 0 bis +10 V DC konnen maximal
zwei Messgerite mit 10 kQ Impedanz angeschlossen
werden (einstellbarer Verstirkungsbereich: 0 bis 300 %).

Impuls- Es wird ein Impulssignal ausgegeben. Sie konnen die Funktion

iiberwachung FMP mithilfe des Schiebeschalters SW6 auf der Schnittstellen-

(Funktion FMP) Leiterplatte wihlen und die Daten des Funktionscodes F29
dndern.

AuBlerdem konnen Sie die folgenden Signalfunktionen mithilfe

des Funktionscodes F31 wihlen.

* Eingangsimpedanz des externen Gerits: mind. 5 kQ

* Tastverhdltnis: ca. 50 %

Impulsrate: 25 bis 6000 Imp/s

Wellenform der Spannung
en
§D « Wellenform des Impulsausgangs
J Ul
S 11,2 bis
= 20V
a.
5 1 0.1 ymax

« FM-Ausgangsschaltung

Mess-
gerat
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0 on
éé Symbol Bezeichnung Funktion
Q
[11] Analoganschliisse, | Zwei gemeinsame Klemmen fiir analoge Eingangs- und
gemeinsame Ausgangssignalklemmen.
Klemme . . .
Diese Klemmen sind gegeniiber den Klemmen [CM]s und
[CMY] elektrisch isoliert.
52
éé Symbol Bezeichnung Funktion
Q
[Y1] Transistor- (1) Verschiedene Signale wie z. B. Umrichterbetrieb,
ausgang 1 Erreichen von Drehzahl/Frequenz und Uberlast-Voralarm
) konnen durch Einstellen der Funktionscodes E20 und E21
[Y2] Transistor- den Klemmen [Y1] und [Y2] zugewiesen werden.
ausgang 2 Eipzelheiten hierzu finden Sie im Kapitel 9, Abschnitt 9.2,
,,Uberblick iiber die Funktionscodes.
(2) Schaltet den logischen Wert (,,0°/,,1°) fiir den Ein/Aus-
Zustand zwischen den Klemmen [Y1], [Y2] und [CMY].
Wenn bei normaler Logik der logische Wert fiir ,,Ein*
zwischen den Klemmen [Y1], [Y2] und [CMY] eine ,,1°
ist, bedeutet die ,,1* bei invertierter Logik den Zustand
»Aus* und umgekehrt.
(Schaltungsdetails des Transistorausgangs)
<Steuerschaltung>
Optokoppler Strom
[Y1]
und
[v2 o
31 bis 35 V 2
3
&
! ‘
=)
<
7y
2
5 Abbildung 8.7: Transistorausgangsschaltung
£ Position Max.
Betriebs- Ein-Pegel 3V

Spannung |- Ays-Pegel 27V

Maximaler Motorstrom

bei Ein S0 mA

Leckstrom bei Aus 0,1 mA

Abbildung 8.8 zeigt Beispiele fiir die Verbindung zwischen der
Steuerschaltung und einer SPS.

Hinweis Bei Anschluss eines Steuerrelais an einen
Transistorausgang schlieen Sie zur Ableitung von
Uberspannungen eine Diode an den
Spulenanschliissen des Relais an.

» Miissen am Transistorausgang angeschlossene Geréte
mit einer Gleichspannung versorgt werden, fithren Sie
die Stromversorgung (+24 V DC, zuldssiger Bereich
+22 bis +27 V DC, max. 50 mA) iiber die Klemme
[PLC]. SchlieBen Sie in diesem Fall die Klemmen
[CMY] und [CM] kurz.

8-16




8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

S 80
é—‘% E Symbol Bezeichnung Funktion
Q
[CMY] | Transistorausgang Gemeinsame Klemme fiir die Transistorausgangs-
gemeinsame Klemme | Signalklemmen.
Diese Klemme ist gegeniiber den Klemmen [CM]s und [11]s
elektrisch isoliert.
O Zugehor.
e = | Symbol Bezeichnung Funktion Funkt.-
58
= Codes
Tipp 1 Anschlieen einer speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS) an Klemme [Y1]
oder [Y2]
Abbildung 8.8 zeigt zwei Beispiele fiir die Verbindung zwischen dem
Transistorausgang der Steuerschaltung des Umrichters und einer SPS. Im Beispiel (a)
dient die Eingangsschaltung der SPS als SENKE fiir den Ausgang der Steuerschaltung,
wihrend sie im Beispiel (b) als QUELLE fiir den Ausgang dient.
%D <Steuerschaltung> Speicher- <Steuerschaltung> Speicher-
on programmierb. programmierb.
z Optokoppler Strom Steuerung Steuerung
s Optokoppler Strom
8 Eingang der
a SENKE
g .
= Sibs 31 bis
3V Eingang der
QUELLE
(a) SPS als SENKE (b) SPS als QUELLE
Abbildung 8.8: Anschlieen einer SPS an die Steuerschaltung
[30A/B/C] | Alarm- (1) Gibt ein Kontaktsignal (einpoliger Wechsler) aus, wenn eine
Relaisausgang Schutzfunktion zum Stopp des Motors aktiviert wurde.
(bei allen Schaltleistung:
Fehlern) 250 V AC, 0,3A, cos 0 =0,3,48 V DC, 0,5A
o0 (2) Alle den Klemmen [Y1] und [Y2] zugewiesenen
= Ausgangssignale konnen ebenfalls diesem Relaiskontakt
7y zugewiesen werden, um die Signale als Ausgangssignale zu
§ verwenden.
% (3) Die Umschaltung des Ausgangs mit normaler/invertierter
~ Logik gilt fiir die zwei folgenden Arten des Kontaktausgangs:

Zwischen den Klemmen [30A] und [30C] besteht im Zustand
,Bin* (Relais hat angezogen) des Signalausgangs eine
Verbindung (Aktiv ,,Ein“) bzw. zwischen den Klemmen
[30A] und [30C] besteht im Zustand ,,Aus‘ (Relais hat nicht
angezogen) keine Verbindung (Aktiv ,,Aus®).
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RS-485-Kommunikationsanschluss

52|  Steck
o= - i i
SE verbinder Bezeichnung Funktion
RJ-45- RJ-45- (1) Dient zur Verbindung zwischen Umrichter und Bedienteil.
Anschluss | Standard- Der Umrichter versorgt das Bedienteil iiber die nachfolgend
fiir Steck- angegebenen Pins mit Strom. Das Verlingerungskabel zur
Bedienteil | verbinder Fernbedienung enthilt ebenfalls Leitungen, die mit diesen
Pins verbunden sind, um das Bedienteil mit Strom zu
versorgen.

(2) Klemmen Sie das Bedienteil vom RJ-45-Standardanschluss
ab und schlieffen das RS-485-Kommunikationskabel an, um
den Umrichter iiber den PC oder eine SPS zu steuern.
Einzelheiten zum Anbringen des Abschlusswiderstands
finden Sie wunter ,Einstellen der Schiebeschalter*

g auf Seite 8-19.
g
22
k=
=
S
=
=}
]
Abschluss- Vorderseite des RJ-45-
widerstand Steckverbinders
Pin-Belegung des RJ-45-
Steckverbinders
Abbildung 8.9: RS-45-Anschluss und Pin-Belegung
* Die Pins 1, 2, 7 und 8 sind ausschlieBlich fiir Stromversorgungsleitungen zum
Standard-Bedienteil und Multifunktions-Bedienteil vorgesehen. Verwenden Sie
diese Pins daher nicht fiir andere Gertite.

Hinweis

- Verlegen Sie die Leitungen zu den Klemmen der Steuerschaltung moglichst weit entfernt
von den Leitungen des Hauptstromkreises. Andernfalls kann es durch elektrische

Storungen zu Fehlfunktionen kommen.

+ Befestigen Sie die Steuerleitungen im Inneren des Umrichters, um sie von Strom
fiihrenden Teilen des Hauptstromkreises (z. B. Klemmenblock des Hauptstromkreises)
entfernt zu halten.

- Die Pin-Belegung des RJ-45-Steckverbinders beim FRENIC-Multi unterscheidet sich
von der Pin-Belegung beim FVR-E11S. SchlieBen Sie den Steckverbinder nicht an das
Bedienteil bei FVR-E11S-Umrichtern an. Andernfalls konnte die Steuerschaltung
beschédigt werden.
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8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

Einstellen der Schiebeschalter

Durch Einstellen der auf der Steuerleiterplatte und Schnittstellen-Leiterplatte befindlichen
Schiebeschalter konnen Sie die Betriebsart der Analogausgangsklemmen, digitalen E/A-Klemmen
und Kommunikationsanschliisse anpassen. Die Lage dieser Schalter ist in Abbildung 8.10
dargestellt. Um Zugang zu den Schiebeschaltern zu erhalten, entfernen Sie die
Anschlussklemmenabdeckung und das Bedienteil.

Einzelheiten zur Demontage der Anschlussklemmenabdeckung finden Sie in der
Bedienungsanleitung des FRENIC-Multi (INR-SI47-1094-E), Kapitel 2, Abschnitt 2.3.1,
"Entfernen der Anschlussklemmenabdeckung und der Abdeckung des Hauptstromkreis-
Klemmenblocks®, und im Kapitel 1, Abschnitt 1.2, ,,Auflenansicht und Klemmenblocke®,
Abbildung 1.4.

Tabelle 8.1 enthilt die Funktion der einzelnen Schiebeschalter.

Tabelle 8.1: Funktion der einzelnen Schiebeschalter.

Schiebe- Funktion
schalter

D SW1 Schaltet die Betriebsart der Digital-Eingangsklemmen zwischen SENKE und

QUELLE um.

= Damit die Digital-Eingangsklemmen [X1] bis [X5], [FWD] oder [REV] als
Stromsenke fungieren, schalten Sie SW1 in die Position SINK (SENKE). Damit die
Klemmen als Stromquelle fungieren, schalten Sie SW1 in die Position SOURCE
(QUELLE).
Werkseinstellung: SINK.

@ SW3 Schaltet den Abschlusswiderstand des RS-485-Kommunikationsanschlusses am
Umrichter ein oder aus.

= Zum Anschluss des Bedienteils an den Umrichter schalten Sie SW3 in die Position
OFF (Aus) (Werkseinstellung).

= Ist der Umrichter an ein Netzwerk mit RS-485-Kommunikation angeschlossen,
schalten Sie SW3 in die Position ON (Ein).

@ SW6 Schaltet die Betriebsart der Ausgangsklemme [FM] zwischen Analogspannungs- und
Impulsausgang um.

Bei einer Anderung dieser Schaltereinstellung miissen Sie auBerdem die Daten des
Funktionscodes F29 dndern.

SW6 Daten fiir F29
Analogspannungsausgang FMA 0
(Werkseinstellung)
Impulsausgang FMP 2

@ SW7 Schaltet die Eigenschaft der Eingangsklemme [C1] auf C1, V2 oder PTC um.

SW8 Bei einer Anderung dieser Schaltereinstellung miissen Sie auBerdem die Daten der
Funktionscodes E49 und H26 dndern.

Daten Daten
SW7 SW8 | fur E59 fiir
H26

Analogfrequenzeinstellung auf
wStrom™ (Werkseinstellung) Cl OFF 0 0
Analogfrequenzeinstellung auf V2 OFF 1 0
»Spannung"
PTC-Widerstandseingang Cl1 ON 0 1

8-19
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Abbildung 8.10 zeigt die Lage von Schiebeschaltern fiir die Konfiguration von Eingangs- und
Ausgangsklemmen.

Einstellbeispiel
@ SW3
OFF ON
OrF .
TR
Werks-
einstellg.
@
®@SW6 SW7 SW3 @ SW1
FMA Cl OFF SINK
Werks- - - - -
einstellg. “D “D “D “D
FMP V2 ON| SOURCE
-—) -—) -—) -—)
o |8 |8 o

Abbildung 8.10. Lage der Schiebeschalter
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8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

8.3.2 Anordnung der Anschlussklemmen und Angaben zu den

Schrauben

8.3.2.1

Anschlussklemmen des Hauptstromkreises

Die nachfolgende Tabelle enthilt die im Hauptstromkreis verwendeten Schraubengrofen, die
Anzugsmomente und Klemmenanordnungen. Zu beachten ist, dass sich die Klemmenanordnung je
nach Umrichtertyp unterscheidet. Bei den zwei zur Erdung vorgesehenen Klemmen, die in den
Abbildungen A bis E durch das Symbol & G gekennzeichnet sind, wird keine Unterscheidung
zwischen Stromversorgung (Primérstromkreis) und Motor (Sekundirstromkreis) vorgenommen.

Tabelle 8.2: Eigenschaften der Anschlussklemmen des Hauptstromkreises

Netz- Nennleistg. GroBe der | Anzugs- | GroBe der | Anzugs-
spannun des Motors Unmrichtertyp Klemmen- | moment Erdungs- moment Siehe:
pannung | qew) schraube | (Nm) | schraube | (Nm)
0.1 FRNO.1E1S-20
02 FRNO.2E1S-200 M3.5 1.2 M3.5 1.2 Abb. A
0.4 FRNO.4E1S-200
0.75 FRNO.75E1S-200
Drei 1.5 FRN1.5E1S-20
Phasen, 2.2 FRN2.2E1S-20 M4 1.8 M4 1.8 Abb. B
200V 3.7 FRN3.7E18-200
5.5 FRNS.5E1S-200 M5 18 M5 18
7.5 FRN7.5E1S-20 Abb. C
11 FRN11E1S-20 '
M6 5.8 M6 5.8
15 FRNI15E1S-200
0.4 FRNO.4E1S-40
0.75 FRNO.75E1S-40
1.5 FRNI.5E1S-400 M4 1.8 M4 1.8 Abb. B
. 2.2 FRN2.2E1S-40
Drei
Phasen, 3.7 FRN3.7E1S-40
400 V 4.0% FRN4.0E1S-4E
. FRN5.5E1S-40
53 5-SBIS M5 3.8 M5 3.8
7.5 FRN7.5E1S-40 Abb. C
11 FRN11E1S-400 '
M6 5.8 M6 5.8
15 FRNI15E1S-400
0.1 FRNO.1E1S-70
2 FRNO.2E1S-700
Eine 0 0 S M3.5 1.2 M3.5 1.2 Abb. D
0.4 FRNO.4E1S-700
Phase,
200V 0.75 FRNO.75E1S-700
1.5 FRN1.5E1S-70
M4 1.8 M4 1.8 Abb. E
2.2 FRN2.2E1S-700
* Die am Motor anliegende Leistung bei FRN4.0E1S-4E, die in die EU geliefert werden, betrigt 4,0 kW.
Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.

Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.
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Abbildung A Abbildung

ébbildung /_\bbildung

ébbildung
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8.3 Angaben zu den Anschlussklemmen

8.3.2.2 Anschlussklemmen der Steuerstromkreise

Nachfolgend sind die Anordnung der Anschlussklemmen der Steuerstromkreise, SchraubengréBen
und Anzugsmomente angegeben.

cny Y1 Y2 G1 1 FM CM X1 X2 X3 X4 X5 PLC

1 12 13 CM FWD REV

SchraubengroBe: M3, Anzugsmoment: 0,5 bis 0,6 Nm

Tabelle 8.3: Anschlussklemmen der Steuerstromkreise

Art des Zulassiger Leitungs- Liange der Klemmbhiilse (fiir
Schrauben- querschnitt Abisolierung europiischen
drehers Klemmenblock)*
— lzzza
AN l:l I”
LA

g "dey|

Flache Klinge AWG26 bis AWG16

0,6 x 3,5 mm (0,14 bis 1,5 mm?) 6 mm 2,51 (B) x 1,76 (H) mm ﬁ
T
* Hersteller von Klemmihiilsen: Phoenix Contact Inc., siehe nachfolgende Tabelle. %
2
m
Tabelle 8.4: Empfohlene Klemmhdilsen ;U>
_|
Art E
Schraubengrofie
Mit isoliertem Bund | Ohne isolierten Bund
AWG24 (0,25 mm?) Al0.25-6BU -
AWG22 (0,34 mm?) AI0.34-6TQ A0.34-7
AWG20 (0,5 mm?) AI0.5-6WH A0.5-6 ‘ ‘ 3,5 mm
AWG18 (0,75 mm?) Al0.75-6GY A0.75-6
Dicke der Klinge: 0,6 mm )
AWGI16 (1,25 mmZ) All.5-6BK Al1.5-7 Art der Schraubendreherklinge
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8.4 Umgebungsbedingungen fir Betrieb und Lagerung

8.4.1 Umgebungsbedingungen flr den Betrieb

Installieren Sie den Umrichter in einer Umgebung, die den in Tabelle 8.5 aufgefiihrten
Anforderungen entspricht.

Tabelle 8.5: Anforderungen an die Umgebungsbedingungen

Position Spezifikation
Montageort Innenraum
Umgebungs- -10 bis +50 °C (Hinweis 1)
temperatur
Relative Feuchte 5 bis 95 % (nicht kondensierend)
Atmosphire Der Umrichter darf nicht dem Einfluss von Staub, direktem Sonnenlicht,

korrosiven Gasen, entflammbarem Gas, Olnebel, Dampf oder Wassertropfen
ausgesetzt sein.
Emissionsgrad 2 (IEC60664-1) (Hinweis 2)

Die Atmosphire darf nur geringe Mengen an Salzen enthalten
(max. 0,01 mg/cm2 pro Jahr).

Der Umrichter darf keinen plotzlichen Temperaturdnderungen ausgesetzt sein,
die zur Bildung von Kondensat fiihren kénnen.

Hohe iiber NN max. 1000 m (Hinweis 3)

Atmosphirendruck 86 bis 106 kPa

Vibrationen 3 mm

(max. Amplitude) 2 bis max. 9 Hz

9,8 m/s’ 9 bis max. 20 Hz
2 m/s? 20 bis max. 55 Hz
1 m/s’ 55 bis max. 200 Hz

(Hinweis 1) Bei ohne Zwischenraum nebeneinander montierten Umrichtern (max. 3,7/4,0 kW) muss die
Umgebungstemperatur im Bereich -10 bis +40 °C liegen.

(Hinweis 2) Installieren Sie den Umrichter nicht unter Bedingungen, bei denen er Baumwollfasern, feuchtem
Staub oder Schmutz ausgesetzt ist, die sich auf dem Kiihlkorper des Umrichters absetzen
konnen. Falls der Umrichter unter derartigen Bedingungen verwendet werden soll, installieren
Sie den Umrichter in der Schalttafel oder in staubdichten Gehéusen.

(Hinweis 3) Falls Sie den Umrichter in einer Hohe von mehr als 1000 m iiber NN verwenden, sollten Sie
einen Verringerungsfaktor fiir den Ausgangsstrom gemif Tabelle 8.6 beriicksichtigen.

Tabelle 8.6: H6henabhéngiger Verringerungsfaktor fir den Ausgangsstrom

Héhe iiber NN Verrinie:lrsgrlélgllsgfz;tr(z)r niijr den
bis 1000 m 1,00
1000 bis 1500 m 0,97
1500 bis 2000 m 0,95
2000 bis 2500 m 0,91
2500 bis 3000 m 0,88
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8.4 Umgebungsbedingungen fiir Betrieb und Lagerung

8.4.2 Umgebungsbedingungen fiir die Lagerung
8.4.2.1 Kurzzeitlagerung
Lagern Sie den Umrichter in einer Umgebung, die den nachfolgend aufgefiihrten Anforderungen
entspricht.
Tabelle 8.7: Umgebungsbedingungen fiir Lagerung und Transport
Position Spezifikation
Lagerungs-* -25 bis +70 °C Der Lagerungsort darf  keinen abrupten
temperatur Temperaturinderungen, keiner Kondensation und
Relative Feuchte | 5 bis 95 % " keinem Frost ausgesetzt sein.
Atmosphire Der Umrichter darf nicht dem Einfluss von Staub, direktem Sonnenlicht, korrosiven

oder entflammbaren Gasen, Olnebel, Dampf, Wassertropfen oder Vibrationen
ausgesetzt sein. Die Atmosphire darf nur geringe Mengen an Salzen enthalten
(max. 0,01 mg/cm2 pro Jahr).

Atmosphiren- 86 bis 106 kPa (Lagerung)

druck

70 bis 106 kPa (Transport)

*]  Angenommen wird eine vergleichsweise kurze Lagerungszeit, z. B. wihrend des Transports o. A.

*2  Selbst wenn die Feuchte den angegebenen Anforderungen entspricht, sollten Sie Montageorte vermeiden, an
denen der Umrichter plotzlichen Temperaturdnderungen ausgesetzt ist, die zur Bildung von Kondensation
fithren konnen.

Vorkehrungen fiir die Kurzzeitlagerung

(D
2

3)

8.4.2.2

Lagern Sie die Umrichter nicht direkt auf dem FuB3boden.

Falls die Umgebung nicht den oben angegebenen Anforderungen entspricht, wickeln Sie den
Umrichter zur Lagerung in eine luftdichte Vinylfolie oder Ahnliches.

Soll der Umrichter in einer sehr feuchten Umgebung gelagert werden, geben Sie ein
Trocknungsmittel (z. B. Silikagel) in die unter Punkt (2) beschriebene luftdichte Verpackung.

Langzeitlagerung

Die Art der Langzeitlagerung héngt sehr stark von den Umgebungsbedingungen des Lagerungsortes
ab. Nachfolgend werden einige allgemeine Verfahrensweisen beschrieben.

(D

2)

3)

Der Lagerungsort muss den fiir die Kurzzeitlagerung angegebenen Anforderungen entsprechen.
Bei einer Lagerungsdauer von iiber drei Monaten sollte die Umgebungstemperatur im Bereich
von -10 bis +30 °C liegen. Dadurch soll eine Verschlechterung der Kapazitit der
Elektrolytkondensatoren im Umrichter verhindert werden.

Die Verpackung muss luftdicht sein, um den Umrichter vor Feuchtigkeit zu schiitzen. Geben
Sie ein Trocknungsmittel in die Verpackung, um die relative Feuchte in der Verpackung unter
70 % zu halten.

Falls der Umrichter auf Baustellen in einer Anlage oder in einer Schalttafel installiert wurde,
wo er Feuchtigkeit, Staub oder Schmutz ausgesetzt ist, demontieren Sie den Umrichter
zeitweilig und lagern ihn in einer Umgebung, die den Anforderungen der Tabelle 8.7
entspricht.

Vorkehrungen fiir die iiber einjdhrige Lagerung

Falls der Umrichter iiber einen ldngeren Zeitraum nicht unter Spannung gesetzt wurde,
verschlechtern sich moglicherweise die Eigenschaften der Elektrolytkondensatoren. Schalten Sie
einmal pro Jahr die Spannung an den Umrichtern ein und lassen die Umrichter 30 bis 60 Minuten
lang unter Spannung. Schlieflen Sie keine Last (Sekundirseite) an den Umrichtern an und starten den
Umrichter nicht.
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8.5 AuBenabmessungen

8.5.1 Standardmodelle

Die nachfolgenden Zeichnungen zeigen die typenabhingigen AuBenabmessungen der FRENIC-
Multi-Umrichter.

Einheit: mm

Haupt-Typenschild

Netz- . Abmessungen (mm)
spannung Umrichtertyp D D1 D2

. FRNO.1E1S-200
th;e; . [ FRN02E1S-20 92 82 10
200y | _FRNO0.4E1S-20 107 25
FRNO.75E1S-20 | 132 50

. FRNO.1E1S-700
e [FRNO.2ETS 70 92 | g | 10
200\ | FRN0.4E1S-70 107 25
FRNO.75E1S-70 | 152 | 102 | 50

Hinweis:  Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach
Versandziel fir A, C, E, J oder K. Bei Umrichtern fiir drei
Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.

Haupt-Typenschild

Netz- Abmessungen (mm)

spannung Umrichtertyp D D1 D2

Drei FRNO0.4E1S-40 126 40
Phasen, 86

400 V FRNO.75E1S-40 150 64

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach
Versandziel fur A, C, J oder K.
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8.5 AuBenabmessungen

Einheit: mm

Haupt-Typenschild

Netz- ) Abmessungen (mm)
spannung Umrichtertyp D D1 D2
Drei FRN1.5E1S-20
Prasen. FRN2.2E1S-20
200V = 150 | 86
Drei FRN1.5E1S-40
Phasen, 64
400 V FRN2.2E1S-400
Eine
Phase, FRN1.5E1S-70 160 96 QXJ
200 V ©
o0

Hinweis:  Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach
Versandziel fir A, C, E, J oder K. Bei Umrichtern flr drei
Phasen, 200 V, steht das Symbol fir A, C, J oder K.

N31vd IHOSINHO3L

Haupt-Typenschild

Netzspannung Umrichtertyp

Drei Phasen, 200 V FRN3.7E1S-200

FRN3.7E1S-400
FRN4.0E1S-4E*

Eine Phase, 200 V FRN2.2E1S-70
* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lander.

Drei Phasen, 400 V

Hinweis:  Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach
Versandziel fir A, C, E, J oder K. Bei Umrichtern flir drei
Phasen, 200 V, steht das Symbol fur A, C, J oder K.
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Haupt-Typenschild

Einheit: mm

Netzspannung

Umrichtertyp

Drei Phasen, 200 V

FRN5.5E1S-200

FRN7.5E1S-200

FRN5.5E1S-400

Drei Phasen, 400 V

FRN7.5E1S-400

Hinweis:  Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach
Versandziel fir A, C, E, J oder K. Bei Umrichtern flir drei
Phasen, 200 V, steht das Symbol fir A, C, J oder K.

Haupt-Typenschild

Netzspannung

Umrichtertyp

Drei Phasen, 200 V

FRN11E1S-20

FRN15E1S-20

Drei Phasen, 400 V

FRN11E1S-40

FRN55E1S-40

Hinweis:  Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach
Versandziel fir A, C, E, J oder K. Bei Umrichtern flr drei
Phasen, 200 V, steht das Symbol fir A, C, J oder K
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8.5 AuBenabmessungen

8.5.2 Standard-Bedienteil

Einheit: mm

g "dey|

Tafelaus-
schnitt

Zur Fernbedienung oder Tafelmontage
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. . . . ) Bohrabmessungen in der Tafel (Ansicht vom Punkt A aus
(Die Ruckwand des Bedienteils sollte montiert sein)
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8.6 Anschlussschaltbilder

8.6.1 Bedienung des Umrichters lUber das Bedienteil

In der nachfolgenden Zeichnung ist ein grundlegendes Anschlussbeispiel fiir die Bedienung des
Umrichters iliber das Bedienteil dargestellt.

(Hinweis 1)
(Hinweis 4)

(Hinweis 2)

oder

ELCB (Hinweis 3)

Netz
Drei Phasen/
eine Phase,
200 bis 240 V,
50/60 Hz,
oder
drei Phasen,
380 bis 480V,
50/60 Hz

Erdungsklemme Erdungsklemme

Steuerschaltung

Alarmausgang
Messgeréat (far alle Fehler)

Transistorausgang
SENKE

MCCB: Motorschutzschalter

ELCB: Erdschluss-Schutzschalter QUELLE
MC:  Magnetschiitz

DCR: Gleichstromdrossel

DBR: Bremswiderstand

RS-485-
Anschluss
(Option)

(Hinweis 1) Entfernen Sie beim Anschluss einer optionalen Gleichstromdrossel die Kurzschlussbriicke von den
Klemmen [P1] und [P(+)].

(Hinweis 2) Installieren Sie zum Schutz der Verdrahtung im Primérstromkreis des Umrichters einen empfohlenen
Motorschutzschalter oder einen Erdschluss-Schutzschalter (mit Uberstromschutz). Sorgen Sie dafiir, dass die
Leistung des Schutzschalters gleich oder kleiner als die empfohlene Leistung ist.

(Hinweis 3) Installieren Sie auler dem Motorschutzschalter oder Erdschluss-Schutzschalter bei Bedarf ein Magnetschiitz
fiir jeden Umrichter, um den Umrichter von der Stromversorgung zu trennen.
Schlieen Sie bei Installation einer Spule, z. B. eines Magnetschiitz oder eines Magneten, in der Nihe des
Umrichters parallel einen Uberspannungsableiter an.

(Hinweis 4) Die Funktion THR kann verwendet werden, indem jede der Klemmen [X1] bis [XS5], [FWD] und [REV] der
Code ,,9 (externer Alarm) zugewiesen wird (Funktionscodes EO1 bis EO5, E98 und E99).
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8.6.2 Bedienung des Umrichters mithilfe von Befehlen tber die
Anschlussklemmen

In der nachfolgenden Zeichnung ist ein grundlegendes Anschlussbeispiel fiir die Bedienung des

Umrichters mithilfe von Befehlen iiber die Anschlussklemmen dargestellt.

(Hinweis 1)
(Hinweis 4)
(Hinweis 2)
oder
ELCB (Hinweis 3) Hauptstromkreis
Netz
Drei Phasen/
eine Phase,
200 bis 240V,
50/60 Hz,
oder
drei Phasen,
380 bis 480 V,
50/60 Hz
Erdungsklemme Erdungsklemme
N Steuerschaltung
(Hinweis 5)

Stromversorgung fir
Potenziometer
Spannungseingang zur
Einstellung auf
Analog-
eingang 0 bis £10 V DC

Strom-/Spannungseingang zur

Einstellung auf
4 bis 20 mA/0 bis 10 V DC

Messgerat

Alarmausgang
(far alle Fehler)

Transistorausgang

SENKE
Digitaleingang QUELLE
MCCB: Motorschutzschalter
ELCB: Erdschluss-Schutzschalter (Hinweis 6)
MC:  Magnetschiitz RS-485-
DCR: Gleichstromdrossel Anschluss

DBR: Bremswiderstand

(Option)
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(Hinweis 1)

(Hinweis 2)

(Hinweis 3)

(Hinweis 4)

(Hinweis 5)

(Hinweis 6)

Entfernen Sie beim Anschluss einer optionalen Gleichstromdrossel die Kurzschlussbriicke von den
Klemmen [P1] und [P(+)].

Installieren Sie zum Schutz der Verdrahtung im Primérstromkreis des Umrichters einen empfohlenen
Motorschutzschalter oder einen Erdschluss-Schutzschalter (mit Uberstromschutz). Sorgen Sie dafiir,
dass die Leistung des Schutzschalters gleich oder kleiner als die empfohlene Leistung ist.

Installieren Sie auler dem Motorschutzschalter oder Erdschluss-Schutzschalter bei Bedarf ein
Magnetschiitz fiir jeden Umrichter, um den Umrichter von der Stromversorgung zu trennen.
Schlieflen Sie bei Installation einer Spule, z. B. eines Magnetschiitz oder eines Magneten, in der Nihe
des Umrichters parallel einen Uberspannungsableiter an.

Die Funktion THR kann verwendet werden, indem jeder der Klemmen [X1] bis [X5], [FWD] und
[REV] der Code ,,9“ (externer Alarm) zugewiesen wird (Funktionscodes EQ1 bis E05, E98 und E99).

Die Frequenz kann eingestellt werden, indem eine Frequenzeinstellvorrichtung (externes
Potenziometer) zwischen den Klemmen [11], [12] und [13] angeschlossen wird, anstelle ein
Spannungssignal (0 bis +10 V DC, 0 bis +5 V DC oder +1 bis +5 V DC) zwischen den Klemmen [12]
und [11] einzugeben.

Verwenden Sie geschirmte oder paarig-verdrillte Leitungen. Verbinden Sie die geschirmten Leitungen
mit Erde. Zur Vermeidung von Fehlfunktionen aufgrund von Stérungen halten Sie die Verkabelung des
Steuerstromkreises so weit wie moglich von der Verkabelung des Hauptstromkreises entfernt
(empfohlen werden mindestens 10 cm). Verlegen Sie diese Leitungen keinesfalls im selben Kabelkanal.
Bei Kreuzungen zwischen den Verkabelungen von Steuerstromkreis und Hauptstromkreis verlegen Sie
die Leitungen im rechten Winkel zueinander.
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8.7 Schutzfunktionen

In der nachfolgenden Tabelle sind die Bezeichnung der Schutzfunktionen, die Beschreibung,
Alarmcodes auf dem LED-Monitor, das Vorhandensein eines Alarmausgangssignals an den
Klemmen [30/A/B/C] und zugehorige Funktionscodes aufgefiihrt. Wird ein Alarm auf dem LED-
Monitor angezeigt, beseitigen Sie die Ursache fiir die Aktivierung der Alarmfunktion, indem Sie

dazu  die  Bedienungsanleitung  (User-Manual) des  FRENIC-Multi,  Kapitel 6,
,.,FEHLERBESEITIGUNG®", zu Rate ziehen.
Anzeige am Alarm-
Bezeichnung Beschreibung LED- ausgang
Monitor [30A/B/C]
Uberstrom- Unterbricht das Ausgangssignal des | Bei der oc1t Ja
schutz Unrrichters, um den Umrichter vor | Beschleunigung
Uberstrom aufgrund einer zu hohen Last
zu schiitzen.
Kurzschluss- Unterbricht das  Ausgangssignal des
schutz Umichters, um den Umrichter vor
Uberstrom aufgrund eines Kurzschlusses .
im Ausgangsstromkreis zu schiitzen. Bei de r ocz
Verzdgerung
Schutz vor Unterbricht das  Ausgangssignal des
Erdschluss- Umrichters, um den Umrichter YOI | \wihrend des oC3 =
fehlern Uberstrom aufgrund eines | po.idobs mit o
Erdschlussfehlers im Ausgangs- | | oo or ©
stromkreis zu schiitzen. Dieser Schutz ist Drehzahl
nur wihrend der FEinschaltphase des —
Umrichters wirksam. Wird der Umrichter g
eingeschaltet, ohne dass der Erdschluss T
beseitigt ist, funktioniert dieser Schutz =
o L o
moglicherweise nicht. o
T
Uberspan- Stoppt den Umrichter bei Feststellung | Bei der ou1 Ja g
nungsschutz eines Uberspannungszustands (400 V DC | Beschleunigung >
bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, 800 m
V DC bei Unrichtern fiir drei Phasen, 400 | Bei der ouz =
V) auf dem Gleichstrombus. Verzogerung
Dieser Schutz ist nicht gewihrleistet, wenn | Wihrend des ou3
versehentlich eine extrem hohe | Betriebs mit
Netzwechselspannung angelegt wird. konstanter
Drehzahl
(gestoppt)
Unterspan- Stoppt den Umrichter, wenn die Spannung auf dem LU Ja*l
nungsschutz Gleichstrombus unter den Unterspannungswert fillt (200 V DC
bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, 400 V DC bei
Unmrichtern fiir drei Phasen, 400 V).
Wurden jedoch bei F14 die Daten ,4 oder 5“ gewihlt, wird
beim Abfallen der Spannung auf dem Gleichstrombus kein
Alarm ausgegeben.
Schutz gegen Erkennt des Ausfall der Eingangsphase und stoppt den Ausgang Lin Ja
den Ausfall der | des Umrichters. Diese Funktion verhindert eine hohe Belastung
Eingangsphase | des Umrichters, die durch den Ausfall der Eingangsphase oder
durch eine Spannungsunsymmetrie zwischen den Phasen
verursacht werden und zur Beschddigung des Umrichters
fithren kann.
Bei geringer angeschlossener Last oder Anschluss einer
Gleichstromdrossel am Umrichter erkennt diese Funktion einen
moglichen Ausfall der Eingangsphase nicht.
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Schutz gegen Erkennt beim Start und wihrend des Betriebs des Umrichters OPL Ja
den Ausfall der | Unterbrechungen in der Verkabelung auf der Ausgangsseite und
Ausgangsphase | stoppt den Umrichterausgang.
Schutz gegen Stoppt den Umrichterausgang bei Erkennung {ibermifBiger OH1 Ja
Uberhitzung Temperatur des Kiihlkorpers bei Ausfall des Kiihlliifters oder

bei Uberlast.

Entladung und Unmrichterbetrieb werden aufgrund einer dbH Ja

Uberhitzung eines externen Bremswiderstands gestoppt.

* Funktionscodes miissen je nach Bremswiderstand eingestellt
werden.

#1 Dieser Alarm an [30A/B/C] darf je nach Funktionscodeinstellung nicht beachtet werden.
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Anzeige am Alarm-
Bezeichnung Beschreibung LED- ausgang
Monitor [30A/B/C]
Uberlastschutz | Stoppt den Umrichterausgang, wenn die Innentemperatur des oLy Ja
IGBT-Transistors, die anhand des Ausgangsstroms und der
Innentemperatur des Umrichters berechnet wird, iiber den
voreingestellten Wert liegt.
Externer Versetzt den Umrichter nach Erhalt des Digital-Eingangssignals OH2 Ja
Alarmeingang THR in den Alarmstopp-Zustand.
Elektroni- In den folgenden Fillen stoppt der Umrichter den Motor, um oL1 Ja
scher ther- den Motor anhand der Einstellung des thermischen OoL2
mischer Uberlastschutzes vor Beschddigungen zu schiitzen:
gl;lirtlzasv - Schiitzt Allzweck-Motoren iber den gesamten
Frequenzbereich (F10=1)
- Schiitzt ~ Umrichter-Motoren  iiber den  gesamten
Frequenzbereich (F10=2)
N Der Betriebswert und die thermische Zeitkonstante konnen mit
E F11 und F12 eingestellt werden.
é Bei Motor 2 sind F10 bis F12 durch A06 bis AO8 zu ersetzen.
Qo
§ PTC- Zum Schutz des Motors stoppt ein PTC-Widerstand den OH4 Ja
Widerstand | Umrichterausgang.
SchlieBen Sie einen PTC-Widerstand zwischen den Klemmen
[C1] und [11] an und stellen die Funktionscodes sowie den
Schiebeschalter auf der Schnittstellen-Leiterplatte entsprechend
ein.
Uberlast- Gibt bei einem voreingestellten Wert einen Voralarm aus, bevor _ _
Voralarm der Umrichter durch den thermischen Uberlastschutz fiir den
Motor gestoppt wird.
Blockierschutz | Setzt bei einer Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung ein. — —
Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung:
Setzt ein, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den
Grenzwert fiir den Kurzzeitiiberstrom iiberschreitet, und
verhindert die Trip-Abschaltung des Umrichters (beim Betrieb
mit konstanter Drehzahl und bei der Beschleunigung)
Alarmrelais- Wenn der Umrichter einen Alarm ausgibt und den — Ja
ausgang Umrichterausgang stoppt, gibt er ein Relaiskontaktsignal aus.
(bei allen
Fehlern) < Alarm-Reset >
Der Alarmstopp-Zustand wird durch Driicken der Taste & oder
durch das Digital-Eingangssignal RST zuriickgesetzt.
< Speichern des Alarmverlaufs und der Detaildaten >
Die Informationen iiber die letzten vier Alarme konnen
gespeichert und angezeigt werden.
Erkennung eines | Der Umrichter priift nach dem Einschalten und nach dem Ert Ja
Speicherfehlers | Schreiben von Daten die im Speicher enthaltenen Daten. Bei
Erkennung eines Speicherfehlers stoppt der Umrichter.
Erkennung eines | Der Umrichter stoppt nach Erkennung eines Fehlers bei der Er2 Ja

Fehlers bei der
Bedienteil-
Kommunikation

Kommunikation zwischen Umrichter und Bedienteil, wenn ein
Standard- oder ein Multifunktions-Bedienteil zur Bedienung
verwendet werden.

8-35

g "dey|

N31vd IHOSINHO3L




Anzeige am Alarm-
Bezeichnung Beschreibung LED- ausgang
Monitor [30A/B/C]

Erkennung eines | Wenn der Umrichter einen durch Stérungen oder andere Er3 Ja

CPU-Fehlers

Faktoren verursachten CPU-Fehler oder LSI-Fehler erkennt,
wird der Umrichter durch diese Funktion gestoppt.
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Anzeige Alarm-
Bezeichnung Beschreibung am LED- ausgang
Monitor [30A/B/C]
Erkennung eines| Bei Erkennung eines Fehlers bei der Kommunikation zwischen Er4 —
Fehlers beider | dem Umrichter und einer optionalen Karte wird der
Kommuni- Umrichterausgang gestoppt.
kation mit einem
optionalen Geriit
Erkennung eines| Erkennt eine optionale Karte einen Fehler, stoppt diese Er5 —
Fehlers an einem| Funktion den Umrichterausgang.
optionalen Geriit
Schutz des Prioritit | Durch Driicken der Taste €% am Bedienteil bremst Eré Ja
Umrichter- der der Umrichter den Motor und stoppt diesen, selbst
betriebs STOP- | wenn der Umrichter iiber Betriebsbefehle an den
Taste Anschlussklemmen oder iiber Kommunikation
gesteuert wird. Nach dem Stillstand des Motors gibt
der Unrichter den Alarm E76 aus.
Ein- Der Umrichter unterbindet alle Betriebsbefehle und Eré Ja
schalt- | zeigt bei einem anstehenden Betriebsbefehl in den
Check | folgenden Situationen an der 7-Segment-Anzeige
den Fehlercode Eré an:
- beim Einschalten
- ein Alarm freigegeben wird (die Taste & wird
eingeschaltet oder das Alarm-Resetsignal RST
eingegeben)
- ,Aktivierung der Kommunikationsverbindung
LE* wurde eingeschaltet und der Betriebsbefehl
ist in der angeschlossenen Befehlsquelle aktiv
Erkennung eines | Der Umrichterausgang wird gestoppt, wenn wihrend des Er7 Ja
Abstimmfehlers | Abstimmens von Motorparametern der Abstimmvorgang
fehlschlug oder abgebrochen wurde oder wenn beim Ergebnis
des Abstimmens ein unnormaler Zustand festgestellt wurde.
Erkennung eines | Wird der Umrichter iiber den fiir das Bedienteil vorgesehenen Er8 Ja
Fehlers in der RS-485-Anschluss an ein Netzwerk angeschlossen, stoppt die
RS-485- Erkennung eines Kommunikationsfehlers den
Kommunikation | Umrichterausgang und es wird der Fehlercode Er8 angezeigt.
Fehler beim Falls die Daten wihrend der aktivierten ErF Ja
Speichern von Unterspannungsschutzfunktion nicht gespeichert werden
Daten wihrend | konnten zeigt der Umrichter den Alarmcode an
eines Unterspan-
nungszustands
Erkennung eines| Wird der Umrichter iiber eine optionale RS-485- ErP Ja

Fehlers in der

Kommunikationskarte an ein Netzwerk angeschlossen, stoppt

RS-485- die  Erkennung eines  Kommunikationsfehlers  den
Kommunikation | Umrichterausgang und es wird der Fehlercode E£rP angezeigt.
(Option)
Wiederholung Wird der Umrichter wegen einer Trip-Abschaltung gestoppt, — —
ermoglicht diese Funktion dem Umrichter, sich automatisch
zuriickzusetzen und neu zu starten (Sie konnen die Anzahl von
Wiederholungen und den Zeitabstand zwischen Stopp und
Reset angeben.)
Uberspan- Schiitzt den Umrichter vor Uberspannungen, die zwischen — —
nungsableitung | einer der Netzleitungen fiir den Hauptstromkreis und Erde

entstehen konnen.
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Anzeige Alarm-
Bezeichnung Beschreibung am LED- ausgang
Monitor [30A/B/C]
Erkennung eines | Bei Erkennung des Ausfalls eines Frequenzsollwertes — —
Sollwertsignal- | (aufgrund eines Leitungsbruchs usw.) gibt diese Funktion einen
ausfalls Alarm aus und setzt den Umrichterbetrieb auf der
voreingestellten Referenzfrequenz (angegeben als Verhiltnis
zur Frequenz unmittelbar vor der Erkennung des Ausfalls) fort.
Schutz vor Bei Erkennung eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls von — —
kurzzeitigem mehr als 15 ms stoppt diese Funktion den Umrichterausgang.
Netzspannungs- | wyrde der Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen
ausfall Netzspannungsausfall gewihlt, ruft diese Funktion einen
Wiederanlaufprozess auf, sofern die Netzspannung innerhalb
eines vorgegebenen Zeitraums wiederhergestellt wurde.
"—": Nicht zutreffend
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Anzeige Alarm-
Bezeichnung Beschreibung am LED- ausgang
Monitor [30A/B/C]
Vermeidung von | Bei einer Uberhitzung des Kiihlkorpers oder einem — —
Uberlast Uberlastzustand (Alarmcode: OH7 oder OLU ) wird die
Ausgangsfrequenz des Umrichters reduziert, um eine Trip-
Abschaltung des Umrichters zu vermeiden.
Hardwarefehler | Bei  einer  schlechten  Verbindung  zwischen  der ErH Ja
Steuerleiterplatte und der Netzleiterplatte, Schnittstellen-
Leiterplatte oder Optionskarte oder bei Erkennung eines
Kurzschlusses zwischen den Klemmen [13] und [11] wird der
Umrichter gestoppt.
Alarm Es wird ein simulierter Alarm ausgegeben, um die Err Ja
Simulation Fehlerreihenfolge zu iiberpriifen.
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Kapitel 9
FUNKTIONSCODES

Dieses Kapitel enthilt einen Uberblick iiber die Funktionscodes der FRENIC-Multi-Umrichter sowie
Einzelheiten zu jedem Funktionscode.
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9.1 Funktionscode-Tabellen

9.1 Funktionscode-Tabellen

Mithilfe der Funktionscodes konnen Sie die FRENIC-Multi-Umrichter den Anforderungen Ihrer
Anlage entsprechend einrichten.

Jeder Funktionscode besteht aus einer dreistelligen alphanumerischen Zeichenkette. Das erste
Zeichen ist ein Buchstabe zur Kennzeichnung der Gruppe und die beiden folgenden Zeichen sind
Ziffern, die jeden einzelnen Code in der Gruppe kennzeichnen. Die Funktionscodes sind in neun
Gruppen unterteilt: Grundfunktionen (F-Codes), Erweiterte Funktionen an den Anschlussklemmen
(E-Codes), Steuerfunktionen (C-Codes), Parameter fiir Motor 1 (P-Codes), Hochleistungsfunktionen
(H-Codes), Parameter fiir Motor 2 (A-Codes), Anwendungsfunktionen (J-Codes),
Verbindungsfunktionen (y-Codes) und Optionsfunktionen (0-Codes). Um die Eigenschaften eines
jeden Funktionscodes festzulegen, stellen Sie die Daten des Funktionscodes entsprechend ein.

Dieses Handbuch enthilt keine Beschreibung der Optionsfunktionen (o-Codes.) Einzelheiten zu den
Optionsfunktionen (0-Codes) finden Sie im Bedienungshandbuch der betreffenden Option.

Die folgenden Beschreibungen erginzen die Beschreibungen in den Funktionscode-Tabellen auf
Seite 9-3 und den folgenden Seiten.

B Anderung, Ubernahme und Speicherung von Funktionscodedaten bei laufendem
Umrichter

Nachfolgend sind die Funktionscodes aufgefiihrt auf der Grundlage der Unterscheidung, ob sie bei
laufendem Umrichterbetrieb gedndert werden konnen oder nicht:

Notation Anderung bei Ubernahme und Speicherung von Funktionscodedaten
laufendem
Umrichterbetrieb
Y* Moglich Werden die Daten der Codes, die mit einem Y* markiert

sind, mithilfe der Tasten @ und @ geandert, wird die
Anderung sofort wirksam, die Daten werden jedoch nicht im
Speicher des Umrichters abgelegt. Zum Speichern der
Anderung driicken Sie die Taste % . Wenn Sie die Taste &
betitigen, ohne die Taste % zu driicken, um den aktuellen
Zustand zu verlassen, werden die gednderten Daten
verworfen und die vorherigen Daten werden fiir den

Umrichterbetrieb wirksam.

6 'dey

Y Moglich Selbst wenn die Daten von Codes, die mit einem Y markiert
sind, mithilfe der Tasten @~ und &) gedndert werden, wird
die Anderung nicht wirksam. Durch Betitigung der Taste &5
wird die Anderung wirksam und die Daten werden im
Speicher des Umrichters abgelegt.

S3AOISNOILMNNL

N Nicht moglich —

B Kopieren von Daten

Die Datenkopierfunktion dient dazu, die im Speicher des Umrichters abgelegten Funktionscodedaten
in den Speicher des Bedienteils zu kopieren. Mithilfe dieser Funktion konnen Sie auf einfache Weise
die Daten, die in einem Quell-Umrichter gespeichert sind, zu anderen Ziel-Umrichtern iibertragen.

Das Standard-Bedienteil unterstiitzt diese Funktion nicht. Das optionale Multifunktions-Bedienfeld
unterstiitzt diese Funktion mithilfe des Meniis 8 im Programmiermodus.

Falls die technischen Daten der Quelle und des Ziels voneinander abweichen, werden einige
Codedaten moglicherweise nicht kopiert, um den sicheren Betrieb Ihrer Anlage zu gewihrleisten. Ob
Daten kopiert werden oder nicht, ist in den folgenden Tabellen in der Spalte ,,Kopieren von Daten*
durch die nachstehend beschriebenen Symbole im Detail angegeben.
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Y: Daten werden vorbehaltlos kopiert.

Y1: Daten werden nicht kopiert, wenn sich die Nennleistung von der des Quell-Umrichters
unterscheidet.

Y2: Daten werden nicht kopiert, wenn sich die Nenn-Eingangsspannung von der des Quell-
Umrichters unterscheidet.

N: Daten werden nicht kopiert (der mit ,,N“ markierte Funktionscode wird auerdem nicht
tiberpriift).

Stellen Sie bei Bedarf nicht kopierte Codedaten manuell und einzeln ein.

B Verwenden negativer Logik flir programmierbare 1/0O-Anschlussklemmen

Das System der negativen Logik kann bei den digitalen Eingangs- und Ausgangsklemmen
verwendet werden, indem die Funktionscodedaten eingestellt werden, mit denen die Eigenschaften
dieser Anschlussklemmen angegeben werden. Der Begriff der negativen Logik bezieht sich auf den
invertierten Ein/Aus-Zustand (logischer Wert ,,1* (wahr) bzw. ,,0 (falsch)) von Eingangs- und
Ausgangssignalen. Ein Aktiv-Ein-Signal (der Funktionscode wird wirksam, wenn die
Anschlussklemme kurzgeschlossen ist) in der normalen Logik ist funktionell dquivalent zum Aktiv-
Aus-Signale (der Funktionscode wird wirksam, wenn die Anschlussklemme offen ist) in der
negativen Logik. Ein Aktiv-Ein-Signal kann durch Einstellung der Funktionscodedaten in ein Aktiv-
Aus-Signal umgeschaltet werden und umgekehrt.

Zur Einstellung der negativen Logik fiir eine I/O-Klemme geben Sie Daten in 1000er Schritten
(durch Addieren von 1000 zu den Daten fiir die normale Logik) im entsprechenden Funktionscode
ein. Einige Signale konnen je nach deren zugewiesenen Funktionen nicht in den Aktiv-Aus-Zustand
geschaltet werden.

Beispiel: Der Befehl ,,Freier Auslauf* BX, der mithilfe eines der Funktionscodes EO1 bis EQ5 einer
der Digital-Eingangsklemmen [X1] bis [X5] zugewiesen wurde:

Funktionscodedaten BX
7 Die Einschaltung von BX bewirkt den freien Auslauf des Motors
(Aktiv-Ein).
1007 Die Ausschaltung von BX bewirkt den freien Auslauf des Motors
(Aktiv-Aus).
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9.1 Funktionscode-Tabellen

In den folgenden Tabellen sind die Funktionscodes der FRENIC-Multi-Umrichter aufgefiihrt.

F-Codes: Grundfunktionen

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren | Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung Seite
Betrieb Daten
FOO |Datenschutz 0: Deaktivierung sowohl des Datenschutzes als auch des Schutzes der digitalen - - Ja Ja 0 9-14
Referenz
1: Aktivierung des Datenschutzes und Deaktivierung des Schutzes der digitalen
Referenz
2: Deaktivierung des Datenschutzes und Aktivierung des Schutzes der digitalen
Referenz
FO1 |Frequenzsollwert 1 0: ,Auf/,Ab"-Tasten am Bedienteil — — Nein Ja 0
1: Spannungseingang an Klemme [12] (-10 bis +10 V DC)
2: Stromeingang an Klemme [C1] (Funktion C1) (4 bis 20 mA DC)
3: Summe der Spannungs- und Stromeingénge an Klemmen [12] und [C1]
(Funktion C1)
5: Spannungseingang an Klemme [C1] (Funktion V2) (0 bis 10 V DC)
7: Steuerung mittels Klemmenbefehl AUF/AB
11:DIO-Schnittstellenkarte (Option)
12:PG-Schnittstellenkarte (Option)
F02 |Bedienart 0: ,RUN*/,STOP*“-Tasten am Bedienteil (Drehrichtung des Motors ber die — — Nein Ja 2 9-15
Klemmenbefehle FWD/REV angegeben
1: Klemmenbefehle FWD/REV
2: ,RUN"/,STOP*“-Tasten am Bedienteil (Vorwarts)
3: ,RUNY/,STOP“-Tasten am Bedienteil (Riickwarts)
F03 |Maximalfrequenz 1 25,0 bis 400.0 0.1 Hz Nein Ja Tabelle A *4 9-16
F04 |Basisfrequenz 25,0 bis 400.0 0.1 Hz Nein Ja Tabelle A *4
FO5 |Nennspannung bei Basisfrequenz 1 0: Ausgangsspannung proportional zur Eingangsspannung 1 A\ Nein Ja2 Tabelle A *4
80 bis 240: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 200-V-Ausfiihrung)
160 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 400-V-Ausfiihrung)
F06 |Maximale Ausgangsspannung 1 80 bis 240:  Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 200-V-Umrichter) 1 \ Nein Ja2 Tabelle A *4
160 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert, 400-V-Umrichter)
F07 |Beschleunigungszeit 1 0,00 bis 3600 0.01 s Ja Ja 6.00 9-18
Hinweis: Die Eingabe des Werts ,0,00 I6scht die Beschleunigungszeit und
erfordert einen externen Softstart.
Fo8 |Verzogerungszeit 1 0,00 bis 3600 0.01 s Ja Ja 6.00
Hinweis: Die Eingabe des Werts ,0,00 loscht die Beschleunigungszeit und
erfordert einen externen Softstart.
F09 |Drehmomenterhéhung 1 0,0 bis 20,0 . . 0.1 % Ja Ja Je nach
(Prozentsatz in Bezug auf F05, ,Nennspannung bei Basisfrequenz 1) Leistun:
Hinweis: Diese Einstellung wird bei F37 = 0, 1, 2 3 oder 4 wirksam. des 9
Umrichters
F10 |Elektronischer thermischer 1. Fir Allzweck-Motor mit KihllGfter auf der Motorwelle — — Ja Ja 1 9-21
Uberlastschutz fir Motor 1 2. Far umrichtergesteuerten Motor, Motor ohne Kuhlliifter oder Motor mit separat
angetriebenem Kiihlltfter
(Motoreigenschaften auswahlen)
F11 . 0,00: Deaktivieren 0.01 A Ja Jat 100 % des
(Uberlast-Ansprechwert) X J Motor-
[ a2
0,01 bis 100,00 nennstroms
1 bis 135 % des Nennstroms (zulassiger Dauerantriebsstrom) des Motors
F12 (Thermische Zeitkonstante) |0,5 bis 75,0 0.1 min Ja Ja 5.0
F14 |Wiederanlauf nach kurzzeitigem 0: Wiederanlauf deaktivieren (sofortige Trip-Abschaltung — — Ja Ja Tabelle A *4 9-24
Netzspannungsausfall 1: Wiederanlauf deaktivieren (Trip-Abschaltung nach Wiederkehr der
Netzspannung)
. 4: Wiederanlauf aktivieren (bei normalen Lasten Wiederanlauf mit der Frequenz,
(Betriebsartenauswahl) bei der der Netzspannungsausfall auftrat)
5. Wiederanlauf aktivieren (bei Lasten mit niedriger Tragheit Wiederanlauf mit
der Anfangsfrequenz)
F15 | Frequenzbegrenzer (Hoch) ] 0,0 bis 400.0 0.1 Hz Ja Ja 70.0 938
F16 (Niedrig) 0.0 bis 400.0 0.1 Hz Ja Ja 0.0
F18 |Offset @@ (Frequenzsollwert 1) -100,00 bis 100.00 *1 0.01 % Ja* Ja 0.00 9-30 _
F20 |Gleichstrombremsung 1 0,0 bis 60.0 0.1 Hz Ja Ja 0.0 9-33
(Brems-Startfrequenz)
F21 (Bremswert) [0 bis 100 1 % Ja Ja 0
F22 0,00: Deaktivieren 0.01 s Ja Ja 0.00
(Bremszeit) |0.01 bis 30,00
F23 |Startirequenz 1 0.1 bis 60 0.1 Hz Ja Ja 0.5 9-34
F24 (Haltezeit) 10,00 bis 10,00 001 | s Ja Ja 0.00
F25 | Stoppfrequenz 0.1 bis 60 01 | Hz Ja Ja 0.2
F26 |Motorgerausch ~@ 0,75 bis 15 1 kHz Ja Ja_ |Tabelle A*4 | 9-35
Fo7 |(Tragerfrequenz) 0: Lautstarke 0 (inaktiv) - - Ja Ja 0

(Ton

1: Lautstérke 1
2: Lautstarke 2
3: Lautstarke 3

Die unterlegten Funktionscodes (C—1 ) gelten fiir die Schnelleinrichtung.

#! Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die
der LED-Monitor anzeigen kann.
Beispiel: Bei einem Einstellbereich von -200,00 bis 200,00 betrigt die Schrittweite:
,» 1 von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200.0 sowie ,,0,01 von -9,99 bis -0,01 und von 0,00
bis 99,99.

** Die Standardeinstellungen fiir diese Funktionscodes variieren je nach Versandziel, sieche Tabelle A,
.Standardeinstellungen in Abhéngigkeit vom Versandziel®, auf Seite 9-13.
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(F-Codes, Fortsetzung)

0,001: Reserviert

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren | Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung |  Seite
Betrieb Daten
F29 [Analogausgang [FM] 0. Ausgang als Spannung (0 bis 10 V DC) (FMA) - - Ja Ja 0 9-36
(Betriebsartenauswahl) 2. Ausgang als Impuls (0 bis 6000 Imp/s (FMP)
W (Spannungsanpassung) | 0 bis 300 (FMA) 1 % Ja* Ja 100
F31 (Funktion) l\yzhien Sie aus den folgenden Funktionen eine aus, die tiberwacht werden soll: - - Ja Ja 0
0. Ausgangsfrequenz 1 (vor Schlupfkompensation)
1. Ausgangsfrequenz 2 (nach Schlupfkompensation)
2:  Ausgangsstrom
3:  Ausgangsspannung
4:  Ausgangsdrehmoment
5: Lastfaktor
6: Eingangsleistung
7: GroBe der PID-Riickkopplung (Istwert)
8:  Wert der PG-Riickkopplung
9:  Spannung auf dem Gleichstrombus
10: Mehrzweck-AO
13: Motorausgang
14: Kalibrierung
15: PID-Sollwert
16: PID-Ausgang
F33 (Impulsrate) |25 bis 6000 (FMP, Impulsrate bei 100 % Ausgang) 1 Imp/s Ja* Ja 1440
F37 |Lastteil/Automatische Drehmoment- 0. Last mit variablem Drehmoment - - Nein Ja 1 9-18
erh('j.hung/Aulomalischer Energiespar- 12 IZ\?J?(‘Jnmﬂ;ifsecSl}lngDlPeﬁrz?r%gr%?rhi_5hung o ) 9-38
betrieb 1 3:  Automatischer Energiesparbetrieb (Last mit variablem Drehmoment bei
Beschleunigung/Verzégerung)
4:  Automatischer Energiesparbetrieb (Last mit konstantem Drehmoment bei
Beschleunigung/Verzégerung)
5: Automatischer Energiesparbetrieb (automatische Drehmomenterhdhung bei
Beschleunigung/Verzégerung)
F39 |Stoppfrequenz 0,00 bis 10,00 001 | s Ja Ja 0.00 9-34
(Haltezeit) 9-38
F40 |Drrehmomentbegrenzer 1 20 bis 200 1 % Ja Ja 999 38 ~
(Begrenzungswert fiir Antrieb) |999: Deaktivieren
F41 (Begrenzungswert fiir Bremsen) |20 bis 200 1 % Ja Ja 999
999: Deaktivieren
F42 |Steuermodusauswahl 1 0. V/f-Steuerung mit inaktiver Schlupfkompensation - - Nein Ja 0
1. Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung
2:  V/-Steuerung mit aktiver Schlupfkompensation
3:  V/f-Steuerung mit optionaler PG-Schnittstelle
4: Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung) mit optionaler PG-Schnittstelle
F43 |Strombegrenzer 0. Deaktiveren (kein Strombegrenzer aktiv) - - Ja Ja 0 9-40
(Betriebsartenauswahl) [ 1.  Bei konstanter Drehzahl aktivieren (bei Beschleun./Verzég. deaktivieren)
2: Bei Beschleunigung/Betrieb mit konstanter Drehzahl aktivieren
Fa4 (Wert) |20 bis 200 (Die Daten werden als Nenn-Ausgangsstrom des Umrichters bei 100 1 % Ja Ja 200
% interpretiert)
F50 |Elektronischer thermischer Uberlastschutz |1 bis 900 1 KWs Ja Ja 999
fiir den Bremswiderstand 999: Deaktivieren 9-41
(Ableitvermdgen) | 0: Reserviert
F51 (Zulassiger Durchschnittsverlust) | 0,001 bis 50,000 0.001 | kw Ja Ja 0.000




9.1 Funktionscode-Tabellen

E-Codes: Erweiterte Funktionen an den Anschlussklemmen

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren | Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung | - Seite
Betrieb Daten
01 [Funkionder emme [} e e b ot |~ | | ™" | o [
E02 |Funktion der Klemme [X2] 0: (1000): Festfrequenz (ss1)_— — Nein Ja 1
E03 |Funktion der Kiemme [X3] 1: (1001): Festfrequenz (ss2)| — — Nein Ja 2
E04 |Funktion der Klemme [X4] 2: (1002): Festfrequenz (Ss4)__— — Nein Ja 7
E05 |Funktion der Klemme [X5] 3: (1003): Festfrequenz (SS8) — — Nein Ja 8
4: (1004): Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit (RT1),
6: (1006): Drei-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
7: (1007): Freier Auslauf (BX)
8: (1008): Alarm zuriicksetzen (RST)
9: (1009): Trip-Abschaltung Uber externen Alarm aktivieren (THR)
10: (1010): Bereitschaft fur Tippbetrieb (JOG)
11: (1011): Frequenzsollwert wahlen (Hz2/Hz1 )|
12: (1012): Motor 1/Motor 2 wéhlen (M2/M1)
13: Gleichstrombremsung aktivieren ( DCBRK )
14: (1014): Wert fir Drehmomentbegrenzer wéahlen ( TL2/TL1)
17: (1017): ,Auf* (Ausgangsfrequenz erhéhen) (UP)
18: (1018): ,Ab* (Ausgangsfrequenz verringern) ( DOWN )|
19: (1019): Datenanderung iiber Bedienteil aktivieren ( WE-KP )|
20: (1020): PID-Regelung abbrechen ( Hz/PID )|
21: (1021): Umschaltung zwischen Vorwérts- und Ruckwartslauf (IVS)
24: (1024): Kommunikationsverbindung tiber RS-485 oder (LE)
Feldbus aktivieren
25: (1025): Mehrzweck-DI (U-DI)
26: (1026): Automatische Suche nach der Motorleerlaufdrehzahl (STM)
beim Start aktivieren
30: (1030): Stopp (STOP )
33: (1033): PID-Integral- und Differenzialanteile zuriicksetzen (PID-RST)
34: (1034): PID-Integralanteil halten ( PID-HLD )
42: (1042): Reserviert *2
43: (1043): Reserviert *2
44: (1044): Reserviert *2
45: (1045): Reserviert 2
Die Einstellung des 1000er Wertes in Klammern () weist der Anschlussklemme
einen Eingangswert in negativer Logik zu.
Hinweis: Bei THR und STOP gelten die Daten (1009) und (1030) fir normale
Logik und ,9“ bzw. ,30" fiir negative Logik. P
Q
o
E10 |.Bechleunigungszeit 2 0,00 bis 3600 _ X . . 0.01 s Ja Ja 10.0 9-18
Hinweis: Die Eingabe von 0,00 I&scht die Beschleunigungszeit und erfordert ace ©
einen externen Softstart. 9-58
E11 |[Verzégerungszeit 2 10,00 bis 3600 0.01 s Ja Ja 10.0 M
‘H_inweis: Die Eingabe von 0,00 I6scht die Beschleunigungszeit und erfordert C
'einen externen Softstart. zZ
E1e |Drehmomentbegrenzer 2 20 bis 200 1 % Ja Ja 999 9-387 5
(Begrenzungswert fur Antrieb)| 9g9- Deaktivieren 9-58 6
E17 (Begrenzungswert fiir Bremsen)|:20 bis 200 1 % Ja Ja 999 pd
'999: Deaktivieren n
E20 [Funktion der Anschlussklemme [Y1] Durch die Auswahl von Funktionscodedaten wird die entsprechende Funktion — — Nein Ja 0 9-58 (@]
wie nachfolgend aufgefihrt den Anschlussklemmen [Y1], [Y2] und [30/A/B/C] O
_ zugewiesen. i )
E2{ |Funktion der Anschlussklemme [Y2] 0: (1000): Umrichterbetrieb (RUN) — — Nein Ja 7 m
E27 _|Funktion der Anschlussklemme [30A/B/C] |1: (1001): ,Frequenz erreicht“-Signal (FAR)| __ — — Nein Ja 99 n
2: (1002): Frequenz erkannt (FDT)
3: (1003): Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt) (LU)
4: (1004): Drehmomentrichtung erkannt (B/D)
5:  (1005): Begrenzung des Umrichterausgangs (IoL)
6: (1006): Wiederanlauf nach kurzzeitigem (IPF)
Netzspannungsausfall
7: (1007): Vorwarnung Motoriiberlast (oL)
10: (1010): Umrichter betriebsbereit (RDY)
21: (1021): ,Frequenz erreicht*-Signal 2 (FAR2)
22: (1022): Frequenzsollwert wahlen (loL2)
26: (1026): Automatisches Zuriicksetzen (TRY )
28: (1028): Vorwarnung Uberhitzung Kiihlkérper (OH )|
30: (1030): Lebensdaueralarm ( LIFE )
33: (1033): Ausfall des Referenzsignals erkannt ( REF OFF)
35: (1035): Umrichterausgang Ein (RUN2)
36: (1036): Uberlastvermeidung (OLP)
37: (1037): Strom erkannt (ID)
38: (1038): Strom erkannt 2 (ID2)
42: (1042): PID-Alarm ( PID-ALM )
49: (1049): Auf Motor 2 umgeschaltet (Swmz)
57: (1057): Bremssignal ( BRKS )|
80: (1080): Reserviert *2
81: (1081): Reserviert "2
82: (1082): Reserviert *2
99: (1099): Alarmausgang fir (alle Alarme) (ALM )
Die Einstellung des 1000er Wertes in Klammern () weist der Anschlussklemme
einen Eingangswert in negativer Logik zu.

*? Diese Funktionscodes und deren Daten werden angezeigt, sind jedoch fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf, sofern nicht anders angegeben.



(E-Codes, Fortsetzung)

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung Seite
Betrieb Daten
E29 |Verzégerung fir ,Frequenz erreicht* (0,01 bis 10,0 0.01 S Ja Ja 0.10 9-63
E30 |IFrequenz erreicht 0,01 bis 10,0 0.1 Hz Ja Ja 2.5
(Breite der Hysterese)
E31 |Frequenzerkennung (FDT) 0,01 bis 400,0 0.1 Hz Ja Ja Tabelle A *4
(Schwellwert)
Eao (Breite der Hysterese) 0,01 bis 400,0 0.1 Hz Ja Ja 1.0
E34 |Uberlast-Voralarm/Stromerkennung 100 % des 9-64
Motor-
(Werty |0.00: Deakiivieren oot | A | va Jat | nennstoms
Stromwert von 1 bis 200 % des Umrichter-Nennstroms Ja2
E35 (Zeitgeber) [4 517his 600,00 *1 001 | s Ja Ja 10.00
E37 |Stromerkennung 2 1@ (Wert)  ]0,00: Deaktivieren 0.01 A Ja Jat 100 % des
Stromwert von 1 bis 200 % des Umrichter-Nennstroms Jaz nemos‘t?gms
E38 (2eitgeber) 10,01 bis 600,00 *1 001 | s Ja Ja 10.00
E39 |Koeffizient fir Zeit mit konstanter Zufuhr 10,000 bis 9,999 0.001 - Ja Ja 0.000 9-652
E40 |IPID-Anzeigekoeffizient A -999 bis 000 bis 9990 *1 0.01 — Ja Ja 100
E41 [IPID-Anzeigekoeffizient B --999 bis 000 bis 9990 *1 0.01 — Ja Ja 0.00
E42 |LED-Anzeigefilter -999 bis 000 bis 9990 *1 0.1 s Ja Ja 0.5 967 __
E43 | LED-Monitor (Mentauswahl) |0: Drehzahimonitor (Auswahl Gber E48) — - Ja Ja 0 9-67
3: Ausgangsstrom
4:  Ausgangsspannung
8. Berechnetes Drehmoment
9: Eingangsleistung
10: PID-Sollwert
12: Betrag der PID-Ruckkopplung
13: Zeitgeber
14: PID-Ausgang
15: Lastfaktor
16: Motorausgang
21: Reserviert 2
22: Reserviert 2 ;
E45 |LCD-Monitor (MenGauswahi 10 Sg}lzlsr?gsrséﬁlkuesﬁ %ﬁexﬂgg;\%ggsfggguzﬁgI.e:ues”glgjr:gggtrom und berechnetes B N Ja Ja 0 9-71
Drehmoment . _
E46 (Sprachauswahl) |0: Japanisch — - Ja Ja Tabelle A *4 9-70
1:  Englisch
2: Deutsch
3: Franzésisch
4. Spanisch
5: _ Italienisch
E47 (Kontrastregler) | o (niedrig) bis 10 (hoch) 1 — Ja Ja 5
E48 |LED-Monitor 0: Ausgangsfrequenz (vor Schlupfkompensation) - - Ja Ja 0
Dre(lzllziﬁgsgi‘ﬁ)nr; 1:  Ausgangsfrequenz (nach Schiupfkompensation)
2: Referenzfrequenz
3:  Motordrehzahl in 1/min
4. Lastwellendrehzahl in 1/min
5: Liniengeschwindigkeit
6. Zeitdauer mit konstanter Zufuhr
E50 | Anzeigekoeffizient fir Drehzahl 10,01 bis 200,00 *1 0.01 - Ja Ja 30.00
E51 | Anzeigekoeffizient fir Eingangs- 10,000 (Abbrechen(Reset ) 0.001 - Ja Ja 0.010
Wattstunden 0,001 bis 9999
E52 |Bedienteil o T * ]0: Bearbeitungsmodus fiir Funktionscodedaten (Menis 1 und 2) — — Ja* Ja 0 971 -
(Mentianzeige-Modus) | 1:  Prifmodus fiir Funktionscodedaten (Meni 2)
2. Modus ,Alle Menis* (Mens 0 bis 6)
E59 |Klemme [C1], Signaldefinition 0:  Stromeingang (Funktion C1), 4 bis 20 mA DC - - Nein Ja 0
(Funktionen C1/V2) | 1:  Spannungseingang (Funktion V2), 0 bis +10 V DC a-72
E61 [Klomme [G1), Signaldefinition Gricorochends Furkion Gen Anscniusekemmen (12 1011 (Forkonen T | ren 0
Klemme [C1], erweiterte Funktion CIN2) zu.
Ee2 (Funktion C1) [0:  Keine = | - | nen Ja 0
[E— y . 1:  Hilfsfrequenzsollwert 1
E63 Klemme [C1], erweiterte Funl:gz:k“on v2) 2:  Hilfsfrequenzsollwert 2 - - Nein Ja 0
3: PID-Sollwert 1
5: Betrag der PID-Riickkopplung
E65 |Erkennung des Ausfalls des go bi\ée{éggerung bis zum Stopp 1 % Ja Ja 999 9-73
Referenzsignals - -1 [999: Deaktivieren
(Freauenz fir Dauerbetrieb)

Die unterlegten Funktionscodes (1 ) gelten fiir die Schnelleinrichtung.
#! Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die
der LED-Monitor anzeigen kann.

Beispiel: Bei einem Einstellbereich von -200,00 bis 200,00 betrédgt die Schrittweite:

,»1“ von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200.0 sowie ,,0,01* von -9,99 bis -0,01 und von 0,00

bis 99,99.

Diese Funktionscodes und deren Daten werden angezeigt, sind jedoch fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf, sofern nicht anders angegeben.

# Diese Funktionscodes werden in Verbindung mit dem Multifunktions-Bedienteil verwendet.

Die Standardeinstellungen fiir diese Funktionscodes variieren je nach Versandziel, siche Tabelle A,
,~Standardeinstellungen in Abhéngigkeit vom Versandziel®, auf Seite 9-13.
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9.1 Funktionscode-Tabellen

(E-Codes, Fortsetzung)

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit gz:r'::b D‘g:gn einstellung | Seite
E98.Funkion cer emme (FE] e O e e e ™ | — | | M0 | = | % | s
zugewiesen. 9-73
E99 |Funktion der Klemme [REV] 0: (1000): Festfrequenz (8S81) — — Nein Ja 99
1: (1001): Festfrequenz (882)
2: (1002): Festfrequenz (Ss4)
3: (1003): Festfrequenz (8Ss8)
4: (1004): Beschleunigungs-/Verzogerungszeit (RT1),
6: (1006): Drei-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
7: (1007): Freier Auslauf (BX )]
8: (1008): Alarm zuriicksetzen (RST)
9: (1009): Trip-Abschaltung Uber externen Alarm aktivieren (THR)
10: (1010): Bereitschaft fiir Tippbetrieb (JOG)
11: (1011): Frequenzsollwert 2/1 wahlen ( Hz2/Hz1 )|
12: (1012): Motor 1/Motor 2 wahlen (M2/M1)
13: Gleichstrombremsung aktivieren (DCBRK )
14: (1014): Wert fir Drehmomentbegrenzer wéhlen ( TL2/TLT1)
17: (1017): ,Auf* (Ausgangsfrequenz erhdhen) (UP)]
18: (1018): ,Ab“ (Ausgangsfrequenz verringern) (DOWN )
19: (1019): Datenanderung iiber Bedienteil aktivieren ( WE-KP )
20: (1020): PID-Regelung abbrechen (Hz/PID )
21: (1021): Umschaltung zwischen Vorwérts- und Riickwartslauf (IVS)
24: (1024): Kommunikationsverbindung iber RS-485 oder (LE)
Feldbus aktivieren
25: (1025): Mehrzweck-DI (U-DI')
26: (1026): Automatische Suche nach der Motorleerlaufdrehzahl (STM )
beim Start aktivieren
30: (1030): Stopp (STOP )
33: (1033): PID-Integral- und Differenzialanteile zurlicksetzen (PID-RST)
34: (1034): PID-Integralanteil halten ( PID-HLD )|
42: (1042): Reserviert "2
43: (1043): Reserviert *2
44: (1044): Reserviert 2
45: (1045): Reserviert *2
98: Vorwartslauf (FWD)
99: Riickwartslauf (REV) =
Die Einstellung des 1000er Wertes in Klammern () weist der Anschlussklemme Q
einen Ein, an swert in negativer Logik zu. Ja . ©
Hinweis: HR und STOP gelten die Dater. \YZ.J) und (1030) fur normale -
Logik und ,,9" bzw. ,30“ fir negative Logik. «©

-n
C-Codes: Steuerfunktionen %
~
Schritt- | Ein- | Anderg. |Kopieren | Standard- Siehe j
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung [ Seite (@)
Betrieb Daten zZ
_C01_|Ausblendfrequenz 1 0.0 bis 400,0 0.1 Hz Ja Ja 0.00 570 8
c02 2 Ja Ja 0.00 e}
Co3 3 Ja Ja 0.00 O
C04 (Breite der Hysterese) |0,0 bis 30,0 0.1 Hz Ja Ja 3.0 m
C05 _|Festfrequenz 1 0,00 bis 400,0 0.01 Hz Ja Ja 0.00 2
cos 2 Ja Ja 000 | o7
Co7 3 Ja Ja 0.00
co8 4 Ja Ja 0.00
C09 5 Ja Ja 0.00
C10 6 Ja Ja 0.00
ci 7 Ja Ja 0.00
Ci2 8 Ja Ja 0.00
C13 9 Ja Ja 0.00
Ci4 10 Ja Ja 0.00
C15 11 Ja Ja 0.00
Ci6 12 Ja Ja 0.00
Ci7 13 Ja Ja 0.00
Ci8 14 Ja Ja 0.00
C19 15 Ja Ja 0.00
C20 _|Tippfrequenz 0,00 bis 400,0 0.01 Hz Ja Ja 0.00 976
C21 |Zeitgeberbetrieb 0: Deaktivieren - - Nein Ja 0
1:_ Aktivieren
C30 |Frequenzsollwert 2 0: ,Auf‘/,Ab“Tasten am Bedienteil - - Nein Ja 2 9-14
1:  Spannungseingang an Klemme [12]L)@ (-10 bis +10 V DC) 9-77
2: Stromeingang an Klemme [C1]7/@(Funktion C1) (4 bis 20 mA DC)
3:  Summe der Spannungs- und Stromeingange an Klemmen [12] und [C1]
(Funktion C1)
5: Spannungseingang an Klemme [C1].@ (Funktion V2) (0 bis 10 V DC)
7:  Steuerung mittels Klemmenbefehl AUF/AB
11: DIO-Schnittstellenkarte (Option)
12: PG-Schnittstellenkarte (Option)

*? Diese Funktionscodes und deren Daten werden angezeigt, sind jedoch fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf, sofern nicht anders angegeben.



(C-Codes, Fortsetzung)

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | bei lfd. von einstellung Seite
Betrieb Daten
C31 |Einstellung des Analogeingangs fiir [12] |00 bis 400,0 0.1 % Ja* Ja 0.0 9-77
(Offset)
C32 (Verstarkung) | 0,00 bis 200,00 *1 0.01 % Ja* Ja 100.0 9-30
9-77
C33 (Filterzeitkonstante) 0,00 bis 5,00 0.01 s Ja Ja 0.05 9-78 _
c34 (Basispunkt der Verstarkung) | 0,00 bis 100,00 *1 001 | % Ja* Ja 100.0 9-30
9-78
C35 (Polaritat) lo:  Bipolar - - Nein Ja 1 9-78
1:  Unipolar
C36 |[Einstellung des Analogeingangs fir [C1]  |-5,0 bis 5,0 0.1 % Ja* Ja 0.0 978
(Funktion C1) (Offset) Y-/5
C37 (Verstarkung) 10,00 bis 200,00 *1 0.01 % Ja* Ja 100.0 9-30
9-78
c38 (Fiterzeitkonstante) 14 0 pis 5,00 001 | s Ja Ja 0.05
(Basispunkt der Verstarkung) 9-78
C39 0,00 bis 100,00 *1 001 | % Ja* Ja 100.0 9-30
(Polaritat) 9-78
C41 |Einstellung des Analogeingangs fiir [C1]  |-5,0 bis 5,0 0.1 % Ja* Ja 0.0 9-78
(Funktion V2) (Offset) 030
c42 (Verstarkung) 10,00 bis 200,00 *1 0.01 % Ja* Ja 100.0 9.78
c43 (Filterzeitkonstante) | .00 bis 5,00 0.01 s Ja Ja 0.05 T
9-79
Ca4 (Basispunkt der Verstarkung) |0,00 bis 100,00 *1 0.01 % Ja* Ja 100.0 9-79
C50 |Offset (PID-Sollwert 1) 0,00 bis 100,00 *1 0.01 % Ja* Ja 0.00 9-75
(Basispunkt der Verstarkung)
C51 |Offset (PID-Sollwert 1) -100,00 bis 100,00 9-79
(Offset-Wert) 0.01 % Ja* Ja 0.00 -
c52 (Basispunkt der Verstarkung) [0,00 bis 100,00 *1 0.01 % Ja* Ja 0.00
C53 |:Auswahl Vorwarts-/Riickwartslauf 0:  Vorwartslauf - - Ja Ja 0
(Frequenzsollwert 1) | 1:  Riickwartslauf
P-Codes: Parameter fiir Motor 1
Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung | - Seite
Betrieb Daten
P01 |Motor 1 (Anzahl der Pole) |2 bis 22 2 Pole Nein Jat 4 9-80
Ja2
P02 (Nennleistung) 10,01 bis 30,00 (bei Daten P99 = 0, 3 oder 4) 0.01 | kw Nein Ja1 Nennleistung
0,01 bis 30,00 (bei Daten P99 = 1) 0.01 PS Ja2 des Motors
P03 (Nennstrom) 10,00 bis 100,0 0.01 A Nein Jal Nennleistung
Ja2 des Fuji-
Standard-
motors
P04 (Automatische Abstimmung) | 5. peaktivieren - - Nein Nein 0
1:  Aktivieren (%R1 und %X1 bei gestopptem Motor abstimmen)
2:  Aktivieren (%R1 und %X1 und Nennschlupf bei gestopptem Motor und bei ¢
mit Leerlaufstrom laufendem Motor abstimmen)
P05 (Online-Abstimmung) | 0:  Deaktivieren - - Ja Ja 0
1:  Aktivieren
P06 (Leerlaufstrom) [10,00 bis 50,00 0.01 A Nein Jat Nennleistung
Ja2 des Fuji-
Standard- 81
motors
P07 (%R1) 0,00 bis 50,00 0.01 % Ja Jai Nennleistung
Ja2 des Fuji-
Standard-
motors
P08 (%X) (0,00 bis 50,00 0.01 % Ja Jal Nennleistung
Ja2 des Fuji-
Standard-
motors
(Verstarkung der Schlupfkompensation fiir . o ~ =
P09 den Antrieb) | 2:0 bis 2000 0.01 % Ja Ja 100.0
P10 (Reaktionszeit der Schlupfkompensation) | 0,01 bis 10,00 0.01 s Ja Jai 0.50
Ja2
(Verstarkung der Schlupfkompensation ; o Ja
P11 7um Brameen) | :0bis 2000 0.01 % Ja 100.0 982
P12 (Nenn-Schlupffrequenz) | 0,01 bis 15,00 0.01 Hz Nein Jal Nennleistung
Ja2 des Fuji-
Standard-
motors
P99 |Auswahl Motor 1 0: Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standardmotoren, Baureihe 8) - - Nein Jai 0
1:  Motorcharakteristik 1 (Motoren mit Leistungsangabe in PS) Jaz
2: Motorcharakteristik 3 (Fuji-Standardmotoren, Baureihe 6)
4:  Andere Motoren

*! Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die
der LED-Monitor anzeigen kann.
Beispiel: Bei einem Einstellbereich von -200,00 bis 200,00 betrigt die Schrittweite:
.1 von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200.0 sowie ,,0,01 von -9,99 bis -0,01 und von 0,00

bis 99,99.
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9.1 Funktionscode-Tabellen

H-Codes: Hochleistungsfunktionen

0,1 bis 60,0

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Alle Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beiIfd. von Standard- | = Seite
Betrieb Daten einstellung
HO3 |Dateninitialisierung 0: Initialisierung deaktivieren - - Nein Nein 0 9-83
1:  Alle Funktionscodedaten auf Werkseinstellung initialisieren
2: Parameter des Motors 1 initialisieren
3: Parameter des Motors 2 initialisieren
Ho4 |Auto-Reset 0: Deaktivieren 1 |Anzan| Ja Ja 0 9-87
(Anzahl) 1 bis 10
HO5 (Reset-Intervall) | 0,5 bis 20,0 0.1 s Ja Ja 5.0
HO6 |Ein-/Ausschaltung des Kuhlltfters 0: Deaktivieren (Liifter stets in Betrieb) - - Ja Ja 0 9-89 .
1:  Aktivieren (Lifter kann ein- und ausgeschaltet werden)
HO7 | Beschleunigungs-/Verzégerungsprofil 0: Linear - - Ja Ja 0 9-89
1:  S-Kurve (schwach)
2:  S-Kurve (stark)
3:  Gekrimmt
HO8 | Drehrichtungsbegrenzung 0:  Deaktivieren - - Nein Ja 0 9-90
1:  Aktivieren (Rickwartslauf unterbunden)
2:  Aktivieren (Vorwértslauf unterbunden)
Hog |Startart (Automatische. Suche) | 0: Deaktivieren — — Nein Ja 0
1: Aktivieren (bei Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall) 9-91
2:  Aktivieren (bei Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall und
bei normalem Start
H11 | Verzogerungsart 0: Normale Verzégerung - - Ja Ja 0 9-93
1: . Freier Auslauf,
H12 |Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung 0: Deaktivieren - - Ja Ja 1
1:  Aktivieren
(Modus-Auswahl)
H13 |Art des Wiederanlaufs nach kurzzeitigem 0,1 bis 10,0 0.1 s Ja Jai Je nach
Ausfall der Netzspannung Umrichter-
Jaz2 leistung
(Wiederanlaufzeit)
H14 (Steilheit des Frequenzabfalls) | 0,00: Verzdgerungszeit durch FO8 festgelegt 0.01 | Hz/s Ja Ja 999 9-94
0,01 bis 100,00
999:  Entsprechend Stromgrenzwert
Qs | (Zulassige Dauer des kurzzeitigen "
H16 Netzspannungsausfalls) |2:0 bis 30,0 X ) 0.1 s Ja Ja 999
999: Vom Umrichter automatisch festgelegt
H26 [PTC-Widerstand (Modus-Auswahl) |0:  Deaktivieren ) o ) . — - Ja Ja 0
1:  Aktivieren (mit PTC findet eine Trip-Abschaltung des Umrichters statt, wobei
0h4 angezeigt wird) )
Ho7 _(Wert) | 0,00 bis 5,00 0.01 \ Ja Ja 1.60
H2g | Droop-Regelung 60,0 bis 0,0 0.1 Hz Ja Ja 0.0 9-95
H30 |Kommunikationsverbindungsfunktion Frequenzsollwert Betriebsbefehl — - Ja Ja 0
(Modus-Auswahl) | 0: FO1/C30 F02 Ja
1: RS-485 F02
2: F01/C30 RS-485 9-96
3: RS-485 RS-485
4: RS-485 (Option) F02
5: RS-485 (Option) RS-485
6: FO1/C30 RS-485 (Option)
7: RS-485 RS-485 (Option)
8: RS-485 (Option) RS-485 (Option)
H42 |Kapazitat d. Gleichstrombus- Anzeige zum Austausch des Gleichstrombuskondensators (0000 bis FFFF hex) 1 — Ja Nein —
H43 |Kumulative Laufzeit des Kuhlldfters Anzeige der kumulativen Betriebszeit des Kiihllifters zwecks Austausch — — Ja Nein — 9-97
H44 [Anzahl der Startvorgénge von Motor 1 Anzeige der kumulativen Anzahl von Startvorgéngen — — Ja Nein —
H45 |Alarm Simulation 0: Deaktivieren — — Ja Nein 0 9:9,8,
1: Aktivieren (nach Auftreten eines Mock-Alarms kehren die Daten automatisch
" 9-99
auf den Wert 0 zurlick)
H47 | Anfangskapazitat des Gleichstrombus- Anzeige zum Austausch des Gleichstrombus-Kondensators (0000 bis FFFF hex) — — Ja Nein Wird vor 9-95
Kondensators Versand im
' Werk
gingestellt
H48 |Kumulative Laufzeit von Kondensatoren |/Anzeige zum Austausch von Kondensatoren auf den Leiterplatten (0000 bis — — Ja Nein — 9-91
auf den Leiterplatten [FFFF hex). Kann zuriickgesetzt werden.
H49 |[Startart (Verzégerungszeit) |10,0 bis 10,0 s 0.1 s Ja Ja 0.0
9-98
H50 |INicht lineares V/f-Profil 0,0: Abbrechen 0.1 Hz Nein Ja 0.0 9-16
(Frequenz)| 0,1 bis 400,0 9-98
H51 (Spannung)[o bis 240:  Ausgangsspannung AVR-gesteuert (200-V-Umrichter) 1 \" Nein Ja2 0
0 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert (400-V-Umrichter)
H52 |Nicht lineares V/i-Profil 2 0,0: Abbrechen 0.1 Hz Nein Ja 0.0
(Frequenz)|0,1 bis 400,0
H53 (Spannung)|o bis 240: AVR-gesteuerte Ausgangsspannung (200-V-Umrichter) 1 \ Nein Ja2 0
0 bis 500: AVR-gesteuerte Ausgangsspannung (400-V-Umrichter)
H54 |Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 0,00 bis 3600 0.01 s Ja Ja 6.00 9-98
(Tippbetrieb) Beschleunigungs- und Verzégerungszeit sind allgemein geltende Parameter
H56_| Verzogerungszeit fur Stopp 0,00 bis 3600 001 | s Ja Ja 6.00 9-99
H61 |AUF/AB-Steuerung 0: 0,00 - — Nein Ja 1
(Einstgllung der Anfangsfrequeng) | 1: Letzter AUF/AB-Befehiswert bei Ausgabe des Betriebsbefehls
HB3 | Unterwertbegrenzer Modus-Auswahl)| 0:  Grenzwert durch F16 (Unterwertbegrenzer) und Weiterbetrieb - - Ja Ja 0 9-29
1: Fallt die Ausgangsfrequenz unter den durch F16 (Unterwertbegrenzer)
festgelegten Wert, wird der Motor abgebremst und gestoppt.
9-99
He4 (Untere Grenzfrequenz)| 0,0 (abhingig von F16 (Unterwertbegrenzer) 0.1 Hz Ja Ja 1.6
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(H-Codes, Fortsetzung)

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren | Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite heit bei Ifd. von einstellung Seite
Betrieb Daten
< - ) 0: Bei Beschleunigung/Verzdgerung und ab Basisfrequenz aufwarts aktivieren _ _ ; =
H68 |Schiupfkompensation 1 _ 1:  Bei Beschleunigung/Verzégerung und ab Basisfrequenz aufwarts Nein Ja 0 9-38
(Betriebsbedingungen) deaktivieren
2: Bei Beschleunigung/Verzogerung aktivieren und ab Basisfrequenz aufwarts
deaktivieren 9-99
3: Bei Beschleunigung/Verzégerung und ab Basisfrequenz aufwérts
deaktivieren
H69 |Automatische Verzégerung 0: Deaktivieren — — Ja Ja 0
Modus-A hi 2:  Aktivieren (wird abgebrochen, wenn die tatsachliche Verzégerungszeit das
(Modus-Auswahl) Dreifache des durch FO8/E11 festgelegten Wertes lberschreitet) 9-99
4:  Aktivieren (wird nicht abgebrochen, wenn die tatsachliche Verzégerungszeit
das Dreifache des durch FO8/E11 festgelegten Wertes lberschreitet)
e e b g v
H70 |Uberlastvermeidung 10,00: Entsprechend der durch FO8/E11 festgelegten Verzégerungszeit 0.01 Hz/s Ja Ja 999 9-100
(0,01 bis 100,0
999:  Deaktivieren
H71 | Verzdgerungscharakteristik 0: Deaktivieren — — Ja Ja 0 9-101
1:  Aktivieren
H76 |Drehmomentbegrenzer (Grenzwert fir die | : 0.1 Hz J J 5.0 9-99
lFrequenzzunahme zum Bremsen) 0,0 bis 400,0 a a 9-101
H80 |Verstarkung fir die Dampfung von 10,00 bis ,040 0.01 - Ja Ja 0.20 9-101
‘Ausgangsslromschwankungen. Motor 1
Hgg |Reserviert *2 0, 1 — - Ja Ja 0
Hoo |Reserviert 2 0,1 — — Ja Ja 0
Ho1_|Reserviert *2 0.1 - _ Ja Ja 0
H94 |Kumulative Motorlaufzeit 1 Kumulative Daten andern oder zuriicksetzen — — Nein Nein —
H95 | Gleichstrombremsung 0: Langsam — — Ja Ja 1 9-33
(Reaktionsart der Bremse) |1.  gchnell 9101
H96 |Prioritét der STOP-Taste/Start-Check- | Daten Prioritat der STOP-Taste Start-Check-Funktion — - Ja Ja 0 9-102
Funktion 0: Deaktivieren Deaktivieren
1 Aktivieren Deaktivieren
2: Deaktivieren Aktivieren
3: Aktivieren Aktivieren
H97 [Alarmdaten I6schen 0: Alarmdaten werden nicht geléscht — — Ja Nein 0 9-98
1:  Alarmdaten werden geldscht und auf null gesetzt
H98 |Schutz-/Wartungsfunktion 0 bis 31: Anzeige der Daten auf dem LED-Monitor des Bedienteils im — — Ja Ja 19
Dezimalformat. (in jedem Bit steht ,0" fiir ,deaktiviert*, ,1* fur ,aktiviert" bi
(Modus-Auswahl) (bit4, 9-102
Bit 0: Tragerfrequenz automatisch reduzieren 1,0=1)
Bit 1: Ausfall der Eingangsphase erkennen
Bit 2: Ausfall der Ausgangsphase erkennen
Bit 3: Schwellenwert zur Bewertung der Lebensdauer des Gleichstrombus-
Kondensators wahlen
Bit4: Lebensdauer des Gleichstrombus-Kondensators bewerten

A-Codes: Parameter fiir Motor 2

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Standard- Siehe
weite heit bei Ifd. von einstellung Seite

Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten Betrieb Daten
A01 | Maximalfrequenz 2 25,0 bis 400,0 0.1 Hz Nein Ja Tabelle A *4 !
AQ2 |Basisfrequenz 2 25,0 bis 400,0 0.1 Hz Nein Ja Tabelle A *4 | 9-105
A03 |Nennspannung bei Basisfrequenz 2 0:  Ausgangsspannung proportional zur Eingangsspannung 1 \% Nein Ja2 Tabelle A *4

80 bis 240: Ausgangsspannung AVR-gesteuert (200-V-Umrichter)
160 bis 500: Ausgangsspannung AVR-gesteuert (400-V-Umrichter)

A04 |Maximale Ausgangsspannung 2 80 bis 240 V: Ausgangsspannung AVR-gesteuert (200-V-Umrichter) 1 A\ Nein Ja2 Tabelle A *4
160 bis 500 V: Ausgangsspannung AVR-gesteuert (400-V-Umrichter)

A05 |Drehmomenterhéhung 2 0,0 bis 20,0 0.1 % Ja Ja Je nach
(Prozentsatz in Bezug auf A03, ,Nennspannung bei Basisfrequenz2“) Umrichter-
Hinweis: Diese Einstellung wird bei A13 = 0, 1, 3 oder 4 wirksam. leistung

A06 Eltt)émlronisct?er tP_errMnischegr 11:  Allzweckmotor mit Kiihllifter auf der Motorwelle - - Ja Ja 1
Uberlastschutz fiir Motor 2:  Umrichtergesteuerter Motor ohne Kuhlltfter oder Motor mit separat
(Motorcharakteristik wahlen) angetriebenem Kihllifter
A07 (Uberlast-Schwellenwert) 0,00: Deaktivieren 0.01 A Ja Ja1 100 % des
1 bis 135 % des Nennstroms (zuléssiger Dauerantriebsstrom) des Motors Jaz2 Motor-
nennstroms
A08 (Thermische Zeitkonstante) |g 5 bis 75,0 0.1 min Ja Ja 5.0
A09 |Gleichstrombremsung 2 0,0 bis 60,0 Hz
—_ (Brems-Startfrequenz) 0.1 Hz Ja Ja 0.0
A10 (Bremswert) |0 bis 100 1 % Ja Ja 0
A1 (Bremsdauer) ]0,00: Deaktivieren 0.01 s Ja Ja 0.00
0.01 bis 30.00
A12_|Startfrequenz 2 0.1 bis 60,0 0.1 Hz Ja Ja 0.5
A13 |Last-Auswahl/ 0: Last mit variablem Drehmoment — — Nein Ja 1
1: Last mit konstantem Drehmoment
Automatische Drehmomenterhshung/ 2 Automatische Drehmomenterhdhung )
3:  Automatischer Energiesparbetrieb (Last mit variablem Drehmomentlast bei
Automatischer Energiesparbetrieb 2 Beschleunigung/Verzégerung) - . .
4:  Automatischer Energiesparbetrieb (Last mit konstantem Drehmomentlast bei
Beschleunigung/Verzégerung)
5:

Automatischer Energiesparbetrieb (automatische Drehmomenterhdhung bei
Beschleunigung/Verzdgerung) .

*? Diese Funktionscodes und deren Daten werden angezeigt, sind jedoch fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf, sofern nicht anders angegeben.

** Die Standardeinstellungen fiir diese Funktionscodes variieren je nach Versandziel, siche Tabelle A,
~Standardeinstellungen in Abhéngigkeit vom Versandziel®, auf Seite 9-13.



9.1 Funktionscode-Tabellen

(A-Codes, Fortsetzung)

Schritt- | Ein- | Anderg. | Kopieren Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite heit bei Ifd. von einstellung Seite
Betrieb Daten
A14 |Steuermodus-Auswahl 2 0. V/f-Steuerung mit inaktiver Schlupfkompensation - - Ja 0
1. Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung 9-105
2:  V/f-Steuerung mit aktiver Schlupfkompensation
3:  V/f-Steuerung mit optionaler PG-Schnittstelle
4: Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung mit optionaler PG-Schnittstelle
A15 |Motor 1 (Anzahl der Pole) |2 bis 22 2 Pole Nein Jai 4
Ja2
A16 (Nennleistung) | 0,01 bis 30,00 (bei Daten P99 = 0, 3 oder 4) 0.01 kw Nein Jal Nennleistung
0,01 bis 30,00 (bei Daten P99 = 1) 0.01 PS Ja2 des Motors
A17 (Nennstrom) 10,00 bis 100,0 0.01 A Nein Jat Nennwert
Ja2 des Fuiji-
Standard-
motors
A18 (Automatische Abstimmung) | 0: Deaktivieren - - Nein Nein 0
1:  Aktivieren (%R1 und %X1 bei gestopptem Motor abstimmen)
2:  Aktivieren (%R1 und %X1 und Nennschlupf bei gestopptem Motor und bei 4
mit Leerlaufstrom laufendem Motor abstimmen)
A19 (Online-Abstimmung) | 0:  Deaktivieren - - Ja Ja 0
1: Aktivieren
A20 (Leerlaufstrom) }10,00 bis 50,00 0.01 A Nein Jai Nennwert
Ja2 des Fuji-
Standard-
motors
A21 (%R1) 10,00 bis 50,00 0.01 % Ja Jat Nennwert
Ja2 des Fuji-
Standard-
motors
A22 (%X) 0,00 bis 50,00 0.01 % Ja Jat Nennwert
des Fuji-
Ja2 Standard-
motors
A23 | (Verstarkung der Schlupfkompensation fiir |0.0 bis 200.0 0.01 % Ja* Ja 100.0
— den Antrieb) "
_A24 | (Reaktionszeit der Schiupfkompensation) -0 bis 10.00. 0.01 S Ja Jat 0.50 9-106
A25 0.0 bis 200.0 0.01 % Ja* Ja 100.0
A26 (Verstérkung der Schlupfkompensation |0.00 bis 15.00 0.01 Hz Nein Jat Nennwert
zum Bremsen) Ja2 des Fuji-
(Nenn-Schlupffrequenz) Standard- X
motors QO
©
A39 |Auswahl Motor 2 0: Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standardmotoren, Baureihe 8) - - Nein Jat 0 ©
1:  Motorcharakteristik 1 (Motoren mit Leistungsangabe in PS) Ja2
3:  Motorcharakteristik 3 (Fuji-Standardmotoren, Baureihe 6)
4:  Andere Motoren M
0:  Bei Beschleuni /\Verzo d ab Basisf ifwarts aktivi S
. . Bei Beschleunigung/Verzégerung und ab Basisfrequenz aufwarts aktivieren — — i
A40 | schluptkompensation 2 ) 1:  Bei Beschleunigung/Verzégerung und ab Basisfrequenz aufwarts Nein Ja 0 pa
(Betriebsbedingungen) deaktivieren P
2: Bei Beschleunigung/Verzdgerung aktivieren und ab Basisfrequenz aufwérts —
deaktivieren -
3: Bei Beschleunigung/Verzogerung und ab Basisfrequenz aufwarts o
deaktivieren =
A41 |Verstarkung fur die Dampfung von 0,00 bis ,040 0.01 - Ja Ja 0.20 %)
Ausgangsstromschwankungen, Motor 2 O
A45 |Kumulative Motorlaufzeit 2 Kumulative Daten andern oder zuriicksetzen — — Nein Ja2 — O
A46 |Anzahl Startvorgange Motor 2 Anzeige der kumulativen Anzahl der Startvorgange - - Ja Nein - |w)
m
wn
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J-Codes: Anwendungsfunktionen

Schritt- | Ein- | ‘Anderg. | Kopieren | Standard- Siehe
Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite | heit | beilfd. von einstellung | Seite
Betrieb Daten
JO1 [PID-Regelung  (Steuermodus-Auswahl) 0. Deaktivieren - - Ja Ja 0 9-107
1. Aktivieren (Prozessregelung, Vorwartslauf)
2:  Aktivieren (Prozessregelung, Rickwartslauf)
3: _Aktivieren (Prozessreaeluna. Ténzerrollenreaeluna)
Jo2 (Fernsteuersollwert SV) 1o, Auf*/,Ab*Tasten am Bedienteil - - Nein Ja 0
1. PID-Sollwert 1
2:  Sollwert iber Anschlussklemmen UP/DOWN
3:__Sollwert tiber Kommunikationsverbinduna
Jo3 P (Verstérkung) 0.000 bis 30.000 *1 0.001 | Vielf. | Ja Ja 0.100
Jo4 | (Integralzeit) ]0.00Q his 3600.0 *1 0.1 s Ja Ja 0.0
JO5 D (Vorhaltezeit) |0,00 bis 600,00 *1 0.01 S Ja Ja 0.00
J06 (Ruckkopplungsfilter) 10,0 bis 900,0 0.1 S Ja Ja 0.5
J10 (Anti-Reset-Windup) |0 bis 200 1 % Ja Ja 200 9-115
J11 (Auswahl Alarmausgabe) [0. Absolutwertalarm - - Ja Ja 0
1. Absolutwertalarm (mit Halten)
2:  Absolutwertalarm (mit Speicherung)
3:  Absolutwertalarm (mit Halten und Speicherung)
4: Abweichungsalarm
5:  Abweichungsalarm (mit Halten)
6: Abweichungsalarm (mit Speicherung)
7: Abweichungsalarm (mit Halten und Speicherung)
J12 (Alarm bei oberem Grenzwert (AH)) |-100 bis 100 1 % Ja Ja 100
J13 (Alarm bei unterem Grenzwert (AL)) |-100 bis 100 1 % Ja Ja 0
J18 (Oberer Grenzwert des PID- |-150 bis 150 1 % Ja Ja 999 9-117
Prozessausgangs) |999: _Es aelten die Daten von F15.
J19 (Unterer Grenzwert des PID- |-150 bis 150 1 % Ja Ja 999
Prozessausgangs) |999: Es gelten die Daten von F15.
J56 (Filter fir Drehzahlsollwert) ]0.00 bis 5.00 0.01 s Ja Ja 0.10 9-18
J57 (Referenzposition der Ténzerrolle)) |-100 bis 100 1 % Ja Ja 0
J58 (Hysterese der Abweichung der |0:  Umschaltung der PID-Konstante deaktivieren 1 % Ja Ja 0
Tanzerrollenposition) |1 bis 100
J59 P (Verstarkung) 2 0.000 bis 30.000 *1 0.001_| Vielf Ja Ja 0.100
J60 | (Integralzeit) 2 |0.000 bis 3600.0 *1 0.1 s Ja Ja 0.0
J61 D (Vorhaltezeit) 2 ]0,00 bis 600,00 *1 0.01 S Ja Ja 0.00
J62 (Auswahl PID-Regelblock) |Bit 0: PID-Ausgangspol 1 — Nein Ja 0 9-118
0 = Addition, 1 = Subtraktion
‘Bit 1: Auswahl der Kompensation des Ausgangsverhéltnisses
0 = Drehzahlsollwert, 1 = Verhéltnis
J63 | Uberlaststopp 0: Drehmoment — - Ja Ja 0
(MessgroBe fir Schwellenwert) |1:  Strom e
J64 (Schwellenwert) |20 bis 200 0.1 % Ja Ja 100
Je5 (Modus-Auswahl) | o:  Deaktivieren - - Nein Ja 0
1:  Abbremsen bis zum Stopp
2:  Freier Auslauf
3:  Mechanischer Stopp
J66 (Betriebsbedingungen) [ . Fiir konstante Drehzahl und wahrend Beschleunigung aktivieren - - Ja Ja 0
1:  Fir konstante Drehzahl aktivieren
2: Immer aktivieren
J67 (Zeitgeber) [ 0,00 bis 600,00 0.01 s Ja Ja 0
J68  |Bremssignal 0 bis 200 1 % Ja Ja 100 o1z
(Bremse Aus, Strom)
J69 (Bremse Aus, Frequenz) | 0,0 bis 25,0 0.1 Hz Ja Ja 1.0
J70 (Bremse Aus, Zeitgeber) |0,0 bis 5,0 0.1 s Ja Ja 1.0
J71 (Bremse Ein, Frequenz) | 0,0 bis 25,0 0.1 Hz Ja Ja 1.0
J72 (Bremse Ein, Zeitaeber) | 0,0 bis 5,0 0.1 s Ja Ja 1.0
J73 | Reserviert 2 10,0 bis 1000,0 s 0.1 S Ja Ja 0.0 9-122
J74 -999 bis 999 1 Imp. Ja Ja 0
J75 0 bis 999 1 Imp. Ja Ja 0
J76 -999 bis 999 1 Imp. Ja Ja 0
J77 0 bis 9999 1 Imp. Ja Ja 0
J78 -999 bis 999 1 Imp. Ja Ja 0
J79 0 bis 9999 1 Imp. Ja Ja 0
Jso 0 bis 400 Hz 0.1 Hz Ja Ja 0
J81 -999 bis 999 1 Imp. Ja Ja 0
Jg2 0 bis 9999 1 Imp. Ja Ja 0
J83 0 bis 500 1 Imp. Ja Ja 0
Jg4 0,0 bis 1000,0 s 0.1 S Ja Ja 0
J85 0 bis 500 1 Imp. Ja Ja 0
Jge 0: Hand - - Ja Ja 0
1: Automatik

*! Werden Einstellungen vom Bedienteil aus vorgenommen, ist die Schrittweite durch die Anzahl von Stellen begrenzt, die
der LED-Monitor anzeigen kann.
Beispiel: Bei einem Einstellbereich von -200,00 bis 200,00 betrigt die Schrittweite:
.1 von -200 bis -100, ,,0,1* von -99,9 bis -10,0 und von 100,0 bis 200.0 sowie ,,0,01 von -9,99 bis -0,01 und von 0,00
bis 99,99.

*? Diese Funktionscodes und deren Daten werden angezeigt, sind jedoch fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf, sofern nicht anders angegeben.

** Diese Funktionscodes werden in Verbindung mit dem Multifunktions-Bedienteil verwendet.
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9.1 Funktionscode-Tabellen

y-Codes: Verbindungsfunktionen

Schritt- | Ein- | ‘Anderg. | Kopieren Standard- Siehe

Code Bezeichnung Einstellbereich der Daten weite heit | bei Ifd. von einstellung Seite
Betrieb Daten

y01 | RS-485-Kommunikation (Standard) 1 bis 255 9-123
(Stationsadresse) 1 _ Nein Ja 1
yo02 (Verarbeitung von | 0. Sofortige Trip-Abschaltung mit Alarm e r — - Ja Ja 0

Kommunikationsfehlern) | 1. Trip-Abschaltung mit Alarm e r 8 nach Ablaui der durch den Zeitgeber y03
festgelegten Zeit

2: Erneuter Versuch nach Ablauf der durch den Zeitgeber y03 festgelegten

Zeit. Schlagt der Versuch fehl, Trip-Abschaltung mit Alarm e r 8. Bei

erfolgreichem Versuch Fortsetzung des Betriebs.

Fo

3:
Y03 (Zeitgeber) | (0,0 bis 60,0 0.1 S Ja Ja 2.0
yo4 (Baudrate) | 0: 2400 bps - - Ja Ja 3
1: 4800 bps
2: 9600 bps
3: 19200 bps
4: 38400 bps
y05 (Datenlange) | 0: 8 Bits - - Ja Ja 0
1: 7 Bit.
y06 (Paritatspriifung) | 0. Keine (2 Stoppbits fiir Modbus RTU) - - Ja Ja 0
1:  Gerade Paritat (1 Stoppbit fiir Modbus RTU)
2: Ungerade Paritat (1 Stoppbit fir Modbus RTU)
3: Keine (1 Stoppbit fir Modbus RTU)
yo7 Stoppbits | 0: 2 Bits - - Ja Ja 0
1: 1 Bit
y08 (Zeit bis zur Erkennung einer | o Keine Erkennung 1 s Ja Ja 0
ausbleibenden Antwort) 1 bis 60
y09 (Antwortintervall) | (0,00 bis 1,00 0.01 S Ja Ja 0.01
y10 (Auswahl des Protokolls) | 0. Modbus-RTU-Protokoll — — Ja Ja 1

1:  FRENIC Loader-Protokoll (SX-Protokoll)
2: Fuji-Universalprotokoll fir Umrichter

y11 |FRS-485-Kommunikation (Option) “1 bis 255
(Stationsadresse) 1 — Nein Ja 1
y12 (Verarbeitung von| 0-  Sofortige Trip-Abschaltung mit Alarm e r - - Ja Ja 0

P

Trip-Abschaltung mit Alarm e r p nach Ablauf der durch den Zeitgeber y13

festgelegten Zeit

2:  Emeuter Versuch nach Ablauf der durch den Zeitgeber y13 festgelegten
Zeit. Schlagt der Versuch fehl, Trip-Abschaltung mit Alarm e r p. Bei
erfolgreichem Versuch Fonsetzung des Betriebs.

3: Fortsetzung des Betriebs

Kommunikationsfehlern)

_Z13 (Zeitgeben)| 0,0 bis 60.0 0.1 s Ja Ja 2.0
V4 (Baudrate) 0: 2400 bps — — Ja Ja 3
1: 4800 bps Qx,
2: 9600 bps ©
3: 19200 bps [Ze)
4: 38400 bps
15 (Dateniange)| o g jgits Ja - - Ja Ja 0
1: 7 Bit. m
y16 (Paritatsprifung)l o, Keine (2 Stoppbits fiir Modbus RTU) - - Ja Ja 0 %
1:  Gerade Paritat (1 Stoppbit fiir Modbus RTU) =X
2: Ungerade Paritat (1 Stoppbit fir Modbus RTU) —
J o
7 Stoppbits] 0 2 gits - - Ja Ja 0 pzd
1: 1 Bit %2
I (Zeit bis zur Erkennung einer| - (@]
y18 ausbleibenden Antwort)| 0-  Keine Erkennung 1 s Ja Ja 0 o
-1 bis 60 @)
o | (Antwortintervall)[ 5 09 bis 1,00 0.01 s Ja Ja 0.01 m
20 (Auswahl des Protokolls)[ o~ p1ogbus-RTU-Protokoll - - Ja Ja 0 w
2:_. Fuji-Universalprotokoll fir Umrichter_ _ _
y98 | Bus-Verbindungsfunktion Frequenzsollwert Betriebsbefehl - - Ja Ja 0 9-96
(Modus-Auswahl) | 0: Entsprechend H30-Daten Entsprechend H30-Daten 9127
1: Uber Feldbus-Option Entsprechend H30-Daten
2: Entsprechend H30-Daten Uber Feldbus-Option
3: Uber Feldbus-Option Uber Feldbus-Option _
¥99 | Loader-Verbindungsfunktion Frequenzsollwert Betriebsbefehl - - Ja Nein 0 9-127
(Modus-Auswahl) | 0 Entsprechend H30- und y98-Daten Entsprechend H30- und y98-Daten
1: 'Uber RS-485-Verbindung (Loader) Entsprechend H30- und y98-Daten
2: Entsprechend H30- und y98-Daten Uber RS-485-Verbindung (Loader)
3: Uber RS-485-Verbindung (Loader) Uber RS-485-Verbinduna (Loader)
Tabelle A: Standardeinstellungen in Abhingigkeit vom Versandziel
Versandziel
Funktionscode Asien China EU Japan Talg:rr;;nd Bemerkungen
FO3/A01 60.0 50.0 50.0 60.0 60.0
F04/A02 60.0 50.0 50.0 50.0 50.0
FO5/A03 220 200 230 200 200 Bei 200-V-Umrichtern
F06/A04 380 380 400 400 400 Bei 400-VUmrichtern
F14 1 1 0 1 1
F26 2 2 15 2 2
E31 60.0 50.0 50.0 60.0 60.0
E46 1 0 1 0 1




9.2 Uberblick iiber die Funktionscodes

Dieser Abschnitt enthélt eine detaillierte Beschreibung der in FRENIC-Multi-Umrichtern
vorhandenen Funktionscodes. In jeder Codegruppe sind deren Funktionscodes in aufsteigender
Reihenfolge der Kennnummern aufgefiihrt, sodass die Codes leichter aufzufinden sind. Zu beachten
ist, dass zugehorige Funktionscodes fiir die Einrichtung eines Umrichters in der Beschreibung des
Funktionscodes mit der niedrigsten Kennnummer enthalten sind. Diese zugehorigen Funktionscodes
sind oben rechts in der Titelleiste angegeben.

9.2.1 F-Codes (Grundfunktionen)

F00 Datenschutz

FOO gibt an, ob Funktionscodedaten (auler FOO) und digitale Referenzdaten (Wie z. B.
Frequenzsollwert, PID—Sollwert und Zeitgeberbetrieb) vor einer versehentlichen Anderung
durch Betiitigen der Tasten ¥~ / &) geschiitzt werden sollen.

Daten fiir Funktion
F0O
0 Deaktiviert sowohl den Datenschutz als auch den Schutz digitaler

Referenzdaten, wodurch sovrvohl KFunkanscodedaten als auch digitale
Referenzdaten mit den Tasten N / &) gedndert werden konnen.

1 Aktiviert den Datenschutz und deaktiviert den Schutz dlglt%ller Referenzdaten,
wodurch digitale Referenzdaten mit den Tasten N / ) geindert werden
konnen. Funktionscodedaten konnen jedoch nicht geandert werden (aufler
F00).

2 Deaktiviert den Datenschutz und aktiviert den Schrulz di}gi{aler Referenzdaten,
wodurch Funktionscodedaten mit den Tasten i~ / (v gedndert werden
konnen. Digitale Referenzdaten kdonnen jedoch nlcht geandert werden.

3 Aktiviert sowohl den Datenschutz als auch den Schutz digitaler
Referenzdat/ep Jv/vgdurch Funktionscodedaten oder digitale Referenzdaten mit
den Tasten i~ / (v gedndert werden konnen.

Die Aktivierung des Schutzes deaktiviert die Tasten @\ / & fiir die Anderung von

Funktionscodedaten.

-

Zur Anderung von FOO-Daten miissen die Tasten §= + &N (von 0 auf 1) oder §=8 + &) (von 1
auf 0) gleichzeitig betitigt werden.

Tioo Auch bei FOO = 1 oder 3 konnen Funktionscodedaten iiber die
Kommunikationsverbindung gedndert werden.

Fiir denselben Zweck ist das Signal WE-KP, ein Signal, mit dem die Bearbeitung
von Funktionscodedaten vom Bedienfeld aus aktiviert wird, als Klemmenbefehl
an den Digital-Eingangsklemmen vorgesehen. Siehe die Beschreibungen von EO1
bis E05.

FO1 Frequenzsollwert 1 C30 (Frequenzsollwert 2)

FO1 oder C30 legen die Quelle fest, die die Referenzfrequenz 1 oder die Referenzfrequenz 2

angibt.
Daten fiir .
FO1. C30 Funktion
0 Aktiviert die Tasten i ,/ ) auf dem Bedienteil.
(Siehe Kapitel 3: ,BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL*.)
1 Aktiviert den Spannungseingang fiir Klemme [12] (0 bis £10 V DC,
Maximalfrequenz bei 10 V DC).
2 Aktiviert den Stromeingang fiir Klemme [C1] (Funktion C1) (+4 bis +20 mA
DC, Maximalfrequenz bei +20 mA DC).
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Daten fiir
FO1, C30

3 Aktiviert die Summe der Spannungs- (0 bis +10 V DC) bzw. Stromeinginge
(+4 bis +20 mA DC) an den Klemmen [12] und [C1] (Funktion C1). Zum
Einstellbereich und dem fiir die Maximalfrequenz benotigten Wert siehe die
beiden oben aufgefiihrten Punkte.

Hinweis: Uberschreitet die Summe den Wert fiir die Maximalfrequenz
(F03/A01), wird die Maximalfrequenz verwendet.

5 Aktiviert den Spannungseingang fiir Klemme [C1] (Funktion V2) (0 bis +10
V DC, Maximalfrequenz bei 10 V DC).

7 Aktiviert die den Digital-Eingangsklemmen zugewiesenen Befehle UP und
DOWN.

Die Befehle UP (Daten = 17) und DOWN (Daten = 18) miissen den Digital-
Eingangsklemmen [X1] bis [X5] zugewiesen werden.

11 Aktiviert den Digitaleingang des BCD-Codes oder iiber die DIO-
Schnittstellenkarte (Option) eingegebene Binédrdaten.

Funktion

Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung der DIO-

Schnittstellenkarte.

12 Aktiviert die Eingabe von Impulsfolgen iiber die PG-Schnittstellenkarte
(Option).
Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung der PG-
Schnittstellenkarte.

e Zur Eingabe einer bipolaren Analogspannung (0 bis £10 V DC) an Klemme
[12] muss der Funktionscode C35 auf ,,0“ eingestellt werden. Die Einstellung
von C35 auf ,,1“ aktiviert den Spannungsbereich O bis +10 V DC und
interpretiert einen Wert mit negativer Polaritit von 0 bis -10 V DC als 0 V.

¢ Je nach der Stellung des Schalters SW7 auf der Schnittstellen-Leiterplatte und
der Einstellung des Funktionscodes ES59 kann die Klemme [C1] als
Stromeingang (Funktion C1) oder als Spannungseingang (Funktion V2)
verwendet werden.

Hinweis

6 'dey

* AuBer den oben beschriebenen Frequenzsollwertquellen sind Befehlsquellen

-
mit hoherer Prioritét einschlieBlich einer Kommunikationsverbindung und der %
Festfrequenz vorgesehen. A
- e Mit dem Klemmenbefehl Hz2/HzI, der einer der Digital-Eingangsklemmen %
1op zugewiesen wurde, kann zwischen den Frequenzsollwert 1(FO1) und dem e
Frequenzsollwert 2 (C30) umgeschaltet werden. Siehe unter Funktionscodes 8
EO1 bis EOS. m
F02 Bedienart

FO2 wihlt die Quelle aus, von der der Betriebsbefehl fiir den Motor gegeben wird.

Daten fiir

FO2 Befehlsquelle Beschreibung
0 Bedienteil Aktiviert die Tasten Eu?i / @ zum Starten und

(Drehrichtung durch Stoppen des Motors.
einen Klemmen-

befehl angegeben) Die Drehrichtung des Motors wird durch die

Klemmenbefehle FWD oder REV angegeben.

1 Externes Signal Aktiviert die Klemmenbefehle FWD oder REV zum
Betrieb des Motors.

2 Bedienteil Aktiviert die Tasten Eu?i / €% zum Starten und
(Vorwirtsdrehung) Stoppen des Motors. Zu beachten ist, dass dieser

Betriebsbefehl nur die Vorwirtsdrehung aktiviert.

Die Drehrichtung muss nicht angegeben werden.

3 Bedienteil Aktiviert die Tasten Eu?i / é% zum Starten und
(Riickwirtsdrehung) Stoppen des Motors. Zu beachten ist, dass dieser
Betriebsbefehl nur die Riickwértsdrehung aktiviert.
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Daten fiir

FO2 Befehlsquelle Beschreibung

Die Drehrichtung muss nicht angegeben werden.

Hinweis ® Wird der Funktionscode F02 auf ,,0“ oder ,1“ eingestellt, miissen die
Klemmenbefehle , Vorwirtslauf FWD und ,Riickwirtslauf“ REYV den
Klemmen [FWD] bzw. [REV] zugewiesen werden.

* Bei eingeschalteten Befehlen FWD oder REV konnen die FO2-Daten nicht
geidndert werden.

¢ Achten Sie beim Zuweisen von FWD oder REV zu den Klemmen [FWD] oder
[REV], wenn FO2 auf ,,1° eingestellt ist, darauf, die Zielklemme vorher
auszuschalten, andernfalls konnte der Motor unbeabsichtigt in Betrieb gesetzt
werden.

* AuBer den oben beschriebenen Betriebsbefehlsquellen sind Befehlsquellen mit
hoherer Prioritiit einschlieflich einer Kommunikationsverbindung und der
Festfrequenz vorgesehen.

F03

Maximalfrequenz 1 A01 (Maximalfrequenz 2)

FO3 gibt die Maximalfrequenz an, mit der eine Referenzfrequenz begrenzt werden kann.
Die Angabe einer Maximalfrequenz, die iiber dem Nennwert des vom Umrichter
angetriebenen Gerites liegt, kann zu Schiden oder gefihrlichen Situationen fithren. Es muss
gewihrleistet sein, dass die Einstellung der Maximalfrequenz dem Nennwert des Gerétes
entspricht.

VORSICHT

Der Umrichter kann problemlos mit hohen Drehzahlen betrieben werden. Uberpriifen Sie vor
Einstellung der Drehzahl sorgfiltig die technischen Daten des Motors oder Geriites.

Andernfalls kann es zu Verletzungen kommen.

Hinweis Di€ Anderung von FO3-Daten zwecks hoherer Referenzfrequenz erfordert auch die
Anderung von F15-Daten, in denen ein Frequenzbegrenzer (Oberwert) angegeben
wird.

F04

Basisfrequenz 1 H50 (Nicht lineares V/f-Profil 1, Frequenz)
A02 (Basisfrequenz 2)

F05

Nennspannung bei Basisfrequenz 1 H51 (Nicht lineares V/f-Profil 1, Spannung)
A03 /Nennspannung bei Basisfrequenz 2)

F06

Maximale Ausgangsspannung 1 H52 (Nicht lineares V/f-Profil 2, Frequenz)
HS53 (Nicht lineares V/f-Profil 2, Spannung)
A04 (Maximale Ausgangsspannung 2)

Diese Funktionscodes geben die Basisfrequenz und die Spannung bei der Basisfrequenz an,
die fiir den ordnungsgemiflen Motorlauf erforderlich ist. Bei Kombination mit den
zugehorigen Funktionscodes H50 bis H53 konnen diese Funktionscodes das nicht lineare
V/f-Profil definieren, indem die Zunahme oder Abnahme der Spannung an jedem Punkt des
V/t-Profils angegeben wird.

Nachfolgend werden Einstellungen beschrieben, die fiir das nicht lineare V/f-Profil benotigt
werden.

Bei hohen Frequenzen kann die Impedanz des Motors ansteigen, was zu einer
unzureichenden Ausgangsspannung und einer Abnahme des Abtriebsdrehmoments fiihrt.
Diese Funktion dient zur Erh6hung der Spannung mit der maximalen Ausgangsspannung 1,
um zu verhindern, dass dieses Problem auftritt. Es ist jedoch zu beachten, dass die
Ausgangsspannung nicht iiber die Eingangsspannung des Umrichters hinaus erhoht werden
kann.
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

m Basisfrequenz 1 (F04)

Stellt die auf dem Typenschild des Motors angegebene Nennfrequenz ein.

m Nennspannung bei Basisfrequenz 1 (F05)

Stellt den Wert ,,0° oder die auf dem Typenschild des Motors angegebene Nennfrequenz
ein.

- Bei Einstellung von ,,0“ wird die Nennspannung bei Basisfrequenz durch die
Spannungsquelle des Umrichters bestimmt. Die Ausgangsspannung schwankt im selben
MaB wie die Eingangsspannung.

- Bei Einstellung auf einen anderen Wert hélt der Umrichter die Ausgangsspannung
automatisch auf dem eingestellten Wert. Ist eine der Einstellungen fiir automatische
Drehmomenterhohung, automatischen Energiesparbetrieb oder Schlupfkompensation
aktiv, miissen die Spannungseinstellungen der Nennspannung des Motors entsprechen.

m Nicht lineare V/f-Profile 1 und 2 fiir Frequenz (H50 und H52)

Stellt den Frequenzanteil an einem beliebigen Punkt des nicht linearen V/f-Profils ein.

(Die Einstellung ,,0.0“ bei H50 oder H52 deaktiviert den Betrieb mit nicht linearem V/f-
Profil.)

m Nicht lineare V/f-Profile 1 und 2 fiir Spannung (H51 und H53)

Stellt den Spannungsanteil an einem beliebigen Punkt des nicht linearen V/f-Profils ein.

m Maximale Ausgangsspannung (F06)
Stellt die Spannung bei der Maximalfrequenz 1 ein (FO3)

¢ Bei Einstellung von FO5 (Nennspannung bei Basisfrequenz 1) auf ,,0“ werden
Einstellungen von H50 bis H53 und FO6 nicht wirksam. (Liegt der nicht lineare
Punkt unter der Basisfrequenz, wird das lineare V/f-Profil verwendet. Liegt er
dariiber, wird die Ausgangsspannung konstant gehalten.)

Hinweis

¢ Bei aktivierter automatischer Drehmomenterhohung (F37) wird das nicht
lineare V/f-Profil nicht wirksam.

Beispiele:
® Normales (lineares) V/f-Profil

Ausgangsspannung (V)

Maximale Ausgangs-
spannung 1
(Fo6)

Nennspannung bei
Basisfrequenz 1

Ausgangsfrequenz (Hz)

Basis- Maximal-
frequenz 1 frequenz 1
(FO4)
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| V/f-Profil mit zwei nicht linearen Punkten

Ausgangsspannung (V)

Maximale Ausgangs-
spannung 1

Nennspannung bei
Basisfrequenz 1

Nicht lineares V/f-
Profil 2 (Spannung)
(H53)

Nicht lineares V/f-
Profil 1 (Spannung)
(H51)

Ausgangsfrequenz (Hz)

Nicht lineares  Nicht lineares Basis- Maximal-

V/f-Profil 1 V/f-Profil 2 frequenz 1 frequenz 1

(Frequenz) (Frequenz) (FO4) (FO3)

(H50) (H52)
FO7 Beschleunigungszeit 1 E10 (Beschleunigungszeit 2)
FO08 Verzégerungszeit 1 E11 (Verzégerungszeit 2)

FO7 gibt die Beschleunigungszeit an, die Zeitdauer, in der die Frequenz von 0 Hz auf die
Maximalfrequenz ansteigt. FO8 gibt die Verzogerungszeit an, die Zeitdauer, in der die
Frequenz von der Maximalfrequenz auf 0 Hz absinkt.

Beschl.-Zeit 1 Verz6g.-Zeit 1

(FO7) Maximal- (Fo8)
frequenz (F03)

Startfrequenz 1 Stoppfrequenz
(F23) (F2F5)§) a

Tatsachliche Tatsachliche
Beschl.-Zeit Verzdg.-Zeit

e Bei Wahl der S-kurvenformigen Beschleunigung/Verzogerung oder der
gekrimmten Beschleunigungs-/Verzégerungskurve im Beschleunigungs-
/Verzogerungsprofil ~HO7  sind  die  tatsdchlichen  Zeiten  von
Beschleunigung/Verzogerung linger als die angegebenen Zeiten. Einzelheiten
hierzu finden Sie in der Beschreibung von HO7.

* Bei Angabe einer zu kurzen Beschleunigungs-/Verzégerungszeit werden
moglicherweise der Strombegrenzer oder der Drehmomentbegrenzer aktiviert
oder die Energieriickgewinnung abgeschaltet, was zu einer lidngeren
Beschleunigungs-/Verzogerungszeit als angegeben fiihrt.

Hinweis

Die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 (FO7/FO8) und die Beschleunigungs-

Tieo /Verzogerungszeit 2 (E10/E11) werden durch den Klemmenbefehl RT1
umgeschaltet, der mithilfe der Funktionscodes EO1 bis EO5 einer der Digital-
Eingangsklemmen zugewiesen wurde.
F09 Drehmomenterhohung 1 F37 (Last-Auswahl/Automat. Drehmomenterhhung/

Automatischer Energiesparbetrieb 1)
A05 (Drehmomenterhéhung 2)

F37 gibt das V/f-Profil, die Art der Drehmomenterhohung und den Energiesparbetrieb an,
um den Betrieb in Abhingigkeit von den Eigenschaften der Last zu optimieren. FO9 gibt die
Art der Drehmomenterhhung an, um ein ausreichendes Startdrehmoment zu gewéihrleisten.
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Daten fiir Drehmoment- | Automatischer
E37 V/f-Profil erhohung Energiespar- Verwendbare Last
(F09) betrieb
0 V/f-Profil Last mit proportional zum
mit Quadrat der Drehzahl
variablem Dreh- ansteigenden Drehmoment
Dreh- mgg;lent' (Allzweckliifter und -motoren)
erh6hung
moment durch F09
1 Deaktivieren | Last mit konstantem
Drehmoment
2 Lineares Automat. Last mit konstantem
V/f-Profil Dreh- Drehmoment (Verwendung bei
moment- Motoren mit moglicher
erhohung Ubererregung im Leerlauf)
3 V/f-Profil Last mit proportional zum
mit Quadrat der Drehzahl
variablem Dreh- ansteigenden Drehmoment
Dreh- mﬁ{lﬁfnt- (Allzweckliifter und -motoren)
t erhohung
momen durch F09 .
4 Aktivieren | Last mit konstantem
Drehmoment
5 Lineares Automat. Last mit konstantem '
V/f-Profil Dreh- Drehmoment (Verwendung bei
moment- Motoren mit moglicher
erhohung Ubererregung im Leerlauf)

Hinweis: Betragen das Lastdrehmoment plus Beschleunigungsdrehmoment mehr als 50 % des
Nenndrehmoments, wird die Wahl des linearen V/f-Profils (Werkseinstellung) empfohlen.

B V/f-Charakteristiken

Die FRENIC-Multi-Umrichter ~ bieten eine Vielzahl von  V/f-Profilen und
Drehmomenterhéhungen mit V/F-Profilen fiir Lasten mit variablem Drehmoment wie
Allzweckliifter und -pumpen und fiir Spezialpumpen, die ein hohes Startdrehmoment
benotigen. Es stehen zwei Arten von Drehmomenterhdhung zur Verfiigung: manuell und
automatisch.

Ausgangsspannung (V) Ausgangsspannung (V)

Nennspannung Nennspannung
Automat. Dreh- Ausganas- Automat. Dreh- Ausgangs-
moment- frgsggngs E“%Tﬁ”t' frequenz
Erhhg. () rhohg. (Hz
Basis- Basis-
frequenz 1 frequenz 1
(Fo4) (Fo4)

V/f-Profil mit variablem Drehmoment (F37=0) Lineares V/f-Profil (F37=1)

Bei Wahl des V/f-Profils mit variablem Drehmoment (F37 =1 oder 3) ist die
Ausgangsspannung moglicherweise zu gering und eine unzureichende
Ausgangsspannung kann je nach einigen Eigenschaften des Motors selbst und der
Last zu einem geringeren Abtriebsdrehmoment des Motors bei niedrigen
Frequenzen fiihren. In diesem Fall wird empfohlen, mithilfe des nicht linearen
V/f-Profils die Ausgangsspannung bei niedrigen Frequenzen zu erhohen.

Tiop

Empfohlener Wert: H50 =1/10 der Basisfrequenz
H51 =1/10 der Spannung bei Basisfrequenz
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Ausgangsspannung (V) Ausgang mit variablem Drehmoment
und nicht linearem V/f-Profil

Nennspannung bei
Basisfrequenz 1

(FO5)

Ausgang mit konstantem Drehmoment ohne
nicht lineares V/f-Profil

Nicht lineares

V/i-Profil 1

(Spannung) (H51)

Ausgangsfrequenz
(Hz)

Nicht lineares Basis-
V/f-Profil 1 frequenz 1
(Frequenz) (H50) (F04)

B Drehmomenterhéhung
* Manuelle Drehmomenterhhung (F09)

Bei der Drehmomenterh6hung mit FO9 wird dem Basis-V/f-Profil unabhéngig von der Last
eine konstante Spannung hinzugefiigt, um die Ausgangsspannung zu bilden. Zur
Gewiihrleistung eines ausreichenden Startdrehmoments stellen Sie die Ausgangsspannung
mithilfe von FO9 manuell so ein, dass sie dem Motor und dessen Last optimal entspricht.
Geben Sie einen geeigneten Wert ein, der fiir einen weichen Anlauf des Motors sorgt und

bei geringer Last oder im Leerlauf keine Ubererregung verursacht.
Die Drehmomenterhohung iiber FO9 gewihrleistet eine hohe Antriebsstabilitit, da die
Ausgangsspannung unabhingig von Lastschwankungen konstant bleibt.

Geben Sie die FO9-Daten in Prozentwerten der Nennspannung bei Basisfrequenz 1 (F05)
an. Vor dem Versand wird FO9 im Werk auf einen Wert eingestellt, der fiir ca. 100 % des
Startdrehmoments sorgt.

Die Angabe eines hohen Wertes fiir die Drehmomenterh6hung erzeugt ein hohes
Drehmoment, kann jedoch im Leerlauf aufgrund von Ubererregung zu einem
Uberstrom fithren. Wird der Motor weiterhin angetrieben kann es zu einer
Uberhitzung des Motors kommen. Stellen Sie die Drehmomenterhshung auf einen
geeigneten Wert ein, um eine derartige Situation zu vermeiden.

Werden das nicht lineare V/f-Profil und die Drehmomenterhohung zusammen
verwendet, wird die Drehmomenterhohung unterhalb der Frequenz am Punkt des
nicht linearen V/f-Profils wirksam.

Hinweis

Ausgangsspannung (V)

Nennspannung bei

Basisfrequenz 1

(FO5)
Erhdhte Ausgangsspannung
mit Drehmoment-
erhéhung 1 (FO9)

Nicht lineares V/f-Profil 1
(Spannung) (H51)

Drehmomenterhéhung 1 (FO9)
Ausgangsfrequenz
(Hz)

Ausgangsspannung (V) Nicht lineares Basisfrequenz 1
V/f-Profil 1 (Fo4)
(Frequenz) (H50)

* Automatische Drehmomenterh6hung

Diese Funktion optimiert die Ausgangsspannung automatisch, um sie dem Motor und
dessen Last anzupassen. Bei geringer Last reduziert die automatische
Drehmomenterhthung die Ausgangsspannung, um eine Ubererregung des Motors zu
verhindern. Bei hoher Last erhoht sie die Ausgangsspannung, um das Abtriebsdrehmoment
des Motors zu erhohen.
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¢ Da diese Funktion auch von den Motoreigenschaften abhingt, stellen Sie die
Basisfrequenz 1 (F04), die Nennspannung bei Basisfrequenz 1 (F05) und
weitere zugehorige Motorparameter (PO1 bis P03 und P06 bis P99)
entsprechend der Motorleistung und den Motoreigenschaften ein oder fiihren
die automatische Abstimmung (P04) durch.

Hinweis

* Bei Antrieb eines Spezialmotors oder nicht ausreichend robuster Last konnte
das Maximaldrehmoment abnehmen oder ein instabiler Betrieb des Motors
eintreten. Verwenden Sie in derartigen Fillen nicht die automatische, sondern
die manuelle Drehmomenterhdhung iiber FO9 (F37 = 0 oder 1).

B Automatischer Energiesparbetrieb

Diese Funktion steuert automatisch die Versorgungsspannung des Motors, um den
Gesamtleistungsverlust von Motor und Umrichter auf ein Minimum zu reduzieren. (Zu
beachten ist, dass diese Funktion je nach den Eigenschaften der Motorlast moglicherweise
nicht wirksam funktioniert. Uberpriifen Sie die Vorteile des Energiesparbetriebs, bevor Sie
diese Funktion in Ihrer Anlage anwenden.)

Diese Funktion gilt nur fiir den Betrieb mit konstanter Drehzahl. Beim
Beschleunigen/Verzogern lduft der Umrichter je nach Einstellung der F37-Daten mit
manueller (F09) oder automatischer DrehmomenterhShung. Bei aktiviertem automatischen
Energiesparbetrieb reagiert der Umrichter moglicherweise langsam auf Anderungen der
Motordrehzahl. Verwenden Sie diese Funktion nicht in Anlagen, die eine schnelle
Beschleunigung/Verzogerung erfordern.

* Verwenden Sie die automatische Energieeinsparung nur bei Basisfrequenzen
bis maximal 60 Hz. Bei Basisfrequenzen iiber 60 Hz wird nur eine geringe oder
keine Energieeinsparung erreicht. Der automatische Energiesparbetrieb ist fiir
den Betrieb unterhalb der Basisfrequenz vorgesehen. Bei Frequenzen iiber der
Basisfrequenz ist der automatische Energiesparbetrieb unwirksam.

* Da diese Funktion auch von den Motoreigenschaften abhiingt, stellen Sie die
Basisfrequenz 1 (F04), die Nennspannung bei Basisfrequenz 1 (F05) und
weitere zugehorige Motorparameter (PO1 bis P03 und P06 bis P99)
entsprechend der Motorleistung und den Motoreigenschaften ein oder fiihren
die automatische Abstimmung (P04) durch.

Hinweis

F10 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 1
(Motorcharakteristik auswiihlen) A06 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 2, Motorcharakteristik auswiihlen)
F11 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 1
(Uberlast-Schwellenwert) A07 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 2, Uberlast-Schwellenwert)
F12 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 1

(Thermische Zeitkonstante) A08 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 2, thermische Zeitkonstante)

Mit F10 bis F12 werden die thermischen Eigenschaften des Motors in Bezug auf seinen
elektronischen thermischen Uberlastschutz angegeben, der dazu dient, Uberlastzustinde des
Motors im Umrichter zu erkennen.

Mit F10 werden die Eigenschaften des Kiihlsystems am Motor, mit F11 der Strom zur
Erkennung des Uberlastzustandes und mit F12 die thermische Zeitkonstante angegeben.

Hinweis Die mit F10 und F11 angegebenen thermischen Eigenschaften des Motors werden

aulerdem fiir den Uberlast-Voralarm verwendet. Selbst wenn Sie nur den
Uberlast-Voralarm bendtigen, miissen Sie diese Eigenschaftsdaten fiir diese
Funktionscodes einstellen. Zur Deaktivierung des elektronischen thermischen

Uberlastschutzes stellen Sie den Funktionscode F11 auf ,,0,00% ein.
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B Motorcharakteristik auswahlen (F10)

Mit F10 wihlen Sie zwischen den Kiihlsystemen des Motors - iiber die Motorwelle oder
separat angetriebener Kiihlliifter.

Daten fiir Funktion
F10
1 Allzweckmotor mit Kiihlliifter auf der Motorwelle (verringerte Kiithlwirkung
beim Betrieb mit niedrigen Frequenzen)
2 Umrichtergesteuerter Motor ohne Liifter oder Motor mit separat
angetriebenem Kiihlliifter (Kiithlwirkung wird unabhéngig von der
Ausgangsfrequenz aufrechterhalten)

Die folgende Abbildung zeigt die Betriebseigenschaften des elektronischen
Uberlastschutzes bei F10 = 1. Die charakteristischen Faktoren ol bis a3 sowie deren
entsprechende Ausgangsfrequenzen f2 und f3 dndern sich mit den Eigenschaften des
Motors. In der folgenden Tabelle sind die Faktoren des durch P99 (Auswahl Motor 1)
ausgewihlten Motors aufgefiihrt.

Tatsachlicher Ausgangsstrom (Dauerbetrieb)
Uberlast-Schwellenwert (F11)

f, = Basisfrequenz
Selbst wenn die angegebene

Basisfrequenz tiber 60 Hz liegt,
gilt: f, = 60 Hz.

Basisfrequenz
fo (Hz)

Kihleigenschaften des Motors mit Kihllifter auf der Motorwelle

Am Motor anliegende Nennleistung und charakteristische Faktoren bei Einstellung von P99
(Auswahl Motor 1) auf 0" oder ,4*

Thermi Ausgangs- Ausgangsfrequenz fiir Charakteristischer
ermische . .
. . strom zum den charakteristischen Faktor
Nennleistung | Zeitkonstante .
Einstellen der Faktor des Motors (%)
des Motors T thermisch
(kW) (Werks- , i‘i{mlsi e‘t’
einstellung) citkonstante 2 3 ol o2 o3
(Imax)
0,1 bis 0,75 75 85 100
7 Hz
1,5 bis 3,7 85 85 100
. . Nennstrom
5,5bis 11 5 min % 150 % 5 Hz 6 Hz 90 95 100
15 7 Hz 85 85 100
18.5,22 5Hz 92 100 100
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Am Motor anliegende Nennleistung und charakteristische Faktoren bei Einstellung von P99
(Auswahl Motor 1) auf ,1“ oder ,,3"

. Ausgangs- | Ausgangsfrequenz fiir den| Charakteristischer
Thermische .
. . strom zum charakteristischen Faktor Faktor
Nennleistung | Zeitkonstante .
Einstellen der des Motors (%)
des Motors T thermisch
(kW) (Werks- , f”imsct e‘t’
einstellung) citkonstante 2 3 ol o2 o3
(Imax))
Nennstrom Basis- Basis-
0,1 bis 22 5 min % 150 % frequenz frequenz 69 90 90
? X 33 % X 33 %

m Uberlast-Schwellenwert (F11)
F11 gibt den Wert an, bei dem der elektronische thermische Uberlastschutz aktiviert wird.

Stellen Sie F11 auf den Nennstrom des Motors beim Antrieb mit der Basisfrequenz ein
(d. h. auf das 1,0- bis 1,1—faqhe des Nennstroms von Motor 1 (P03)). Zur Deaktivierung des
elektronischen thermischen Uberlastschutzes stellen Sie F11 auf ,,0,00: Deaktivieren* ein.

W Thermische Zeitkonstante (F12)

F12 gibt die thermische Zeitkonstante des Motors an. FlieBt wihrend der durch F12
angegebenen Zeit ein Strom von 150 % des durch F11 angegebenen Uberlast-
Schwellenwertes, erkennt der thermische Uberlastschutz eine Uberlastung des Motors und
wird ausgelost. Die thermische Zeitkonstante fiir Allzweckmotoren einschlieBlich der Fuji-
Motoren betrigt in der Werkeinstellung ca. 5 Minuten.

- Einstellbereich der Daten: 0,5 bis 75,0 Minuten in Schritten von 0,1 Minuten

Beispiel: F12-Daten auf ,,5,0° (5 Minuten) eingestellt.

Der elektronische Uberlastschutz wird wie nachfolgend dargestellt aktiviert, um einen
Alarmzustand (Alarmcode OL7 ) zu erkennen, wenn der Ausgangsstrom von 150 % des
Uberlast-Schwellenwertes (durch F11 angegeben) fiir 5 Minuten oder von 120 % fiir ca.
12,5 Minuten flieft.

Die tatsdchliche Antriebszeit, die benotigt wird, um einen Uberlastalarm des Motors
auszuldsen, ist moglicherweise geringer als der angegebene Wert fiir den Zeitraum, ab dem
der Ausgangsstrom den Nennstrom (100 %) iiberschreitet und die 150 % des Uberlast-
Schwellenwertes erreicht.
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Beispiel von Betriebseigenschaften

Antriebszeit des Motors (min)

Durch F12
angegeben

(Tatsachlicher Ausgangsstrom/Uberlast-Schwellenwert) x 100 %

F14

Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Modus-Auswahl)

H13 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall,
Wiederanlaufzeit)

H14 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall,
Steilheit des Frequenzabfalls)

H16 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall,
zulassige Dauer des Netzspannungsausfalls)

F14 gibt die bei einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall vom Umrichter auszufiihrende
Aktion an, wie z. B. Trip-Abschaltung und Wiederanlauf.

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Modus-Auswahl) (F14)

Da;eln 4fur Modus Beschreibung

0 Wiederanlauf Sobald aufgrund eines kurzzeitigen
deaktivieren Netzspannungsausfalls die  Spannung auf dem
(sofortige Trip- Gleichstrombus unter den Schwellenwert fillt, gibt der
Abschaltung) Umrichter den Unterspannungsalarm LU aus und

schaltet den Ausgang ab, sodass der Motor frei ausléduft.

1 Wiederanlauf Sobald aufgrund eines kurzzeitigen
deaktivieren Netzspannungsausfalls die  Spannung auf dem
(Trip-Abschaltung Gleichstrombus unter den Schwellenwert fillt, schaltet
nach Spannungs- der Umrichter den Ausgang ab, sodass der Motor frei
wiederkehr) ausliuft, wechselt jedoch nicht in den

Unterspannungszustand und gibt keinen
Unterspannungsalarm LU aus.
Im Moment der Spannungswiederkehr wird der
Unterspannungsalarm LU ausgegeben, wihrend der
Motor weiterhin frei ausliuft.

4 Wiederanlauf Sobald aufgrund eines kurzzeitigen

aktivieren Netzspannungsausfalls die  Spannung auf dem

(Wiederanlauf mit
der Frequenz fiir
allgemeine Lasten,
bei der der

Gleichstrombus unter den Schwellenwert fillt, speichert
der Umrichter die zu diesem Zeitpunkt anliegende
Frequenz und schaltet den Ausgang ab, sodass der Motor
frei auslduft.
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Daten fiir

Fl4 Modus Beschreibung

Netzspannungs- Wurde ein Betriebsbefehl eingegeben, fiihrt die
ausfall auftrat) Spannungswiederkehr zum Wiederanlauf des Umrichters
mit der beim Auftreten des Netzspannungsausfalls
gespeicherten Ausgangsfrequenz.

Diese Einstellung ist ideal geeignet fiir Anwendungen,
bei denen das Tragheitsmoment grofl genug ist, um den
Motor schnell abzubremsen, wie z. B. Liifter, wenn der
Motor nach dem Auftreten eines Kkurzzeitigen
Netzspannungsausfalls frei auslduft.

5 Wiederanlauf Nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall fiihren
aktivieren die Spannungswiederkehr und die FEingabe eines
Betriebsbefehls zum Wiederanlauf des Umrichters mit
der Startfrequenz, der durch den Funktionscode F23 angegebenen

fiir Lasten mit Startfrequenz.

niedriger Trigheit) | Diese Einstellung ist ideal geeignet fir Anwendungen
mit hohen Lasten und geringem Trigheitsmoment wie z.
B. Pumpen, bei denen die Motordrehzahl beim freien
Auslauf nach dem Auftreten eines kurzzeitigen

(Wiederanlauf mit

Netzspannungsausfalls schnell auf null absinkt.

Beim Wiederanlauf des Motors nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall
kann der automatische Suchmodus angewendet werden, der die Leerlaufdrehzahl
des Motors erkennt und den Motor mit dieser Drehzahl antreibt, ohne ihn zu
stoppen. Siehe unter HO9.

Tipp

WARNUNG

Wenn Sie den ,Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall“ aktivieren
(Funktionscode F14 = 4 oder 5), fithrt der Umrichter den Wiederanlauf des Motors nach der
Spannungswiederkehr automatisch durch. Die Maschinen und Anlagen miissen so ausgelegt
sein, dass nach dem Wiederanlauf die Sicherheit von Personen gewihrleistet ist.

Andernfalls kann es zu Unfillen kommen.

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (grundlegende Funktionsweise)

Der Umrichter erkennt einen kurzzeitigen Netzspannungsausfall, nachdem er festgestellt
hat, dass wihrend des Umrichterbetriebs die Spannung auf dem Gleichstrombus den
Schwellenwert fiir die Unterspannung unterschritten hat. Bei geringer Last des Motors und
extrem kurzer Dauer des kurzzeitigen Netzspannungsausfalls ist der Spannungsabfall
moglicherweise nicht grof genug fiir die Erkennung eines kurzzeitigen
Netzspannungsausfalls und der Motor lauft moglicherweise ohne Unterbrechung weiter.

Nach Erkennung eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls wechselt der Umrichter in den
Wiederanlaufmodus (nach der Spannungswiederkehr) und bereitet sich auf den
Wiederanlauf vor. Nach der Spannungswiederkehr durchlduft der Umrichter eine
anfiangliche Aufladephase und wechselt in den Betriebsbereitschaftszustand. Bei Auftreten
eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls kann die Netzspannung fiir externe Stromkreise
wie z. B. Relaisteuerungen ebenfalls abfallen, sodass der Betriebsbefehl abgeschaltet wird.
Zur Bewiltigung einer derartigen Situation wartet der Umrichter zwei Sekunden lang auf
die Eingabe eines Befehls, nachdem er in den Betriebsbereitschaftszustand gewechselt hat.
Erhélt der Umrichter innerhalb von zwei Sekunden einen Betriebsbefehl, beginnt er mit der
Abarbeitung des Wiederanlaufs anhand der Daten des Funktionscodes F14 (Modus-
Auswahl). Erhilt der Umrichter innerhalb des Wartezeitraums von zwei Sekunden keinen
Betriebsbefehl, bricht der Umrichter den Wiederanlaufmodus ab (nach der
Spannungswiederkehr) und muss mit der normalen Startfrequenz beginnend wieder
gestartet werden. Achten Sie daher darauf, dass nach einem kurzzeitigen
Netzspannungsausfall innerhalb von zwei Sekunden ein Betriebsbefehl eingegeben wird
oder installieren ein Relais mit mechanischer Selbsthaltung.
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Bei der Eingabe von Betriebsbefehlen iiber das Bedienteil ist die oben beschriebene Aktion
ebenfalls in dem Modus (F02 =0) erforderlich, bei dem die Drehrichtung durch die
Klemmenbefehle FWD oder REV bestimmt wird. In den Modi mit fester Drehrichtung
(FO2= 2 oder 3) wird die Drehrichtung im Umrichter gespeichert, sodass der Wiederanlauf
beginnt, sobald der Umrichter in den Betriebsbereitschaftszustand wechselt.

Netzspannungsausfall ~Spannungswiederkehr
Spannung auf dem
Gleichstrombus

Unterspannungs-
Schwellenwert

Keine Flr Wiederanlauf reservierte
Netzspannung Zeit ca. 0,3 bis 0,6 s.
Befehl ,Gate Ein“ Gate Aus Betriebsbereitschaft
Zustand des Umrichters
Auf Betriebsbefehl
warten
Betriebsbefehl Ein Ein

Wiederanlauf

* Nach der Spannungswiederkehr wartet der Umrichter zwei Sekunden lang auf
die Eingabe eines Betriebsbefehls. Wenn jedoch die zulédssige Dauer des
kurzzeitigen = Netzspannungsausfalls (H16)  ablduft, nachdem der
Spannungsausfall erkannt wurde, auch wenn dies innerhalb der zwei Sekunden
geschieht, wird die Wiederanlaufzeit fiir einen Betriebsbefehl abgebrochen. Der
Umrichter beginnt seinen Betrieb mit dem normalen Startablauf.

* Wird wihrend des Netzspannungsausfalls der Klemmenbefehl ,,Freier Auslauf*
BX eingegeben, verldsst der Umrichter den Wiederanlaufmodus und wechselt
in den normalen Betriebsmodus. Wird bei anliegender Netzspannung ein
Betriebsbefehl eingegeben, startet der Umrichter mit seiner normalen
Startfrequenz.

Hinweis

Wihrend eines kurzzeitigen Netzspannungsausfalls bremst der Motor ab. Nach der
Spannungswiederkehr lduft der Umrichter mit der unmittelbar vor dem kurzzeitigen
Netzspannungsausfall ~ giiltigen = Frequenz  wieder an. Danach  setzt  die
Strombegrenzungsfunktion ein und die Ausgangsfrequenz des Umrichters wird automatisch
verringert. Wenn die Ausgangsfrequenz der Motordrehzahl entspricht, beschleunigt der
Motor auf die urspriingliche Ausgangsfrequenz. Siehe die Abbildung oben. In diesem Fall
muss die Kurzzeitiiberstrom-Begrenzungsfunktion aktiviert werden (H12 = 1).
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Netzspannungsausfall ~Spannungswiederkehr

Spannung auf dem Unterspannung
Gleichstrombus

Suche nach der
Motordrehzahl

Ausgangsfrequenz
(Motordrehzahl)

Beschleunigung

Automatischer Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Netzspannungsausfall Ein

Zeit

B Wiederanlaufmodus nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall
(zuldssige Dauer des Netzspannungsausfalls) (H16)

H16 gibt die maximale zulissige Zeitdauer (0,0 bis 30,0 Sekunden) ab dem Auftreten eines
kurzzeitigen Netzspannungsausfalls (Unterspannung) an, bis der Umrichter wieder gestartet
werden muss. Geben Sie die Zeit fiir den freien Auslauf an, die fiir das Maschinensystem
und die Anlage toleriert werden konnen.

Falls die Netzspannung innerhalb der angegebenen Zeitdauer wiederkehrt, startet der
Umrichter in dem durch F14 angegebenen Wiederanlaufmodus. Kehrt die Netzspannung
nach der angegebenen Zeitdauer wieder, erkennt der Umrichter, dass die Netzspannung
abgeschaltet wurde, sodass er nicht wieder anlduft, sondern startet (normaler Start).

Netzspannungsausfall ~Spannungswiederkehr

Spannung auf dem

Gleichstrombus
Unterspannungs-
Schwellenwert

Keine Flr Wiederanlauf reservierte
Netzspannung Zeit ca. 0,3 bis 0,6 s.
Zustand des Umrichters Befehl ,Gate Ein“ Betriebsbereitschaft
Betriebsbefehl Ein Ein

(Betriebsfall 1)

Wiederanlauf

Betriebsbefehl . .
(Betriebsfall 1) Ein Ein

Start des Normalbetriebs
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Wird H16 (zuldssige Dauer des kurzzeitigen Netzspannungsausfalls) auf ,,999% eingestellt,
findet der Wiederanlauf statt, bis die Spannung auf dem Gleichstrombus auf den zulédssigen
Wert fiir den Wiederanlauf nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall abfillt (50 V bei
200-V-Umrichtern und 100 V bei 400-V-Umrichtern). Fillt die Spannung auf dem
Gleichstrombus unter die zuldssige Spannung, erkennt der Umrichter, dass die
Netzspannung abgeschaltet wurde, sodass er nicht wieder anléduft, sondern startet (normaler
Start).

Die benotigte Zeit, ab der die Spannung auf dem Gleichstrombus vom
Unterspannungs-Schwellenwert abféllt und die zuldssige Spannung fiir den
Wiederanlauf nach einem Netzspannungsausfall erreicht, variiert in Abhidngigkeit
von Umrichterleistung, vorhandenen Optionen und anderen Faktoren stark.

Hinweis

B Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall
(Wiederanlaufzeit) (H13)

H13 gibt die Zeitdauer ab dem Auftreten des kurzzeitigen Netzspannungsausfalls an, bis der
Umrichter mit dem Wiederanlaufprozess reagiert.

Startet der Umrichter den Motor bei noch hoher Restspannung des Motors, kann es zu
einem starken Stofstrom kommen oder es tritt aufgrund zeitweiliger Energieriickgewinnung
ein Uberspannungsalarm auf. Daher wird empfohlen, H13 aus Sicherheitsgriinden auf einen
bestimmten Wert einzustellen, bei dem der Wiederanlauf erst stattfindet, nachdem die
Restspannung auf einen kleinen Wert abgefallen ist. Zu beachten ist, dass nach der
Spannungswiederkehr der Wiederanlauf erst stattfindet, nachdem die Wiederanlaufzeit
(H13) verstrichen ist.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr

Spannung auf dem
Gleichstrombus

Unterspannungs-
Schwellenwert

Zustand deB%tUrirggggtﬁs) Betrieb Betriebsbereitschaft

Betriebsbefehl Ein Ein

Betrieb starten

Zustand des Umrichters gafen) ,Gate Ein* et fen
ate eingeschalte

Betriebsfall 2) Gate ausgeschaltet

Wiederanlauf

Werkseinstellung

In der Werkseinstellung ist H13 je nach Umrichterleistung auf einen der nachfolgend
aufgefithrten Werte eingestellt. Grundsitzlich brauchen Sie die Daten von H13 nicht zu
dndern. Wenn jedoch eine lange Wiederanlaufzeit die Stromungsgeschwindigkeit der
Pumpe iibermiBig verringert oder zu anderen Problemen fiihrt, konnen Sie die Einstellung
auch auf etwa die Hilfte des Standardwertes reduzieren. Achten Sie in einem solchen Fall
darauf, dass keine Alarme auftreten.

Umrlc?li(z{};e 1stung Werkseinstellung von H13 (Wiederanlaufzeit in Sekunden)
0,1 bis 7,5 0,5
11 bis 15 1,0
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

B Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Steilheit des
Frequenzabfalls) (H14)

Wihrend des Wiederanlaufs nach einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall flieBt ein
iiberméBiger Strom, der den Uberstrombegrenzer aktiviert, wenn die Ausgangsfrequenz des
Umrichters und die Leerelaufdrehzahl des Motors nicht aneinander angeglichen werden
konnen. In diesem Fall reduziert der Umrichter die Ausgangsfrequenz entsprechend der
durch H14 angegebenen Geschwindigkeit fiir die Reduzierung (Steilheit des
Frequenzabfalls: Hz/s), um die Ausgangsfrequenz der Leerlaufdrehzahl anzupassen.

Daten fiir H14 Umrichteraktion fiir den Frequenzabfall

0,00 Entsprechend der durch FO8 angegebenen Verzogerungszeit

0,01 bis 100,00 (Hz/s) | Entsprechend den durch H14 angegebenen Daten

Entsprechend der Einstellung des PI-Reglers im Strombegrenzer
(des Regelblocks fiir die Strombegrenzung in Abbildung 4.3.1 im
Abschnitt 4.4).

(Die PI-Konstante ist im Umrichter fest eingestellt.)

999

Bei zu groBer Steilheit des Frequenzabfalls findet moglicherweise eine
Riickgewinnung in dem Moment statt, in dem die Drehzahl des Motors der
Ausgangsfrequenz des Umrichters entspricht, wodurch eine Trip-Abschaltung
verursacht wird. Im Gegensatz dazu verldngert sich bei zu kleiner Steilheit des
Frequenzabfalls moglicherweise die Zeit, die zur Anpassung der
Ausgangsfrequenz an die Motordrehzahl bendtigt wird (Dauer der
Strombegrenzung), wodurch die Uberlastvermeidung des Umrichters ausgelost
wird.

Hinweis

F15

Frequenzbegrenzer (Oberwert)

F16

Frequenzbegrenzer (Unterwert) H63 (Unterwertbegrenzer, Modus-Auswahl)

F15 und F16 geben den oberen bzw. unteren Grenzwert der Ausgangsfrequenz an.

H63 gibt wie folgt die auszufiihrende Aktion an, wenn die Referenzfrequenz unter den
durch F16 angegebenen unteren Grenzwert fillt:

* H63 = 0: Die Ausgangsfrequenz wird auf dem durch F16 angegebenen unteren Grenzwert
gehalten.
* H63 = 1: Der Umrichter bremst den Motor bis zum Stopp ab.

- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 400,0 Hz.

Referenzfrequenz

Maximalfrequenz
(FO3/A01)

Frequenzbegrenzer
(Oberwert) (F15)

Frequenzbegrenzer

Unterwert) (F16
(Unterwert) (F16) Referenz-

frequenz

(H63 = 0)
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Hinweis

Referenzfrequenz

Maximalfrequenz
(FO3/A01)

Frequenzbegrenzer

(Oberwert) (F15)

Frequenzbegrenzer

(Unterwert) (F16)

(H63 = 1)

Referenz-
frequenz

» Achten Sie bei Anderung des Frequenzbegrenzers (Oberwert) (F15) zur

Erhohung der Referenzfrequenz darauf, auch die Maximalfrequenz (FO3/A01)

entsprechend zu dndern.

* Die folgenden Beziehungen zwischen den Daten fiir die Frequenzregelung
miissen eingehalten werden:

F15 > F16, F15 > F23/A12 und F15 > F25
F03/A01 > F16
wobei F23/A12 die Startfrequenz betreffen und F25 die Stoppfrequenz betrifft.

Bei Angabe falscher Daten fiir diese Funktionscodes treibt der Umrichter den
Motor moglicherweise nicht mit der gewiinschten Drehzahl an oder kann den
Motor nicht starten.

F18

Offset (Frequenzsollwert 1)

C50, C32, C34, C37, C39, C42 und C44
(Basispunkt des Offsets, Verstarkung und
Basispunkt der Verstarkung)

Bei Verwendung eines Analogeingangs fiir den Frequenzsollwert 1 (FO1) kann durch
Multiplikation mit der Verstirkung und Addition des durch F18 angegebenen Offsets die
Beziehung zwischen dem Analogeingang und der Referenzfrequenz definiert werden.

Analogeingang

Verstirkung Offset
Funktionscode Einstellbereich | Funktionscode Einstellbereich
der Daten (%) der Daten (%)

Klemme [12]

C32: Verstirkung

0,00 bis 200,00

C34: Basispunkt
der Verstirkung

0,00 bis 100,00

Klemme [C1]
(Funktion C1)

C37: Verstirkung

0,00 bis 200,00

C39: Basispunkt
der Verstirkung

0,00 bis 100,00

Klemme [C1]
(Funktion V2)

C42: Verstirkung

0,00 bis 200,00

C44: Basispunkt
der Verstirkung

0,00 bis 100,00

F18: Offset

C50: Basispunkt
der Verstirkung

-100,00 bis 100,00

0,00 bis 100,00

Unipolarer Eingang (Klemme [12] mit C35 = 1, Klemme [C1] (Funktion
C1) oder Klemme [C1] (Funktion V2))

Wie in der folgenden Grafik dargestellt, wird die Beziehung zwischen dem Analogeingang
und der durch den Frequenzsollwert 1 angegebenen Referenzfrequenz durch die Punkte ,,A*
und ,,B* bestimmt. Der Punkt ,,A* ist definiert durch die Kombination aus Offset (F18) und
dessen Basispunkt (C50). Der Punkt ,B*“ ist definiert durch die Kombination aus
Verstirkung (C32, C37 oder C42) und deren Basispunkt (C34, C39 oder C44).
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Die Kombination aus C32 und C34 gilt fiir die Klemme [12], die Kombination aus C37 und
C39 gilt fiir [C1] (Funktion C1)] und die Kombination aus C42 und C44 gilt fiir [C1]
(Funktion V2).

Konfigurieren Sie den Offset (F18) und die Verstiarkung (C32, C37 oder C42) und setzen
dazu die Maximalfrequenz gleich 100 %, Konfigurieren Sie den Basispunkt des Offsets
(C50) und den Basispunkt der Verstirkung (C34, C39 oder C44) und setzen dazu den
Skalenendwert (10 V DC oder 20 mA DC) des Analogeingangs gleich 100 %.

¢ Der Analogeingang minus Basispunkt des Offsets (C50) ist durch den Wert des
Offsets (F18) begrenzt.

» Sind die angegebenen Daten des Offset-Basispunktes (C50) gleich oder groBer
als die fiir jeden Verstirkungs-Basispunkt (C34, C39 oder C44) angegebenen
Daten, werden diese als ungiiltig interpretiert, und der Umrichter setzt die
Referenzfrequenz auf 0 Hz zuriick.

Hinweis

Referenzfrequenz

Verstarkung

(C32, C37 oder C42)
Punkt B

Offset
F18) Punkt A

Analogeingang
Basispkt. Basispkt. 100 %
Offset Verstarkg.
(C50) (C34, C39 oder C44)

Beispiel: Einstellung von Offset, Verstirkung und deren Basispunkten, wenn die
Referenzfrequenz von 0 bis 100 % einem Analogeingang von 1 bis 5 V DC an Klemme
[12] (bei Frequenzsollwert 1) entspricht.

Referenzfrequenz
Verstarkung
(C32) 100 %
Punkt B
Offset
F18) 0% Punkt A Analogeingang
Basispkt. Basispkt.
Offset Verstarkg.

(C50) (C34)

(Punkt A)

Zur Einstellung der Referenzfrequenz auf 0 Hz bei einem Analogeingang von 1 V stellen
Sie den Offset auf 0 % (F18 = 0) ein. Da 1 V der Basispunkt des Offsets ist und einem Wert
von 10 % von 10 V (Skalenendwert) entspricht, stellen Sie den Basispunkt des Offsets auf
10 % (C50 = 10) ein.

(Punkt B)

Damit die Maximalfrequenz der Referenzfrequenz bei einem Analogeingang von 5 V
entspricht, stellen Sie die Verstirkung auf 100 % (C32 = 100) ein. Da 5 V der Basispunkt
der Verstirkung ist und einem Wert von 50 % von 10 V (Skalenendwert) entspricht, stellen
Sie den Basispunkt der Verstirkung auf 50 % (C34 = 50) ein.
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Hinwei Der Einstellablauf zur Angabe von Verstirkung und Offset ohne die Anderung
Inweis

von Basispunkten entspricht dem Ablauf bei herkémmlichen Fuji-Umrichtern der
Baureihen FRENIC5000G11S/P11S, FVR-E11S usw.

W Bipolarer Eingang (Klemme [12] mit C35 = 0)

Die Einstellung von C35 auf ,,0° aktiviert die Klemme [12] fiir die Verwendung als
bipolaren Eingang (-10 V bis +10 V).

Sind sowohl F18 (Offset) als auch C50 (Basispunkt des Offsets) auf ,0“ eingestellt,

erzeugen die negativen und positiven FEingangsspannungen symmetrisch

zum
Ursprungspunkt liegende Referenzfrequenzen, siehe folgende Darstellung.

Referenzfrequenz
Verstarkung
(C32) Punkt
B
Eingang
Basispkt. Klemme [12]
Verstarkg.

(C34)

Die Konfiguration von F18 (Offset) und C50 (Basispunkt des Offsets) zur Angabe eines
willkiirlichen Wertes (Punkte A1, A2 und A3) ergibt den nachfolgend dargestellten Offset.

Referenzfrequenz
Punkt A
Punkt A, Eingang
Klemme [12]
Punkt As
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

F20 Gleichstrombremsung 1 (Brems-Startfrequenz)
H95 (Gleichstrombremsung, Reaktionsart der Bremse)
A09 (Gleichstrombremsung 2, (Brems-Startfrequenz)
F21 Gleichstrombremsung 1 (Bremswert) A10 (Gleichstrombremsung 2, Bremswert)
F22 Gleichstrombremsung 1 (Bremsdauer) A11 (Gleichstrombremsung 2, Bremsdauer)

F20 bis F22 geben die Gleichstrombremsung an, die verhindert, dass der Motor 1 wihrend
des Abbremsens bis zum Stopp durch Trigheit weiterlduft.

Wird der Motor durch Abschalten des Betriebsbefehls oder durch Reduzierung der
Referenzfrequenz unter die Stoppfrequenz bis zum Stopp abgebremst, aktiviert der
Umrichter die Gleichstrombremsung durch einen Strom in Hohe des Bremswertes (F21)
wihrend der Bremsdauer (F22), wenn die Ausgangsfrequenz die Startfrequenz fiir die
Gleichstrombremsung (F20) erreicht.

Die Einstellung der Bremsdauer auf ,,0,0° (F22 = 0) deaktiviert die Gleichstrombremsung.

m Brems-Startfrequenz (F20)

F20 gibt die Frequenz an, bei der die Gleichstrombremsung beginnt, wihrend der Motor bis
zum Stopp abgebremst wird.

m Bremswert (F21)

F21 gibt den Wert des Ausgangsstroms wihrend der Gleichstrombremsung an. Bei der
Einstellung der Funktionscodedaten sollten der Nenn-Ausgangsstrom des Umrichters mit
100 % und eine Schrittweite von 1 % beriicksichtigt werden.

m Bremsdauer (F22)

F22 gibt die Zeitdauer an, in der die Gleichstrombremsung aktiviert ist.

m Reaktionsart der Bremse (H95)
HO95 gibt die Reaktionsart bei der Gleichstrombremsung an.

Daten fiir Eigenschaften Hinweis
H95
0 Langsame Reaktion. Verlangsamt die | Bei Beginn der
Anstiegsflanke des Stroms und | Gleichstrombremsung steht
verhindert dadurch die | moglicherweise nur ein
Riickwirtsdrehung beim Beginn der | unzureichendes Bremsdrehmoment
Gleichstrom- zur Verfiigung.
bremsung.
1 Schnelle Reaktion. Beschleunigt die | Je nach Trigheitsmoment der
Anstiegsflanke des Stroms und somit | mechanischen Last und des
den Aufbau des Bremsdrehmoments. | Kupplungsmechanismus kann eine
Riickwirtsdrehung auftreten.
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Ausgangsfrequenz Beginn der Abbremsung bis zum Stopp

Gleichstrombremsung 1
(Brems-Startfrequenz)

(F20)
Zeit
Gleichstrombremsung 1
(Bremsdauer)
(F22)
Gleichstrombremsung 1
Strom fir Gleichstrombremsung gggeir)nswert)

Zeit
Gleichstrombremsung
(Reaktionsart der
Bremse)

niney

Zur Aktivierung der Gleichstrombremsung kann auch ein externes Digital-

Tieo Eingangssignal als Klemmenbefehl DCBRK verwendet werden.
Solange der Befehl DCBRK eingeschaltet ist, fithrt der Umrichter ungeachtet der
durch F22 angegebenen Bremsdauer eine Gleichstrombremsung durch.
Die Einschaltung des Befehls DCBRK aktiviert die Gleichstrombremsung, selbst
wenn der Umrichter sich im gestoppten Zustand befindet. Mit dieser Funktion
kann die Motorerregung vor dem Start eingeschaltet werden, wodurch eine
gleichmiBigere Beschleunigung (schnellerer Aufbau des
Beschleunigungsdrehmoments) moglich ist.

Hinweis Im Allgemeinen werden die Daten des Funktionscodes F20 mit einem Wert

angegeben, der nahe der Nenn-Schlupffrequenz des Motors liegt. Bei Einstellung
eines extrem hohen Wertes wird die Regelung moglicherweise instabil und in
einigen Fillen kann ein Uberspannungsalarm auftreten.

VORSICHT

Die Gleichstrombremsfunktion des Umrichters bietet keinen Haltemechanismus.

Es besteht Verletzungsgefahr.

F23 Startfrequenz 1 A12 (Startfrequenz 2)
F24 Startfrequenz 1 (Haltezeit)
F25 Stoppfrequenz F39 (Stoppfrequenz, Haltezeit)

Bei Anlauf eines Umrichters entspricht die anfdngliche Ausgangsfrequenz der durch F23
angegebenen Startfrequenz 1. Der Umrichter stoppt seinen Ausgang, wenn die
Ausgangsfrequenz die durch F25 angegebene Stoppfrequenz erreicht.

Stellen Sie die Startfrequenz auf einen Wert ein, bei dem der Motor geniigend Drehmoment
fiir den Anlauf erzeugen kann. Im Allgemeinen wird die Nenn-Schlupffrequenz des Motors
als Startfrequenz eingestellt.

AuBlerdem gibt F24 die Haltezeit fiir die Startfrequenz 1 an, um die Verzégerung beim
Aufbau des Magnetflusses im Motor zu kompensieren. F39 gibt die Haltezeit fiir die
Stoppfrequenz an, um die Motordrehzahl beim Stopp des Motors zu stabilisieren.

Hinweis Ist die Startfrequenz niedriger als die Stoppfrequenz, gibt der Umrichter solange
WIS | eine Leistung ab, wie die Referenzfrequenz niedriger als die Stoppfrequenz ist.
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Ausgangsfrequenz

Start- fStoqpp-
requenz
f(rﬁgl?:;ezit; (Haltezeit)
(F24) (F39)
Stopp-
Start-
frequenz
f(li:eg;)enz 1 (F25)

Gleichstrombremsung 1
(Bremsdauer)

o ?éjgtzreﬁ)eg}ggghaltet) In Betrieb (Gate eingeschaltet) (Aéjgtzrflgggghaltet)
Zeit
F26 Motorgerausch (Tragerfrequenz)
F27 Motorklang (Ton)

B Motorgerausch (Tragerfrequenz) (F26)

F26 steuert die Trigerfrequenz, um das vom Motor erzeugte horbare Gerdusch und das vom
Umrichter selbst erzeugte elektromagnetische Rauschen sowie den Leckstrom in der
Ausgangs-(Sekundir-)Verkabelung zu reduzieren.

Tragerfrequenz 0,75 bis 15 kHz

Gerduschemission des Motors Hoch <> Niedrig

Motortemperatur (aufgrund von Oberwellenanteilen) Hoch < Niedrig 2
Welligkeit in der Wellenform des Ausgangsstroms Grof3 <> Klein -?o
Leckstrom Niedrig <> Hoch

Emission von elektromagnetischem Rauschen Niedrig <> Hoch

Umrichterverlust Niedrig <> Hoch

Die Angabe einer zu niedrigen Trigerfrequenz verursacht eine hohe Welligkeit
des Ausgangsstroms. Als Folge erhoht sich der Motorverlust, der zu einem
Anstieg der Motortemperatur fiihrt. Des Weiteren kann eine hohe Welligkeit zum
Auftreten eines Strombegrenzungsalarms fithren. Bei der Einstellung der
Trigerfrequenz von maximal 1 kHz miissen Sie daher die Last reduzieren, sodass
der Ausgangsstrom des Umrichters maximal 80 % des Nennstroms erreicht.

Hinweis

S3AOISNOILMNNL

Bei Angabe einer hoheren Trigerfrequenz erhoht sich moglicherweise die
Temperatur des Umrichters aufgrund einer Erhohung der Umgebungstemperatur
oder einer Erhohung der Last. In diesem Fall reduziert der Umrichter automatisch
die Trigerfrequenz, um das Auftreten des Umrichteriiberlast-Alarms O/ zu
verhindern. Unter Beriicksichtigung des Motorgerduschs kann die automatische
Reduzierung der Trigerfrequenz deaktiviert werden. Einzelheiten hierzu finden
Sie in der Beschreibung von H9S.

B Motorklang (Ton) (F27)

F27 dndert das Laufgerdusch des Motors. Diese Einstellung ist wirksam, wenn die mit F26
eingestellte Triagerfrequenz maximal 7 kHz betrdgt. Die Anderung der Lautstirke reduziert
moglicherweise das laute und raue Laufgeridusch des Motors.

Hinweis Bei zu hoher Lautstirke wird moglicherweise der Ausgangsstrom instabil oder
mechanische Vibrationen oder Gerdusche nehmen zu. Diese Funktionscodes sind
bei bestimmten Motortypen moglicherweise nicht sehr wirksam.
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F29

Analogausgang [FM] (Modus-Auswahl)

F30 Analogausgang [FM] (Spannungseinstellung)
F31 Analogausgang [FM] (Funktion)
F33 Analogausgang [FM] (Impulsrate)

Mithilfe dieser Funktionscodes konnen an der Klemme [FM] iiberwachte Daten wie z. B.
die Ausgangsfrequenz und der Ausgangsstrom als analoge Gleichspannung oder als
Impulse (Tastverhiltnis ca. 50 %) ausgegeben werden. Die GroBenordnung dieser
Analogspannung oder Impulsrate ist einstellbar.

B Modus-Auswahl (F29)

F29 gibt die Eigenschaft der Ausgabe an der Klemme [FM] an. Sie miissen den Schalter
SW6 auf der Schnittstellen-Leiterplatte einstellen. Einzelheiten hierzu finden Sie in der
Bedienungsanleitung (User Manual) des FRENIC-Multi-Umrichters, Kapitel 2, ,,Montage
und Verdrahtung des Umrichters*.

Position des Schiebeschalters SW6
Daten fiir F29 Ausgabeform auf der Schnittstellen-
Leiterplatte
0 Spannung (0 bis +10 V DC)
(Funktion FMA) FMA
2 Impulse (0 bis 6000 Imp/s) FMP
(Funktion FMP)

B Spannungseinstellung (F30) far FMA

F30 ermoglicht die Einstellung der Ausgangsspannung oder des Ausgangsstroms, die bzw.
der die mithilfe von F31 ausgewihlten iiberwachten Daten représentiert, in einem Bereich
von 0 bis 300 %.

&' AuBerhalb
— des Bereichs

Ausgangsspannung an Klemme

Messgerateskale
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

B Funktion (F31)

F31 gibt die Art der Ausgabe an der Analogausgangsklemme [FM] an.

5 Lastfaktor

(entspricht dem Anzeige-
wert des Lastmessers)

Dfaut?n [FM]-Ausgan Funktion Messgeriteskale
F31 gang (iiberwachte Werte) (Messbereichsendwert bei 100 %)
Ausgangsfrequenz
Ausgangsfrequenz |- des Umrichters Maximalfrequenz
0 (vor Schlupf- . 03/A01
kompensation) (entspricht der Synchron- | (F )
drehzahl des Motors)
Ausgangs-
1 frequenz (nach Ausgangsfrequenz des Maximalfrequenz
Schlupf- Umrichters (F03/A01)
kompensation)
Ausgangsstrom
2 Ausgangsstrom (Effektiv- ls)tfoplgzléfs\zﬁiﬁg:nn'
wert) des Umrichters
Ausgangspannung . .
. 250V bei 200-V-Umrichtern,
3 | Avsgangsspannung. | (Bffekdivwert) des 500 V bei 400-V-Umrichtern
4 Ausgangs- Drehmoment an der Doppelter Wert des Nenn-
drehmoment Motorwelle Drehmoments des Motors
Lastfaktor

Doppelter Wert der Nennlast des
Motors

Gleichstrombus

Umrichters

Ei . Doppelter Wert der Nenn-
. . ingangsleistung des .
6 Eingangsleistung Umrichters Ausgangsleistung des
Unmrichters
G.r.éﬁe der Riickkopplungswert bei 100 % der Grofe der
7 PID-Ruckkopplung PID-Regelung Riickkopplung
(Istwert)
3 Wert der PG- bR;Cllilgcg)glpul Illlggiisb‘z;:rc;ie Maximaldrehzahl
Riickkopplung PG-Schnittstelle (100 % des Riickkopplungswertes)
Spannung auf dem . .
9 Spannung auf dem Gleichstrombus des 500 V bei 200-V-Umrichtern,

1000 V bei 400-V-Umrichtern

10 Mehrzweck-AO

Befehl iiber Kommuni-
kationsverbindung
(Einzelheiten hierzu
finden Sie im
Benutzerhandbuch fiir
die RS-485-
Kommunikation
(MEH4438Db))

20000 bei 100 %

Motorausgangs-

13 leistung

Motorausgangsleistung
in kW

Doppelter Wert der Nenn-
Ausgangsleistung des Motors

14 Kalibrierung

Ausgabe des
Skalenendwertes zur
Messgeritekalibrierung

Kontinuierliche Ausgabe des
Skalenendwertes (100 %)

(Frequenzsollwert)

Sollwert bei PID- 100 % der GroBe der
15 PID-Sollwert (SV) Regelung Riickkopplung
Ausgangswert
des PID-Reglers Maximalfrequenz
16| PID-Ausgang (MV) | 4 pipy Regelung (FO3/A01)
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Bei F31 = 16 (PID-Ausgang), JO1 = 3 (Ténzerrollenregelung) und J62 = 2 oder 3
(Verhéltniskompensation aktiviert) entspricht der PID-Ausgang dem Verhéltnis
zur primédren Referenzfrequenz und kann um *300 % der Referenzfrequenz
variieren. Der Monitor zeigt den PID-Ausgang als umgewandelten Absolutwert
an. Zur Anzeige des Wertes bis zum Skalenendwert von 300 % stellen Sie die
Daten von F30 auf ,,33 (%) ein.

Hinweis

B Impulsrate (F33) fir FMP

F33 gibt die Anzahl von Impulsen an, bei denen die Ausgabe des iiberwachten Wertes
aufgrund der Auslegung des anzuschlieenden Impulszihlers den Wert von 100 % erreicht.

F37

Lastauswahl/Automatische Drehmomenterh6hung/Automatischer
Energiesparbetrieb 1
F09 (Drehmomenterhéhung 1)
A13 (Lastauswahl/Automatische Drehmomenterh6hung/Automatischer
Energiesparbetrieb 2)

Siehe die Beschreibungen des Funktionscodes F09.

F39

Stoppfrequenz (Haltezeit) F25 (Stoppfrequenz)

Siehe die Beschreibungen des Funktionscodes F25.

F40

Drehmomentbegrenzer 1 (Begrenzungswert fiir Antrieb)
E16 (Drehmomentbegrenzer 2, Begrenzungswert fiir Antrieb)

Fa1

Drehmomentbegrenzer 1 (Begrenzungswert fiir Bremsen)

E17 (Drehmomentbegrenzer 2, Begrenzungswert fiir Bremsung)

Uberschreitet das Ausgangsdrehmoment des Umrichters die angegebenen Werte des
Antriebsdrehmomentbegrenzers (F40/E16) und des Bremsdrehmomentbegrenzers
(F41/E17), regelt der Umrichter die Ausgangsfrequenz und begrenzt das
Ausgangsdrehmoment, um ein Blockieren zu verhindern.

Geben Sie Begrenzungswerte als Prozentsatz des Nenndrehmoments des Motors an, bei
denen der Drehmomentbegrenzer aktiviert wird.

Um den Ausgangsdrehmomentbegrenzer des Umrichters zwischen dem
Drehmomentbegrenzer 1 (F40/F41) und dem Drehmomentbegrenzer 2 (E16/E17)
umzuschalten, verwenden Sie den einer Digital-Eingangsklemme zugewiesenen
Klemmenbefehl TL2/TLI1. Siehe die Beschreibungen von EO1 bis EOS.

Tioo

Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind sich in ihrer Funktion
sehr dhnlich. Bei gleichzeitiger Aktivierung beider Begrenzer kann es zu einem
Konflikt zwischen beiden Begrenzern und in der Folge zu Pendelerscheinungen
kommen. Vermeiden Sie eine gleichzeitige Aktivierung dieser Begrenzer.

Hinweis

F42

Steuermodus-Auswahl 1 H68 (Schlupfkompensation 1, Betriebsbedingungen)
A14 (Steuermodus-Auswahl 2)

F42 gibt den Steuermodus des Umrichters zur Steuerung eines Motors an.

Daten fiir F42 Steuermodus
0 V/f-Steuerung mit Schlupfkompensation
1 Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung
2 V/f-Steuerung mit Schlupfkompensation
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Daten fiir F42 Steuermodus
3 V/f-Steuerung mit optionaler PG-Schnittstelle
4 Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung mit optionaler PG-
Schnittstelle

m V/f-Steuerung

Bei dieser Art der Steuerung steuert der Umrichter anhand eines durch Funktionscodes
angegebenen V/f-Profils einen Motor iiber Spannung und Frequenz.

m Schlupfkompensation

Durch Anlegen einer Last an einen Induktionsmotor wird aufgrund der Motoreigenschaften
ein Rotationsschlupf verursacht, der die Rotation des Motors verringert. Die
Schlupfkompensation des Umrichters geht zuerst vom Schlupfwert des Motors aufgrund
des erzeugten Motordrehmoments aus und erhoht die Ausgangsfrequenz, um eine
Verringerung der Motordrehzahl zu kompensieren. Dadurch wird verhindert, dass sich die
Motordrehzahl aufgrund des Schlupfes verringert.

Das heiit, dass diese Vorrichtung die Genauigkeit der Drehzahlregelung des Motors
wirksam verbessert.

Der Kompensationswert wird durch die Kombination der Funktionscodes P12 (Nenn-
Schlupffrequenz), P09 (Schlupfkompensationsverstirkung fiir den Antrieb) und P11
(Schlupfkompensationsverstirkung fiir die Bremsung) angegeben.

H68 aktiviert oder deaktiviert die Schlupfkompensation aufgrund der Antriebsbedingungen
des Motors.

Motorantriebsbedingungen Frequenzbereich fiir den Motorantrieb
Daten fiir
HOS | et | Kot | Buseensode | bt der
0 Aktivieren Aktivieren Aktivieren Aktivieren
1 Deaktivieren Aktivieren Aktivieren Aktivieren
2 Aktivieren Aktivieren Aktivieren Deaktivieren
3 Deaktivieren Aktivieren Aktivieren Deaktivieren

®m Dynamische Drehmomentvektor-Steuerung

Um das maximale Drehmoment eines Motors zu erreichen, berechnet diese Steuerung das
Motordrehmoment fiir die anliegende Last und verwendet diesen Wert zur Optimierung des
Spannungs- und Stromvektorausgangs.

Die Aktivierung dieser Steuerung aktiviert automatisch die automatische
Drehmomenterhohung und die Schlupfkompensation und deaktiviert den automatischen
Energiesparbetrieb. Die gleichzeitige Verwendung der Drehzahlregelung mit PG-
Riickkopplung deaktiviert jedoch auSerdem die Schlupfkompensationsfunktion.

Diese Steuerung verbessert wirksam die Reaktion des Systems auf Stérungen von auflen
sowie die Genauigkeit der Drehzahlregelung.

B Drehzahlregelung mit PG-Rickkopplung (PG-Schnittstelle)

Diese Steuerung wird durch Montage einer optionalen Impulsgenerator-(PG-)
Schnittstellenkarte moglich.

Bei dieser Steuerung wird die Drehzahlriickkopplung vom PG auf der Motorwelle zur
genauen Regelung der Motordrehzahl verwendet.
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Bei Schlupfkompensation und dynamischer Drehmomentvektor-Steuerung
verwendet der Umrichter die Motorparameter zur Regelung der Drehzahl. Daher
miissen die folgenden Bedingungen erfiillt sein. Ist dies nicht der Fall, liefert der
Motor moglicherweise nicht die erwartete Leistung.

Hinweis

¢ Es sollte nur ein Motor geregelt werden. (Die Anwendung dieser Art von
Regelung auf ein Antriebssystem fiir eine Gruppe von Motoren ist schwierig.)

* Die Motorparameter P02, PO3 und P06 bis P12 miissen ordnungsgemil
konfiguriert oder mittels automatischer Abstimmung eingestellt sein.

¢ Die Leistungsklasse des zu regelnden Motors sollte zwei Stufen niedriger als
die des Umrichters sein. Falls nicht, verringert sich die Stromempfindlichkeit
des Motors, was die exakte Regelung des Motors erschwert.

¢ Die Linge der Verkabelung zwischen den Ausgangs- und Eingangsklemmen
von Umrichter bzw. Motor sollte maximal 50 Meter betragen. Ein langer
Kabelweg triagt nicht zur Unterdriickung von Erdschlussstromen bei, da sich die
elektrostatische Kapazitit mit zunehmender Kabelldnge erhoht, was die exakte
Regelung des Motors erschwert.

F43

Strombegrenzer (Modus-Auswahl)

Fa44

Strombegrenzer (Wert)

Uberschreitet der Ausgangsstrom des Umrichters den im Strombegrenzer (F44)
angegebenen Wert, steuert der Umrichter seine Ausgangsfrequenz automatisch, um ein
Blockieren zu verhindern, und begrenzt den Ausgangsstrom. (Siehe die Beschreibungen des
Funktionscodes H12.)

Bei F43 =1 ist der Strombegrenzer nur wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl
aktiviert. Bei F43 =2 ist der Strombegrenzer sowohl bei der Beschleunigung als auch
wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl aktiviert. Wahlen Sie F43 =1, wenn der
Umrichter wihrend der Beschleunigung mit voller Leistung laufen soll und um den
Ausgangsstrom wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl zu begrenzen.

® Modus-Auswahl (F43)

F43 wihlt den Betriebszustand des Motors, in dem der Strombegrenzer aktiv sein soll.

Betriebszustiinde, bei denen der Strombegrenzer aktiviert ist
Daten fiir
F43 Bei Beschleunigung Bei Betrieb mit Bei Verzogerung
konstanter Drehzahl
0 Deaktivieren Deaktivieren Deaktivieren
1 Deaktivieren AKktivieren Deaktivieren
2 Aktivieren AKktivieren Deaktivieren
m Wert (F44)

F44 gibt den Betriebswert im Verhiltnis zum Nennwert des Umrichters an, bei dem der
Ausgangsstrombegrenzer aktiviert wird.

* Da die Strombegrenzung mit F43 und F44 per Software durchgefiihrt wird,
kann es zu einer Verzogerung bei der Regelung kommen. Wenn eine schnelle
Reaktion erforderlich ist, geben Sie gleichzeitig eine Strombegrenzung per
Hardware (H12 = 1) an.

¢ Liegt bei einer extrem niedrig eingestellten Strombegrenzung eine hohe Last an,
verringert der Umrichter seine Ausgangsfrequenz schnell. Dies kann zu einer
Trip-Abschaltung wegen Uberspannung oder zu einem gefihrlichen
Durchdrehen des Motors wegen Unterschwingens fiihren.
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¢ Der Drehmomentbegrenzer und der Strombegrenzer sind sich in ihrer Funktion
sehr dhnlich. Bei gleichzeitiger Aktivierung beider Begrenzer kann es zu einem
Konflikt zwischen beiden Begrenzern und in der Folge zu Pendelerscheinungen
kommen. Vermeiden Sie eine gleichzeitige Aktivierung dieser Begrenzer.

F50 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand
(Ableitvermogen)
F51 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir den Bremswiderstand

(zulassige Durchschnitts-Verlustleistung)

Diese Funktionen definieren den elektronischen thermischen Uberlastschutz fiir den
Bremswiderstand.

Stellen Sie die Daten von F50 und F51 auf das Ableitvermogen bzw. auf die zuldssige
Verlustleistung ein. Diese Werte unterscheiden sich wie auf den folgenden Seiten
aufgefiihrt je nach den technischen Daten des Bremswiderstands.

In Abhingigkeit von den thermischen Nebeneigenschaften des Bremswiderstands
gibt der elektronische thermische Uberlastschutz des Umrichters einen
Uberhitzungsschutzalarm @bA aus, selbst wenn der tatséichliche Temperaturanstieg
fir diesen Alarm nicht ausreicht. Uberpriifen Sie in diesem Fall die
Leistungsangaben des Bremswiderstands und die Einstellungen der betreffenden

Funktionscodes.

Hinweis

In der folgenden Tabelle sind das Ableitvermogen und die zuldssige durchschnittliche
Verlustleistung des Bremswiderstands aufgefiihrt. Diese Werte sind von den jeweiligen
Umrichtern und Bremswiderstinden abhingig.

m Externe Bremswiderstande

Standardmodelle

Das am Bremswiderstand vorhandene Temperatursensorrelais fungiert als thermischer
Schutz des Motors vor Uberhitzung. Weisen Sie daher den Klemmenbefehl ,,Trip-
Abschaltung durch externen Alarm aktivieren THR einer der Klemmen [X1] bis [X5],
[FWD] und [REV] zu und verbinden diese Klemme und deren gemeinsame Klemme mit
den Anschliissen 2 und 1 des Bremswiderstands.

Um den Motor ohne ein am Bremswiderstand vorhandenes Temperatursensorrelais vor
Uberhitzung zu schiitzen, konfigurieren Sie den elektronischen thermischen Uberlastschutz
durch Einstellung der Daten fiir F50 und F51 mit den nachfolgend aufgefiihrten Werten fiir
das Ableitvermogen bzw. die zuldssige durchschnittliche Verlustleistung.

Brems- Daverbremsung Intervallbremsung
widerstand (100 % (Dauer: max. 100 s)
Netz- . Bremsdrehmoment) : :
span- Umrichtert Widerstand 4
P P @) Ableit- Zuldss. g cch.-
nung . Brems- | durchschn.
Typ Anz. VETmOBEN | qauer (s)| Verlustlst Dauer
(KWs) W) & | (% ED)
Drei | gpN0.1E1S-200 1
Phasen, 90 0,037 37
200V | FRNO.2E1S-20 9
DBO0.75-2 100
FRNO.4E1S-200 0,044 22
FRNO.75E1S-20 17 45 0,068 18
FRN1.5E1S-20 34 0,075 10
DB2.2-2 40
FRN2.2E1S-200 33 30 0,077 7
FRN3.7E1S-20 |DB3.7-2 33 37 20 0,093 5
FRN5.5E1S-200 |DB5.5-2 20 55 0,138
FRN7.5E1S-20 |DB7.5-2 15 37 10 0,188
FRNI11E1S-20 |DBI11-2 10 55 0,275
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Brems- Dauzlz)rgr{rylsung Intervallbremsung
. 0
Netz- widerstand . Bremsdrehmoment) (Dauer: max. 100 s)
span- Umrichtert Widerstand 4
p yp Q) Ableit- Zuldss. \pooh -
nung . Brems- | durchschn.
Typ Anz. vermogen Dauer
dauer (s)| Verlustlstg.
(kWs) w) = | (% ED)
FRNI15E1S-200 |DB15-2 8.6 75 0,375
FRNO0.4E1S-400 9 0,044 22
DBO0.75-4 200
FRNO0.75E1S-400 17 45 0,068 18
FRN1.5E1S-400 34 0,075 10
DB2.2-4 160
FRN2.2E1S-4 33 30 0,077 7
Drei | prN3.7E1S-400
Phasen, DB3.7-4 130 37 0,093
400 vV | FRN4.0E1S-4E* 20
FRN5.5E1S-40 |DB5.5-4 80 55 0,138
5
FRN7.5E1S-40 |DB7.5-4 60 38 0,188
FRNI11E1S-40 |DBI11-4 40 55 10 0,275
FRNI15E1S-40 |DB15-4 344 75 0,375
FRNO.1E1S-700
FRNO.2E1S-700 9 %0 0.037 V7
Eine — DB0.75-2 100
Phase, | FRN0.4E1S-700 0,044 22
200V
FRNO0.75E1S-70 17 45 0,068 18
FRN1.5E1S-70 34 0,075 10
DB2.2-2 40
FRN2.2E1S-700 33 30 0,077 7

* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.
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Modelle mit 10 % ED

Brems- Daverbremsung Intervallbremsung
iderstand (100 % (Dauer: max. 100 s)
Netz- v . Bremsdrehmoment) uer: max.
. Widerstand —
span- Umrichtertyp . Zuléss. .
Q) Ableit- Einsch.-
nung Anz N Brems- | durchschn.
Typ vermogen dauer (s) | Verlustlstg Dauer
' (KWs) kW) " | (% ED)
FRNO.1E1S-20 1000 100
FRNO.2E1S-20 500 75
DB0.75-2C 100 50 0,075
FRNO.4E1S-20 250 37
FRNO.75E1S-200 133 20
Drei FRN1.5E1S-20 73 14
DB2.2-2C 40 55 0,110
Phasen,| FRN2.2E1S-200 50
200V
FRN3.7E1S-200 |DB3.7-2C 33 140 75 0,185
FRN5.5E1S-20 | DB5.5-2C 20 55 20 0,275 0
FRN7.5E1S-20 |DB7.5-2C 15 37 0,375
FRN11E1S-20 |DBI11-2C 10 55 10 0,55
FRN15E1S-20 |DB15-2C 8,6 75 0,75
FRNO.4E1S-40 250 37
DB0.75-4C 200 50 0,075
FRNO.75E1S-40 133 20
FRN1.5E1S-40 1 73 14
DB2.2-4C 160 55 0,110
FRN2.2E1S-40 50 97;\
Drei o
Phasen,| [ Rho-7ELS-4H DB3.7-4C 130 140 75 0,185 :
400 v | FRN4OEIS-4E* | 227 ’ ©
FRN5.5E1S-40 | DB5.5-4C 80 55 20 0,275 10 E
FRN7.5E1S-40 |DB7.5-4C 60 38 0,375 ;
FRN11E1S-40 |DBI11-4C 40 55 10 0,55 8
FRN15E1S-40 |DBI15-4C 344 75 0,75 %
FRNO.1E1S-700 1000 100 8
)
. FRNO.2E1S-700 500 75 m
Eine DB0.75-2C 100 50 0,075 2
Phase, | FRNO.4E1S-700 250 37
200V | prN0.75E15-700 133 20
FRN1.5E1S-70 73 14
DB2.2-2C 40 55 0,110
FRN2.2E1S-700 50 10

* FRN4.0E1S-4E fiir EU-Lénder.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.
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Berechnen des Ableitvermégens und der zuldssigen durchschnittlichen
Verlustleistung des  Bremswiderstands sowie  Konfigurieren  der
Funktionscodedaten

Bei Verwendung eines anderen Bremswiderstands als in der obigen Liste aufgefiihrt miissen
die Daten, die bei den Funktionscodes einzustellen sind, entsprechend den folgenden
Tabellen und Gleichungen berechnet werden.

m Ableitvermdgen (F50)

Das Ableitvermogen in kWs betrifft den bei einem einzelnen Bremszyklus zulidssigen Wert,
den man auf der Grundlage der Bremsdauer und der Motornennleistung (kW) anhand der
folgenden Gleichungen ,,(1) Riickgewinnungsleistung wihrend der Verzogerung* und ,,(2)
Riickgewinnungsleistung bei konstanter Drehzahl* erhilt.

Daten fiir F50 Funktion

0 Reserviert

1 bis 900 1 bis 900 (kWs)

999 Elektronischen thermischen Uberlastschutz deaktivieren

Wihrend der Verzégerung:

Ableitvermigen (kWs) = Bremsdauer (s) x Moztornennleistung (kW) )
Bei konstanter Drehzahl
Ableitvermogen (kWs) = Bremsdauer (s) x Motornennleistung (kW) 2)

m Zulassige durchschnittliche Verlustleistung (F51)

Die zulédssige durchschnittliche Verlustleistung betrifft den bei Dauerbetrieb des Motors
zuldssigen Widerstand, den man auf der Grundlage der Einschaltdauer (% ED) und der
Motornennleistung (kW) anhand der folgenden Gleichungen ,,(3) Riickgewinnungsleistung
withrend der Verzogerung® und ,,(4) Riickgewinnungsleistung bei konstanter Drehzahl*
erhilt.

Daten fiir F51 Funktion

0.000 Reserviert

0,001 bis 0,001 bis 50,000 (kW)
50,000

Wihrend der Verzégerung:

9%ED (%) .
Zuldss. durchschn. Verlustlstg.( kW) 100 x Motorleistg. (kW) 3)
2
Bei konstanter Drehzahl
5 _ _%ED (%) .
Zuliss. durchschn. Verlustlstg. (kW) = 0 X Motorleistg. (kW) 4)

Verwenden Sie die Gleichungen (1) und (2), wihrend der Motor abgebremst wird, und die
Gleichungen (2) und (4), wenn der Motor mit konstanter Drehzahl lduft. Die ermittelten
Werte unterscheiden sich je nach Betriebszustand des Motors.
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9.2.2 E-Codes (Erweiterte Funktionen an den Anschlussklemmen)
EO1 Funktion der Anschlussklemme [X1] E98 (Funktion der Anschlussklemme [FWD])
E02 Funktion der Anschlussklemme [X2] E998 (Funktion der Anschlussklemme [REV])
EO3 Funktion der Anschlussklemme [X3]

E04 Funktion der Anschlussklemme [X4]
E05 Funktion der Anschlussklemme [X5]

Mithilfe der Funktionscodes EO1 bis E05, E98 und E99 konnen Sie den universell
verwendbaren, programmierbaren digitalen Eingangsklemmen [X1] bis [X5], [FWD] und
[REV] Befehle zuweisen.

Mit diesen Funktionscodes kann auch zwischen normaler und negativer Logik umgeschaltet
werden, um zu definieren, wie die Umrichterlogik den Ein- bzw. Aus-Zustand an jeder
Anschlussklemme interpretiert. Die Standardeinstellung ist die normale Logik ,,Aktiv-Ein*.
Die folgenden Erlduterungen werden fiir die normale Logik ,,Aktiv-Ein“ gegeben.

VORSICHT

Einem Digitaleingang konnen Sie Befehle fiir die Schalteinrichtungen fiir den
Betriebssollwert und die Referenzfrequenz (z. B. SS1, $S2, SS4, SS8, Hz2/Hz1, HZ/PID,
IVS und LE) zuweisen. Beachten Sie hierbei, dass die Aufschaltung dieser Signale einen
plotzlichen Start oder eine abrupte Drehzahldnderung bewirken kann.

Es besteht Unfall- oder Verletzungsgefahr.
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Funktionscodedaten

Zugewiesener Klemmenbefehl Symbol
Aktiv-Ein. | Aktiv-Aus
0 1000 SS1
! 1001 Auswahl Festfrequenz (0 bis 15) 552
2 1002 SS4
3 1003 S$S8
4 1004 Auswahl Beschleunigungs-/Verzogerungszeit RT1
6 1006 3-Leiter-Betrieb aktivieren HLD
7 1007 Freier Auslauf BX
8 1008 Alarm zuriicksetzen RST
1009 9 Trip-Abschaltung durch externen Alarm aktivieren THR
10 1010 Bereit fiir Tippbetrieb JOG
11 1011 Auswahl Frequenzsollwert 2/1 Hz2/Hz1
12 1012 Auswahl Motor 2 / Motor 1 M2/M1
13 — Gleichstrombremsung aktivieren DCBRK
14 1014 Auswahl Drehmomentbegrenzerwert TL2/TL1
17 1017 UP (Ausgangsfrequenz erhohen) UP
18 1018 DOWN (Ausgangsfrequenz verringern) DOWN
19 1019 Datenénderung mittels Bedienteil aktivieren WE-KP
20 1020 PID-Regelung abbrechen Hz/PID
21 1021 Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb VS
24 1024 Kommunikationsverbindung iiber RS-485 oder Feldbus LE
aktivieren
25 1025 Mehrzweck-DI U-DI
26 1026 Beim Start die automatische Suche nach der STM
Leerlaufdrehzahl des Motors aktivieren
1030 30 Stopp STOP
33 1033 PID-Integral- und Differenzialanteile zuriicksetzen PID-RST
34 1034 PID-Integralanteil halten PID-HLD
42 1042
43 1043 Reserviert
44 1044
45 1045
98 - Vorwirtslauf
(durch E98 und E99 ausschlieBllich den Klemmen [FWD] FWD
und [REV] zugewiesen)
99 - Riickwirtslauf
(durch E98 und E99 ausschlieSlich den Klemmen [FWD] REV

und [REV] zugewiesen)
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. Befehle in negativer Logik (Aktiv-Aus) kénnen den Funktionen, die in der Spalte
Hinweis ,»~Aktiv-Aus* mit einem ,,-*“ gekennzeichnet sind, nicht zugewiesen werden.

Bei den Befehlen ,,Trip-Abschaltung durch externen Alarm aktivieren® und
»otopp“ handelt es sich um Fail-Safe-Klemmenbefehle. Beispiel: Bei
Dateneinstellung ,,9 in ,,Trip-Abschaltung durch externen Alarm aktivieren* und
»Aktiv-Aus® wird der Alarm im Aus-Zustand ausgelost. Bei Dateneinstellung
,»1009 und ,,Aktiv-Ein* wird der Alarm im Ein-Zustand ausgelost.

Zuweisung von Klemmenfunktionen und Einstellen von Daten

m Festfrequenz (0 bis 15) -- SS1, 8S2, SS4 und SS8
(Funktionscodedaten = 0, 1, 2 und 3)

Durch die Kombination der Ein-/Aus-Zustinde der digitalen Eingangssignale SS1, SS2,
S$S84 und SS8 wird einer von 16 unterschiedlichen Frequenzsollwerten ausgewihlt, die
zuvor durch die 15 Funktionscodes CO5 bis C19 (Festfrequenz 0 bis 15) definiert wurden.
Somit kann der Umrichter den Motor mit 16 unterschiedlichen voreingestellten Frequenzen
antreiben.

In der folgenden Tabelle sind die Frequenzen aufgefiihrt, die sich durch die Kombination
von SS1, SS2, SS4 und SS8 einstellen lassen. In der Spalte ,,Ausgewihlte Frequenz®
bezeichnet der Eintrag ,,Keine Festfrequenz® die Referenzfrequenz des Frequenzsollwertes
1 (FO1), des Frequenzsollwertes 2 (C30) oder andere Referenzfrequenzen. Einzelheiten
hierzu finden Sie im Blockschaltbild in Abschnitt 4.2, ,Blockschaltbild fiir die
Ausgangsfrequenz‘.

SS8 SS4 MY/ SS1 Ausgewihlte Frequenz
AUS AUS AUS AUS Keine Festfrequenz
AUS AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS AUS EIN AUS CO06 (Festfrequenz 2)
AUS AUS EIN EIN CO07 (Festfrequenz 3)
AUS EIN AUS AUS C08 (Festfrequenz 4)
AUS EIN AUS EIN C09 (Festfrequenz 5)
AUS EIN EIN AUS C10 (Festfrequenz 6)
AUS EIN EIN EIN C11 (Festfrequenz 7)
EIN AUS AUS AUS C12 (Festfrequenz 8)
EIN AUS AUS EIN C13 (Festfrequenz 9)
EIN AUS EIN AUS C14 (Festfrequenz 10)
EIN AUS EIN EIN C15 (Festfrequenz 11)
EIN EIN AUS AUS C16 (Festfrequenz 12)
EIN EIN AUS EIN C17 (Festfrequenz 13)
EIN EIN EIN AUS C18 (Festfrequenz 14)
EIN EIN EIN EIN C19 (Festfrequenz 15)
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m Auswahl Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit -- RT1
(Funktionscodedaten = 4)

Dieser Klemmenbefehl schaltet zwischen der Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1
(FO7/F08) und der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit 2 (E10/E11) um.

Wurde kein Befehl RT1 zugewiesen, ist in der Standardeinstellung die Beschleunigungs-
/Verzogerungszeit 1 (FO7/F08) wirksam.

Elngangsk;:llgmenbefehl Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
AUS Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 1 (FO7/F08)
EIN Beschleunigungs-/Verzogerungszeit 2 (E10/E11)

m 3-Leiter-Betrieb aktivieren -- HLD
(Funktionscodedaten = 6)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls bewirkt die Selbsthaltung des Vorwirts- bzw.
Riickwirtsbefehls FWD und REV und aktiviert den 3-Leiter-Betrieb des Umrichters.

Die Einschaltung von HLD ON fiihrt zur Selbsthaltung des ersten FWD oder REV-Befehls
an der Vorderflanke des Befehls. Die Ausschaltung von HLD schaltet die Selbsthaltung ab.

Bei nicht zugewiesenem HLD ist der 2-Leiter-Betrieb nur fiir FWD und REV wirksam.

Ausgangs-
frequenz

Vorwarts

RUckwarts

Ignoriert
9 Anmerkung:

ON = Ein

m Freier Auslauf -- BX
(Funktionscodedaten = 7)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet den Umrichterausgang unverziiglich ab,
sodass der Motor frei auslduft, ohne dass ein Alarm ausgegeben wird.

m Alarm zurlicksetzen -- RST
(Funktionscodedaten = 8)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls 16scht den ALM-Zustand - Alarmausgang (bei
allen Fehlern). Die Ausschaltung des Befehls 16scht die Alarmanzeige und den
Alarmhaltezustand.

Halten Sie den Befehl RST fiir mindestens 10 ms eingeschaltet. Dieser Befehl sollte bei
normalem Umrichterbetrieb im ausgeschalteten Zustand gehalten werden.
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Auftreten eines Alarms

Umrichter in Betrieb Einschalten der Alarmanzeige und Kein Alarm angezeigt und
Halten des Alarmstatus (Stopp) betriebsbereit
Alarmausgabe Anmerkung:
ON = Ein
OFF = Aus

Alarm zuriicksetzen

m Trip-Abschaltung durch externen Alarm aktivieren -- THR
(Funktionscodedaten = 9)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet den Umrichterausgang unverziiglich ab
(sodass der Motor frei ausléuft), zeigt den Alarm 0A2an und aktiviert das Alarmrelaissignal
ALM (bei allen Fehlern). Der Befehl THR ist selbsthaltend und wird beim Zuriicksetzen
eines Alarms zuriickgesetzt.

Verwenden Sie diesen Alarm zur Trip-Abschaltung durch ein externes Gerit,
wenn der Umrichterausgang bei einer anormalen Situation eines am Umrichter
angeschlossenen Gerites unverziiglich abgeschaltet werden muss.

Tipp

m Bereit fir Tippbetrieb -- JOG
(Funktionscodedaten = 10)

Dieser Klemmenbefehl dient dazu, den Motor zur Positionierung eines Werkstiicks im
Tippbetrieb oder schrittweise zu steuern.

Durch die Einschaltung dieses Befehls wird der Umrichter in den Bereitschaftszustand fiir
den Tippbetrieb versetzt.

Die gleichzeitige Betitigung der Tasten & + (~: ist funktional identisch mit diesem Befehl,
unterliegt jedoch wie nachfolgend dargestellt den mit der Befehlsquelle verbunden
Einschriankungen.

Bedienteil als Befehlsquelle (FO2 = 0, 2 oder 3):

Elngangslf}eorgmenbefehl &8 + (N -Tasten am Bedienteil Zustand des Umrichters
EIN — Bereit fiir Tippbetrieb
Die Betitigung dieser Tasten Normalbetrieb
AUS schaltet zwischen
,,Normalbetrieb* und ,,Bereit fiir Bereit fiir Tippbetrieb
Tippbetrieb" um
Digitaleingang als Befehlsquelle (FO2 = 1):
Elngangskjleonémenbefehl &8 4+ (N -Tasten am Bedienteil Zustand des Umrichters
EIN Bereit fiir Tippbetrieb
Deaktivieren
AUS Normalbetrieb
Tippbetrieb

Durch Betitigen der Taste t oder Einschalten der Klemmenbefehle FWD oder REV wird
der Tippbetrieb gestartet.

Beim Tippbetrieb vom Bedienteil aus bewegt sich der Motor im Tippbetrieb nur, wenn die
Taste fw gedriickt gehalten wird. Beim Loslassen der Taste i stoppt der Motor.
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Beim Tippbetrieb gelten die durch C20 angegebene Frequenz (Tippfrequenz) und die durch
H54 (Beschleunigungs-/Verzogerungszeit) angegebene Beschleunigungs-
/Verzogerungszeit.

* Der Ubergang zwischen den Umrichterzustinden ,,Bereit fiir Tippbetrieb* und
,,Normalbetrieb* ist nur bei gestopptem Umrichter moglich.

¢ Um den Tippbetrieb mit dem Klemmenbefehl JOG und einem Betriebsbefehl
(z. B. FWD) zu starten, muss der Befehl JOG innerhalb von 100 ms nach dem
Betriebsbefehl eingegeben werden. Bei einem Zeitabstand von mehr als 100 ms
steuert der Umrichter den Motor nicht im Tippbetrieb, sondern im
Normalbetrieb an, bis der Befehl JOG das nichst Mal eingegeben wird.

Tioo

m Auswahl Frequenzsollwert 2/1 -- Hz2/Hz1

(Funktionscodedaten = 11)
Durch die Ein- und Ausschaltung dieses Klemmenbefehls wird zwischen dem
Frequenzsollwert 1 (FO1) und dem Frequenzsollwert 2 (C30) umgeschaltet.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl Hz2/Hzl wird die Standardeinstellung mit der
durch FO1 angegebenen Frequenz wirksam.

Eingangsklemmenbefehl
Hz2/Hz1 Quelle des Frequenzsollwertes
AUS Entsprechend FO1 (Frequenzsollwert 1)
EIN Entsprechend C30 (Frequenzsollwert 2)

®m Auswahl Motor 2/1 -- HM2/M1

(Funktionscodedaten = 12)
Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls schaltet von Motor 1 auf Motor 2 um. Di
Umschaltung ist nur bei gestopptem Umrichter moglich. Nach Abschluss der Umschaltung
wird das digitale Ausgangsklemmensignal ,,Auf Motor 2 umgeschaltet® SWM2,
eingeschaltet, das einer der Klemmen [Y1], [Y2] und [30A/B/C] zugewiesen ist.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl M2/M1 wird als Standardeinstellung der Motor 1
gewdhlt.

Eingangsklemmenbefehl Auseewihlter Motor Status von SWM2 nach
M2/M1 usgew Abschluss der Umschaltung
AUS Motor 1 AUS
EIN Motor 2 EIN

Die Umschaltung zwischen den Motoren 1 und 2 fiihrt automatisch zur entsprechenden
Einschaltung der zutreffenden Funktionscodes. Siehe die folgende Tabelle. Der Umrichter
steuert den Motor mit diesen Codes, die ordnungsgemif} konfiguriert sein sollten.
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Bezeichnung des Funktionscodes Motor 1 Motor 2
Maximalfrequenz FO3 A01
Basisfrequenz F04 A02
Nennspannung bei Basisfrequenz FO5 A03
Maximale Ausgangsspannung F06 A04
Drehmomenterhhung F09 A05
Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor F10 A06
(Motorcharakteristik auswihlen)
(Uberlast-Schwellenwert) F11 A07
(Thermische Zeitkonstante) F12 A08
Gleichstrombremsung (Brems-Startfrequenz) F20 A09
(Bremswert) F21 Al10
(Bremsdauer) F22 All
Startfrequenz F23 Al2
Lastauswahl/Automatische Drehmomenterh6hung/Automatischer F37 Al3
Energiesparbetrieb
Steuermodus-Auswahl F42 Al4
Motor (Anzahl der Pole) PO1 Al5
(Nennleistung) P02 Al6
(Nennstrom) P03 Al7
(Automatische Abstimmung) P04 Al18 %
(Online-Abstimmung) P05 Al9 h
(Leerlaufstrom) P06 A20
(%R1) PO7 A21 <
(%X) P08 A22 %
(Schlupfkompensationsverstiarkung P09 A23 %
fiir Antrieb) 8
(Reaktionszeit der Schlupf- P10 A24 8
kompensation) a
(Schlupfkompensationsverstirkung P11 A25
fiir Bremsung)
(Nenn-Schlupffrequenz) P12 A26
Auswahl Motor P99 A39
Schlupfkompensation (Betriebsbedingungen) H68 A40
Verstiarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir H80 A41
Motor
Kumulative Betriebszeit des Motors H94 A45
Anzahl Startvorginge des Motors H44 A46
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Bei Motor 2 existieren einige funktionale Einschrdnkungen fiir die folgenden
Funktionscodes. Uberpriifen Sie die Einstellungen dieser Funktionscodes vor der
Verwendung des Motors.

. . - Betroffener
Funktion Einschrinkung Funktionscode

Nicht lineares V/f-Profil Deaktiviert. Nur lineares V/f-Profil. | H50 bis H53
Startfrequenz Haltezeit fiir die Startfrequenz nicht | F24

unterstiitzt.
Stoppfrequenz Haltezeit fiir die Stoppfrequenz nicht | F39

unterstiitzt.
Uberlast-Voralarm Deaktiviert. E34 und E35
Droop-Regelung Deaktiviert. H28
UP/DOWN-Steuerung Deaktiviert. Fester Wert mit H61

Standardeinstellung 0.
PID-Regelung Deaktiviert. JOo1
Bremssignal Deaktiviert. J68 bis J72
Software- Deaktiviert. F43 und F44
Strombegrenzer
Begrenzung der Drehrichtung | Deaktiviert. HO8
Uberlaststopp Deaktiviert. J63 bis J67

Um den Motor 2 mit dem Klemmenbefehl M2/M1 und einem Betriebsbefehl
(z. B. FWD) zu starten, muss der Befehl M2/M1 innerhalb von 10 ms nach dem
Betriebsbefehl eingegeben werden. Bei einem Zeitabstand von mehr als 10 ms
wird als Standardeinstellung der Motor 1 angetrieben.

Tipp

m Gleichstrombremsung aktivieren -- DCBRK
(Funktionscodedaten = 13)

Mit diesem Klemmenbefehl erhélt der Umrichter ein Gleichstrombremssignal iiber den
Digitaleingang des Umrichters.
(Siehe die Beschreibungen von F20 bis F22 zur Gleichstrombremsung.)

m Auswahl Drehmomentbegrenzerwert -- TL2/TL1
(Funktionscodedaten = 14)

Dieser  Klemmenbefehl schaltet ~ wie  nachfolgend  dargestellt  zwischen
Drehmomentbegrenzer 1 (F40 und F41) und Drehmomentbegrenzer 2 (E16 und E17) um.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl TL2/TLI wird die Standardeinstellung mit dem
durch F40 und F41 angegebenen Drehmomentbegrenzer wirksam.

Eingangsklemmenbefehl
TL2/TLI Drehmomentbegrenzerwert
AUS Drehmomentbegrenzer 1 (F40 und F41)
EIN Drehmomentbegrenzer 2 (E16 und E17)
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m Befehle ,UP* (Ausgangsfrequenz erhéhen) und ,DOWN* (Ausgangsfrequenz
verringern) -- UP und DOWN
(Funktionscodedaten = 17, 18)

* Frequenzeinstellung

Wurde zur Frequenzeinstellung die UP/DOWN-Steuerung in Verbindung mit einem
eingeschalteten Betriebsbefehl gewihlt, bewirkt die Einschaltung des Klemmenbefehls UP
oder DOWN, dass die Ausgangsfrequenz erhoht bzw. verringert wird. Hierbei gilt wie
nachfolgend dargestellt der Bereich von 0 Hz bis zur Maximalfrequenz.

up DOWN )
Funktion
Daten = 17 Daten = 18

AUS AUS Aktuelle Ausgangsfrequenz beibehalten

EIN AUS Ausgangsfrequenz . miE der aktuell angegebenen
Beschleunigungszeit erhhen

AUS EIN Ausggngsfreque_nz mit der aktuell angegebenen
Verzogerungszeit verringern

EIN EIN Aktuelle Ausgangsfrequenz beibehalten

Es gibt zwei Arten der UP/DOWN-Steuerung. Bei einer Art (H61 = 0) wird der
Anfangswert der Referenzfrequenz beim Start der UP/DOWN-Steuerung auf ,,0,00%
festgelegt. Bei der zweiten Art (H61 = 1) wird als Anfangswert der Referenzfrequenz der
bei der letzten Verwendung der UP/DOWN -Steuerung giiltige Wert der Referenzfrequenz
verwendet.

Bei H61 = 0 wurde die bei der letzten Verwendung der UP/DOWN-Steuerung giiltige
Referenzfrequenz auf ,,0“ gesetzt. Verwenden Sie daher beim nichsten Wiederanlauf
(einschlieBlich des Einschaltens der Netzspannung) den Klemmenbefehl UP, um die
Drehzahl nach Bedarf zu erh6hen.

Bei H61 = 1 speichert der Umrichter intern die mithilfe der UP/DOWN Steuerung
eingestellte aktuelle Ausgangsfrequenz und verwendet diese gespeicherte Frequenz beim
nichsten Wiederanlauf (einschlieBlich des Einschaltens der Netzspannung).

Wenn beim Wiederanlauf ein Klemmenbefehl UP oder DOWN eingegeben wird,
bevor die interne Frequenz die im Speicher abgelegte Ausgangsfrequenz erreicht,
legt der Umrichter die aktuelle Ausgangsfrequenz im Speicher ab und startet die
UP/DOWN-Steuerung mit der neuen Frequenz. Die vorherige gespeicherte
Frequenz wird durch die aktuelle Frequenz iiberschrieben.

Hinweis

Frequenz
im internen Speicher abgelegte
Frequenz
Ausgangsfrequenz
Anmerkung:
ON = Ein
OFF = Aus
Betriebs-
befehl
Klemmen-
befehl
UP

9-53

6 'dey

S3AOISNOILMNNL




Anfangsfrequenz _ fiir die  UP/DOWN-Steuerung bei umgeschalteter Quelle des
Frequenzsollwertes

Wurde die Quelle des Frequenzsollwertes von anderen Quellen auf die UP/DOWN-
Steuerung umgeschaltet, nimmt die Anfangsfrequenz fiir die UP/DOWN-Steuerung einen
Wert gemif der folgenden Tabelle an:

Anfangsfrequenz der UP/DOWN-
Quelle des Umschaltbefehl Steuerung
Frequenzsollwertes
H61 =0 H61 =1
AuBer UPIDOWN ?uswahl I - Reffzirenzfreqliler;z von der ungnttelbar
(FO1. C30) requenzsollwert 2/ vor der Umschaltung verwendeten
’ (Hz2/Hzl) Quelle des Frequenzsollwertes.
PID-Regler PID-Regelung ab- Referenzfrequenz der PID-Regelung
& brechen (Hz/PID) (Ausgangssignal des PID-Reglers).
Festfrequenz Auswahl Festfrequenz Referenzfrequenz Referenz-
q (881, 852, $§4 and SS8) | von der unmittelbar | frequenz zum
— vor der Zeitpunkt der
Kommunikations- Umschaltung letzten
Kommunikations- verbindung iiber _RS'485 verwendeten Quelle | UP/DOWN-
verbindung oder Feldbus aktivieren des Frequenz- Steuerung.
(LE) sollwertes.

. Zur Aktivierung der Klemmenbefehle UP und DOWN miissen Sie den
Hinweis Frequenzsollwert 1 (FO1) oder Frequenzsollwert 2 (C30) zuvor auf ,,7* einstellen.

« Andern des PID-Drehzahlsollwertes

Wurde die UP/DOWN-Steuerung als PID-Drehzahlsollwert gewihlt, bewirkt die
Einschaltung des Klemmenbefehls UP oder DOWN zusammen mit einem Betriebsbefehl,
dass sich der PID-Drehzahlsollwert im Bereich zwischen 0 und 100 % 4ndert.

Der PID-Drehzahlsollwert kann in mnemonischen physikalischen GroBen (wie z. B.
Temperatur oder Druck) mit den PID-Anzeigekoeffizienten (E40, E41) angegeben werden.

up DOWN
Funktion
Daten=17 Daten =18

AUS AUS PID-Drehzahlsollwertes beibehalten
PID-Drehzahlsollwert mit einer Rate zwischen

LEIONY AUS 0.1 %/0,1 s und 1 %/0,1 s erhohen.
PID-Drehzahlsollwert mit einer Rate zwischen

AUS ol 0,1 %/0,1 s und 1 %/0,1 s verringern.

EIN EIN PID-Drehzahlsollwertes beibehalten

Die Auswahl der PID-Regelung zur Prozesssteuerung (JO1 = 1 oder 2) sowie auch die
Frequenzsollwerte setzen die H61-Daten giiltig. Die Auswahl dieser Regelung fiir die
Tianzerrollenregelung (JO1 = 3) steuert den Motor ungeachtet der tatsidchlichen Daten von
H61 mit H61 = 1 an. Das heiBt, dass der Umrichter intern den mithilfe der UP/IDOWN
Steuerung eingestellten aktuellen PID-Sollwert speichert und den gespeicherten PID-
Sollwert beim nichsten Wiederanlauf (einschlieBlich des Einschaltens der Netzspannung)
verwendet.

Um die Klemmenbefehle UP und DOWN giiltig zu setzen, miissen Sie die PID-
Regelung auswihlen (Fernsteuerbefehl SV) (JO2 = 3).

Hinweis
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m Datenanderung mittels Bedienteil aktivieren -- WE-KP

(Funktionscodedaten = 19)
Die Ausschaltur}g dieses Klemmenbefehls schiitzt Funktionscodedaten vor der
unbeabsichtigten Anderung iiber das Bedienteil.

Funktionscodedaten konnen Sie nur bei eingeschaltetem Klemmenbefehl WE-KP
entsprechend den nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen des Funktionscodes FOO dndern.

WE-KP FO0O Funktion

AUS -- Andern aller Funktionscodedaten deaktivieren.

0 oder2 | Andern aller Funktionscodedaten aktivieren.

EIN Andern aller Funktionscodedaten mit Ausnahme der Daten von

Loder3 | poy Jeaktivieren.

Bei nicht zugewiesenem Klemmenbefehl WE-KP interpretiert der Umrichter in der
Standardeinstellung den Befehl WE-KP als eingeschaltet.

¢ Wenn Sie einen Klemmenbefehl WE-KP irrtimlich zuweisen, konnen Sie keine
Funktionscodedaten mehr bearbeiten oder #ndern. Schalten Sie in einem
solchen Fall diese Klemme mit dem zugewiesenen WE-KP voriibergehend ein
und weisen den Klemmenbefehl WE-KP korrekt zu.

e WE-KP ist nur ein Signal, das Thnen die Anderung von Funktionscodedaten
ermoglicht und keine Frequenzeinstellungen oder PID-Drehzahlsollwerte
schiitzt, die mithilfe der Tasten &~ und &) angegeben wurden.

Hinweis

®m PID-Regelung abbrechen -- Hz/PID
(Funktionscodedaten = 20)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls deaktiviert die PID-Regelung.

Wurde die PID-Regelung mit diesem Befehl deaktiviert, steuert der Umrichter den Motor
mit der manuell eingestellten Referenzfrequenz an, die mithilfe einer Festfrequenz, des
Bedienteils, eines Analogeingangs usw. eingestellt wurde.

Hz/PID Funktion
AUS PID-Regelung aktivieren
PID-Regelung deaktivieren/manuelle Einstellungen
EIN .
aktivieren

B Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb -- IVS
(Funktionscodedaten = 21)

Dieser Klemmenbefehl schaltet bei PID-Prozessregelung und manuellem Frequenzsollwert
die Steuerung der Ausgangsfrequenz zwischen normalem (proportional zum Eingangswert)
und invertiertem Betrieb um. Zur Auswahl des invertierten Betriebs schalten Sie das Signal
IVS ein.

Ausgangsfrequenz

Invertiert

Normal

Analogeingangsspannung
Analogeingangsstrom
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Die Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb ist bei
Klimaanlagen niitzlich, bei denen eine Umschaltung zwischen Kiihlung und
Heizung umgeschaltet werden muss. Bei Kiihlbetrieb wird die Drehzahl des
Liftermotors (Ausgangsfrequenz des Umrichters) erhoht, um die Temperatur zu
verringern. Bei Heizbetrieb wird die Drehzahl reduziert, um die Temperatur zu
verringern. Diese Umschaltung wird mithilfe dieses Klemmenbefehls IVS
durchgefiihrt.

Tipo

¢ Ansteuerung des Umrichters durch externe Quellen des Analogfrequenzsollwertes
(Anschlussklemmen [12] und [C1]):

Die Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb gilt nur fiir externe Quellen
des Analogfrequenzsollwertes (Anschlussklemmen [12] und [C1]) bei Frequenzsollwert 1
(FO1) und betrifft den Frequenzsollwert 2 (C30) oder die UP/DOWN-Steuerung nicht.

Der endgiiltige Betriebszustand wird wie nachfolgend aufgefiihrt durch die Kombination
aus der ,,Auswahl des normalen/invertierten Betriebs fiir den Frequenzsollwert 1 (C35)
und dem Klemmenbefehl IVS bestimmt.

Kombination aus C53 und IVS

Daten fiir C35 1vs Endgiiltiger Betriebszustand
AUS Normal
0: Normaler Betrieb
EIN Invertiert
AUS Invertiert
1: Invertierter Betrieb
EIN Normal

* Prozessregelung mithilfe der im Umrichter integrierten PID-Regelung

Mithilfe des Klemmenbefehls ,,PID-Regelung abbrechen* Hz/PID kann die PID-Regelung
zwischen ,.aktiviert“ (Prozess wird durch den PID-Regler gesteuert) und ,.deaktiviert
(Prozess wird durch manuelle Frequenzeinstellung gesteuert) umgeschaltet werden. In
beiden Fillen wird der endgiiltige Betriebszustand wie nachfolgend aufgefiihrt durch die
Kombination aus der ,,PID-Regelung (JO1) oder der ,,Auswahl des normalen/invertierten
Betriebs fiir den Frequenzsollwert 1 (C35) und dem Klemmenbefehl IVS bestimmt.

Bei aktivierter PID-Regelung:
Die Auswahl des normalen/invertierten Betriebs fiir den Ausgang des PID-Reglers
(Referenzfrequenz) geschieht wie folgt:

PID-Regelung(}l(\)/{())dus-Auswahl) 1vs Endgiiltiger Betriebszustand
.. . AUS Normal
1: Aktivieren (normaler Betrieb)
EIN Invertiert
2: Aktivieren (invertierter AUS Invertiert
Betrieb) EIN Normal

Bei deaktivierter PID-Regelung:
Die Auswahl des normalen/invertierten Betriebs fiir die manuelle Referenzfrequenz
geschieht wie folgt:

Auswahl des normalen/
invertierten Betriebs fiir den 1vs Endgiiltiger Betriebszustand
Frequenzsollwert 1 (C35)

0: Normaler Betrieb - Normal

1: Invertierter Betrieb - Invertiert
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Bei Prozessregelung durch den im Umrichter integrierten PID-Regler wird der
Klemmenbefehl IVS verwendet, um den Ausgang des PID-Reglers
(Referenzfrequenz) zwischen ,,normal® und ,invertiert“ umzuschalten und hat
keine Auswirkungen auf die Auswahl des normalen/invertierten Betriebs der
manuellen Frequenzeinstellung.

Hinweis

m Kommunikationsverbindung tber RS-485 oder Feldbus aktivieren (Option) -- LE
(Funktionscodedaten = 24)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls weist den {iber die RS-485-
Kommunikationsverbindung (H30) oder iiber die Feldbusoption (y98) eingehenden
Frequenzsollwerten oder Betriebsbefehlen Prioritéten zu.

Die LE-Zuweisungen sind mit der Einschaltung von LE funktional nicht identisch. (Siehe
unter H30 (Kommunikationsverbindungsfunktion) und y98 (Busverbindungsfunktion).)

m Mehrzweck-DI -- U-DI
(Funktionscodedaten = 25)

Die Verwendung von U-DI aktiviert den Umrichter, digitale Signale zu iiberwachen, die
von Peripheriegeriten iiber eine RS-485-Kommunikationsverbindung oder iiber eine
Feldbusoption an die Digital-Eingangsklemmen gesendet werden. Die dem Mehrzweck-DI
zugewiesenen Signale werden nur iiberwacht und steuern den Umrichter nicht.

Einzelheiten zum den Zugriff auf den Mehrzweck-DI iiber die RS-485- oder die
Feldbus-Kommunikationsverbindung  finden @ Sie in  der  betreffenden
Bedienungsanleitung.

m Beim Start die automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors aktivieren
--STM
(Funktionscodedaten = 26)

Dieser digitale Klemmenbefehl bestimmt zu Beginn des Betriebs, ob nach der
Leerlaufdrehzahl des Motors gesucht und die Synchronisierung mit dieser hergestellt
werden soll. Siehe unter HO9 (Startmodus).

m Stopp -- STOP
(Funktionscodedaten = 30)

Die Abschaltung dieses Klemmenbefehls bewirkt, dass der Motor anhand der H56-Daten
(Verzogerungszeit bis zum Zwangsstopp) bis zum Stopp abgebremst wird. Nach dem Stopp
des Motors wechselt der Umrichter in den Alarmzustand und der Alarm er6 wird angezeigt.

m PID-Integral- und Differenzialanteile zuriicksetzen -- PID-RST
(Funktionscodedaten = 33)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls setzt die Integral- und Differenzialanteile des
PID-Prozessors zuriick.

m P|D-Integralanteil halten -- PID-HLD
(Funktionscodedaten = 34)

Die Einschaltung dieses Klemmenbefehls hilt den Integralanteil des PID-Prozessors.

m Vorwartslauf -- FWD
(Funktionscodedaten = 98)

Durch die Einschaltung dieses Klemmenbefehls wird der Motor in Vorwirtsrichtung
angetrieben. Die Ausschaltung bremst den Motor bis zum Stopp ab.

Tiop  Dieser Klemmenbefehl kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.
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m Rickwartslauf - REV
(Funktionscodedaten = 99)

Durch die Einschaltung dieses Klemmenbefehls wird der Motor in Riickwirtsrichtung
angetrieben. Die Ausschaltung bremst den Motor bis zum Stopp ab.

Tiop  Dieser Klemmenbefehl kann nur durch E98 oder E99 zugewiesen werden.

E10 Beschleunigungszeit 2 FO7 (Beschleunigungszeit 2)
E11 Verzégerungszeit 2 FO08 (Verzégerungszeit 2)
Siehe die Beschreibungen der Funktionscodes FO7 und FO8.
E16 Drehmomentbegrenzer 2 (Begrenzungswert fiir Antrieb)
F40 (Drehmomentbegrenzer 1, Begrenzungswert fiir Antrieb)
E17 Drehmomentbegrenzer 2 (Begrenzungswert fiir Bremsung)
F41 (Drehmomentbegrenzer 1, Begrenzungswert fiir Bremsung)
Siehe die Beschreibungen der Funktionscodes F40 und F41.
E20 Funktion der Anschlussklemme [Y1]
E21 Funktion der Anschlussklemme [Y2]
E27 Funktion der Anschlussklemme [30A/B/C] (Relaisausgang)

Mit E20, E21 und E27 werden Ausgangssignale (sieche nidchste Seite) den universell
verwendbaren, programmierbaren Ausgangsklemmen [Y1], [Y2] und [30A/B/C]
zugewiesen. Mit diesen Funktionscodes kann auch zwischen normaler und negativer Logik
umgeschaltet werden, um die Eigenschaften dieser Ausgangsklemmen zu definieren, sodass
die Umrichterlogik den Ein- bzw. Aus-Zustand an jeder Anschlussklemme als ,aktiv*
interpretieren kann. Die Standardeinstellung ist ,,Aktiv-Ein®.

Die Anschlussklemmen [Y 1] und [Y2] sind Transistorausginge und die Anschlussklemmen
[30A/B/C] sind Relaiskontaktausgiinge. In normaler Logik wird bei Auftreten eines Alarms
das Relais aktiviert, sodass [30A] und [30C] geschlossen und [30B] und [30C] gedffnet
werden. In negativer Logik wird bei Auftreten eines Alarms das Relais deaktiviert, sodass
[30A] und [30C] gedffnet und [30B] und [30C] geschlossen werden. Dies kann bei der
Realisierung von Failsafe-Stromversorgungssystemen zweckméifig sein.

¢ Beim Einsatz negativer Logik sind alle Ausgangssignale aktiv (z. B. wiirde ein
Alarm erkannt werden), wihrend der Umrichter ausgeschaltet ist. Um dadurch
ausgeloste Fehlfunktionen der Anlage zu vermeiden, verriegeln Sie diese
Signale gegeneinander, um sie bei Verwendung einer externen
Stromversorgung im eingeschalteten Zustand zu halten. Des Weiteren kann die
Giiltigkeit dieser Ausgangssignale fiir etwa 1,5 Sekunden nach dem Einschalten
nicht garantiert werden, sodass Sie einen Mechanismus einrichten miissen, um
die Signale wihrend des Ubergangszeitraums zu maskieren.

e Bei den Anschlussklemmen [30A/B/C] werden mechanische Kontakte
verwendet, die nicht fiir hiufige Ein/Aus-Schaltvorginge ausgelegt sind. Sind
hiufige Ein/Aus-Schaltvorginge zu erwarten (z.B. zur Begrenzung eines
Stroms durch Signale, die der Ausgangssignalbegrenzung des Umrichters
unterliegen, wie z. B. die Umschaltung zur 6ffentlichen Netzstromversorgung),
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verwenden Sie stattdessen die Transistorausginge [Y1] und [Y2]. Die
Lebensdauer eines Relais betrigt ca. 200.000 Schaltspiele bei der Ein- und
Ausschaltung im Sekundenabstand.

In der folgenden Tabelle sind die Funktionen aufgefiihrt, die den Anschlussklemmen [Y1],
[Y2] und [30A/B/C] zugewiesen werden konnen.

Zur Vereinfachung der Erlduterungen sind die folgenden Beispiele jeweils fiir normale
Logik (Aktiv-Ein) angegeben.
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Funktionscodedaten
Zugewiesene Funktion Symbol
Aktiv-Ein. | Aktiv-Aus
0 1000 Betrieb RUN
1 1001 Frequenz erreicht FAR
2 1002 Frequenz erkannt FDT
3 1003 Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt) LU
4 1004 Drehmomentrichtung erkannt B/D
5 1005 Begrenzung des Umrichterausgangs I0L
6 1006 Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem IPF
Netzspannungsausfall
7 1007 Motoriiberlast-Voralarm OL
10 1010 Umrichter betriebsbereit RDY
21 1021 Frequenz erreicht 2 FAR2
22 1022 Verzogerte Begrenzung des Umrichterausgangs Ior2 =
26 1026 Auto-Reset TRY 3
28 1028 Voralarm fiir Uberhitzung des Kiihlkorpers OH ©
30 1030 Lebensdaueralarm LIFE T
33 1033 Referenzsignalausfall erkannt REF OFF ;
35 1035 Unrichterausgang Ein RUN2 8
36 1036 Vermeidung von Uberlast OLP é
37 1037 Strom erkannt ID S
38 1038 | Strom erkannt 2 D2 o
42 1042 PID-Alarm PID-ALM
49 1049 Auf Motor 2 umgeschaltet SwWM2
57 1057 Bremssignal BRKS
80 1080
81 1081 Reserviert (fiir bestimmte Hersteller)
82 1082
99 1099 Alarmausgang (bei allen Fehlern) ALM




® Umrichterbetrieb -- RUN
(Funktionscodedaten = 0)

Dieses Ausgangssignal teilt dem externen Gerdt mit, dass der Umrichter mit der
Startfrequenz oder einer hoheren Frequenz lduft. Das Signal wird eingeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz hoher als die Startfrequenz ist, und es wird ausgeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz unter der Stoppfrequenz liegt. AufBlerdem wird es bei aktivierter
Gleichstrombremsung ausgeschaltet,

Bei Zuweisung dieses Signals in negativer Logik (Aktiv-Aus) kann es als Signal zur
Anzeige von ,,Umrichter gestoppt™ verwendet werden.

m Frequenz erreicht -- FAR
(Funktionscodedaten = 1)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen der Ausgangs- und

der Referenzfrequenz in den durch E30 angegebenen Bereich der Hysterese fiir ,,Frequenz
erreicht” gelangt. Siehe die Beschreibungen von E29 und E30.

m Frequenz erkannt -- FDT

(Funktionscodedaten = 2)
Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz den durch E31
angegebenen Schwellenwert {iiberschreitet, und es wird ausgeschaltet, wenn die

Ausgangsfrequenz unter den ,,Schwellenwert fiir die Frequenz (E31) - Breite der Hysterese
(E32) fallt.

m Unterspannung erkannt -- LU
(Funktionscodedaten = 3)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Spannung auf dem Gleichstrombus
unter den angegebenen Unterspannungswert fillt, und es wird ausgeschaltet, wenn die
Spannung diesen Wert tiberschreitet.

Dieses Signal wird aulerdem bei aktivierter Unterspannungsschutzfunktion eingeschaltet,
d. h., der Motor befindet sich in einem anormalen Zustand (z. B. Trip-Abschaltung).

Bei eingeschaltetem Signal wird ein eingegebener Betriebsbefehl nicht wirksam.

® Drehmomentrichtung erkannt -- B/D
(Funktionscodedaten = 4)

Der Umrichter erkennt die Richtung des intern berechneten Drehmoments und gibt das
Antriebs- oder Bremsrichtungssignal an diesem digitalen Ausgang aus. Das Signal wird
ausgeschaltet, wenn es sich bei dem berechneten Drehmoment um das Antriebsdrehmoment
handelt, und es wird eingeschaltet, wenn es sich um das Bremsdrehmoment handelt.

m Begrenzung des Umrichterausgangs -- IOL
(Funktionscodedaten = 5)

Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter durch eine der folgenden Aktionen
die Ausgangsfrequenz begrenzt (Mindestbreite des Ausgangssignals: 100 ms):

* Drehmomentbegrenzung (F40, F41, E16 und E17)

* Strombegrenzung durch die Software (F43 und F44)

» Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung durch die Hardware (H12 = 1)

» Automatische Verzogerung (keine Energieriickgewinnung) H69 = 2 oder 4)

» Uberlaststopp (bis zum mechanischen Stopp) (J65 = 3)

Ein eingeschaltetes Signal IOL kann bedeuten, dass die Ausgangsfrequenz

aufgrund dieser Begrenzungsfunktion von der durch den Frequenzsollwert
angegebenen Frequenz abweicht.

Hinweis
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m Automatischer Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall -- IPF
(Funktionscodedaten = 6)

Dieses Signal wird entweder wihrend des Dauerbetriebs nach einem kurzzeitigen
Netzspannungsausfall oder ab dem Moment eingeschaltet, in dem der Umrichter einen
Unterspannungszustand erkannt und den Ausgang abgeschaltet hat, und bleibt bis zum
Abschluss des Wiederanlaufs (der Ausgang hat die Referenzfrequenz erreicht)
eingeschaltet.

Zur Aktivierung dieses IPF-Signals stellen Sie F14 (Wiederanlaufmodus nach einem
kurzzeitigen Netzspannungsausfall) zuvor auf ,4: Wiederanlauf (Wiederanlauf mit der
Frequenz, bei der Netzspannungsausfall auftrat) aktivieren“ oder ,5: Wiederanlauf
(Wiederanlauf mit der Startfrequenz) aktivieren®.

® Motortberlast-Voralarm -- OL
(Funktionscodedaten = 7)

Dieses Signal dient zur Ausgabe eines Motoriiberlast-Voralarms, der Thnen ermdglicht,
korrigierend einzugreifen, bevor der Umrichter einen Motoriiberlastalarm OL 7 erkennt und
seinen Ausgang abschaltet. (Siehe die Beschreibung von E34.)

B Umrichter betriebsbereit -- RDY
(Funktionscodedaten = 10)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn der Umrichter nach Abschluss der
Hardwarevorbereitungen (z. B. die Erstladung der Kondensatoren auf dem Gleichstrombus
und Initialisierung der Steuerschaltung) betriebsbereit ist und keine Schutzfunktionen
aktiviert sind.

B Frequenz erreicht 2 -- FAR2
(Funktionscodedaten = 21)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn die Differenz zwischen der
Ausgangsfrequenz vor der Drehmomentbegrenzung und der Referenzfrequenz in den
Bereich der Hysterese fiir ,,Frequenz erreicht (E30) gelangt und Verzogerungszeit fiir
,Frequenz erreicht* (E29) verstrichen ist. (Siehe die Beschreibungen von E29 und E30.)

B Verzdgerte Begrenzung des Umrichterausgangs -- IOL2
(Funktionscodedaten = 22)

Wenn der Umrichter den Bereich einer Ausgangsbegrenzung wie z.B.
Ausgangsdrehmomentbegrenzung, Ausgangsstrombegrenzung, automatische Verzogerung
(keine Energieriickgewinnung) oder Uberlaststopp (bis zum mechanischen Stopp) erreicht,
aktiviert er automatisch den Blockierschutz und #ndert die Ausgangsfrequenz. Bei einer
Ausgangsbegrenzung mit einer Dauer von mehr als 20 ms wird dieses Ausgangssignal
eingeschaltet.

Dieses Signal dient zur Verringerung der Last bzw. tiber den Monitor zur Information des
Benutzers von einem Uberlastzustand.

m Auto-Reset -- TRY

(Funktionscodedaten = 26)
Dieses Ausgangssignal wird wihrend des Auto-Resets eingeschaltet. Der Auto-Reset wird
durch HO4 und HOS5 angegeben. Einzelheiten zur Anzahl von Reset-Vorgingen und das
Reset-Intervall finden Sie in den Beschreibungen von HO4 und HOS.

m Voralarm fiir Uberhitzung des Kiihlkérpers -- OH
(Funktionscodedaten = 28)

Dieses Ausgangssignal dient zur Ausgabe eines Voralarms fiir die Uberhitzung des
Kiihlkorpers, der Thnen ermdglicht, korrigierend einzugreifen, bevor tatséchlich eine Trip-
Abschaltung wegen Uberhitzung OH'7 auftritt.
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Dieses Signal wird eingeschaltet, wenn die Temperatur des Kiihlkorpers die ,,Temperatur
fiir die Trip-Abschaltung wegen Uberhitzung OH7 minus 5 °C* iiberschreitet, und es wird
ausgeschaltet, wenn die Temperatur unter die ,,Temperatur fiir die Trip-Abschaltung wegen
Uberhitzung OH7 minus 8 °C* fillt.

m |ebensdaueralarm -- LIFE
(Funktionscodedaten = 30)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn festgestellt wird, dass die Lebensdauer
eines der Kondensatoren (Kondensatoren auf dem  Gleichstrombus und
Elektrolytkondensatoren auf der Leiterplatte) und des Kiihlliifters abgelaufen ist.

Dieses Signal soll als Richtlinie fiir den Austausch der Kondensatoren und des Kiihlliifters
dienen. Kontrollieren Sie beim Auftreten dieses Signals anhand der vorgeschriebenen
Wartungsarbeiten die Lebensdauer dieser Bauteile und entscheiden, ob die Bauteile
ausgetauscht werden sollen oder nicht.

m Referenzsignalausfall erkannt -- REF OFF
(Funktionscodedaten = 33)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn aufgrund von Leitungsbruch oder
schlechter Verbindung an einem als Frequenzsollwertquelle verwendeten Analogeingang
ein Ausfall des Referenzsignals (durch E65 angegeben) festgestellt wird. Dieses Signal wird
ausgeschaltet, wenn das Referenzsignal wieder am Analogeingang vorhanden ist. (Siehe die
Beschreibung von E65.)

m Umrichterausgang Ein -- RUN2
(Funktionscodedaten = 35)

Dieses Ausgangssignal wird beim Betrieb des Umrichters unter oder mit der Startfrequenz
oder wihrend der Gleichstrombremsung eingeschaltet.

m Uberlastvermeidung -- OLP
(Funktionscodedaten = 36)

Dieses Ausgangssignal wird bei aktivierter Uberlastvermeidung eingeschaltet. Die
Mindesteinschaltdauer betrigt 100 ms. (Siehe die Beschreibung von H70.)

m Strom erkannt und Strom erkannt 2 -- ID und ID2
(Funktionscodedaten = 37, 38)

Die Ausgangssignale ID oder ID2 werden eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom den
durch E34 (Stromerkennung (Wert)) oder E37 (Stromerkennung 2 (Wert)) festgelegten
Wert iiberschreitet und diese Uberschreitung linger andauert als durch E35
(Stromerkennung (Zeitgeber)) bzw. E38 (Stromerkennung 2 (Zeitgeber)) festgelegt. Die
Mindesteinschaltdauer betrigt 100 ms.

Die Signale ID oder ID2 werden ausgeschaltet, wenn der Ausgang unter 90 % des Nenn-
Betriebswertes absinkt.

Diese zwei Ausgangssignale konnen bei Bedarf unabhiingig voneinander zwei
unterschiedlichen Digital-Ausgangsklemmen zugewiesen werden.

Der Funktionscode E34 gilt nicht nur fiir den Motoriiberlast-Voralarm OL,
sondern auch fiir die Betriebsstromerkennung ID. (Siehe die Beschreibung von
E34.)

Hinweis

m PID-Alarm -- PID-ALM
(Funktionscodedaten = 42)

Die Zuweisung dieses Ausgangssignals ordnet die durch J11 bis J13 angegebene PID-
Regelung dem Absolutwert- und dem Abweichungsalarm zu.
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m  Auf Motor 2 umgeschaltet -- SWM2
(Funktionscodedaten = 49)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn mithilfe des einer Digital-
Eingangsklemme zugewiesenen Klemmenbefehls M2/M1 der Motor 2 ausgewihlt wurde.
Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen der Funktionscodes EO1 bis E05
(Funktionscodedaten = 12).

®m Bremssignal -- BRKS
(Funktionscodedaten = 57)

Dieses Signal gibt einen Bremssteuerbefehl zum Aktivieren oder Deaktivieren der Bremse
aus. (Siehe die Beschreibungen von J68 bis J72.)

m Alarmausgang (fir alle Alarme) -- ALM
(Funktionscodedaten = 99)

Dieses Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn eine der Schutzfunktionen aktiviert wurde
und der Umrichter in den Alarmmodus wechselt.

E29

Verzégerungszeit fiir ,,Frequenz erreicht” (fiir FAR2)

E30

Frequenz erreicht (Breite der Hysterese fiir FAR und FAR2)

In dem Moment, in dem die Ausgangsfrequenz den durch E30 angegebenen Wert fiir
»~Referenzfrequenz + Breite der Hysterese* erreicht, wird das Signal ,,Frequenz erreicht*
(FAR) eingeschaltet.

Nach der durch E29 angegebenen Verzégerungszeit wird das Signal ,,Frequenz erreicht 2%
(FAR?2) eingeschaltet.

Informationen iiber FAR und FAR?2 finden Sie in den Beschreibungen von E20, E21 und
E27.

Einzelheiten zu den Zeitabldufen finden Sie in der folgenden Grafik.

Frequenzsollwert Anderung des Frequenzsollwertes
Referenzfrequenz (1) + E30
Referenzfrequenz (1)
Referenzfrequenz (1) - E30
Referenzfrequenz (2) + E30
Referenzfrequenz (2) Ausgangsfrequenz
Referenzfrequenz (2) - E30
,Frequenz erreicht“-Signal FAR
Ein Ein
Verzdgerungszeit fur Verzdgerungs-
JFrequenz erreicht* E29 zeit far
~Frequenz
,Frequenz erreicht 2“-Signal FAR2 Ein erreicht” E29 Ein
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E31

Frequenzerkennung (Schwellenwert fiir FDT)

E32 Frequenzerkennung (Breite der Hysterese fiir FDT)
Das Signal FDT wird eingeschaltet, wenn die Ausgangsfrequenz den durch E31
angegebenen Schwellenwert iiberschreitet, und es wird ausgeschaltet, wenn die
Ausgangsfrequenz unter den ,,Schwellenwert fiir die Frequenz minus durch E32
angegebene Breite der Hysterese (E32)* fillt.
Sie miissen das Ausgangssignal FDT ,Frequenz erkannt* (Funktionscodedaten = 2) einer
der Digital-Ausgangsklemmen zuweisen.
- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 400,0 Hz.
Ausgangsfrequenz
Referenzfrequenz
Schwellenwert (E31)
Breite der Hysterese (E32)
Ausschaltwert
Zeit
Frequenz
erkannt
FDT Ein
Zeit
E34 Uberlast-Voralarm/Stromerkennung (Wert)
E35 Uberlast-Voralarm/Stromerkennung (Zeitgeber)
E37 Stromerkennung 2 (Wert)
E38 Stromerkennung 2 (Zeitgeber)

Diese Funktionscodes definieren Schwellenwert und Zeitdauer fiir die Ausgangssignale
,,Motoriiberlast-Voralarm* OL, ,,Strom erkannt* ID und ,,Strom erkannt 2* ID2.

m Signal ,MotorUberlast-Voralarm* -- OL

Das Signal OL dient zur Erkennung von Symptomen fiir einen Uberlastzustand (Alarmcode
OL 1) des Motors, sodass der Benutzer geeignete MaBnahmen ergreifen kann, bevor der
Alarm tatsichlich eintritt.

Das Signal OL wird eingeschaltet, wenn der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34
angegebenen Wert iiberschreitet. Ublicherweise werden die Daten von E34 auf 80 bis 90 %
der Daten von F11 (Schwellenwert des elektronischen thermischen Uberlastschutzes fiir
Motor 1) eingestellt. Geben Sie mithilfe von F10 (Auswahl Motorcharakteristik) und F12
(Thermische Zeitkonstante) auerdem die thermischen Eigenschaften des Motors an. Um
diese Funktion verwenden zu konnen, miissen Sie das Signal OL (Daten = 7) einer der
Digital-Ausgangsklemmen zuweisen.

m Signale ,Strom erkannt“ und ,Strom erkannt 2“ -- ID und ID2

Uberschreitet der Ausgangsstrom des Umrichters den durch E34 oder E37 angegebenen
Wert fiir einen lingeren Zeitraum als durch E35 oder E38 angegeben, wird das Signal ID
bzw. ID2 eingeschaltet. Die Signale ID oder ID2 werden ausgeschaltet, wenn der Ausgang
unter 90 % des Nenn-Betriebswertes absinkt. (Mindestdauer des Ausgangssignals: 100 ms.)

Um diese Funktion verwenden zu kénnen, miissen Sie das Signal ID (Daten = 37) bzw. ID2
(Daten = 38) einer der Digital-Ausgangsklemmen zuweisen.
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Ausgangsstrom

Ein

E39

Koeffizient fiir die Zeitdauer mit konstanter Zufuhr
E50 (Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige)

E39 und E50 geben die Koeffizienten fiir die Bestimmung der Zeitdauer mit konstanter
Zufuhr, die Lastwellendrehzahl und die Liniengeschwindigkeit sowie die fiir die Anzeige
des iiberwachten Ausgangsstatus an.

Berechnungsgleichung

Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50)
Frequenz x Koeffizient fiir die Zeitdauer mit konstanter
Zufuhr (E39)

Zeitdauer mit konstanter Zufuhr
(min) =

Lastwellendrehzahl = Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50) x Frequenz (Hz)
Liniengeschwindigkeit = Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50) x Frequenz (Hz)

Hierbei bezieht sich der Begriff ,,Frequenz® auf die bei den Einstellungen (Zeitdauer mit
konstanter Zufuhr, Lastwellendrehzahl bzw. Liniengeschwindigkeit) zu verwendende
,Referenzfrequenz* bzw. auf die fiir die Uberwachung anzuwendende ,,Ausgangsfrequenz
vor Schlupfkompensation*.

Bei einer auf 999,9 min oder dariiber eingestellten Zeitdauer mit konstanter Zufuhr oder bei
einem Nenner auf der rechten Seite von null (0) wird ,,999,9* angezeigt.

E40

PID-Anzeigekoeffizient A

E41

PID-Anzeigekoeffizient B

Diese Funktionscodes geben die PID-Anzeigekoeffizienten A und B an, die fiir die
Umwandlung eines PID-Sollwertes und dessen Riickkopplungswert in mnemonische
physikalische GroBen fiir die Anzeige verwendet werden.

- Einstellbereich der Daten: -999 bis 0,00 bis 9990 fiir die PID-Anzeigekoeffizienten A und
B.

m Anzeigekoeffizienten fir den PID-Prozesssollwert und dessen Rickkopplungswert
(JO1 =1 oder 2)

E40 gibt den Koeffizienten A an, der den Anzeigewert bei 100 & des Prozesssollwertes
bzw. dessen Riickkopplungswertes bestimmt, und E41 gibt den Koeffizienten B an, der den
Anzeigewert bei 0 % bestimmt.

Die Werte werden wie folgt angezeigt:

Anzeigewert = (PID-Prozesssollwert bzw. dessen Riickkopplungswert) (%) x
(Anzeigekoeffizient A - B) + B.
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Angezeigter Wert

PID-Anzeige-
koeffizient A
(E40)

PID-Anzeige-

koeffizient B

(E41)
PID-Prozesssollwert/
PID-Rickkopllungswert

Beispiel

Regelung des Drucks auf ca. 16 kPa (Sensorspannung 3,13 V), wobei der Drucksensor
Driicke zwischen 9 und 30 kPa bei einem Ausgangsspannungsbereich von 1 bis 5 V messen
kann:

Wihlen Sie die Klemme [12] fiir die Riickkopplung und stellen die Verstirkung auf 200 %
ein, sodass die Spannung von 5 V einem Wert von 100 % entspricht.

Mithilfe der folgenden Einstellungen von E40 und E41 konnen die Werte des PID-
Prozesssollwertes und dessen Riickkopplung am Bedienteil als Druck iiberwacht bzw.
angegeben werden.

E40 = 30,0: Festlegung des Anzeigewertes fiir den PID-Prozesssollwert bzw. dessen
Riickkopplung bei 100 %.

E41 = -7.5: Festlegung des Anzeigewertes fiir den PID-Prozesssollwert bzw. dessen
Riickkopplung bei 0 %.

Zur Regelung des Drucks auf 16 kPa stellen Sie am Bedienteil den Wert auf 16,0 ein.

Angezeigter Wert
PID-Anzeige-
koeffizient A
PID-Prozesssollwert/
PID-Ruckkopplungswert
PID-Anzeige-
koeffizient B
E41=-7,5

m Anzeigekoeffizienten fir den PID-T&nzerrollensollwert bzw. dessen
Ruckkopplungswert (JO1 = 3)

Bei PID-Ténzerrollenregelung liegt der Sollwert der PID-Ténzerrollenregelung bzw. dessen
Riickkopplungswert im Bereich von 100 %. Geben Sie daher den Wert bei +100 % des
PID-Sollwertes bzw. dessen Riickkopplungswert als Koeffizient A bei E40 und den Wert
bei -100 % als Koeffizient B bei E41 ein.

Angezeigter Wert
A

PID-Anzeigekoeffizient Ant A

b

e e e C LR PID-Anzeigekoeffizient B ntB
i | ' PID-Prozesssollwert/

PID-Rickkopllungswert
-100% 0% 100%
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Bei unipolarem Sensorausgang arbeitet die PID-Ténzerrollenregelung im Bereich von
0 bis +100 %. Geben Sie daher den Wert bei -100 % als Koeffizient B ein.

Angenommen, der Wert ,,b* entspricht dem Anzeigewert bei 0 %. Daraus folgt:
Anzeigekoeffizient B = 2b -A

Einzelheiten zur PID-Regelung finden Sie in den Beschreibungen ab JO1.

Informationen zu Anzeigeweise des PID-Sollwertes und dessen Riickkopplungswert
finden Sie in der Beschreibung von E43.

E42 LED-Anzeigefilter
E42 gibt die Filterzeitkonstante fiir die Anzeige der Ausgangsfrequenz, des Ausgangsstroms
und anderer Betriebsstatusinformationen an, die am LED-Monitor des Bedienteils
tiberwacht werden konnen. Treten aufgrund von Lastschwankungen oder aus anderen
Griinden Probleme mit dem Ablesen der auf dem Monitor angezeigten Daten auf, erhhen
Sie diese Filterzeitkonstante.

E43 LED-Monitor (Auswahl von Werten) E48 (LED-Monitor, Auswahl von Werten)

E43 gibt den zu tiberwachenden Wert an, der am LED-Monitor angezeigt werden soll.

Daten fiir Funktion Beschreibun
E43 (tiberwachte Werte) tbung
0 Drehzahlmonitor gigwahl durch Unterwerte des Funktionscodes
Effektivwert des Umrichter-Ausgangsstroms in
3 Ausgangsstrom A
mpere
4 TP — Effektivwert der Umrichter-
gangssp g Ausgangsspannung in Volt
8 Berechnetes Drehmoment Abtriebsdrehmoment des Motors in %
9 Eingangsleistung Eingangsleistung des Umrichters in kW
10 PID-Sollwert (Frequenz) * Siehe unter E40 und E41
Grofe der PID- .
12 Riickkopplung * Siehe unter E40 und E41
13 Zeitgeber (fiir Bis zum Ablauf des Zeitgebers verbleibende
Zeitgeberbetrieb) Zeit in Sekunden
14 PID-Ausgangswert * 100 % bei Maximalfrequenz
15 Lastfaktor Lastfaktor des Umrichters in %
Motorausgangs- . .
16 leistung Motorausgangsleistung in kW
* Wurde bei Funktionscode JO1 der Wert ,,0 eingestellt, wird ,,- - - -* am LED-Monitor angezeigt.

Die Angabe des Drehzahlmonitors mit E43 bietet eine Auswahl von Anzeigeformaten fiir
die Drehzahl, die mit E48 (LED-Monitor) gewihlt werden konnen.

9-67

6 'dey

S3AOISNOILMNNL




Definieren Sie das Anzeigeformat der Drehzahl am LED-Monitor anhand der folgenden

Tabelle.
Daten fiir Anzeigeformat des Unterwertes
E48

Ausgangs-

0 frequenz (vor Schlupf- Ausgedriickt in Hz
kompensation)
Ausgangs-

1 frequenz (nach Schlupf- | Ausgedriickt in Hz
kompensation)

2 Referenzfrequenz Ausgedriickt in Hz

3 Motordrehzahl (1/min) 120 + Anzahl der Pol (PO1) x Frequenz (Hz)

4 Lastwellendrehzahl Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50) x Frequenz
(1/min) (Hz)

5 Liniengeschwindigkeit Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50) x Frequenz
(m/min) (Hz)
Zeitdauer mit konstanter Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige (E50) - Frequenz

6 feauct mi (Hz) x Koeffizient fiir die Zeitdauer mit konstanter
Zufuhr (min)

Zufuhr
E45 LCD-Monitor (Auswahl von Werten)

E45 gibt den Anzeigemodus des LCD-Monitors an, wenn sich der Umrichter im
Betriebsmodus befindet und ein Multifunktions-Bedienteil verwendet wird.

Daten fiir E45 Funktion
0 Betriebsstatus, Drehrichtung und Bedienerfithrung
1 Balkengrafiken fiir Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom und berechnetes
Drehmoment
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Beispiel fiir die Anzeige bei E45 = 0 (wihrend des Betriebs)

Anzeigen des
LED-Monitors

Betriebs-

status Drehrichtungs-
anzeige
Bediener-
fihrung

Anzeigen fur
Betriebsstatus
und
Bedienmittel

Beispiel fiir die Anzeige bei E45 = 1 (wihrend des Betriebs)

Ausgangsfrequenz

Balkengrafiken

Ausgangsstrom
Berechnetes
Drehmoment
X
Q
©
©
M
C
P
a
Skalenendwerte der Balkengrafiken o)
Z
Angezeigter Wert Skalenendwert 8
©)
Ausgangsfrequenz Maximalfrequenz %
gangstreq (FO3/A01) a
Ausgangsstrom Nennstrom des Umrichters x 200 %
Berechnetes Nenndrehmoment des Motors x 200 %
Drehmoment
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E46

LCD-Monitor (Sprachauswahl)

E46 gibt wie nachfolgend dargestellt die Sprache an, die am Multifunktions-Bedienteil
angezeigt wird:

Daten fiir E46 Sprache
0 Japanisch
1 Englisch
2 Deutsch
3 Franzosisch
4 Spanisch
5 Italienisch

E47

LCD-Monitor (Kontrasteinstellung)

E47 gibt wie nachfolgend dargestellt den Kontrast des LCD-Monitors am Multifunktions-
Bedienteil an:

Daten fir E47 | 0, 1, 2, 3, 4, 5,6, 7, 8, 9, 10

Kontrast Niedrig < » Hoch

E48

LED-Monitor (Drehzahlmonitor) E43 (LED-Monitor, Auswahl von Werten)

Siehe die Beschreibung von E43.

E50

Koeffizient fiir die Drehzahlanzeige
E39 (Koeffizient fiir die Zeitdauer mit konstanter Zufuhr)

Siehe die Beschreibung von E39.

E51

Anzeigekoeffizient fiir Eingangs-Wattstunden

E51 gibt den Anzeigekoeffizienten (Multiplikationsfaktor) fiir die Anzeige der Eingangs-

Wattstunden (4_70) in einem Teil der Wartungsinformationen am Bedienteil an.
Eingangs-Wattstunden = Anzeigekoeffizient (ES1-Daten) x Eingangs-Wattstunden (kWh)

Zum Loschen der Eingangs-Wattstundendaten setzen Sie den Funktionscode E51
auf ,,0.000%, wodurch die Daten auf ,,0 gesetzt werden. Achten Sie nach dem
Loschen darauf, dass Sie die ES51-Daten wieder auf den vorherigen Wert
einstellen. Andernfalls werden die Eingangs-Wattstundendaten nicht aufsummiert.

Hinweis
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E52 Bedienteil (Meniianzeigemodus)

ES2 bietet fiir das Standard-Bedienteil wie nachfolgend dargestellt die Auswahl aus drei
Arten der Meniianzeige.

Da}t;: 5112fur Meniianzeigemodus Angezeigte Meniis
0 Bearbeitungsmodus fiir Meniis Nr. 0 und 1
Funktionscodedaten
1 Kontrollmodus fiir Menii Nr. 2
Funktionscodedaten
2 Alle Meniis Meniis O bis 6

Am Multifunktions-Bedienteil werden ungeachtet der ES52-Daten stets alle

Hinweis . . o1 o 1s . .
Meniielemente (einschlieBlich zusitzlicher Meniielemente) angezeigt.

Die am Standard-Bedienteil zur Verfiigung stehenden Meniis werden nachfolgend

beschrieben.
Anzeige
.. . am .
Menii Menii LED- Hauptfunktionen
Monitor
« Zeigt nur Basisfunktionscodes zur Anpassung des
#0 »Schnell. Par. O.Fnc Umrichterbetriebs an.
IF F-Codes
**== | (Grundfunktionen) %
E-Codes (Erweiterte -?o
[.E_ _ | Funktionen an den
Anschlussklemmen)
F-Codes E
L.C__ . pd
(Steuerfunktionen) . . <
P-Codes (Parameter fiir Bei Auswahl dieser 4
LP__ Motor 1) Funktionen werden %
% « deren Daten
#1 ,Par.Andern IH_ H-Codes ' angezeigt und 8
(Hochleistungsfunktionen) K6 " o
— Onnen gedndert S
/A A-Codes (Parameter fiir werden. m
== 1| Motor 2) ()]
1J J-Codes
*“—— | (Anwendungsfunktionen)
LY y-Codes
* " —— | (Verbindungsfunktionen)
/o 0-Codes (optionale
*“—— | Funktionen)
Zeigt nur Funktionscodes an, die von der
« Werkseinstellung abweichend eingestellt wurden.
#2 »Par.Check 2rEP Sie konnen diese Funktionscodedaten iibernehmen
oder dndern.
« Zeigt die fiir die Wartung oder einen Testlauf
#3 »Betr.Anzg. 3.0PE erforderlichen Betriebsinformationen an.
#4 ,.J/O Check* 4.1 o Zeigt Informationen iiber I/O-Schnittstellen an.
“ Zeigt Wartungsinformationen einschlielich der
#5 »wartung 5.CHE kumulativen Laufzeit an.
Zeigt die letzten vier Alarmcodes an. Sie erhalten
#6 ,,Alarm Info* 6.AL die Betriebsinformationen fiir den Zeitpunkt, an
dem der Alarm auftrat.

Einzelheiten zu jedem Meniielement finden Sie im Kapitel 3, ,BEDIENUNG UBER
DAS BEDIENTEIL".
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E59

Signaldefinition fiir Anschlussklemme [C1] (Funktion C1/V2)

E59 definiert die Eigenschaft der Anschlussklemme [C1] entweder als Stromeingang fiir
+4 bis +20 mA DC (Funktion C1) oder Spannungseingang fiir 0 bis +10 V DC (Funktion
V2). AuBer dieser Einstellung miissen Sie den Schalter SW7 auf der Schnittstellen-
Leiterplatte wie nachfolgend aufgefiihrt einstellen.

Daten fiir ES9 Eingangskonfiguration Position von SW7
0 Stromeingang: 4 bis 20 mA DC (Funktion C1) C1
1 Spannungseingang: 0 bis +10 V DC (Funktion V2
V2)

Hinweis Um die Anschlussklemme [C1] als Eingang fiir den PTC-Widerstand zu
verwenden, stellen Sie die ES9-Daten auf ,,0 ein.

E61 Erweiterte Funktion an Anschlussklemme [12]
E62 Erweiterte Funktion an Anschlussklemme [C1] (Funktion C1)
E63 Erweiterte Funktion an Anschlussklemme [C1] (Funktion V2)

E61, E62 und E63 definieren die Eigenschaft der Anschlussklemmen [12], [C1] (Funktion
C1) bzw. der Anschlussklemme [C1] (Funktion V2))

Fiir diese Anschlussklemmen miissen keine Einstellungen vorgenommen werden, wenn sie
als Quellen fiir Frequenzsollwerte verwendet werden sollen.

Daten fiir
E61, E62 Funktion Beschreibung
oder E63
0 Keine --
Hierbei handelt es sich um einen analogen
Hilfsfrequenzeingang, der zum Frequenzsollwert
1 Hilfsfrequenzsollwert 1 1 (FO1) addiert wird. Er wird keinesfalls zum

Frequenzsollwert 2, zu einem
Festfrequenzsollwert oder zu anderen
Frequenzsollwerten addiert.

Hierbei handelt es sich um einen analogen
Hilfsfrequenzeingang, der zu allen

2 Hilfsfrequenzsollwert 2 | Frequenzsollwerten einschlieBlich des
Frequenzsollwertes 1, Frequenzsollwertes 2 und
der Festfrequenzsollwerte addiert wird.

Dieser Eingang ist fiir Temperatur, Druck oder
andere Sollwerte vorgesehen, die fiir die PID-

3 PID-Sollwert 1 Regelung gelten.
Auflerdem muss Funktionscode JO2 konfiguriert
werden.
. : Dieser Eingang ist fiir den Riickkopplungswert
5 gﬁgﬁi (;1 ;;IEE(Z, von Temperatur, Druck usw. fiir die PID-

Regelung vorgesehen.

Wurden diese Anschlussklemmen auf dieselben Daten eingestellt, gilt die
folgende Abarbeitungsprioritit:

E61 > E62 > E63

Bei Auswahl der UP/DOWN-Steuerung (FOI, C30 = 7) werden die
Hilfsfrequenzsollwerte 1 und 2 ignoriert.

Hinweis
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E65

Erkennung des Referenzsignalausfalls (Dauerbetriebsfrequenz)

Fillt der analoge Frequenzsollwert (iiber die Anschlussklemmen [12] und [C1] (Funktion
C1/V2) innerhalb von 400 ms um mehr als 10 % unter den erwarteten Frequenzsollwert,
geht der Umrichter davon aus, dass ein Leitungsbruch in der Leitung des analogen
Frequenzsollwertes vorliegt, und setzt den Betrieb mit der Frequenz fort, die durch das
Verhiltnis von E65 zur Referenzfrequenz festgelegt ist. Kehrt der Wert des
Frequenzsollwertes (als Spannung oder Strom) auf einen hoheren Wert als durch E65
festgelegt zuriick, geht der Umrichter davon aus, dass der Leitungsbruch behoben wurde,
und setzt den Betrieb mit dem Frequenzsollwert fort.

Frequenzsollwert Gber
Analogeingang

Referenzsignalausfall erkannt Ei
F OFF i

Voreingestellter Frequenzsollwert

Interner Frequenzsollwert

In der obigen Grafik ist f1 der Wert des zu einem beliebigen Zeitpunkt erfassten analogen
Frequenzsollwertes. Die Erfassung wird in regelméBigen Zeitabstinden wiederholt, um die
Leitungsverbindung des analogen Frequenzsollwertes kontinuierlich zu iiberwachen.

Hinweis Vermeiden Sie beim analogen Frequenzsollwert eine abrupte Spannungs- oder
Stromidnderung. Die abrupte Anderung konnte als Leitungsbruch interpretiert
werden.

Die Einstellung der E65-Daten auf ,,999% ermdglicht die Ausgabe des Signals
,~Referenzsignalausfall erkannt®, jedoch nicht die Anderung der Referenzfrequenz
(der Umrichter lduft mit dem angegebenen analogen Frequenzsollwert).

Bei E65 = 0 oder 999 betrigt der Wert des Referenzsignals, bei dem ein
Leitungsbruch erkannt wird, ,,f1 x 0,2°.

Bei E65 = 100 (%) oder hoher betrigt der Wert des Referenzsignals, bei dem ein
Leitungsbruch erkannt wird, ,,f1 x 1%

Die Einstellung des Analogeingangs (Filterzeitkonstanten C33, C38 und C43) hat
keinen Einfluss auf die Erkennung des Referenzsignalausfalls.

E98

Funktion der Anschlussklemme [FWD]EO1 bis E05 (Funktion der
Anschlussklemmen [X1] bis [X5])

E99

Funktion der Anschlussklemme [REV]EO1 bis EO05 (Funktion der
Anschlussklemmen [X1] bis [X5])

Einzelheiten zur Befehlszuweisung zu den Anschlussklemmen [FWD] und [REV] finden
Sie in den Beschreibungen von EO1 bis EO0S.
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9.2.3 C-Codes (Steuerfunktionen)

CO1 bis
co3

Ausblendfrequenz 1, 2 und 3

co4

Ausblendfrequenz (Breite der Hysterese)

Mithilfe dieser Funktionscodes kann der Umrichter drei verschiedene Punkte der
Ausgangsfrequenz ausblenden, um Resonanzpunkte zu iiberspringen, die durch den Motor
und die Eigenfrequenz der angetriebenen Maschine verursacht werden.

- Wihrend der Erh6hung der Referenzfrequenz behilt der Umrichter in dem Moment, in
dem die Referenzfrequenz den unteren Wert des Ausblendfrequenzbandes erreicht, diesen
unteren Frequenzwert als Ausgang bei. Uberschreitet die Referenzfrequenz den oberen
Wert des Ausblendfrequenzbandes, iibernimmt die interne Referenzfrequenz den Wert
der Referenzfrequenz. Bei der Verringerung der Referenzfrequenz ist die Situation
umgekehrt.

- Wenn sich mehr als zwei Ausblendfrequenzbénder iiberlappen, iibernimmt der Umrichter
die niedrigste Frequenz innerhalb der sich iiberlappenden Bénder als untere Frequenz und
die hochste Frequenz als obere Frequenz. Siehe rechts unten in der Abbildung.

Interne Referenz- Interne Referenz-
frequenz frequenz

Ausblendfrequenz (Band)
(Co4)

Ausblend- Tatsachl.  Ausblend-
frequenz (Band) Ausblend-  Ausblend- frequenz
(C04) frequenz 3 pand Band
(C02) (Band) Ausblend-
(C04) usble

Ausblend- frequenz 2
frequenz Ausblendfrequenz 2 (C02)
(C02)

(Band)

(

)

Ausblendfrequenz 1
Ausblendfrequenz 1 (C02)
(C02)

Referenzfrequenz Referenzfrequenz

m Aussblendfrequenzen 1, 2 und 3 (C01, C02 und C03)

Gibt die Mitte des Ausblendfrequenzbandes an.

- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 400,0 (Hz) (Die Einstellung ,,0,0° bewirkt, dass kein
Ausblendfrequenzband eingestellt ist.)

m Breite der Ausblendfrequenzhysterese) (C04)

Gibt die Breite der Ausblendfrequenzhysterese an.

- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 30,0 (Hz) (Die Einstellung ,,0,0* bewirkt, dass kein
Ausblendfrequenzband eingestellt ist.)

CO05 bis
C19

Festfrequenz 1 bis 15

m Mit diesen Funktionscodes werden 15 Frequenzen angegeben, die zum Antrieb des

Motors mit den Frequenzen 1 bis 15 benétigt werden.
Die Ein- und Ausschaltung der Klemmenbefehle SS1, $S2, $S§4 und SS8 schaltet die
Referenzfrequenz des Umrichters selektiv in 15 Stufen. Einzelheiten der Zuweisung von

Klemmenfunktionen finden Sie in den Beschreibungen der Funktionscodes EO1 bis E05,
,,Funktion der Anschlussklemmen [X1] bis [X5]%.

- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 400,0 Hz.
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Durch die nachfolgend aufgefiihrten Kombinationen von SS1, $52, $§4 und $S8 werden die
Frequenzen ausgewdhlt.

SS8 SS4 S$S2 SS1 Ausgewihlter Frequenzsollwert
AUS AUS AUS AUS Keine Festfrequenz *
AUS AUS AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
AUS AUS EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
AUS AUS EIN EIN C07 (Festfrequenz 3)
AUS EIN AUS AUS CO08 (Festfrequenz 4)
AUS EIN AUS EIN CO09 (Festfrequenz 5)
AUS EIN EIN AUS C10 (Festfrequenz 6)
AUS EIN EIN EIN C11 (Festfrequenz 7)
EIN AUS AUS AUS C12 (Festfrequenz 8)
EIN AUS AUS EIN C13 (Festfrequenz 9)
EIN AUS EIN AUS C14 (Festfrequenz 10)
EIN AUS EIN EIN C15 (Festfrequenz 11)
EIN EIN AUS AUS C16 (Festfrequenz 12)
EIN EIN AUS EIN C17 (Festfrequenz 13)
EIN EIN EIN AUS C18 (Festfrequenz 14)
EIN EIN EIN EIN C19 (Festfrequenz 15)

* Keine Festfrequenz* gilt auch fiir Frequenzsollwert 1 (FO1), Frequenzsollwert 2 (C30) und andere
Sollwertquellen auBer den Festfrequenzsollwerten.

Um diese Funktionen zu nutzen, miissen Sie die Festfrequenzauswahlbefehle SS1, SS2, SS4
und SS8 (Daten = 0, 1, 2 und 3) den Digital-Eingangsklemmen zuweisen.

Informationen iiber Zusammenhidnge zwischen Festfrequenzbetrieb und anderen
Frequenzsollwerten finden Sie im Abschnitt 4.2, ,Blockschaltbild fiir die
Ausgangsfrequenz®.

m Bei aktivierter PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3)

Bei PID-Regelung kann ein Festfrequenzsollwert als voreingestellter Wert (drei
unterschiedliche Frequenzen) angegeben werden. Er kann auBlerdem als manueller
Drehzahlbefehl auch bei abgeschalteter PID-Regelung (Hz/PID = ON) oder als primére
Referenzfrequenz bei PID-Ténzerrollenregelung verwendet werden.

» PID-Sollwert

SS8 SS4 SS1,S8S2 Sollwert

AUS AUS - Sollwert mittels JO2
AUS EIN - Festfrequenz: mittels CO8
EIN AUS - Festfrequenz: mittels C12
EIN EIN - Festfrequenz: mittels C16

C08, C12 und C16 konnen in einer Schrittweite von 1 Hz angegeben werden. Nachfolgend
sind die Umrechnungsformeln fiir den PID-Sollwert und die anzugebenden Daten
aufgefiihrt.
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Anzugebende Daten = PID-Sollwert (%) X Maximalfrequenz (F03) + 100
Anzugebende Daten (C08/C12/C16)

PID-Sollwert (%) = Maximalfrequenz (FO3) x100
* Manueller Drehzahlbebefehl
SS8, SS4 MY/ SS1 Ausgewihlte Frequenz
- AUS AUS Keine Festfrequenz
- AUS EIN CO05 (Festfrequenz 1)
- EIN AUS C06 (Festfrequenz 2)
- EIN EIN CO07 (Festfrequenz 3)

Informationen iiber PID-Sollwerte siche Abschnitt 4.5, , PID-Prozessregelungsblock*,
und Abschnitt 4.6, ,,PID-Tinzerregelungsblock®.

C20

Tippfrequenz

C20 gibt die beim Tippbetrieb verwendete Frequenz an.
- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 400,0 Hz.

Einzelheiten der Zuweisung des Tippbetriebs finden Sie in den Beschreibungen der
Funktionscodes EO1 bis E05, ,,Funktion der Anschlussklemmen [X1] bis [X5]*.

C21

Zeitgeberbetrieb

C21 aktiviert bzw. deaktiviert einen Zeitgeberbetrieb, der durch einen Betriebsbefehl
ausgelost wird und fiir die zuvor mithilfe der Tasten ~ / & angegebene Zeitzdhlung

andauert. Die Bedienung des Zeitgebers ist nachfolgend dargestellt.

Daten fiir C21 Funktion
0 Zeitgeberbetrieb deaktivieren
1 Zeitgebetrieb aktivieren
Tioo Durch Betiitigen der Taste &= wihrend der Abwirtszihlung des Zeitgebers kann

der Zeitgeberbetrieb beendet werden.

¢ Auch bei der Einstellung C21 = 1 kann der Zeitgeber nicht mehr mit der Taste
fwy gestartet werden, wenn der Zeitgeber auf ,,0° eingestellt wurde.

* Durch Anwendung der Klemmenbefehle FWD oder REV anstelle des
Tastenbefehls kann der Zeitgeberbetrieb ebenfalls gestartet werden.

Arbeitsweise des Zeitgebers (Beispiel)

Vorbereitung

* Stellen Sie die E43-Daten auf ,,13* (LED-Monitor) zur Anzeige der Zeitgeberzdhlung am
LED-Monitor und C21 (Zeitgeberbetrieb aktivieren) auf ,,1* ein.

* Geben Sie die fiir den Zeitgeberbetrieb geltende Referenzfrequenz an. Ist das Bedienteil
die Quelle fiir den Frequenzsollwert, driicken Sie die Taste &, um den Drehzahlmonitor
zu dndern, und geben die gewiinschte Referenzfrequenz an.
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Auslosen des Zeitgeberbetriebs mit der Taste w3

(1) Driicken Sie, wihrend die Zeitzdhlung des Zeitgebers am LED-Monitor angezeigt wird,
die Tasten
~ 1 &, um den Zeitgeber auf die gewiinschte Zeit in Sekunden einzustellen. Beachten
Sie dabei, dass die Zidhlung des Zeitgebers am LED-Monitor als Ganzzahl ohne
Dezimalpunkt angezeigt wird.

(2) Driicken Sie die Taste fwi. Der Motor lduft an und der Zeitgeber beginnt mit der
Abwirtszéhlung. Nach Ablauf der Zdhlung stoppt der Motor, ohne dass die Taste &%
gedriickt werden muss. (Der Zeitgeberbetrieb ist auch dann moglich, wenn der LED-
Monitor einen anderen Wert als die Zeitgeberzdhlung anzeigt.)

Hinweis Nach Ablauf der Zeitgeberzdhlung, die durch einen Klemmenbefehl wie z. B.
FWD ausgelost wurde, bremst der Umricht bis zum Stopp ab und der LED-
Monitor zeigt in diesem Moment abwechselnd die Werte End und einen
bestimmten Anzeigewert (0 fiir die Zeitgeberzeitzéhlung) an. Durch Ausschalten
des Befehls FWD kehrt der LED-Monitor zum Anzeigewert zuriick.

C30

Frequenzsollwert 2 FO1 (Frequenzsollwert 1)

Einzelheiten zum Frequenzsollwert 2 finden Sie in der Beschreibung von FO1.

C31

Einstellung des Analogeingangs fiir [12] (Offset)

C33 (Einstellung des Analogeingangs fiir [12], Offset)

C36 (Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion C1), Offset)
C38 (Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion C1),
Filterzeitkonstante)

C41 (Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion V2), Offset)
C43 (Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion V2),
Filterzeitkonstante)

Mit C31, C36 bzw. C41 konfigurieren Sie einen Offset fiir einen analogen Spannungs-
/Stromeingang an den Anschlussklemmen [12], [C1] (Funktion C1) bzw. [C1] (Funktion
V2). In der folgenden Tabelle sind die gegenseitigen Wechselbeziehungen
zusammengefasst. Der Offset gilt auch fiir Signale von einem externen Geriit.

Analogeingang Offset Filterzeitkonstante
Klemme [12] C31 C33
Klemme [C1] (Funktion C1) C36 C38
Klemme [C1] (Funktion V2) C41 C43

Mit C33, C38 bzw. C44 konfigurieren Sie eine Filterzeitkonstante fiir einen analogen
Spannungs-/Stromeingang an den Anschlussklemmen [12], [C1] (Funktion C1) bzw. [C1]
(Funktion V2). Je grofler die Zeitkonstante, desto langsamer die Reaktion. Geben Sie eine
geeignete Filterzeitkonstante an und beriicksichtigen dabei die Reaktionsgeschwindigkeit
der Maschine (Last). Bei FEingangsspannungsschwankungen aufgrund von
Leitungsstorungen erhohen Sie die Zeitkonstante.

C32

Einstellung des Analogeingangs fiir [12] (Verstarkung)F18 (Offset,

Frequenzsollwert 1)

Siehe die Beschreibung von F18.
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C33

Einstellung des Analogeingangs fiir [12] (Filterzeitkonstante)
C31 (Einstellung des Analogeingangs fiir [12], Offset)

Siehe die Beschreibung von C31.

C34

Einstellung des Analogeingangs fiir [12] (Basispunkt der Verstarkung)
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1)

Siehe die Beschreibung von F18.

C35

Einstellung des Analogeingangs fiir [12] (Polaritat)

Um die Anschlussklemme [12] als Eingang fiir -10 bis +10 V DC zu verwenden, stellen Sie
diese Funktionscodedaten auf ,,0“. Bei C35 = 1 wird ein negativer Wert am Eingang im
Umrichter als 0 V DC behandelt.

Daten fiir C35 Polaritdt |Zuldssiger Eingangsbereich an Anschlussklemme
[12]

0 Bipolar -10 bis +10 V DC

1 Unipolar 0bis +10 VDC

C36

Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion C1), Offset)
C31 (Einstellung des Analogeingangs fiir [12], Offset)

Siehe die Beschreibung von C31.

C37

Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion C1) (Verstirkung)
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1)

Siehe die Beschreibung von F18.

C38

Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion C1) (Filterzeitkonstante)
C31 (Einstellung des Analogeingangs fiir [12], Offset)

Siehe die Beschreibung von C31.

C39

Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion C1) (Basispunkt der Verstirkung)
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1)

Siehe die Beschreibung von F18.

C41

Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion V2) (Offset)
C31 (Einstellung des Analogeingangs fiir [12], Offset)

Siehe die Beschreibung von C31.

C42

Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion V2) (Verstiarkung)
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1)

Siehe die Beschreibung von F18.
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C43 Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion V2) (Filterzeitkonstante)
C31 (Einstellung des Analogeingangs fiir [12], Offset)
Siehe die Beschreibung von C31.
C44 Einstellung des Analogeingangs fiir [C1] (Funktion V2) (Basispunkt der Verstirkung)
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1)
Siehe die Beschreibung von F18.
C50 Offset (Frequenzsollwert 1) (Basispunkt des Offsets)
F18 (Offset, Frequenzsollwert 1)
Einzelheiten zur Einstellung des Basispunkts des Offsets fiir den Frequenzsollwert 1 finden
Sie in der Beschreibung von F18.
C51 Offset (PID-Sollwert 1) (Offset-Wert)
C52 Offset (PID-Sollwert 1) (Basispunkt des Offsets)
Mit diesen Funktionscodes werden der Offset und der Basispunkt des Offsets fiir den
analogen PID-Sollwert 1 angegeben, sodass Sie Beziehungen zwischen Analogeingang und
PID-Sollwerten definieren kénnen.
Die Einstellung ist identisch mit der von Funktionscode F18. Einzelheiten hierzu
finden Sie in der Beschreibung von F18.
. Beachten Sie, dass die Funktionscodes C32, C34, C37, C39, C42 und C44 fiir alle
Hinweis
Frequenzsollwerte gelten.
m Offset-Wert (C51)
- Einstellbereich der Daten: -100,00 bis 100,00 (%)
m Basispunkt des Offsets (C52)
- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 100,00 (%)
C53 Auswahl des normalen/invertierten Betriebs (Frequenzsollwert 1)

C53 schaltet die Referenzfrequenz des Frequenzsollwertes 1 (FO1) zwischen normal und
invertiert um.

Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen der Funktionscodes EO1 bis
E05, Klemmenbefehl IVS, ,,Umschaltung zwischen normalem und invertiertem
Betrieb® (Funktionscodedaten = 21).
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9.24

P-Codes (Parameter fur Motor 1)

PO1

Motor 1 (Anzahl der Pole) A15 (Motor 2, Anzahl der Pole)

PO1 gibt die Anzahl der Pole des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des
Motors aufgefiihrten Wert ein. Diese Einstellung dient zur Anzeige der Motordrehzahl am
LED-Monitor (siche unter E43). Die folgende Gleichung wird zur Umrechnung verwendet.

Motordrehzahl (1/min) = $x Frequenz (Hz)

Anzahl der Pole

P02

Motor 1 (Nennleistung) A16 (Motor 1, Nennleistung)

P02 gibt die Nennleistung des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgefiihrten Nennwert ein.

Daten fiir P02 Einheit Bemerkungen

kW Bei P99 =0, 3 oder 4

0,01 bis 30,00

PS Bei P99 =1

P03

Motor 1 (Nennstrom) A17 (Motor 1, Nennstrom)

P02 gibt den Nennstrom des Motors an. Geben Sie den auf dem Typenschild des Motors
aufgefiihrten Nennwert ein.

P04

Motor 1 (Automatische Abstimmung) A18 (Motor 1, Automatische Abstimmung)

Der Umrichter erkennt automatisch Motorparameter und legt sie in seinem internen
Speicher ab. Grundsitzlich miissen Sie keine Abstimmung vornehmen, wenn Sie einen
Fuji-Standardmotor mit einer Standardverbindung zum Umrichter verwenden.

Fithren Sie in den folgenden Fillen eine automatische Abstimmung durch, da die
Motorparameter von denen der Fuji-Standardmotoren abweichen, sodass Sie bei den
folgenden Steuerungen/Regelungen das beste Betriebsverhalten erzielen: automatische
Drehmomenterhohung, Uberwachung der Drehmomentberechnung, automatischer
Energiesparbetrieb, = Drehmomentbegrenzer,  automatische = Verzogerung  (keine
Energieriickgewinnung), automatische Suche nach der Motorleerlaufdrehzahl,
Schlupfkompensation, Drehmomentvektor-Steuerung, Droop-Regelung und Uberlaststopp.

¢ Der anzutreibende Motor stammt von anderen Herstellern oder ist kein Standardmotor
* Lange Verkabelung zwischen Motor und Umrichter
¢ Drossel zwischen Motor und Umrichter installiert

Einzelheiten zur automatischen Abstimmung finden Sie in der Bedienungsanleitung
des FRENIC-Multi (INR-SI47-1094-E), Abschnitt 4.1.3, ,,Vorbereitungen fiir den
Testbetrieb des Motors - Einstellen von Funktionscodedaten®.

P05

Motor 1 (Online-Abstimmung) A19 (Motor 2, Online-Abstimmung)

Die Prozentwerte fiir Primér- und Sekundidrwiderstand (%R1) und (%R?2) 'ain.(.iern sich bei
einer Erhohung der Motortemperatur. PO5 ermdglicht die Abstimmung dieser Anderung bei
in Betrieb befindlichem Umrichter (online).
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P06 Motor 1 (Leerlaufstrom) P12 (Motor 1, Nenn-Schlupffrequenz)
A20 (Motor 1, Leerlaufstrom)

PO7 Motor 1 (%R1) A21 (Motor 1, %R1)

P08 Motor 1 (%X) A22 (Motor 2, %X)

Mit P06 bis PO8 sowie P12 geben Sie den Leerlaufstrom und mit %R1 bzw. %X die Nenn-
Schlupffrequenz an. Die geeigneten Werte entnehmen Sie dem Priifbericht des Motors oder
erhalten diese vom Hersteller des Motors.

Durch die automatische Abstimmung werden diese Parameter automatisch eingestellt.

M Leerlaufstrom (P06)
Geben Sie den vom Motorhersteller erhaltenen Wert ein.

H %R1 (P07)
Geben Sie den mithilfe der folgenden Gleichung berechneten Wert ein.

R1+ Kabel /R1

BRI =
V/HBxI)

x 100 (%)

wobeli:

R1: Primirwiderstand des Motors ()
Kabel/R1: Widerstand des Ausgangskabels (Q)
V: Nennspannung des Motors (V)

I:  Nennstrom des Motors (A)

P

B %X (P08) S
Geben Sie den mithilfe der folgenden Gleichung berechneten Wert ein. ©
%X = X1+ X2x XM /(X2 + XM) + Kabel/X><100 (%)E

V/GHBxI) =

~

d

. (@)

wobei: %
X1: Primar-Streurecaktanz des Motors (£2) 8
X2: Sekundir-Streureaktanz des Motors (auf Primér-Streureaktanz umgerechnet) (€2) %
w

XM: Ausgangs-Blindwiderstand des Motors (£2)
Kabel/X: Blindwiderstand des Ausgangskabels ()
V: Nennspannung des Motors (V)

I.  Nennstrom des Motors (A)

B Nenn-Schlupffrequenz (P12)

Rechnen Sie den vom Motorhersteller erhaltenen Wert mithilfe der folgenden Gleichung in
Hz um und geben den umgerechneten Wert ein. (Hinweis: Der auf dem Typenschild des
Motors aufgefiihrte Nennwert ist gelegentlich hoher.)

Nenn-Schlupffrequenz (Hz) (Synchrondrehzahl - Nenndrehzahl)

= Synchrondrehzahl x Basisfrequenz

Hinweis Als Blindwiderstand verwenden Sie den Wert bei Basisfrequenz 1 (F04).
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P09

Motor 1 (Schlupfkompensationsverstiarkung fiir Antrieb)
A23 (Motor 2, Schlupfkompensationsverstirkung fiir Antrieb)

P10

Motor 1 (Reaktionszeit der Schlupfkompensation)
A24 (Motor 2, Reaktionszeit der Schlupfkompensation)

P11

Motor 1 (Schlupfkompensationsverstirkung fiir Bremsung)
A25 (Motor 2, Schlupfkompensationsverstirkung fiir Bremsung)

P09 und P11 bestimmen die Grofle der Schlupfkompensation in % separate fiir Antrieb und
Bremsung. Die Angabe von 100 % kompensiert den Nennschlupf des Motors vollstindig.
Eine iibermifBige Kompensation (P09, P11 > 100 %) kann zu Schwingungen im System
fithren. Uberpriifen Sie den Betrieb der Maschine daher sorgfiltig.

P10 bestimmt die Reaktionszeit der Schlupfkompensation. Grundsitzliche braucht die
Standardeinstellung nicht verdndert zu werden. Wenn Sie die Einstellung verdndern
miissen, wenden Sie sich an Thren Vertreter von Fuji Electric.

P12

Motor 1 (Nenn-Schlupffrequenz) P06 (Motor 1, Leerlaufstrom)
P07 (Motor 1, (%R1)
P08 (Motor 1, %X)
A26 (Motor 2, Nenn-Schlupffrequenz)

Einzelheiten zur Einstellung der Nenn-Schlupffrequenz von Motor 1 finden Sie in den
Beschreibungen von P06 bis P0O8.

P99

Auswahl Motor 1 A39 (Auswahl Motor 2)

P99 gibt den zu verwendenden Motor an.

Daten fiir Motortyp
P99
0 Motorcharakteristik 0 (Fuji-Standardmotoren, Baureihe 8)
1 Motorcharakteristik 1 (Motoren mit PS-Angabe)
3 Motorcharakteristik 3 (Fuji-Standardmotoren, Baureihe 6)
4 Andere Motoren

Bei der automatischen Steuerung (z.B. automatische Drehmomenterhohung und
automatischer Energiesparbetrieb) oder beim elektronischen thermischen Uberlastschutz
des Motors werden die Motorparameter und -charakteristiken verwendet. Zur Anpassung
der Eigenschaften eines Steuersystem an die des Motors wihlen Sie die Charakteristik des
Motors und stellen die HO3-Daten (Dateninitialisierung) auf ,2“, um die im Umrichter
gespeicherten alten Motorparameter zu aktualisieren. Nach Abschluss der Initialisierung
sind die Daten von P03, P06, PO7 und PO8 sowie die zugehdrigen internen alten Daten
automatische aktualisiert.

Geben Sie bei P99 je nach Motortyp die folgenden Daten ein:

* P99 = 0 (Motorcharakteristik 0:  Fuji-Standardmotoren, Baureihe 8 (aktueller Standard)
* P99 = 3 (Motorcharakteristik 3:  Fuji-Standardmotoren, Baureihe 6 (fritherer Standard)
* P99 = 4 (Andere Motoren): Motoren anderer Hersteller oder unbekannte Motoren

e Bei P99 = 4 (Andere Motoren) lauft der Umrichter gemiB der

HinWeis  \ fotorcharakteristik von Fuji-Standardmotoren der Baureihe 8.

¢ Der Umrichter unterstiitzt auch Motoren mit einer Leistungsangabe in PS (in
Nordamerika tibliche Angabe, P99 = 1).
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9.2.5 H-Codes (Hochleistungsfunktionen)

HO3

Dateninitialisierung

Mit HO3 werden die aktuellen Funktionscodedaten auf die Werkseinstellung initialisiert
bzw. es werden die Motorparameter initialisiert.

Zur Anderung von HO3-Daten miissen die Tasten & + (N bzw. §8 + & gleichzeitig

betitigt werden.

Daten fiir

HO3 Funktion

Initialisierung deaktivieren
0 (Durch den Benutzer manuell vorgenommene Einstellungen bleiben
erhalten.)

1 Alle Funktionscodedaten auf Werkseinstellungen initialisieren

Parameter von Motor 1 anhand von P02 (Nennleistung) und P99 (Auswahl
Motor 1) initialisieren.

Von der Initialisierung betroffene Funktionscodes: P01, P03, P06 bis P12
sowie Konstanten fiir die interne Steuerung.

(Diese Funktionscodes werden mit den Werten initialisiert, die in den
Tabellen auf den folgenden Seiten aufgefiihrt sind.)

Parameter von Motor 2 anhand von A16 (Nennleistung) und A39 (Auswahl
Motor 2) initialisieren.

Von der Initialisierung betroffene Funktionscodes: A15, A17, A20 bis A26
sowie Konstanten fiir die interne Steuerung.

(Diese Funktionscodes werden mit den Werten initialisiert, die in den
Tabellen auf den folgenden Seiten aufgefiihrt sind.)

e Zur Initialisierung der Motorparameter stellen Sie die zugehorigen Funktionscodes wie
folgt ein:

1) PO02/A16 Stellt die Nennleistung des zu verwendenden Motors in
Motor (Nennleistung) kW ein.

2) P99/A39 Wihlt die Charakteristiken des Motors.
Auswahl Motor

3) HO3 Initialisiert die Motorparameter. (HO3 = 2 oder 3)
Dateninitialisierung

4) PO3/A17 Zur Einstellung des Nennstroms It. Typenschild, falls die

Motor (Nennleistung)  bereits eingestellten Daten von dem auf dem Typenschild
des Motors angegebenen Nennstrom abweichen.

* Nach Abschluss der Initialisierung werden die HO3-Daten auf ,,0¢ (Werkseinstellung)
eingestellt.

* Bei Einstellung der Daten von P02 bzw. A16 auf andere Werte als die am Motor
anliegende Nennleistung, rechnet die Dateninitialisierung mittels HO3 den angegebenen
Wert intern zwangsweise auf den entsprechenden Wert fiir die am Motor anliegende
Nennleistung um (siehe die Tabellen auf den folgenden Seiten).

* Nach der Initialisierung werden die Motorparameter gemél der folgenden Tabelle auf die
fir jede V/f-Einstellung angegebenen Standarddaten eingestellt. Bei Verwendung von
Motoren mit anderer Basisfrequenz, Nennspannung oder Polanzahl, nicht von Fuji
hergestellten Motoren oder anderen Motoren dndern Sie die Daten in den auf dem
Typenschild angegebenen Nennstrom.
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P99 =0 oder 4 Fuji-Standardmotor, (4 Pole, 200 V/50 Hz oder 400 V/50 Hz)

Baureihe 8

P99 =3 Fuji-Standardmotor, (4 Pole, 200 V/50 Hz oder 400 V/50 Hz)
Baureihe 6

P99 =1 Motor mit PS-Leistungs- (4 Pole, 230 V/60 Hz oder 460 V/60 Hz)
angabe

m Bei Auswahl von Fuji-Standardmotoren der Baureihe 8 (P99 = 0 oder A39 = 0) oder
anderen Motoren (P99 = 4 oder A39 = 4) gelten die in den folgenden Tabellen
aufgefuhrten Motorparameter.

200-V-Umrichter (Beispiel fiur FRN_ _ _E10-0J)

Nenn- Nenn-
Motorleistung | Am Motor rom | Leerlauf- %R %X Schlupf-
(kW) anliegende strom (A) (%) (%) frequenz
Leistung (A) (Hz)
(kW)

P02/A16 P03/A17 | P06/A20 | P0O7/A21 | PO8/A22 | P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,44 0,40 13,79 11,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,1 0,68 0,55 12,96 12,67 1,77
0,20 bis 0,39 0,2 1,30 1,06 12,95 12,92 2,33
0,40 bis 0,74 0.4 2,30 1,66 10,20 13,66 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 3,60 2,30 8,67 10,76 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 6,10 3,01 6,55 11,21 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 9,20 4,85 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 15,0 7,67 5,79 11,25 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 22,5 11,0 5,28 14,31 1,40

7,50 bis 10,99 7,5 29,0 12,5 4,50 14,68 1,57
11,00 bis 14,99 11 42,0 17,7 3,78 15,09 1,07
15,00 bis 18,49 15 55,0 20,0 3,25 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 67,0 21,4 2,92 16,58 0,87
22,00 bis 30,00 22 78,0 25,1 2,70 16,00 0,90
400-V-Umrichter (Beispiel fur FRN_ _ _E10-0OJ)
Nenn- Nenn-
Motorleistung AH} Motor strom Leerlauf- %R %X Schlupf-
(kW) anliegende A strom (A) (%) (%) frequenz
Leistung (A) (Hz)
(kW)

P02/A16 P03/A17 | PO6/A20 | PO7/A21 | PO8/A22 | P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,22 0,20 13,79 11,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,35 0,27 12,96 12,67 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,53 12,95 12,92 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,15 0,83 10,20 13,66 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,15 8,67 10,76 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,51 6,55 11,21 2,00
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Nenn- Nenn-
Motorleistung strom Leerlauf- %R %X Schlupf-
(kW) (A) strom (A) (%) (%) frequenz
(Hz)
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,84 5,79 11,25 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,5 5,50 5,28 14,31 1,40
7,50 bis 10,99 7,5 14,5 6,25 4,50 14,68 1,57
11,00 bis 14,99 11 21,0 8,85 3,78 15,09 1,07
15,00 bis 18,49 15 27,5 10,0 3,25 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 34,0 10,7 2,92 16,58 0,87
22,00 bis 30,00 22 39,0 12,6 2,70 16,00 0,90

m Bei Auswahl von Fuji-Standardmotoren der Baureihe 6 (P99 = 3 oder A39 = 3) gelten
die in den folgenden Tabellen aufgefihrten Motorparameter.

200-V-Umrichter (Beispiel fur FRN_ _ _E10-0OJ)

Nenn-
Motorleistung | Am Motor Nenn- ) Leerlauf- %R %X Schlupf-
(kW) anliegende | Strom strom (%) (%) frequenz
Leistung (A) (A) (Hz)
(kW)

PO2/A16 PO3/A17 | P06/A20 | PO7/A21 | PO8/A22 | P12/A26 =
0,01 bis 0,09 0,06 0,44 0,40 13,79 11,75 1,77 %
0,10 bis 0,19 0,1 0,68 0,55 12,96 12,67 1,77 ©
0,20 bis 0,39 0,2 1,30 1,00 12,61 13,63 2,33 E
0,40 bis 0,74 0,4 2,30 1,56 10,20 14,91 2,40 %
0,75 bis 1,49 0,75 3,60 2,35 8,67 10,66 2,33 %
1,50 bis 2,19 1,5 6,10 3,00 6,55 11,26 2,00 §
2,20 bis 3,69 2,2 9,20 4,85 6,48 10,97 1,80 rUn
3,70 bis 5,49 3,7 15,0 7,70 5,79 11,22 1,93 @
5,50 bis 7,49 5,5 22,2 10,7 5,09 13,66 1,40

7,50 bis 10,99 7,5 29,0 12,5 4,50 14,70 1,57
11,00 bis 14,99 11 42,0 17,6 3,78 15,12 1,07
15,00 bis 15 1,13
18,49 55,0 20,0 3,24 16,37
18,50 bis 18.5 0,87
21,99 67,0 21,9 2,90 17,00
22,00 bis 2 0,90
30,00 78,0 25,1 2,70 16,05
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400-V-Umrichter (Beispiel for FRN_ _ _E10-0O0J)

Nenn- Leerlauf- Nenn-
Motorleistung | Am Motor strom “trom %R %X Schlupf-
(kW) anh.egende (%) (% frequenz
Leistung (A) (A) (Hz)
(kW)

P02/A16 P0O3/A17 | PO6/A20 | PO7/A21 | PO8/A22 | P12/A26
0,01 bis 0,09 0,06 0,22 0,20 13,79 11,75 1,77
0,10 bis 0,19 0,10 0,35 0,27 12,96 12,67 1,77
0,20 bis 0,39 0,20 0,65 0,50 12,61 13,63 2,33
0,40 bis 0,74 0,4 1,20 0,78 10,20 14,91 2,40
0,75 bis 1,49 0,75 1,80 1,18 8,67 10,66 2,33
1,50 bis 2,19 1,5 3,10 1,50 6,55 11,26 2,00
2,20 bis 3,69 2,2 4,60 2,43 6,48 10,97 1,80
3,70 bis 5,49 3,7 7,50 3,85 5,79 11,22 1,93
5,50 bis 7,49 5,5 11,0 5,35 5,09 13,66 1,40

7,50 bis 10,99 7,5 14,5 6,25 4,50 14,70 1,57
11,00 bis 14,99 11 21,0 8,80 3,78 15,12 1,07
15,00 bis 18,49 15 27,5 10,0 3,24 16,37 1,13
18,50 bis 21,99 18,5 34,0 11,0 2,90 17,00 0,87
22,00 bis 30,00 22 39,0 12,6 2,70 16,05 0,90

m Bei Auswahl von Motoren mit PS-Leistungsangabe (P99 = 1 oder A39 = 1) gelten die
in den folgenden Tabellen aufgefiihrten Motorparameter.

(PS steht fur ,Pferdestarke”, eine hauptsachlich in den USA verwendete Einheit
fir die Motorleistung.)

200-V-Umrichter

Nenn- Leerlauf- Nenn-
Motorleistung | Am Motor “trom “trom %R %X Schlupf-
(PS) anliegende (%) (%) frequenz
Leistung (A) (A) (Hz)
(PS)

PO2/A16 PO3/A17 | P06/A20 | P07/A21 PO8/A22 | P12/A26
0,01 bis 0,11 1,10 0,44 0,40 13,79 11,75 2,50
0,12 bis 0,24 0,12 0,68 0,55 12,96 12,67 2,50
0,25 bis 0,49 0,25 1,40 1,12 11,02 13,84 2,50
0,50 bis 0,99 0,5 2,00 1,22 6,15 8,80 2,50
1,00 bis 1,99 1 3,00 1,54 3,96 8,86 2,50
2,00 bis 2,99 2 5,80 2,80 4,29 7,74 2,50
3,00 bis 4,99 3 7,90 3,57 3,15 20,81 1,17
5,00 bis 7,49 5 12,6 4,78 3,34 23,57 1,50
7,50 bis 9,99 7,5 18,6 6,23 2,65 28,91 1,17

10,00 bis 14,99 10 25,3 8,75 2,43 30,78 1,17
15,00 bis 19,99 15 37,3 12,7 2,07 29,13 1,00
20,00 bis 24,99 20 49,1 9,20 2,09 29,53 1,00
25,00 bis 29,99 25 60,0 16,7 1,75 31,49 1,00
30,00 bis 39,99 30 72,4 19,8 1,90 32,55 1,00
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400-V-Umrichter

Nenn- Leerlauf- Nenn-
Motorleistung | Am Motor strom strom %R %X Schlupf-
(PS) anliegende (%) (%) frequenz
Leistung (A) (A) (Hz)
(PS)
P02/A16 P0O3/A17 | P06/A20 | P07/A21 | PO8/A22 | P12/A26
0,01 bis 0,11 1,10 0,22 0,20 13,79 11,75 2,50
0,12 bis 0,24 0,12 0,34 0,27 12,96 12,67 2,50
0,25 bis 0,49 0,25 0,70 0,56 11,02 13,84 2,50
0,50 bis 0,99 0,5 1,00 0,61 6,15 8,80 2,50
1,00 bis 1,99 1 1,50 0,77 3,96 8,86 2,50
2,00 bis 2,99 2 2,90 1,40 4,29 7,74 2,50
3,00 bis 4,99 3 4,00 1,79 3,15 20,81 1,17
5,00 bis 7,49 5 6,30 2,39 3,34 23,57 1,50
7,50 bis 9,99 7,5 9,30 3,12 2,65 28,91 1,17
10,00 bis 14,99 10 12,7 4,37 2,43 30,78 1,17
15,00 bis 19,99 15 18,7 6,36 2,07 29,13 1,00
20,00 bis 24,99 20 24,6 4,60 2,09 29,53 1,00
25,00 bis 29,99 25 30,0 8,33 1,75 31,49 1,00
30,00 bis 39,99 30 36,2 9,88 1,90 32,55 1,00
X
Q
o
©
HO4 Auto-Reset (Anzahl)
HO5 Auto-Reset (Reset-Intervall)

Durch HO4 und HO5 wird die Auto-Reset-Funktion definiert, mit der der Umrichter
automatisch versucht, den Trip-Zustand zuriickzusetzen und neu zu starten, ohne einen
Alarm auszugeben (bei allen Fehlern), selbst wenn eine zuriicksetzbare Schutzfunktion
aktiviert ist und der Umrichter in den Zwangsstopp (Trip-Zustand) gewechselt hat.

S3AOISNOILMNNL

Ist die Schutzfunktion ofter aktiv als durch HO4 angegeben, gibt der Umrichter einen Alarm
aus (bei allen Fehlern) und unternimmt keinen Versuch, den Trip-Zustand zuriickzusetzen.

In der folgenden Tabelle sind die zuriicksetzbaren Alarmzustinde aufgefiihrt.

Alarmzustand Anzeige am LED- Alarmzustand Anzeige am LED-
Monitor Monitor
Uberstromschutz OC1, OC2oder OC3 |Motor iiberhitzt OH4
:Lll)lfl:lrtszpannungs- OU1, OU2oder OU3 | Motor iiberlastet OL171oder OL2
Kiihlkérper iiberhitzt OH1 Eerlchter oLy
iiberlastet

m Anzahl der Reset-Vorgange (H04)

HO4 gibt die Anzahl von Reset-Vorgingen an, um den Trip-Zustand automatisch zu
verlassen. Bei HO4 = 0 ist die Auto-Reset-Funktion nicht aktiviert.
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WARNUNG

Bei angegebener Auto-Reset-Funktion kann der Umrichter je nach Ursache der Trip-
Abschaltung automatisch neu starten und den wegen einer Trip-Abschaltung gestoppten
Motor starten.

Die Maschinen miissen so ausgelegt sein, dass die Sicherheit von Personen und Anlagen auch
bei erfolgreichem Reset gewihrleistet ist.

Andernfalls kann es zu Unfillen kommen.

m Reset-Intervall (HO5)

Nach dem durch HO5 angegebenen Reset-Intervall, ab dem der Umrichter in den Trip-
Zustand wechselt, gibt der Umrichter einen Reset-Befehl fiir den Auto-Reset des Trip-
Zustands aus. Siehe dazu das folgende Zeitablaufdiagramm.

<Zeitablaufdiagramm>

Alarmfaktor 1
Schutzfunktion

Trip-Zustand

Reset-Befehl

1 2 3. 4
Ausgangsfrequenz
des Umrichters
Auto-Reset-Signal
TRY L1 L1 L1 1 ] ]
0 TZeit

<Zeitablaufdiagramm fiir einen fehlgeschlagenen Versuch (Anz. der Reset-Vorginge: 3)>

Alarmfaktor
Schutzfunktion

Trip-Zustand

Reset-Befehl

Ausgangsfrequenz
des Umrichters

Auto-Reset-Signal
TRY

Alarmausgang
(bei allen Alarmen)

Zeit
- Der Reset des Betriebszustands kann iiber die Digital-Ausgangsklemmen [Y 1], [Y2] bzw.
[30A/B/C] durch externe Gerite iiberwacht werden, wofiir den Klemmen das Signal TRY

zugewiesen wird, indem die Funktionscodes E20, E21 bzw. E27 auf ,26 eingestellt
werden.
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

HO06 Ein-/Aus-Steuerung des Kiihlliifters
Zur Verldngerung der Lebensdauer des Kiihlliifters und zur Verringerung des
Liiftergerduschs wéhrend des Betriebs wird der Kiihlliifter gestoppt, wenn die
Innentemperatur des Umrichters im gestopptem Zustand unter einen bestimmten Wert
absinkt. Da jedoch hiufige Schaltvorgiinge die Lebensdauer des Kiihlliifters verkiirzen,
bleibt der Kiihlliifter nach dem Starten 10 Minuten in Betrieb.
Mit HO6 wird angegeben, ob der Kiihlliifter kontinuierlich in Betrieb sein soll oder ein- und
ausgeschaltet werden kann.
Daten fiir HO6 Kiihlliifter Ein/Aus
0 Deaktivieren (kontinuierlicher Betrieb)
1 Aktivieren (kann ein- und ausgeschaltet werden)
HO7 Beschleunigungs-/Verzégerungsprofil

Mit HO7 werden die Beschleunigungs- und Daten fiir Beschl.-/Verzog.-
Verzogerungsprofile (zur Steuerung der HO7 Profil
Ausgangsfrequenz) angegeben. 0 Linear (Standard).
1 S-Kurve (schwach)
2 S-Kurve (stark)
3 Gekriimmte Kurve

Lineare Beschleunigung/Verzogerung

Der Umrichter treibt den Motor mit konstanter Beschleunigung und Verzégerung an.

Beschleunigung/Verzogerung mit S-Kurve

Zur Reduzierung von StoBen, die durch die Beschleunigung/Verzogerung auf die Maschine
wirken wiirden, beschleunigt bzw. verzdgert der Umrichter den Motor allméhlich in der
Anfangs- und Endphase der Beschleunigung bzw. Verzogerung. Es stehen zwei Arten von
Beschleunigung/Verzogerung mit S-Kurve zur Verfiigung: 5 % (schwach) und 10 % (stark)
der Maximalfrequenz, die fiir alle vier Knickpunkte gelten.

Der Befehl fiir die Beschleunigungs-/Verzogerungszeit bestimmt die Dauer der
Beschleunigung/Verzogerung in einer linear verlaufenden Zeitdauer. Somit ist die
tatsdchliche Beschleunigungs-/Verzogerungszeit linger als die Referenz-Beschleunigungs-
/Verzogerungszeit.

Ausgangsfrequenz
Beschl.-Zeit Verzdg.-Zeit
. Referenz- Referenz-
Maixmal- Beschl.-Zeit Verzég.-Zeit
frequenz
(FO3/A01)

Zeit

Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
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<Beschleunigung/Verzogerung mit S-Kurve (schwach): Die Frequenzidnderung betragt
mindestens 10 % der Maximalfrequenz>

Beschleunigungs- bzw. Verzogerungszeit (s): (2 X 5/100 + 90/100+ 2 x 5/100) x
(Referenz-Beschleunigungs- bzw. -Verzogerungszeit)
= 1,1 x (Referenz-Beschleunigungs- bzw. -
Verzogerungszeit

<Beschleunigung/Verzogerung mit S-Kurve (stark): Die Frequenzénderung betragt
mindestens 20 % der Maximalfrequenz>

Beschleunigungs- bzw. Verzogerungszeit (s): (2 x 10/100 + 80/100 + 2 x 10/100) x
(Referenz-Beschleunigungs- bzw. -Verzogerungszeit)
= 1,2 X (Referenz-Beschleunigungs- bzw. -
Verzdgerungszeit

Gekriimmte Beschleunigung-/Verzogerungskurve

Unterhalb der Basisfrequenz (konstantes Drehmoment) sind Beschleunigung bzw.
Verzogerung linear, verlangsamen sich jedoch oberhalb der Basisfrequenz, um den
Lastfaktor auf einem gewissen Niveau (konstante Ausgangsleistung) zu halten.

Durch dieses Beschleunigungs-/Verzégerungsprofil kann der Motor mit der maximalen
Leistung beschleunigen bzw. verzogern.
Drehmoment/Ausgangsleistung

Beschleunigungsdrehmoment

Beschleunigungsleistung (kW)

Ausgangsfrequenz
Basisfrequenz
(FO4)
Ausgangsfrequenz
Maximal- . . . .
froquen Die Abbildungen links zeigen
(FO3/A01) die Beschleunigungs-
Basis- charakteristik
frequenz Ahnliche Charakteristiken
FO4)A02 1 .
(0902 gelten fiir die Verzogerung.
Zeit

Referenz-Beschleunigungszeit

. Wihlen Sie unter Beriicksichtigung des Lastdrehmoments der Maschine eine
Hinweis . . .. .
geeignete Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit.

Ho8

Begrenzung der Drehrichtung

HO8 verhindert eine unerwartete Drehrichtung des Motors aufgrund falscher
Betriebsbefehle, falscher Polarisation von Frequenzsollwerten oder anderer Fehler.

Daten fiir .
HOS Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren (Riickwirtsdrehung
unterbunden)
2 Aktivieren (Vorwértsdrehung
unterbunden)
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

HO9 Startmodus (Automatische Suche)

H49 (Startmodus, Verzégerungszeit)

HO9 gibt die automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors an, um den Motor
mit der Leerlaufdrehzahl anzutreiben, ohne ihn zu stoppen.

Die automatische Suche gilt sowohl fiir einen Wiederanlauf des Umrichters nach einem
kurzzeitigen Netzspannungsausfall als auch fiir jeden normalen Anlauf.

Die automatische Suche kann durch Zuweisen eines Klemmenbefehls STM (,,Automatische
Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors beim Start*) zu einer Digital-Eingangsklemme
mithilfe eines der Funktionscodes EO1 bis E05 (Funktionscodedaten = 26) eingeschaltet
werden. Bei nicht zugewiesenem Befehl STM interpretiert der Umrichter in der
Standardeinstellung den Befehl STM als ausgeschaltet.

Automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors

Beim Start des Umrichters (mithilfe eines Betriebsbefehls, ausgeschaltetem BX, Auto-Reset
usw.) mit eingeschaltetem STM sucht der Umrichter fiir maximal 1,2 Sekunden nach der
Leerlaufdrehzahl des Motors, um den Motor mit der Leerlaufdrehzahl anzutreiben, ohne ihn
zu stoppen. Nach Abschluss der automatischen Suche beschleunigt der Umrichter den
Motor entsprechend dem Frequenzsollwert und der voreingestellten Beschleunigungszeit
bis zur Referenzfrequenz.

Frequenzsollwert

Motordrehzahl

Startmodus
(Verzdg.-Zeit)
(H49)

P
S
Leerlaufdrehzahl .
des Motors ©
(angenommen)
STV
FWD

Automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors

S3AOISNOILMNNL

m HO9 und Klemmenbefehl STM (,Beim Start die automatische Suche nach der
Leerlaufdrehzahl des Motors aktivieren®)

Die Kombination aus HO9 und dem STM-Zustand bestimmt wie nachfolgend aufgefiihrt, ob
die automatische Suche durchgefiihrt werden soll.

Automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors
beim Start
Daten fir HO9 STM Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Normaler Anlauf
Netzspannungsausfall
(F14 =4 oder 5)

0: Deaktivieren AUS Deaktivieren Deaktivieren
1: Aktivieren AUS Aktivieren Deaktivieren
2: Aktivieren AUS Aktivieren Aktivieren

-- EIN AKktivieren Aktivieren
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m Verzdgerungszeit flr automatische Suche (H49)

Die automatische Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors verlduft erfolglos, wenn sich
noch Restspannung im Motor befindet. Der Motor braucht daher ausreichend Zeit, damit
sich die Restspannung abbauen kann. H49 gibt diese Zeit (0,0 bis 10,0 s) an.

Bei einem durch einen Betriebsbefehl ausgelosten Anlauf beginnt die automatische Suche
mit der durch H49 angegebenen Verzogerung. Wenn ein Motor abwechselnd durch zwei
Umrichter mit freiem Auslauf angetrieben wird und bei jeder Umschaltung eine
automatische Suche durchgefiihrt wird, kann sich durch H49 eine zeitliche Steuerung fiir
die Betriebsbefehle eriibrigen.

Die Daten von H49 sollten identisch mit den Daten von H13 (Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Netzspannungsausfall, Wiederanlaufzeit) sein. Nach dem Wiederanlauf nach
einem kurzzeitigen Netzspannungsausfall, beim Start durch Ein- und Ausschalten des
Klemmenbefehls BX (,Freier Auslauf) bzw. beim Wiederanlauf durch Auto-Reset
verwendet der Umrichter die durch HI13 angegebene Verzogerungszeit. Der Umrichter
startet nicht, wenn die durch H13 angegebene Zeit nicht verstrichen ist, selbst wenn die
Startbedingungen erfiillt sind.

Netzspannungsausfall Spannungswiederkehr
Spannung auf dem
Gleichstrombus
Motordrehzahl
Ausgangsfrequenz
Ausgangsfrequenz Motordrehzahl

¢ Vergewissern Sie sich, dass Sie den Umrichter automatisch abgestimmt haben,

Hinweis bevor die Suche nach der Leerlaufdrehzahl des Motors startet.

e Liegt die geschitzte Drehzahl liber der Maximalfrequenz oder der oberen
Grenzfrequenz, deaktiviert der Umrichter die automatische Suche und startet im
Normalmodus.

* Bei der automatischen Suche mit aktiviertem Wiederanlauf nach kurzzeitigem
Netzspannungsausfall (F14 =4 oder 5) und mit der durch H16 angegebenen
zuldssigen Dauer fiir den kurzzeitigen Netzspannungsausfall bewirkt die
Einschaltung eines Betriebsbefehls, dass die automatische Suche beginnt, selbst
wenn die durch H16 angegebene Zeit verstrichen ist.

e Wenn wihrend der automatischen Suche eine Trip-Abschaltung wegen
Uberstrom oder Uberspannung auftritt, startet der Umrichter die unterbrochene
automatische Suche erneut.

¢ Fiihren Sie die automatische Suche bei maximal 60 Hz durch.

* Beachten Sie, dass die automatische Suche je nach den Bedingungen
einschlieflich Last, Motorparameter, Linge des Stromversorgungskabels und
anderer duflerer Umstinde moglicherweise nicht das erwartete/vorgesehene
Betriebsverhalten zeigt.

¢ Sind am Ausgangsstromkreis des Umrichter Ausgangsfilter OFL-O0OO-2 und -
4 in den Sekundirleitungen montiert, kann der Umrichter die automatische
Suche nicht durchfiihren. Verwenden Sie stattdessen den Filter OFL-CIOO-
OA.
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

H11 Verzégerungsmodus
H11 gibt den anzuwendenden Verzogerungsmodus an, wenn ein Betriebsbefehl
abgeschaltet wird.
Daten fiir .
H11 Funktion
0 Normale Verzdgerung
Der Umrichter verzégert und stoppt den Motor gemif den durch HO7
(Beschleunigungs-/Verzogerungsprofil), FO8 (Verzogerungszeit 1) und E11
(Verzogerungszeit 2) angegebenen Verzogerungsbefehlen.
1 Freier Auslauf
Der Umrichter schaltet unverziiglich seinen Ausgang ab, sodass der Motor
anhand der Trédgheit des Motors und der Maschine sowie deren kinetischer
Energieverluste stoppt.
Hinweis Bei Reduzierung der Referenzfrequenz verzégert der Umrichter den Motor gemif
den Verzogerungsbefehlen, auch wenn H11 = 1 (Freier Auslauf) gesetzt ist.
H12 Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung (Modus-Auswahl)

HI12 gibt an, ob der Umrichter die Stromgrenzwertverarbeitung aufruft oder in die
Uberstrom-Trip-Abschaltung wechselt, wenn sein Ausgangsstrom den Wert fiir die
Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung iiberschreitet. Bei Stromgrenzwertverarbeitung schaltet der
Umrichter unverziiglich sein Ausgangs-Gate ab, um eine weitere Stromerhohung zu
unterdriicken, und regelt weiterhin seine Ausgangsfrequenz.

Daten fiir .
H12 Funktion
Deaktivieren
0 Bei Erreichen des Wertes der Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung tritt eine
Uberstrom-Trip-Abschaltung auf.
1 Aktivieren
Die Strombegrenzung ist aktiv.

Falls Probleme auftreten, wenn das Motordrehmoment wihrend der Strombegrenzung
zeitweilig absinkt, miissen eine Uberstrom-Trip-Abschaltung (H12 =0) ausgelost und
gleichzeitig eine mechanische Bremse angelegt werden.

Der durch F43 und F44 angegebene Strombegrenzer funktioniert in &dhnlicher
Weise. Der Strombegrenzer (F43/F44) realisiert die Stromregelung iiber Software,
sodass eine funktional bedingte Verzogerung auftritt. Wenn Sie den
Strombegrenzer (F43/F44) aktiviert haben, aktivieren Sie auBerdem die
Kurzzeitiiberstrom-Begrenzung mit H12, um eine schnelle Reaktion der
Strombegrenzung zu erreichen.

Hinweis

Je nach Last kann eine extreme kurze Beschleunigungszeit die Strombegrenzung
aktivieren, um einen Anstieg der Ausgangsfrequenz des Umrichters zu
unterdriicken, wodurch ein Schwingen (Pendeln) des Systems ausgel%oder die
Trip-Abschaltung wegen Uberspannung aktiviert werden (Alarm ) konnen.

Bei der Angabe der Beschleunigungszeit miissen Sie daher die Charakteristik der
Maschine und das Trigheitsmoment der Last beriicksichtigen.
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H13 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Wiederanlaufzeit)
F14 (Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall , Modus-Auswahl)
H14 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (Steilheit des
Frequenzabfalls)
F14
H16 Wiederanlauf nach kurzzeitigem Netzspannungsausfall (zuldassige Dauer des
Netzspannungsausfalls) F14
Informationen zum Konfigurieren dieser Funktionscodes (Wiederanlaufzeit, Steilheit des
Frequenzabfalls und zuldssige Dauer des Netzspannungsausfalls) finden Sie in der
Beschreibung von F14.
H26 PTC-Widerstand (Modus-Auswahl)
H27 PTC-Widerstand (Wert)

Diese Funktionscodes dienen zur Angabe des PTC-Widerstands im Motor. Der PTC-
Widerstand dient zum Schutz des Motors vor Uberhitzung bzw. zur Ausgabe eines
Alarmsignals.

m PTC-Widerstand (Modus-Auswahl) (H26)

Mit H26 wihlen Sie wie nachfolgend aufgefiihrt die Betriebsart (Schutz oder Alarm) des
PTC-Widerstands.

Daten fiir

26 Funktion
0 Deaktivieren
1 Aktivieren

Uberschreitet die vom PTC-Widerstand erfasste  Spannung den

Schwellenwert, wird die Motorschutzfunktion (Alarm OH4 ) ausgeldst,
wodurch der Umrichter in den Alarmstoppzustand wechselt.

m PTC-Widerstand (Wert) (H27)

H27 gibt den Schwellenwert (ausgedriickt in einer Spannung) fiir die vom PTC-Widerstand
erfasste Temperatur an.

- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 5,00 (V)

Die Temperatur, bei der der Uberhitzungsschutz aktiviert wird, hiingt von den
Eigenschaften des PTC-Widerstands ab. Bei der Alarmtemperatur dndert sich der interne
Widerstand des PTC-Widerstands deutlich. Der Schwellenwert (Spannung) wird auf der
Grundlage der Anderung des internen Widerstands angegeben.

Interner Widerstand des
PTC-Widerstands

Temperatur

Alarmtemperatur
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Angenommen, der interne Widerstand des PTC-Widerstand bei Alarmtemperatur ist Rp.
Der Schwellenwert (Spannung) V., wird dann durch die folgende Gleichung berechnet.
Stellen Sie das Ergebnis V,; bei Funktionscode H27 ein.

250xR

250+R,
250xR,
1000+7250_'_Rp

Vyp = x10(V)

SchlieBen Sie den PTC-Widerstand wie nachfolgend dargestellt an. Die durch Division der
Eingangsspannung an Klemme [C1] durch eine Gruppe interner Widerstinde ermittelte
Spannung wird mit dem durch H27 angegebenen Schwellenwert verglichen.

PTC-Widerstand
(Modus-Auswahl)
(H27)
PTC- Komparator
Widerstand
Schwellenwert des
PTC-Widerst. (H27)
Hinweis Um die Analog-Eingangsklemme [C1] als PTC-Widerstandseingang zu

verwenden, stellen Sie die Schalter SW7 und SWS8 auf der Schnittstellen-
Leiterplatte auf die angegebenen Positionen und stellen die Daten von E59 auf ,,0°
(Funktion C1). Einzelheiten hierzu finden Sie unter ,Einstellen der
Schiebeschalter* auf Seite 8-19.

H28 Droop-Regelung

In einer Anlage, in der zwei oder mehrerer Motore eine einzige Maschine antreiben, fiihrt
jede Drehzahlliicke zwischen umrichtergesteuerten Motoren zu einer Lastunsymmetrie
zwischen den Motoren. Durch die Droop-Regelung steuert jeder Umrichter den Motor mit
den Droop-Charakteristiken zur Erhohung seiner Last, wodurch diese Art von
Lastunsymmetrie beseitigt wird.

Drehzahl (Ausgangsfrequenz)

Referenzfrequenz

Ausgangsfrequenz

Droop-Charakteristiken

Last

Lastdrehnmoment des Motors

Vergewissern Sie sich, dass Sie den Umrichter automatisch auf den Motor
abgestimmt haben, bevor Sie die Droop-Regelung verwenden.

Hinweis
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H30

Kommmunikationsverbindungsfunktion (Modus-Auswahl)
y98 (Busverbindungsfunktion, Modus-Auswahl)

Uber eine RS-486-Kommunikationsverbindung (Standard/Option) oder einen Feldbus
(Option) konnen Sie Frequenzsollwerte und Betriebsbefehle von einem abgesetzten
Computer oder einer abgesetzten SPS ausgeben sowie die Betriebsstatusinformationen und
Funktionscodedaten des Umrichters iiberwachen.

Mit H30 und y98 geben Sie die Quellen dieser Befehle - ,,Umrichter selbst und ,,Computer
oder RS-485-Kommunikationsverbindung Feldbus®“ - an. H30 gilt fiir die RS-485-
Kommunikationsverbindung und y98 fiir den Feldbus.

Ausgewahlter Befehl
(Frequenzsollwert/
Frequenzsollwert)

Umrichter selbst

RS-485-Kommunikationsverb.
(Standards-RJ45)
RS-485-Kommunikationsverb.
(optionale Karte)

Feldbus

(Option)

Bei nicht zugewiesenem LE gilt die
durch H30/y98 ausgewahlite
Befehlsquelle

Auswihlbare Befehlsquellen

Befehlsquelle Beschreibung

Unmrichter selbst Befehlsquellen aufler RS-485-Kommunikations-

verbindung und Feldbus

Frequenzsollwertquelle: FO1/C30 oder
Festfrequenzsollwert

Betriebsbefehlsquelle: Bedienteil oder mittels FO2
ausgewihlte Digital-Eingangsklemmen

RS-485-Kommunikation Uber den RJ-45-Standardanschluss fiir das Bedienteil

(Standard)
RS-485-Kommunikation Uber RS-485-Kommunikationsverbindung (optionale
(optionale Karte) Karte)

Feldbus (Option) Uber Feldbus (Option) mit Automatisierungsprotokollen

wie z. B. DeviceNet oder PROFIBUS-DP

Mithilfe von H30 (Modus-Auswahl) angegebene Befehlsquellen

Daten fiir Frequenzsollwert Betriebsbefehl
H30

0 Umirichter selbst (FO1/C30) Unmrichter selbst (FO2)

1 Uber RS-485-Kommunikations- .
verbindung (Standard) Unmrichter selbst (FO2)

2 . Uber RS-485-Kommunikations-
Unmrichter selbst (FO1/C30) verbindung (Standard)

3 Uber RS-485-Kommunikations- Uber RS-485-Kommunikations-
verbindung (Standard) verbindung (Standard)

4 Ube}r RS-485-Kommunikation Unmrichter selbst (F02)
(optionale Karte)

5 Uber RS-485-Kommunikation Uber RS-485-Kommunikations-
(optionale Karte) verbindung (Standard)

6 . Uber RS-485-Kommunikations-
Umrichter selbst (F01/C30) verbindung (optionale Karte)

7 Uber RS-485-Kommunikations- Uber RS-485-Kommunikations-
verbindung (Standard) verbindung (optionale Karte)

8 Uber RS-485-Kommunikations- Uber RS-485-Kommunikations-
verbindung (optionale Karte) verbindung (optionale Karte)
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Mithilfe von y98 angegebene Befehlsquellen

Da;egngfiir Frequenzsollwert Betriebsbefehl
0 Gemail H30-Daten Gemif H30-Daten
1 Uber Feldbus (Option) Gemaill H30-Daten
2 Gemaill H30-Daten Uber Feldbus (Option)
3 Uber Feldbus (Option) Uber Feldbus (Option)
Kombination von Befehlsquellen
Frequenzsollwert
Uber RS-485- Uber RS-485- Uber
Umrichter Kommuni- Kommuni- Feldbus
selbst kationsverbindung | kationsverbindung (Option)
(Standard) (optionale Karte) p
H30=0 H30=1 H30=4 H30=0 (1
Umrichter selbst y98 =0 y98 =0 y98=0 oder 4)
y98=1
Uber RS-485- H30=2 H30=3 H30=5 H30=2 (3
Kommu- y98=0 y98 =0 y98=0 oder 5)
® nikations- y98=1
= verbindung
= (Standard)
@ Uber RS-485- H30=6 H30=7 H30=8 H30=6 (7
A Kommu- y98=0 y98=0 y98=0 oder 8)
nikations- y98=1
verbindung
(optionale Karte)
- H30=0(2 |H30=1@Boder7) | H30=4 (5oder8) | H30=0(1
Ub(‘g Ft‘féil)’us oder 6) y98 =2 98 =2 bis 8)
P yo8 =2 yo8 =3

Einzelheiten hierzu finden Sie im Kapitel 4, ,,BLOCKSCHALTBILDER DER
STEUERLOGIK*“ und im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH448b) oder in der Feldbus-Bedienungsanleitung.

* Wurde der Klemmenbefehl LE (,,Kommunikationsverbindung iiber RS-485 oder Feldbus
aktivieren) einer Digital-Eingangsklemme zugewiesen, werden die Einstellung von H30
und y98 durch Einschalten des Befehls LE wirksam. Bei ausgeschaltetem LE sind diese
Einstellungen unwirksam, sodass sowohl Frequenzsollwerte als auch Betriebsbefehle fiir
die Steuerung wirksam sind, die am Umrichter selbst eingegeben werden.

H42 Kapazitat des Gleichstrombuskondensators
H42 zeigt die gemessene Kapazitit des Gleichstrombuskondensators an.
H43 Kumulative Betriebszeit des Kiihlliifters
H43 zeigt die kumulative Betriebszeit des Kiihlliifters an.
H44 Anzahl Startvorgange des Motors 1 A46 (Anzahl Startvorgange des Motors 2)

H44 zeigt die Anzahl der Startvorgénge des Motors 1 an.
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H45

Alarm Simulation (Mock Alarm) H97 (Alarmdaten I6schen)

H45 bewirkt, dass der Umrichter einen Mock Alarm erzeugt, um zu priifen, ob externe
Abldufe zum Zeitpunkt der Maschineneinrichtung ordnungsgemif funktionieren.

Durch die Einstellung der H45-Daten auf ,,1* wird der Mock Alarm Err am LED-Monitor
angezeigt und das Alarmsignal ALM an die angegebene Digital-Ausgangsklemme (sieche
unter E20, E21 und E27) iibertragen. (Um Zugang zu den H45-Daten zu erhalten, miissen
die Tasten &< + (~: gleichzeitig betitigt werden.) Danach kehren die H45-Daten automatisch
auf ,,0“ zuriick, sodass Sie den Alarm zuriicksetzen konnen.

Der Umrichter speichert Mock-Alarm-Daten in derselben Weise wie andere Daten
(Alarmverlauf und zugehorige Informationen) der Alarme, die wihrend des
Umrichterbetriebs auftreten konnen, sodass Sie den Status des Mock Alarms iiberpriifen
konnen.

Verwenden Sie H97, um die Mock-Alarm-Daten zu l6schen. (Um Zugang zu den H97-
Daten zu erhalten, miissen die Tasten &= + (~ gleichzeitig betiitigt werden.) Einzelheiten
hierzu finden Sie in der Beschreibung von H97.

H47

Anfangskapazitit des Gleichstrombuskondensators

H47 zeigt den Anfangswert der Kapazitit des Gleichstrombuskondensators an.

H48

Kumulative Betriebszeit von Kondensatoren auf den Leiterplatten

H58 zeigt die kumulative Betriebszeit der auf den Leiterplatten montierten Kondensatoren
an.

H49

Startmodus (Verzégerungszeit)
HO09 (Startmodus, automatische Suche)

Einzelheiten zur Verzogerungszeit der automatischen Suche finden Sie in der Beschreibung
von H09.

H50

Nicht lineares V/f-Profil 1 (Frequenz) F04 (Basisfrequenz 1)
F05 (Nennspannung bei Basisfrequenz 1)
F06 (Maximale Ausgangsspannung 1)

H51

Nicht lineares V/f-Profil 1 (Spannung) FO04 bis F06

H52

Nicht lineares V/f-Profil 2 (Frequenz) F04 bis F06

H53

Nicht lineares V/f-Profil 2 (Spannung) F04 bis F06

Einzelheiten zur Einstellung des nicht linearen V/f-Profils finden Sie in den Beschreibungen
von F04 bis FO06.

H54

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (Tippbetrieb)

H54 gibt die gemeinsam fiir Beschleunigung/Verzoégerung geltende Zeit fiir den Tippbetrieb
an.

- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 3600 s.

Einzelheiten zum Tippbetrieb (JOG) finden Sie unter EO1 bis EO5, mit deren Hilfe
den Digital-Eingangsklemmen [X1] bis [X5] Klemmenbefehle zugewiesen werden.
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H56

Verzogerungszeit fiir Zwangsstopp

Durch die Zuweisung des Zwangsstoppbefehls STOP zu einer Digital-Eingangsklemme
(Daten = 30) und die Einschaltung dieses Befehls stoppt der Umrichter gemifl den H56-
Daten. Nach dem Stoppen des Ausgangs wechselt der Umrichter in den Alarmstoppzustand
und der Alarm Er6 wird angezeigt.

H61

UP/DOWN-Steuerung (Einstellung der Anfangsfrequenz)

H61 gibt die Anfangs-Referenzfrequenz fiir den Start der UP/DOWN-Steuerung an, die zur
Erhohung bzw. Verringerung der Referenzfrequenz mithilfe des Klemmenbefehls
UP/DOWN dient.

Einzelheiten hierzu finden Sie unter den Funktionscodes EO1 bis EQ5, mit deren Hilfe
den Digital-Eingangsklemmen [X1] bis [X5] Klemmenbefehle zugewiesen werden.

H63

Unterwertbegrenzer (Modus-Auswahl) F15 (Frequenzbegrenzer, Oberwert)
F16 (Frequenzbegrenzer, Unterwert)

Informationen zur Einstellung der Daten dieser Funktionscodes finden Sie in den
Beschreibungen von F15 und F16.

H64

Unterwertbegrenzer (untere Grenzfrequenz)

H64 gibt den unteren Grenzwert der Frequenz an, die zu verwenden ist, wenn
Strombegrenzer, Drehmomentbegrenzer, automatische Verzégerung (keine
Energieriickgewinnung) oder Uberlastschutz aktiviert sind. Normalerweise muss der untere
Grenzwert der Frequenz nicht geéndert werden.

- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 60,0 Hz.

H68

Schlupfkompensation 1 (Betriebsbedingungen)
F42 (Steuermodus-Auswahl 1)

A40 (Schlupfkompensation 2, Betriebsbedingungen)

Einzelheiten zu Einstellung der Schlupfkompensation 1 finden Sie in der Beschreibung von
F42.

H69

Automatische Verzogerung (keine Energieriickgewinnung) (Modus-Auswahl)

H76 (Drehmomentbegrenzer, Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen)

H69 aktiviert bzw. deaktiviert die Energieriickgewinnungssteuerung.

Bei einem Umrichter ohne PWM-Wandler oder Bremse tritt eine Trip-Abschaltung wegen
Uberspannung auf, wenn die riickgewonnene Energie hoher als die Bremsleistung des
Umrichters ist.

Zur Vermeidung einer derartigen Trip-Abschaltung wegen Uberspannung aktivieren Sie die
Energierlickgewinnungsschaltung mithilfe dieses Funktionscodes, sodass der Umrichter die
Ausgangsfrequenz so regelt, dass das Bremsdrehmoment sowohl in Beschleunigungs-
/Verzogerungsphasen als auch wihrend des Betriebs mit konstanter Drehzahl auf ca. 0 Nm
gehalten wird.

Da eine zu starke FErhohung der Ausgangsfrequenz bei der Steuerung der
Energieriickgewinnung gefihrlich ist, weist der Umrichter einen Drehmomentbegrenzer
(Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen) auf, der mithilfe von H76 angegeben
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werden kann. Der Drehmomentbegrenzer begrenzt die Ausgangsfrequenz des Umrichters
auf einen Wert unterhalb der Einstellung ,,Referenzfrequenz + Einstellung von H76*.

Zu beachten ist, dass der aktivierte Drehmomentbegrenzer die
Energieriickgewinnungssteuerung einschrinkt, was in einigen Fillen zu einer Trip-
Abschaltung wegen eines Uberspannungsalarms fithren kann. Die Erhohung der H76-Daten
(0,00 bis 400,0 Hz) erhoht die Leistung der Energieriickgewinnungssteuerung.

AuBerdem erhoht die Energieriickgewinnungssteuerung die Ausgangsfrequenz wihrend
einer Verzogerung, die durch Ausschaltung des Betriebsbefehls ausgelost wurde, sodass der
Umrichter je nach Lastzustand (z. B. hohes Trigheitsmoment) moglicherweise nicht stoppt.
Um dies zu vermeiden, bietet H69 die Moglichkeit zum Abbruch der
Energieriickgewinnungssteuerung, wenn die dreifache Zeit der angegebenen
Verzogerungszeit verstrichen ist, wonach der Motor verzdgert wird.

Daten fiir H69 Funktion
0 Deaktivieren
2 AKktivieren

(Abbruch, wenn die tatsichliche Verzogerungszeit linger als die durch
FO8/E11 angegebene Verzogerungszeit ist).

4 Aktivieren
(Kein Abbruch, selbst wenn die tatsdchliche Verzogerungszeit langer als die
durch FO8/E11 angegebene Verzogerungszeit ist).

Die Aktivierung der Energieriickgewinnungssteuerung fithrt moglicherweise zu
einer Erhohung der Verzogerungszeit.

Deaktivieren Sie die Energieriickgewinnungssteuerung bei angeschlossener
Bremse.

Hinweis

H70

Vermeidung von Uberlast

H70 gibt die Verzogerungsrate der Ausgangsfrequenz an, um eine Trip-Abschaltung wegen
Uberlast zu vermeiden. Dadurch wird die Ausgangsfrequenz des Umrichters verringert,
bevor der Umrichter aufgrund einer Uberhitzung des Kiihlkorpers oder einer Uberlastung
abschaltet (wobei der Alarm OHT bzw. OLU angezeigt wird). Diese Funktion ist bei
Anlagen wie z. B. Pumpen niitzlich, bei denen eine Abnahme der Ausgangsfrequenz zu
einer Abnahme der Last fithrt und der Motor jedoch weiterlaufen muss, selbst wenn die
Ausgangsfrequenz absinkt.

Daten fiir .
H70 Funktion
0,00 Motor mit Verzogerungszeit 1 (FO8) oder 2 (E11) verzégern.
0,01 bis o . . o
100,00 Motor mit einer Verzégerungsrate von 0,01 bis 100,0 Hz/s verzogern.
999 Vermeidung von Uberlast deaktivieren.

Bei einer Anlage, bei der eine Abnahme der Ausgangsfrequenz nicht zu einer
Abnahme der Last fiihrt, ist die Vermeidung von Uberlast nutzlos und sollte nicht
aktiviert werden.

Hinweis
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H71

Verzégerungseigenschaften

Durch Einstellung der H71-Daten auf ,,1* wird die Zwangsbremsung aktiviert. Falls die
wihrend der Verzogerung des Motors erzeugte und zum Umrichter zuriickgefiihrte
regenerative Energie hoher als die Bremsleistung des Umrichters ist, tritt eine Trip-
Abschaltung aufgrund von Uberspannung auf. Die Zwangsbremsung erhoht den
Energieverlust des Motors wihrend der Verzogerung und somit das
Verzdgerungsdrehmoment.

Hinweis Piese Funktion dient zur Steuerung des Drehmoments wihrend der Verzogerung.
Bei vorhandener Bremslast hat sie keine Auswirkungen.

Die Aktivierung der automatischen Verzogerung (keine Energieriickgewinnung,
H69=2 oder4) deaktiviert die mithilffe von H71 angegebenen

Verzogerungseigenschaften.

H76

Drehmomentbegrenzer, Grenzwert des Frequenzanstiegs beim Bremsen)
H69 (Automatische Verzégerung, Modus-Auswahl)

Einzelheiten zur Funktion von H76 finden Sie in der Beschreibung von H69.

H80

Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 1
A41 (Verstarkung zur Dampfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 2)

Der Ausgangsstrom des Umrichters zum Motor schwankt moglicherweise aufgrund der
Motorcharakteristik und/oder von Spiel an der Maschine. Durch Verdnderung der H80-
Daten werden derartige Schwankungen unterdriickt. Eine falsche Einstellung dieser
Verstirkung kann zu groBeren Stromschwankungen fithren. Andern Sie die
Standardeinstellung nur, wenn dies unbedingt erforderlich ist.

- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 0,40.

H89

Reserviert*

H90

Reserviert*

H91

Reserviert*

* Diese Funktionscodes sind fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf.

H94

Kumulative Betriebszeit des Motors 1 A45 (Kumulative Betriebszeit des Motors 2)

Das Bedienteil kann zur Anzeige der kumulativen Betriebszeit des Motors 1 verwendet
werden. Diese Funktion ist fiir Verwaltung und Wartung des mechanischen Systems
niitzlich. Mithilfe von H94 konnen Sie die kumulative Betriebszeit des Motors auf den
gewiinschten Wert einstellen. Beispielsweise 16scht die Angabe von ,,0 die kumulative
Betriebszeit des Motors.

Die H94-Daten werden in hexadezimaler Notation angegeben. Am Bedienteil
werden Sie in dezimaler Notation angezeigt.

Hinweis

H95

Gleichstrombremsung (Reaktionsart der Bremse)
F20 bis F22 (Gleichstrombremsung 1,
Startfrequenz fiir die Bremsung, Bremswert und Bremsdauer)

A09 bis A1l (Gleichstrombremsung 2,
Startfrequenz fiir die Bremsung, Bremswert und Bremsdauer)
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Informationen zur Gleichstrombremsung finden Sie in den Beschreibungen von F20 bis
F22.

H96

Prioritat der STOP-Taste/Einschalt-Check-Funktion

HO96 gibt wie nachfolgend aufgefiihrt die funktionale Kombination der ,,Prioritit der STOP-
Taste* und der ,,Einschalt-Check‘“-Funktion an.

Daten fiir Prioritit der STOP-Taste Einschalt-Check
H96

0 Deaktivieren Deaktivieren

1 Aktivieren Deaktivieren

2 Deaktivieren Aktivieren

3 Aktivieren Aktivieren

W Prioritdt der STOP-Taste

Auch bei Eingabe von Betriebsbefehlen iiber die Digital-Eingangsklemmen oder iiber die
RS-485-Kommunikationsverbindung fiihrt die Betitigung der Taste § dazu, dass der
Umrichter den Motor verzégert und stoppt. Danach wird ,,Er6 " am LED-Monitor
angezeigt.

m Einschalt-Check

Aus Sicherheitsgriinden {iiberpriift diese Funktion, ob in den folgenden Situationen ein
Betriebsbefehl eingeschaltet ist oder nicht. Bei einem eingeschalteten Betriebsbefehl startet
der Umrichter nicht und es wird der Alarmcode ,,Er6‘° am LED-Monitor angezeigt.

* Beim Einschalten des Umrichters

* Bei Betiitigung der Taste & zur Loschung des Alarmstatus oder bei Einschaltung des

Klemmenbefehls RST ,,Alarm zuriicksetzen* (Digitaleingang)

* Bei Umschaltung der Betriebsbefehlsquelle mithilfe des Klemmenbefehls LE
~Kommunikationsverbindung iiber RS-485 oder Feldbus aktivieren* (Digitaleingang)

H97

Alarmdaten I6schen H45 Alarm Simulation (Mock Alarm)

H97 16scht alle Alarmdaten (Alarmverlauf und zugehorige Informationen) von Alarmen, die
wihrend des Umrichterbetriebs aufgetreten sind, sowie alle Mock-Alarme, die bei der
Maschineneinrichtung durch H45 ausgelost wurden. Beide Arten von Alarmen werden im
Speicher des Umrichters abgelegt.

Die Einstellung der H97-Daten auf ,,1% 1oscht alle gespeicherten Alarmdaten. (Um Zugang
zu den H97-Daten zu erhalten, miissen die Tasten &= + (~ gleichzeitig betétigt werden.)
Danach kehren die H97-Daten automatisch auf ,,0* zuriick.

H98

Schutz-/Wartungsfunktion (Modus-Auswahl)

HO8 gibt an, ob folgende Funktionen in einer bestimmten Kombination (Bit O bis Bit 4)
aktiviert oder deaktiviert werden sollen: (a) automatisches Verringern der Trigerfrequenz,
(b) Schutz vor Ausfall der Eingangsphase, (c¢) Schutz vor Ausfall der Ausgangsphase und
(d) Bewertung der Lebensdauer des Gleichstrombuskondensators sowie die Angabe des
Schwellenwertes fiir die Bewertung der Lebensdauer des Gleichstrombuskondensators.

Automatisches Verringern der Trigerfrequenz (Bit 0)

Diese Funktion sollte bei wichtigen Maschinen verwendet werden, bei denen es darauf
ankommt, dass der Umrichter weiterlauft.
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Durch Aktivierung dieser Funktion wird die Trédgerfrequenz verringert, um eine Trip-
Abschaltung (OH7 bzw. OLU ) zu verhindern, selbst bei Uberhitzung der Kiihlfliche
aufgrund von iibermiBiger Last, anormaler Umgebungstemperatur oder Ausfall des
Kiihlsystems. Zu beachten ist, dass diese Funktion zu erhdhtem Motorgerdusch fiihrt.

Schutz vor Ausfall der Eingangsphase (Lin) (Bit 1)

Bei Erkennung einer iibermifigen Belastung des an den Hauptstromkreis angeschlossenen
Gerites aufgrund des Ausfalls der Phase oder einer Spannungsunsymmetrie zwischen den
Leitungen der Dreiphasen-Netzspannungsversorgung des Umrichters stoppt diese Funktion
den Umrichter und es wird der Alarm Lin7 .angezeigt.

. Bei Konfigurationen mit geringer angetriebener Last oder einer angeschlossenen
HINWES 5 eichstromdrossel wird eine Spannungsunsymmetrie zwischen den Leitungen
moglicherweise nicht erkannt, da die Belastung des an den Hauptstromkreis
angeschlossenen Geriites relativ gering ist.

Schutz vor Ausfall der Ausgangsphase (OPL) (Bit 2)

Bei Erkennung des Phasenausfalls am Ausgang wihrend des Umrichterbetriebs stoppt diese
Funktion den Umrichter und es wird der Alarm OPL angezeigt. Ist im Ausgangsstromkeis
des Umrichters ein Magnetschiitz installiert, fallen alle Phasen aus, wenn das Magnetschiitz
wihrend des Betriebs abgeschaltet wird. In einem solchen Fall funktioniert diese
Schutzfunktion nicht.

Schwellenwert zur Bewertung der Lebensdauer des Gleichstrombuskondensators (Bit 3)

Bit 3 wird verwendet, um den Schwellenwert zur Bewertung der Lebensdauer des
Gleichstrombuskondensators zwischen der Werkseinstellung und Threm gewiinschten Wert
auszuwdhlen.

Bevor Sie den von lhnen gewiinschten Schwellenwert angeben, messen und

Hinweis . .
tiberpriifen Sie den Referenzwert.

Bewertung der Lebensdauer des Gleichstrombuskondensators (Bit 4)

Ob die Lebensdauer des Gleichstrombuskondensators abgelaufen ist, wird bestimmt, indem
die Entladezeit nach dem Abschalten der Netzspannung gemessen wird. Die Entladezeit
wird bestimmt durch die Kapazitit des Gleichstrombuskondensators und die Last im
Umrichter. Daher kann die Entladezeit bei starken Schwankungen der Last im Umrichter
nicht exakt gemessen werden und infolgedessen wird das Ende der Lebensdauer
moglicherweise fehlerhaft bestimmt. Zur Vermeidung eines derartigen Fehlers konnen Sie
die Bewertung der Lebensdauer des Gleichstrombuskondensators deaktivieren.

Da die Last in den folgenden Fillen moglicherweise stark schwankt, deaktivieren Sie die
Bewertung der Lebensdauer wihrend des Betriebs. Entweder fithren Sie die Messung mit
eingeschalteter Bewertung unter geeigneten Bedingungen wéhrend der periodischen
Wartung durch oder Sie fithren die Messung unter Betriebsbedingungen durch, die den
tatsdchlichen Bedingungen entsprechen.

* Optionale Karte oder Multifunktions-Bedienteil werden verwendet

* Ein weiterer Umrichter oder Geriite wie z. B. ein PWM-Wandler sind an den Klemmen
des Gleichstrombusses angeschlossen

Zur Einstellung von H98 weisen Sie jedem Bit (insgesamt 5 Bits) eine Funktion zu und
nehmen die Einstellung in hexadezimalem Format vor. Die folgende Tabelle enthilt die
jedem Bit zugewiesenen Funktionen.
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Bitnummer Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Schwellenwert
B . d zur Bewertung
CWETHUNE CC 1 ot Lebensdauer | Ausfall der Ausfall der Tragerfrequenz
. Lebensdauer des . .
Funktion . des Ausgangsphase | Eingangsphase | automatisch
Gleichstrombus- . .
Gleichstrombus- | erkennen erkennen verringern
kondensators
kondensators
auswihlen
Daten=0 |Deaktivieren | Werks- Deaktivieren |Deaktivieren |Deaktivieren
einstellung
verwenden
Daten =1 Aktivieren Benutzer- Aktivieren Aktivieren Aktivieren
einstellung
verwenden
Beispiel eines Aktivieren Werks- Deaktivieren | Aktivieren Aktivieren
Dezimal- @)) einstellung (V) (1) (1)
ausdrucks verwenden
(19) ©)
Umrechnungstabelle (Dezimal nach/von Binér)
Binar Binadr
Dezimal Dezimal
Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0 Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | BitO
0 0 0 0 0 0 16 1 0 0 0 0
1 0 0 0 0 1 17 1 0 0 0 1
2 0 0 0 1 0 18 1 0 0 1 0
3 0 0 0 1 1 19 1 0 0 1 1
4 0 0 1 0 0 20 1 0 1 0 0
5 0 0 1 0 1 21 1 0 1 0 1
6 0 0 1 1 0 22 1 0 1 1 0
7 0 0 1 1 1 23 1 0 1 1 1
8 0 1 0 0 0 24 1 1 0 0 0
9 0 1 0 0 1 25 1 1 0 0 1
10 0 1 0 1 0 26 1 1 0 1 0
11 0 1 0 1 1 27 1 1 0 1 1
12 0 1 1 0 0 28 1 1 1 0 0
13 0 1 1 0 1 29 1 1 1 0 1
14 0 1 1 1 0 30 1 1 1 1 0
15 0 1 1 1 1 31 1 1 1 1 1
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9.2.6 A-Codes (Parameter fur Motor 2)

AO1 Maximalfrequenz 2 F03 (Maximalfrequenz 1)
A02 Basisfrequenz 2 F04 (Basisfrequenz 1)
A03 Nennspannung bei Basisfrequenz 2 F05 (Nennspannung bei Basisfrequenz 1)
A04 Maximale Ausgangsspannung 2 F06 (Maximale Ausgangsspannung 1)
A05 Drehmomenterhohung 2 F09 (Drehmomenterhéhung 1)
A06 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 2

(Motorcharakteristik auswahlen) F10 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 1, Motorcharakteristik auswihlen)

A07 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 2 _
(Uberlast-Schwellenwert) F11 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 1, Uberlast-Schwellenwert)

A08 Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir Motor 2 _
(thermische Zeitkonstante) F12 (Elektronischer thermischer Uberlastschutz fiir
Motor 1, thermische Zeitkonstante)

A09 Gleichstrombremsung 2 (Brems-Startfrequenz)
F20 (Gleichstrombremsung 1, Brems-Startfrequenz)

P09 (Motor 1, Schlupfkompensationsverstirkung fiir Antrieb)
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A10 Gleichstrombremsung 2 (Bremswert) F21 (Gleichstrombremsung 2, Bremswert) )

©
A1l Gleichstrombremsung 2 (Bremsdauer) F22 (Gleichstrombremsung 1, Bremsdauer)

<

A12 Startfrequenz 2 F23 (Startfrequenz 1) %

-

A13 Lastauswahl/Automatische Drehmomenterhohung/Automatischer %

Energiesparbetrieb 2 (cnj

F37 (Lastauswahl/Automatische Drehmomenterhohung/Automatischer 8

Energiesparbetrieb 1) m

w
Al14 Steuermodus-Auswahl 2 F42 (Steuermodus-Auswahl 1)
A15 Motor 2 (Anzahl der Pole) P01 (Motor 1, Anzahl der Pole)
A16 Motor 2 (Nennleistung) P02 (Motor 1, Nennleistung)
A17 Motor 2 (Nennstrom) P03 (Motor 1, Nennstrom)
A18 Motor 2 (Automatische Abstimmung) P04 (Motor 1, automatische Abstimmung)
A19 Motor 2 (Online-Abstimmung) P05 (Motor 1, Online-Abstimmung)
A20 Motor 2 (Leerlaufstrom) P06 (Motor 1, Leerlaufstrom)
A21 Motor 1 (%R1) P07 (Motor 1, (%R1)
A22 Motor 2 (%X) P08 (Motor 1, %X)

A23 Motor 2 (Schlupfkompensationsverstirkung fiir Antrieb)



A24 Motor 2 (Reaktionszeit der Schlupfkompensation)
A24 (Motor 1, Reaktionszeit der Schlupfkompensation)

A25 Motor 2 (Schlupfkompensationsverstirkung fiir Bremsung)
P11 (Motor 1, Schlupfkompensationsverstirkung fiir Bremsung)

A26 Motor 2 (Nenn-Schlupffrequenz) P12 (Motor 1, Nenn-Schlupffrequenz)
A39 Auswahl Motor 2 P99 (Auswahl Motor 1)
A40 Schlupfkompensation 2 (Betriebsbedingungen)

H68 (Schlupfkompensation 1, Betriebsbedingungen)

Ad1 Verstirkung zur Didmpfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 2
HB80 (Verstirkung zur Ddmpfung von Ausgangsstromschwankungen fiir Motor 1)

A45 Kumulative Betriebszeit des Motors 2 H94 (Kumulative Betriebszeit des Motors 1)

A46 Anzahl Startvorgiinge des Motors 2 H44 (Anzahl Startvorginge des Motors 1)

Die Funktionscodes in diesem Abschnitt gelten fiir den Motor 2. Einzelheiten zu Motor 1 und Motor
2 finden Sie in den Beschreibungen von EO1 bis E0S, ,,Auswahl Motor 2/1 -- M2/M1*.
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9.2.7 J-Codes (Anwendungsfunktionen)

Jo1 PID-Regelung (Modus-Auswahl)
J02 PID-Regelung (Fernsollwert SV)

J03 PID-Regelung, P (Verstarkung)

J04 PID-Regelung, I (Integralzeit)

J05 PID-Regelung, D (Vorhaltezeit)

J06 PID-Regelung (Riickkopplungsfilter)

Bei der PID-Regelung wird die Regelgroe mithilfe eines Sensors oder eines dhnlichen
Gerites gemessen und mit dem Sollwert (z. B. einem Temperatursollwert) verglichen. Bei
einer Abweichung zwischen diesen GroBen setzt die PID-Regelung ein, um diese
Abweichung auf ein Minimum zu reduzieren. Speziell bei einem geschlossenen Regelkreis
mit Riickkopplung wird die RegelgroBe an den Sollwert angepasst (Grofie der
Riickkopplung). Die PID-Regelung erweitert den Anwendungsbereich des Umrichters auf
die Regelung von Prozessen wie z. B. die Regelung von Durchfluss, Druck, Temperatur und
Drehzahl wie z. B. eine Tanzerrolle.

Bei aktivierter PID-Regelung (JO1 = 1, 2 oder 3) wird die Frequenzregelung des Umrichters
vom Erzeugungsblock fiir den Sollwert der Antriebsfrequenz auf den Erzeugungsblock fiir
die Erzeugung des Sollwertes fiir die PID-Frequenz umgeschaltet.

Blockschaltbild der PID-Prozessregelung

6 'dey

ManuellerDrehzahlsollwert
Frequenzsollwert

PID-Fernsollwert PID-Prozessor

S3AOISNOILMNNL

PID-Rickkopplung
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Blockschaltbild der Téanzerrollenregelung

Aufwicklung
Feste Rolle Feste RcFeste Rolle

Drehzahlregelung

Position - oberer Grenzwert

Tanzerrolle
Positionsdaten
Position - Referenz Umrichter

z.B.Obis10V
Potenziometer

Position - unterer

Der Umrichter regelt die Geschwindigkeit der Linie
unter Berlcksichtigung der Position der Tanzerrolle

Drehzahlsollwert
(Pimarsollwert) Frequenzsollwert

Oberer Grenzwert

PID-Fernsollwert PID-
(Referenzposition der Prozessor
Téanzerrolle)

Unterer Grenzwert
PID-Riickkopplung

Ruckkopr)lung der
Tanzerrollenposition)

Siehe die Blockschaltbilder in Kapitel 4, Abschnitt 4.5, ,,PID-Prozessregelungsblock*,
und Abschnitt 4.6, ,,PID-Tinzerregelungsblock.

B Modus-Auswahl (JO1)

Mit JO1 treffen Sie eine Auswahl zur| Daten fiir JO1 Funktion

Art der PID-Regelung.

0 Deaktivieren
PID-Fernsollwert 1 Aktivieren. .
(Prozessregelung, normaler Betrieb)
PID-Riickkopplung Aktivieren. . .

2 (Prozessregelung, invertierter
Betrieb)

3 Aktivieren.
Ténzerrollenregelung

- Mit JO1 konnen Sie zwischen normalem und invertiertem Betrieb des PID-Ausgangs
umschalten, sodass Sie fiir die Differenz (Regelabweichung) zwischen dem Sollwert
(Eingang) und der GroBe der Riickkopplung eine Erhohung/Verringerung der
Motordrehzahl angeben konnen und der Umrichter somit auch bei Klimaanlagen
eingesetzt werden kann. Mit dem Klemmenbefehl IVS konnen Sie ebenfalls zwischen
normalem und invertiertem Betrieb umschalten.

Einzelheiten zur Umschaltung zwischen normalem und invertiertem Betrieb finden
Sie in den Beschreibungen von EO1 bis EOS.

Auswiihlen der Anschlussklemmen fiir die Riickkopplung

Bei der Regelung mit Riickkopplung muss die Art der Anschlussklemmen anhand der Art
des Sensorausgangs bestimmt werden.

* Bei einem Sensor mit Stromausgang verwenden Sie die Stromeingangsklemme [C1] des
Umrichters.
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* Bei einem Sensor mit Spannungsausgang verwenden Sie die Spannungseingangsklemme
[12] des Umrichters oder Sie schalten die Anschlussklemme [C1] auf die
Spannungseingangsklemme um und verwenden diese.

Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen von E61 bis E63.

Anwendungsbeispiel: Prozessregelung

Der Betriebsbereich fiir die PID-Prozessregelung wird intern zwischen 0 % und 100 %
geregelt. Bestimmen Sie mittels Anpassung der Verstirkung den Betriebsbereich fiir einen
gegebenen Riickkopplungseingang.

Die Ausgangswerte des externen Sensors liegen im Bereich zwischen 1 und 5 V:

* Verwenden Sie die Anschlussklemme [12], da diese Klemme als Spannungseingang
vorgesehen ist.

* Beispiel
Stellen Sie die Verstiarkung (C32 fiir die Anpassung des Analogeingangs) auf 200 % ein,
damit der maximale Ausgangswert (5 V) des externen Sensors einem Wert von 100 %
entspricht. Beachten Sie, dass bei der Eingangsspezifikation der Anschlussklemme [12]
Obis 10V einem Bereich von 0O bis 100 % entsprechen. Daher muss ein
Verstirkungsfaktor von 200 % (= 10 V +5x 100) angegeben werden. Beachten Sie
auBerdem, dass bei der Riickkopplung kein Offset eingestellt werden darf.

Riickkopplung

Eingang an Klemme [12]

6 'dey

Anwendungsbeispiel: Ténzerrollenregelung
Beispiel 1: Die Ausgangswerte des externen Sensors liegen im Bereich von £7 V DC:

* Verwenden Sie die Anschlussklemme [12], da diese Klemme als bipolarer
Spannungseingang vorgesehen ist.

* Beispiel
Bei einem bipolaren Ausgang des externen Sensors regelt der Umrichter die Drehzahl im
Bereich von £100 %. Zur Umrechnung des Ausgangs =7 V DC auf £100 % stellen Sie die
Verstirkung (C32 fiir die Anpassung des Analogeingangs) wie nachfolgend berechnet auf
143 % ein.

S3AOISNOILMNNL

10V
A%

=143 %
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Rickkopplung

Eingang an Klemme [12]

Beispiel 2: Die Ausgangswerte des externen Sensors liegen im Bereich 0 bis 10 V DC:

e Verwenden Sie die Anschlussklemmen [12] oder [C1] (Funktion C1), da es sich um eine
unipolare Spannung handelt.

* Beispiel
Bei einem unipolaren Ausgang des externen Sensors regelt der Umrichter die Drehzahl im
Bereich von 0 bis 100 %.

Riickkopplung

Eingang an Klemme [12]

Bei diesem Beispiel wird die Referenzposition der Tinzerrolle auf ca. +5V (50 %)
eingestellt.

m Fernsollwert SV (J02)
Mit JO2 wird die Quelle eingestellt, die bei PID-Regelung den Sollwert (SV) angibt.

Daten fiir Funktion
J22

Bedienteil

Mithilfe der Tasten (' / &) am Bedienteil kénnen Sie in Verbindung mit den
PID-Anzeigekoeffizienten (durch E40 und E41 angegeben) die 0 bis 100 %
des PID-Sollwertes (£100 % bei PID-Ténzerrollenregelung) in einem leicht
verstindlichen umgerechneten Format angeben. Einzelheiten zur Bedienung
finden Sie im Kapitel 3, ,,BEDIENUNG UBER DAS BEDIENTEIL*.

PID-Sollwert 1 (Klemmen [12], [C1] (Funktion C1, [C1] (Funktion V2))

AuBler der Einstellung von JO2 miissen Sie den PID-Sollwert 1 fiir einen
1 Analogeingang (durch einen der Funktionscodes E61 bis E63 angegeben,
Funktionscodedaten = 3) auswihlen. Einzelheiten hierzu finden Sie in den
Beschreibungen von E61 bis E63.

Klemmenbefehl UP/DOWN:

3 Mithilfe der Befehle UP bzw. DOWN konnen Sie in Verbindung mit den
PID-Anzeigekoeffizienten (durch E40 und E41 angegeben) die 0 bis 100 %
des PID-Sollwertes (£100 % bei PID-Tidnzerrollenregelung) in einem leicht
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

Daten fiir Funktion
J22

verstidndlichen umgerechneten Format angeben.

AufBler der Einstellung von JO2 miissen Sie mithilfe von EO1 bis EO5 die
Befehle UP und DOWN einer der Klemmen [X1] bis [X5]
(Funktionscodedaten = 17, 18) zuweisen. Einzelheiten zur Funktion der
Befehle UP/DOWN finden Sie im Abschnitt tiber die Zuweisung der Befehle
UP und DOWN.

Sollwert iiber Kommunikationsverbindung.

Verwenden Sie den Funktionscode S13 zur Angabe des iiber eine
4 Kommunikationsverbindung iibertragenen PID-Sollwertes. Ein iibertragener
Wert von 20000 (dezimal) entspricht 100 % (Maximalfrequenz) des PID-
Sollwertes. Einzelheiten zum Kommunikationsformat finden Sie im
Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation (MEH448b).

Hinweis ¢ Im Unterschied zur Wahl des Fernsollwertes durch JO2 konnen Festfrequenzen
(CO8 = 4), die mithilfe der Klemmenbefehle SS4 und SS8 angegeben wurden,
auch als voreingestellte Werte fiir den PID-Sollwert ausgewihlt werden.
Berechnen Sie die FEinstelldaten des PID-Sollwertes anhand der folgenden
Gleichung.

PID-Sollwertdaten (%) = (Voreingestellte Festfrequenz) + (Maximalfrequenz)
x 100

* Bei Ténzerrollenregelung (JO1 = 3) sperrt die Einstellung vom Bedienteil aus, die
auch als Funktionscodedaten gespeichert werden, die Daten von J57 (PID-
Regelung: Referenzposition der Tdnzerrolle).

Dateneinstellbereich des PID-Sollwertes (nur bei Analogeingiingen)

Zur Auswahl eines Analogeingangs als PID-Sollwert definieren Sie den Einstellbereich des
PID-Sollwertes. Wie auch bei der Frequenzeinstellung kénnen Sie durch Anpassung von
Verstirkung und Offset eine beliebige Beziehung zwischen dem Sollwert und dem Analog-
Eingangswert abbilden.

Einzelheiten hierzu finden Sie in den Beschreibungen von C32, C34, C37, C39, C42,
C44, C51 und C52.

6 'dey

Beispiel: Abbilden des Bereichs von 1 bis 5 V an Klemme [12] auf 0 bis 100 %.

Prozesssollwert

S3AOISNOILMNNL

Verstarkung (C32) = 100 %

Basispunkt der Verstarkung (C34) = 50 %
Offset (C51) =0 %

Basispunkt des Offsets (C51) = 10 %

Eingang an Klemme [12]

PID-Anzeigekoeffizient und Uberwachung

Zur Uberwachung von PID-Sollwerten und der GroBe der Riickkopplung definieren Sie den
Anzeigefaktor zur Umwandlung dieser Groen in numerische Werte fiir die Anzeige wie
z. B. Temperatur.

Einzelheiten zu Anzeigekoeffizienten finden Sie in den Beschreibungen von E40 und
E41 und Einzelheiten zur Uberwachung in der Beschreibung von E43.

m Verstiarkung (JO3)
JO3 gibt die Verstédrkung fiir den PID-Prozessor an.
- Einstellbereich der Daten: 0,000 bis 30,000 (mehrfach)
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P(roportional)-Verhalten

Ein Vorgang, bei dem eine StellgroBe (StellgroBe: Ausgangsfrequenz) proportional der
Regelabweichung ist, wird als P-Verhalten bezeichnet, bei dem eine Stellgrofle proportional
zur Regelabweichung ausgegeben wird. Die StellgroBe allein kann jedoch die
Regelabweichung nicht beseitigen.

Die Verstirkung ist eine Grofle, die das Niveau der Systemantwort auf die
Regelabweichung beim P-Verhalten bestimmt. Ein Zunahme der Verstirkung beschleunigt
das Antwortverhalten, eine iibermidBige Verstirkung jedoch kann zu Schwingungen des
Umrichterausgangs  fithren. Eine Abnahme der Verstirkung verzogert das
Antwortverhalten, stabilisiert aber den Umrichterausgang.

Regelabweichung

Zeit

StellgroBe

Zeit
W Integralzeit (JO4)

JO4 gibt die Integralzeit fiir den PID-Prozessor an.

- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 3600,0 s
0,0 bedeutet, dass der Integralanteil unwirksam ist.

I(ntegral)-Verhalten

Ein Vorgang, bei dem die Anderungsgeschwindigkeit einer StellgroBe (Stellgrofe:
Ausgangsfrequenz) proportional zum integralwert der Regelabweichung ist, wird als I-
Verhalten bezeichnet, bei dem eine Stellgrofle in Form des Integrals der Regelabweichung
ausgegeben wird. Daher ist das I-Verhalten effektiv, wenn es darum geht, die GroBe der
Riickkopplung dem Sollwert so weit wie moglich anzundhern. Bei einem System, dessen
Regelabweichung sich schnell éndert, kann dieses Verhalten nicht dazu beitragen, dass das
System schnell reagiert.

Die Wirkung des I-Verhaltens wird durch die Integralzeit als Parameter ausgedriickt, der die
JO4-Daten bildet. Je groBer die Integralzeit, desto langsamer das Antwortverhalten. Die
Reaktion auf externe Storgroen wird ebenfalls langsam. Je kiirzer die Integralzeit, desto
schneller das Antwortverhalten. Die Einstellung einer zu kurzen Integralzeit fiihrt jedoch zu
Schwingungen des Umrichterausgangs in Bezug auf die externe Storgrofe.

Regelabweichung
Zeit

StellgréBe

9-112



9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

m Vorhaltezeit (JO5)
JOS gibt die Vorhaltezeit fiir den PID-Prozessor an.
- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 600,0 s

0,0 bedeutet, dass der Differenzialanteil unwirksam ist.

D(ifferenzial)-Verhalten

Ein Vorgang, bei dem die StellgroBe (StellgroBe: Ausgangsfrequenz) proportional zum
Differenzialwert der Regelabweichung ist, wird als D-Verhalten bezeichnet, bei dem die
StellgroBe als Differenzialwert der Regelabweichung ausgegeben wird. Das D-Verhalten
fiihrt zu einer schnelleren Reaktion des Umrichters auf eine schnelle Anderung der
Regelabweichung.

Die Wirkung des D-Verhaltens wird durch die Vorhaltezeit als Parameter ausgedriickt, der
die JO5-Daten bildet. Die Einstellung einer langen Vorhaltezeit unterdriickt schnell die
Schwingungen, die durch das P-Verhalten ausgelost werden, wenn eine Regelabweichung
auftritt. Eine zu lange Vorhaltezeit fithrt zu mehr Schwingungen am Umrichterausgang. Die
Einstellung einer kurzen Vorhaltezeit schwécht die Unterdriickungswirkung beim Auftreten
einer Regelabweichung.

Regelabweichung

Zeit

6 'dey

StellgroBe

Zeit

Im Folgenden wird die kombinierte Verwendung des P-, I- und D-Verhaltens beschrieben.

(1) PI-Regelung

Die PI-Regelung, eine Kombination aus P- und I-Verhalten, wird im Allgemeinen
verwendet, um die durch das P-Verhalten verursachte bleibende Regelabweichung auf ein
Minimum zu beschrinken. Die PI-Regelung minimiert stets die Regelabweichung, selbst
wenn sich der Sollwert dndert oder permanente externe Storgrofen auftreten. Je groBer
jedoch die Integralzeit, desto langsamer das Antwortverhalten des Systems auf schnelle
Anderungen im Regelkreis.

S3AOISNOILMNNL

Das P-Verhalten allein kann bei Lasten mit sehr hohem Integralanteil verwendet werden.

(2) PD-Regelung

Bei der PD-Regelung wird im Moment des Auftretens einer Regelabweichung eine
StellgroBe mit hoherem Wert als durch das D-Verhalten allein erzeugt, um eine Zunahme
der Regelabweichung zu unterdriicken. Bei Verringerung der Regelabweichung sinkt auch
der Anteil des P-Verhaltens.

Eine Last mit Integralanteil im geregelten System schwingt moglicherweise aufgrund des
Verhaltens des I-Anteils, wenn nur P-Verhalten allein verwendet wird. Verwenden Sie in
einem derartigen Fall die PD-Regelung, um die durch das P-Verhalten verursachten
Schwingungen zu reduzieren und das System stabil zu halten. Das bedeutet, dass die PD-
Regelung bei Systemen ohne Dampfungsverhalten verwendet wird.
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(3) PID-Regelung

Die PID-Regelung wird durch Kombination des P-Verhaltens mit der Unterdriickung der
Regelabweichung durch das I-Verhalten und der Schwingungsunterdriickung durch das D-
Verhalten realisiert. Die PID-Regelung ist durch eine minimale Regelabweichung sowie
hohe Genauigkeit und Stabilitit gekennzeichnet.

Besonders effektiv ist die PID-Regelung bei einem System mit langer Antwortzeit beim
Auftreten einer Regelabweichung.

Stellen Sie die Funktionscodedaten anhand des nachfolgend beschriebenen Ablaufs ein.

Es empfiehlt sich, bei der Einstellung der PID-Regelung das Antwortverhalten des Systems
mit einem Oszilloskop oder Ahnlichem zu iiberwachen. Wiederholen Sie den folgenden
Ablauf, um die optimale Losung fiir jedes System zu bestimmen.

- Erhohen Sie die Daten von JO3 (P-Anteil (Verstirkung) der PID-Regelung), in dem
Bereich, in dem das Riickkopplungssignal nicht schwingt.

- Verringern Sie die Daten von J04 (I-Anteil (Integralzeit) der PID-Regelung), in dem
Bereich, in dem das Riickkopplungssignal nicht schwingt.

- Erhohen Sie die Daten von JO5 (D-Anteil (Vorhaltezeit) der PID-Regelung), in dem
Bereich, in dem das Riickkopplungssignal nicht schwingt.

Die Verfeinerung in der Wellenform des Antwortverhaltens des Systems ist nachfolgend
dargestellt.

1) Vermeiden von Uberschwingen

Erhohen Sie die Daten von J04 (Integralzeit) und verringern die Daten von JO5
(Vorhaltezeit).

geregelt

Antwortverhalten
ungeregelt
Zeit

2) Schnelles Stabilisieren (miBiges Uberschwingen zulissig)

Verringern Sie die Daten von JO3 (Verstirkung) und erhohen die Daten von JOS
(Vorhaltezeit).

geregelt

Antwortverhalten
ungeregelt
Zeit

3) Unterdriicken von Schwingungen mit einer lingeren Periodendauer als der durch JO4
angegebenen Integralzeit

Erhohen Sie die Daten von J04 (Integralzeit).

geregelt
Antwortverhalten

ungeregelt

Zeit
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4) Unterdriicken von Schwingungen mit etwa derselben Periodendauer wie die der durch
JOS (Vorhaltezeit) angegebenen Zeit

Verringern Sie die Daten von JO5 (Vorhaltezeit).
Verringern Sie die Daten von JO3 (Verstirkung), wenn die Schwingungen nicht
unterdriickt werden konnen, selbst wenn die Vorhaltezeit auf 0 Sekunden eingestellt ist.

geregelt

Antwortverhalten

ungeregelt

Zeit

m Rickkopplungsfilter (JO6)
JO6 gibt die Zeitkonstante des Filters fiir Riickkopplungssignale bei der PID-Regelung an.
- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 900,0 s.

- Diese Einstellung dient zur Stabilisierung des PID-Regelkreises. Durch die Einstellung
einer zu grofen Zeitkonstante verlangsamt sich das Antwortverhalten des Systems.

Verwenden Sie bei der Angabe der Filterzeitkonstante fiir Riickkopplungssignale
bei der PID-Ténzerrollenregelung die Filterzeitkonstanten fiir Analogeinginge
(C33, C38 und C43).

Hinweis

J10 PID-Regelung (Anti-Reset-Windup)
J10 unterdriickt das Uberschwingen bei der Regelung mit PID-Prozessor. Solange die
Regelabweichung zwischen dem Riickkopplungssignal und dem PID-Sollwert auBerhalb
des voreingestellten Bereiches liegt, hilt der Integrator seinen Wert und fithrt keine
Integration durch.
- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 200,00 %
PID-Ruckkopplung (Istwert)
Keine Integration in
diesem Bereich
PID-Sollwert Integration
Keine Integration in
diesem Bereich
Zeit
J11 PID-Regelung (Auswahl Alarmausgang)
J12 PID-Regelung (Alarm bei oberem Grenzwert (AH))
J13 PID-Regelung (Alarm bei unterem Grenzwert (AL))

Bei PID-Regelung konnen zwei Arten von Alarmsignalen ausgegeben werden:
Absolutwertalarm und Abweichungsalarm. Sie miissen den PID-Alarmausgang PID-ALM
einer der Digital-Ausgangsklemmen (Funktionscodedaten = 42) zuweisen.
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m Auswahl des Alarmausgangs (J11)

J11 gibt die Alarmart an. In der folgenden Tabelle sind alle im System zur Verfiigung
stehenden Alarme ausgefiihrt.

Daten fiir Alarm Beschreibung
J11
0 Absolutwertalarm | Bei PV < AL bzw. AH < PV ist PID-ALM aktiv.
PID-Rickkopplung
(Istwert)
PID-Regelung PID-Regelung
(Alarm bei unterem  (Alarm bei oberem
Grenzwert (AL)) Grenzwert (AH))
(J13) (J12)
1 Absolutwertalarm | Wie oben (mit Halten)
(mit Halten)
2 Absolutwertalarm | Wie oben (mit Selbsthaltung)
(mit Selbst-
haltung)
3 Absolutwertalarm | Wie oben (mit Halten und Selbsthaltung)
(mit Halten und
Selbsthaltung)
4 Abweichungs- Bei PV < SV - AL bzw. SV + AH < PV ist PID-
alarm ALM aktiv.
PID-Regelung PID-Regelung
(Alarm bei unterem  (Alarm bei oberem
Grenzwert (AL)) Grenzwert (AH))
(J13) J12)
PID-Rickkopplung
(Istwert)
PID-Sollwert
5 Abweichungs- Wie oben (mit Halten)
alarm (mit Halten)
6 Abweichungs- Wie oben (mit Selbsthaltung)
alarm (mit
Selbsthaltung)
7 Abweichungs- Wie oben (mit Halten und Selbsthaltung)
alarm (mit Halten
und Selbsthaltung)

Halten: Wihrend des Einschaltens der Netzspannung wird der Alarmausgang abgeschaltet
(deaktiviert) gehalten, selbst wenn sich die iiberwachte Grofe im Alarmbereich
befindet. Verlisst die iiberwachte Grofe den Alarmbereich und gelangt erneut in
diesen Bereich, wird der Alarm aktiviert.

Selbsthaltung: Gelangt die iiberwachte Grofe in den Alarmbereich und der Alarm wird
eingeschaltet, bleibt dieser eingeschaltet, selbst wenn die iiberwachte GroBle den
Alarmbereich wieder verldsst. Zur Loschung der Selbsthaltung driicken Sie die
Taste & oder schalten den Klemmenbefehl RST ein usw. Das Zuriicksetzen kann

auf dieselbe Weise wie das Riicksetzen eines Alarms geschehen.

m Alarm bei oberem Grenzwert (AH) (J12)

J12 gibt den oberen Grenzwert des Alarms (AH) in Prozent der GroBe des
Riickkopplungswertes an.
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m Alarm bei unterem Grenzwert (AL) (J13)
J12 gibt den unteren Grenzwert des Alarms (AL) in Prozent der GroBe des
Riickkopplungswertes an.

. Der angezeigte Wert (%) ist das Verhiltnis des oberen/unteren Grenzwertes zum
HInWels g alenendwert (10 V bzw. 20 mA) der GroBe des Riickkopplungswertes (im Falle
der Verstirkung von 100 %).

Die Alarme beim oberen (AH) und unteren (AL) Grenzwert gelten auch fiir die folgenden
Alarme.

Alarmbehandlung
Alarm Beschreibung Auswahl des Parameter-
Alarmausgangs cinstellun
Jin) &
Oberer Grenzwert Bei AH < PV aktiv Absolutwertalarm [ J13 (AL) =0
(absolut)
Unterer Grenzwert Bei PV < AL aktiv J12 (AH) = 100 %
(absolut)
Oberer Grenzwert Bei SV + AH < PV aktiv Abweichungs- J13 (AL) =100 %
(Abweichung) alarm
Unterer Grenzwert Bei PV < SV - AL aktiv J12 (AH) = 100 %
(Abweichung)
Oberer/unterer Bei ISV - PVI > AL aktiv J13 (AL) =J12 (AH)
Grenzwert
(Abweichung)
Oberer/unterer Bei SV-AL <PV <SV Abweichungs- DO invertiert
Bereichs- + AL aktiv alarm
grenzwert
(Abweichung)
Oberer/unterer Bei AL < PV < AH aktiv Absolutwertalarm | DO invertiert
Bereichs-
grenzwert
(absolut)
Oberer/unterer Bei SV-AL <PV <SV Abweichungs- DO invertiert
Bereichs- + AH aktiv alarm
grenzwert
(Abweichung)

J18

PID-Regelung (oberer Grenzwert des PID-Prozessausgangs)

J19

PID-Regelung (unterer Grenzwert des PID-Prozessausgangs)

Der obere und untere Begrenzer konnen fiir den PID-Ausgang angegeben werden, was
ausschlieflich fiir die PID-Regelung gilt. Die Einstellungen werden bei beendeter PID-
Regelung ignoriert und der Umrichter wird mit der zuvor angegebenen Referenzfrequenz
betrieben.

m PID-Regelung (oberer Grenzwert des PID-Prozessausgangs) (J18)

J18 gibt den oberen Grenzwert des Begrenzers fiir den PID-Prozessorausgang in % an. Bei
Angabe von ,999 dient die Einstellung des Frequenzbegrenzers (Hoch) (F15) als oberer
Grenzwert.

m PID-Regelung (unterer Grenzwert des PID-Prozessausgangs) (J19)

J19 gibt den unteren Grenzwert des Begrenzers fiir den PID-Prozessorausgang in % an. Bei
Angabe von ,,999 dient die Einstellung des Frequenzbegrenzers (Tief) (F16) als unterer
Grenzwert.
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J56

PID-Regelung (Drehzahlsollwertfilter)

Nicht verwendet.

J57 PID-Regelung (Referenzposition der Ténzerrolle)
J57 gibt die Referenzposition der Ténzerrolle -100 % bis +100 % fiir die
Tianzerrollenregelung an. Die Referenzposition kann als Funktionscode am Bedienteil
angegeben werden, wenn JO2 =0 (Bedienteil) angegeben wird, oder sie wird als PID-
Sollwert angegeben.
Informationen zum Ablauf beim Einstellen des PID-Sollwertes finden Sie im Kapitel 3.
J58 PID-Regelung (Bandbreite des Schwellenwertes bei der Abweichung der
Ténzerrollenposition)
J59 PID-Regelung, P (Verstarkung) 2
J60 PID-Regelung, | (Integralzeit) 2
J61 PID-Regelung, D (Vorhaltezeit) 2
In dem Moment, in dem der Riickkopplungswert der Tanzerrollenposition in den Bereich
»~Referenzposition der Tinzerrolle =+ Bandbreite des Schwellenwertes bei der
Referenzposition der Ténzerrolle (J58)* gelangt, schaltet der Umrichter die PID-Konstanten
aus der Kombination JO3, JO4 und JO5 auf die Kombination von J59, J60 bzw. J61 in
seinem PID-Prozessor um. Eine Beschleunigung des Antwortverhaltens des Systems durch
Erhohung der P-Verstirkung kann zur Verbesserung der Systemleistung bei der
Genauigkeit der Ténzerrollenpositionierung fiihren.
m Bandbreite des Schwellenwertes bei der Abweichung der Ténzerrollenposition) (J58)
J58 gibt die Bandbreit zwischen 1 und 100 % an. Bei Angabe von ,,0° werden die PID-
Konstanten nicht umgeschaltet.
m P (Verstarkung) 2 (J59)
m | (Integralzeit) 2 (J60)
m D (Vorhaltezeit) 2 (J61)
Die Beschreibungen fiir J59, J60 und J61 sind mit denen fiir P (Verstirkung) (JO3), I
(Integralzeit) (JO4) bzw. D (Vorhaltezeit) (JOS) identisch.
J62 PID-Regelung (Auswahl PID-Regelblock)

Mithilfe dieses Funktionscodes konnen Sie auswihlen, ob der Prozessorausgang der PID-
Tidnzerrollenregelung zum Primérdrehzahlsollwert addiert oder von diesem subtrahiert
werden soll, sowie, ob der Ausgang des PID-Prozessors fiir den Primérdrehzahlsollwert
entweder mittels Verhiltnisregelung (%) oder mittels Kompensation des Absolutwertes
(Hz) regelt.
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Daten fiir J62 Regelfunktion
Dezimal Bit 1 Bit 0 Regelgrofe Behandlung des
Primérdrehzahl-
sollwertes
0 0 0 Absolutwert (Hz) Addition
1 0 1 Absolutwert (Hz) Subtraktion
2 1 0 Verhiltnis (%) Addition
3 1 1 Verhiltnis (%) Subtraktion
J63 Uberlaststopp (MessgréBe fiir Schwellenwert)
J64 Uberlaststopp (Schwellenwert)
J65 Uberlaststopp (Modus-Auswahl)
J66 Uberlaststopp (Betriebsbedingung)
J67 Uberlaststopp (Zeitgeber)

Wenn der iiberwachte Lastzustand den durch J64 angegebenen Schwellenwert fiir die durch
J67 angegebene Zeitdauer iiberschreitet, aktiviert der Umrichter die Uberlaststoppfunktion
anhand der Angaben in J65. Verwenden Sie diese Funktion in einem System, das aufgrund
seiner Eigenschaften oder aus anderen Griinden im Zusammenhang mit der
Systemauslegung vor einer unzulissigen Last geschiitzt werden muss, oder in einem
System, bei dem die Motorwelle durch einen mechanischen Stopp gestoppt wird.

6 'dey
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m MessgroBe fur Schwellenwert (J63) A
J63 gibt die fiir den Schwellenwert zu iiberwachende Messgrof3e an. %
»

Daten fiir Messgrofie Beschreibung 8
163 o

m

w

Zur Verbesserung der Genauigkeit bei der
Drehmomentberechnung vergewissern Sie sich, dass Sie
den Umrichter automatisch auf den verwendeten Motor
abgestimmt haben.

Ausgangs-
drehmoment

Diese Einstellung betrifft nur das Antriebsdrehmoment.

Der Leerlaufstrom fliefit stets zum Motor. Geben Sie J64
1 Ausgangsstrom | (Schwellenwert) korrekt an und beriicksichtigen dabei den
Leerlaufstrom des verwendeten Motors.

m Schwellenwert (J64)

J64 gibt den Schwellenwert an, wobei das Nenndrehmoment und der Nennstrom des Motors

als 100 % beriicksichtigt werden.
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® Modus-Auswahl (J65)
J65 gibt den Modus an, wenn die GroBe der Last den durch J64 angegebenen Wert

tiberschreitet.
Daten fiir Modus Beschreibung
J65
0 Deaktivieren Die Ubgrlaststoppfunktlon des Umrichters ist
deaktiviert.
1 Verzogern bis zum | Der Umrichter verzogert den Motor in der angegebenen
Stopp Verzogerungszeit bis zum Stopp.
. Der Umrichter schaltet den Ausgang unverziiglich ab
2 Freier Auslauf und der Motor lduft bis zum Stopp frei aus.
Der Umrichter verzogert den Motor mit der
Drehmomentbegrenzung und steuert den Ausgangsstrom
so, dass das Drehmoment bis zum Abschalten des
Mechanischer Betriebsbefehls beibehalten wird. Sorgen Sie dafiir, dass
3 Stopp die mechanische Bremse angelegt wird, bevor der
Betriebsbefehl abgeschaltet wird.
Wihrend des Betriebs mit mechanischem Stopp gibt der
Umrichter den Alarm IOL bzw. IOL2 aus.

* Der Umrichter behilt die aktivierte Uberlaststoppfunktion bei und kann den Motor
nicht mehr beschleunigen. Zur erneuten Beschleunigung des Motors schalten Sie
den Betriebsbefehl einmal aus und wieder ein.

Hinweis

* Bei J65 = 3 ignoriert der Umrichter den angegebenen Betrieb mit Begrenzung des
Antriebsdrehmoments.

Konfigurationsbeispiele

Modus-Auswahl J65 = 1 oder 2

Mechanischer Stopp
Motordrehzahl/ . .
Ausgangsfrequenz Verzdgerung bis zum Stopp/
Freier Auslauf
Schwellenwert
Ausgangsstrom/
Ausgangsdrehmoment

Zeit
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Modus-Auswahl J65 =3

Mechanischer Stopp
Motordrehzahl/
Ausgangsfrequenz
Drehmomentbegrenzung
Schwellenwert
Ausgangsdrehmoment
Ausgangs-
Ausgangsstrom strom-
regelung
m Betriebsbedingung (J66)

J66 gibt den Betriebszustand des Daten fiir .
Umrichters fiir die Anwendung der 166 Verwendbarer Betriebsmodus
Uberlaststoppfunktion an. - - -

) p? ) . Beim Betrieb mit konstanter
Stellen Sie diesen Funktionscode mit 0 Drehzahl bzw. bei Verzdgerung
der entsprechenden Vorsicht ein, wirksam
sodass keine Fehlfunktionen - - -
aufgrund unnétiger Einstellungen 1 Beim Betriecb mit konstanter
h Drehzahl wirksam

ervorgerufen werden.
2 Bei allen Betriebsmodi wirksam

6 'dey

m Zeitgeber (J67)

J67 konfiguriert den Zeitgeber, um eine Aktivierung der Uberlaststoppfunktion aufgrund
unerwarteter kurzzeitiger Lastschwankungen zu unterdriicken.

Wird fiir die durch den Zeitgeber J67 angegebene Zeitdauer eine Bedingung fiir die
Aktivierung der Uberlaststoppfunktion festgestellt, aktiviert der Umrichter die Funktion bei
J65 =1 oder 2.

Bei J65 = 3 wird die Einstellung des Zeitgebers ignoriert. In diesem Fall verzogert
der Umrichter den Motor augenblicklich mit der
Drehmomentbegrenzungsfunktion, sodass die Einbeziehung des Zeitgebers den
Funktionsablauf storen wiirde.

Hinweis

S3AOISNOILMNNL

J68 Bremssignal (Bremse-Aus-Strom)

J69 Bremssignal (Bremse-Aus-Frequenz)
J70 Bremssignal (Bremse-Aus-Zeitgeber)
J71 Bremssignal (Bremse-Ein-Frequenz)
J72 Bremssignal (Bremse-Ein-Zeitgeber)

Diese Funktionscodes sind fiir Signale zum Losen und Anlegen von Bremsen bei
Hubvorrichtungen vorgesehen.
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Losen der Bremse

Der Umrichter 16st die Bremse (Klemmenbefehl BRKS eingeschaltet) nach Uberpriifung
des vom Motor erzeugten Drehmoments und iiberwacht, wenn er sowohl den
Ausgangsstrom als auch die Ausgangsfrequenz an den Motor anlegt, welcher von beiden
eine ausreichend lange Zeit hoher als angegeben ist.

Funktionscode Bezeichnung Einstellbereich der Daten
0 bis 200 %:
J68 Bremse-Aus-Strom Bei der Einstellung muss der Nennstrom des
Umrichters als 100 % gesetzt werden
J69 Bremse-Aus-Frequenz 0,0 bis 25,0 Hz
J70 Bremse-Aus- Zeitgeber 0,0bis 5,0 s

Anlegen der Bremse

Zur Gewihrleistung der Lebensdauer der Bremse priift der Umrichter, ob die Drehzahl
unter den angegebenen Wert abgesunken ist und iiberwacht, dass der Betriebsbefehl
ausgeschaltet wird und die Ausgangsfrequenz eine ausreichend lange Zeit unter dem
angegebenen Wert liegt, und schaltet dann das Signal zum Anlegen der Bremse ein
(Klemmenbefehl BRKS Aus).

Funktionscode Bezeichnung Einstellbereich der Daten
J71 Bremse-Ein-Frequenz 0,0 bis 25,0 Hz
J72 Bremse-Ein-Zeitgeber 0,0bis 5,0 s

* Das Bremssignal gilt nur fiir Motor 1. Wird durch die Motorumschaltfunktion

HINWeiS 4o Motor 2 gewihlt, bleibt das Bremssignal stets im Einschaltzustand.
* Bei einem Ereignis wie dem Auftreten eines Alarms und dem Einschalten des
Klemmenbefehls BX fiir den freien Auslauf des Motors wird das Bremssignal

unverziiglich eingeschaltet.

F23:Startfrequenz 1 J69: Bremse-Aus- J71: Bremse-Ein-Frequenz
’ Frequenz F25: Stopp-Frequenz
Ausgangsfrequenz
F24:Startfrequenz 1 F39: Stoppfrequenz 1 (Haltezeit)
(Haltezeit)

J68: Bremse-l6sen-Strom

Ausgangsstrom
Betriebsbefehl Ein
Bremssignal BRKS Ein
J70: Bremse-Aus-Zeitgeber J72: Bremse-Ein-Zeitgeber

J73 bis Reserviert*
J86

* Diese Funktionscodes sind fiir bestimmte Hersteller reserviert. Rufen Sie diese
Funktionscodes nicht auf.
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9.2 Uberblick Uber die Funktionscodes

9.2.8 y-Codes (Verbindungsfunktionen)

y01 bis y20

RS-485-Kommunikation (Standard und Option)

Einschlieflich der unten aufgefiihrten Klemmenblock-Option stehen bis zu zwei RS-485-
Kommunikationsanschliisse zur Verfiigung.

An- Route Funktionscode Verwendbare Geriite
schluss

Anschl. 1 | Standard-RS-485- yO1 bis y10 Standard-Bedienteil
Kommunikation (fiir Multifunktions-Bedienteil
Bedienteil) iiber RJ-45- FRENIC Loader
Anschluss Host

Anschl. 2 | Optionale RS-485- yl11 bis y20 Host
Kommunikationskarte Keine FRENIC-Loader-
iiber Klemme auf der Unterstiitzung
Karte

Die verwendbaren Gerite werden wie nachfolgend beschrieben angeschlossen.

(1) Standard-Bedienteil und optionales Multifunktions-Bedienteil
Das Standard-Bedienteil und das optionale Multifunktions-Bedienteil dienen zur Bedienung
und Uberwachung des Umrichters.

Die y-Codes miissen nicht eingestellt werden.

(2) FRENIC Loader

Mit dem auf einem PC ausgefiihrten FRENIC Loader konnen Sie die Informationen iiber
den Betriebszustand des Umrichters iiberwachen, Funktionscodes bearbeiten und Umrichter
im Testbetrieb laufen lassen.

Zur Einstellung der y-Codes siehe die Beschreibungen der Funktionscodes yO1 bis
y10. Einzelheiten hierzu finden Sie in der Bedienungsanleitung des FRENIC Loader.

(3) Host
Der Umrichter kann durch Anschluss an einen Host wie z. B. einen PC oder an eine SPS
verwaltet und iiberwacht werden. Als Kommunikationsprotokolle stehen Modbus RTU*

und das Fuji-Universalprotokoll fiir Umrichter zur Verfiigung.
*Modbus RTU ist ein von Modicon, Inc. eingefiihrtes Protokoll

Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH4438Db).

m Stationsadresse (y01 fur den Standardanschluss und y11 fir den optionalen
Anschluss)
Mit yO1 und yl11 wird die Stationsadresse fiir die RS-485-Kommunikationsverbindung

angegeben. In der folgenden Tabelle sind die Protokolle und die Einstellbereiche der
Stationsadressen aufgefiihrt.

Protokoll Stationsadresse Broadcast-Adresse
Modbus RTU 1 bis 247 0
FRENIC Loader 1 bis 255 Keine
Fuji-Universalprotokoll fiir Umrichter 1 bis 31 99

- Bei Angabe einer falschen Adresse auBerhalb der oben angegebenen Bereiche ist eine
Antwort vom anderen Gerédt nicht moglich, da der Umrichter keine Anforderungen
empfangen kann aufler einer Broadcast-Nachricht.
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- Zur Verwendung des FRENIC Loader stellen Sie die Stationsadresse des angeschlossenen
PC ein.

m Behandlung von Kommunikationsfehlern (y02 fiir den Standardanschluss und y12 fir
den optionalen Anschluss)

Mit y02 und y12 wird die Aktion angegeben, die bei Auftreten eines Fehlers in der RS-485-
Kommunikation durchzufiihren ist.

Fehler in der RS-485-Kommunikation umfassen logische Fehler wie z. B. Adressefehler,
Parititsfehler, Rahmenfehler und Fehler des Ubertragungsprotokolls sowie physikalische
Fehler wie z. B. Fehler durch Unterbrechung der Kommunikation, die mithilfe von y08 und
y18 eingestellt werden. Diese Fehler werden in allen Féllen nur bei laufendem Umrichter
als Fehler erkannt, wenn der Betriebsbefehl oder der Frequenzsollwert tiber die angegebene
Konfiguration der RS-485-Kommunikation iibertragen werden. Wenn weder der
Betriebsbefehl noch der Frequenzsollwert iiber RS-485-Kommunikation iibertragen werden
oder der Umrichter nicht in Betrieb ist, wird das Auftreten eines Fehlers nicht erkannt.

Daten fiir

y02 und y12 Funktion

Unverziigliche Trip-Abschaltung nach Auftreten eines Fehlers in der RS-485-
0 Kommunikation (Er8 bei y02 und ErP bei y12). (Der Umrichter stoppt und
gibt einen Alarm aus.)

Betrieb wihrend der im Zeitgeber fiir die Fehlerbehandlung angegebenen
Zeit (y03, y13), Anzeige eines RS-485-Kommunikationsfehlers (£r8 bei y02
und ErPbei y12), danach Stopp des Betriebs. (Der Umrichter stoppt und gibt
einen Alarm aus.)

Erneuter Versuch einer Ubertragung wihrend der im Zeitgeber (y03, y13) fiir
die Fehlerbehandlung angegebenen Zeit. Bei wiederhergestellter
2 Kommunikationsverbindung Fortsetzung des Betriebs. Andernfalls Anzeige
eines RS-485-Kommunikationsfehlers (£r8 bei y02 und ErP bei y12) und
Stopp des Betriebs. (Der Umrichter stoppt und gibt einen Alarm aus.)

3 Fortsetzung des Betriebs auch bei Auftreten eines Kommunikationsfehlers.

Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-Kommunikation
(MEH448Db).

m Zeitgeber (yO3 und y13)
Mit y03 bzw. y13 wird ein Zeitgeber fiir die Fehlerbehandlung angegeben.

Wenn die am Zeitgeber aufgrund einer ausbleibenden Antwort vom anderen Teilnehmer
usw. eingestellte Zeit abgelaufen ist, nachdem eine Antwort angefordert wurde, interpretiert
der Umrichter dies als einen aufgetretenen Fehler. Siehe den Abschnitt ,.Zeit bis zur
Erkennung einer ausbleibenden Antwort (y08, y18)“.

- Einstellbereich der Daten: 0,0 bis 60,0 s.
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m Baudrate (y04 und y14)

Mit yO4 und y14 wird die
Ubertragungsgeschwindigkeit fiir die RS-
485-Kommunikationsverbindung
angegeben.

- Einstellung fiir FRENIC Loader:
Stellen Sie dieselbe Zeit wie fiir den
angeschlossenen PC ein.

m Datenléange (y05 und y15)
Mit y05 und y15 wird die Zeichenldnge
fiir die Ubertragung angegeben.

- Einstellung fiir FRENIC Loader:
Loader stellt die Linge automatisch
auf 8 Bit ein. (Dasselbe gilt fiir das
Modbus-RTU-Protokoll.)

m Paritatsprifung (y06 und y16)

Mit y06 und y16 wird die Eigenschaft des
Parititsbits angegeben.
- Einstellung fiir FRENIC Loader:

Loader stellt die gerade Paritit
automatisch ein.

m Stoppbits (y07 und y17)

Mit y07 und y17 wird die Anzahl von
Stoppbits angegeben.

- Einstellung fiir FRENIC Loader:
Loader stellt automatisch 1 Bit ein.

Beim Modbus-RTU-Protokoll werden
die Stoppbits automatisch anhand der
Parititsbits eingestellt. Daher ist keine
Einstellung erforderlich.
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Daten fiir Ubertragungs-
y04 und y14 geschwindigkeit (bps)
0 2400
1 4800
2 9600
3 19200
4 38400
Daten fiir ..
y05 und y15 Datenlidnge
0 8 Bit
1 7 Bit
Daten fiir .
y06 und y16 Paritit
Keine
0 (2 Stoppbits bei Modbus
RTU)
Gerade Paritit
1 (1 Stoppbit bei Modbus
RTU)
Ungerade Paritiit
2 (1 Stoppbit bei Modbus
RTU)
Keine
3 (1 Stoppbit bei Modbus
RTU)
Daten fiir .
y07 und y17 Stoppbits
0 2 Bit
1 1 Bit
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m Zeit bis zur Erkennung einer ausbleibenden Antwort (y08 und y18)

Mit y08 und yl8 wird die Zeitdauer
zwischen der Erkennung einer
ausbleibenden Antwort aufgrund eines
Netzwerkfehlers durch den Umrichter und

dem Wechsel in den
Kommunikationsfehler-Alarmmodus  und
der Behandlung des

Kommunikationsfehlers angegeben. Dies
gilt fiir ein mechanisches System, das iiber
die RS-485-Kommunikationsverbindung in
einem vorgegebenen Zeitabstand stets auf
seine Station zugreift.

Informationen {iiber die Behandlung von
Kommunikationsfehlern siehe unter y02

Daten fiir

408 und y18 Funktion
0 Deaktivieren
1 bis 60 1 bis 60 s

und y12.

m Antwortintervall (y09 und y19)

Mit y09 und y18 wird die Wartezeit angegeben, die ab dem Ende des Empfangs einer vom
Host (PC oder SPS) gesendeten Anforderung bis zum Beginn der Sendung der Antwort
vergeht. Diese Funktion ermdglicht die Verwendung von Gerdten mit langsamer
Antwortzeit in einem Netzwerk, das ein schnelles Antwortverhalten verlangt. Dadurch kann
der Umrichter bei entsprechender Einstellung der Wartezeit eine Antwort rechtzeitig
senden.

- Einstellbereich der Daten: 0,00 bis 1,0 s.

Host
Anforderung

Umrichter Antwort

T1 = Wartezeit + o

wobei o die Behandlungszeit im Umrichter ist. Diese Zeit variiert je nach

Behandlungsstatus und dem im Umrichter verarbeiteten Befehl.

Einzelheiten hierzu finden Sie im Benutzerhandbuch fiir die RS-485-
Kommunikation (MEH448b).

Beim Einstellen des Umrichters auf FRENIC Loader miissen Sie auf die Leistung
und/oder Konfiguration des PC und des Protokollumsetzers wie z. B. des RS-
485/RS-232C-Kommunikationspegelumsetzers achten. Beachten Sie, dass einige
Protokollumsetzer den Kommunikationsstatus iiberwachen und von einem
Zeitgeber gesteuert zwischen dem Empfang und dem Senden von Daten
umschalten.

Hinweis

m Auswahl des Protokolls (y10)

Mit y10 wird das Kommunikationsprotokoll Daten fiir Protokoll

fiir den Standard-RJ-45-Anschluss y10

angegeben. . 0 Modbus RTU

- Die Verbindung zwischen FRENIC
Loader und dem Umrichter kann nur 1 FRENIC Loader
durch yl10 hergestellt werden. Auswahl Fuji-Universalprotokoll fiir
des FRENIC Loader (y10 = 1). 2 Unmrichter
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m Auswahl des Protokolls (y20)

Mit y20 wird das Kommunikationsprotokoll Daten fiir Protokoll
fir den optionalen RJ-45-Anschluss y20
ben.
aneegeden 0 Modbus RTU
> Fuji-Universalprotokoll fiir
Umrichter

y98 Busverbindungsfunktion (Modus-Auswahl)
H30 (Kommmunikationsverbindungsfunktion, Modus-Auswahl)
Zur Einstellung der Daten fiir die Busverbindungsfunktion (Modus-Auswahl) y98 siehe die
Beschreibung des Funktionscode H30.
y99 Loader-Verbindungsfunktion (Modus-Auswahl)

Dies ist die Schaltfunktion zur Herstellung der Verbindung mit FRENIC Loader. Durch
entsprechende Anderung der Daten von y99 zur Aktivierung der RS-485-Kommunikation
kann der Loader die Frequenzsollwerte und/oder Betriebsbefehle senden. Da die in den
Funktionscodes einzustellenden Daten durch Loader automatisch eingestellt werden, ist
eine Bedienung iiber das Bedienteil nicht erforderlich. Wenn Loader die gewihlte Quelle
des Betriebsbefehls ist und die Kontrolle iiber den PC verliert und der PC nicht durch einen
Stoppbefehl von Loader gestoppt werden kann, trennen Sie das RS-485-
Kommunikationskabel vom Standardanschluss (Bedienteil), schlieBen stattdessen das
Bedienteil an und setzen y99 auf ,,0“ zuriick. Diese Einstellung ,,0° bei y99 bedeutet, dass
die durch den Funktionscode H30 angegebene Quelle fiir den Betriebsbefehl und den
Frequenzsollwert wirksam wird.

Beachten Sie, dass der Umrichter die Einstellung von y99 nicht speichern kann. Nach dem
Abschalten der Netzspannung sind die Daten in y99 verloren (y99 wird auf ,,0¢
zuriickgesetzt.)

Daten fiir Funktion
y99 Frequenzsollwert Betriebsbefehl
0 GemifB den Daten von H30 und y98 | Gemil} den Daten von H30 und y98
Uber RS-485-Kommunikations-
1 verbindung (FRENIC Loader, SO1 Gemil den Daten von H30 und y98
und S05)

Uber RS-485-Kommunikations-

2 Gemif den Daten von H30 und y98 verbindung (FRENIC Loader, S06)

Uber RS-485-Kommunikations-
3 verbindung (FRENIC Loader, SO1
und S05)

Uber RS-485-Kommunikations-
verbindung (FRENIC Loader, S06)
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Anh. A Vorteilhafte Verwendung von Umrichtern (Hinweise zu elektrischen Stérungen)

Anh. A Vorteilhafte Verwendung von Umrichtern (Hinweise
zu elektrischen Stérungen)

- Haftungsausschluss: Dieses Dokument enthdlt eine Zusammenfassung der ,, Technical Document of the
Japan Electrical Manufacturers' Association (JEMA) (April 1994)“. Es gilt nur fiir den japanischen
Binnenmarkt. Auf auslindischen Mdrkten dient es lediglich zur Information. -

A1

Auswirkungen von Umrichtern auf andere Gerate

Der Einsatz von Umrichtern in ihren jeweiligen Einsatzbereichen entwickelt sich rasch. In diesem
Dokument werden die Auswirkungen beschrieben, die Umrichter auf bereits installierte
elektronische Gerdte oder auf Gerite haben, die in derselben Anlage wie die Umrichter installiert
sind. Des Weiteren werden MaBinahmen zur Verhinderung von Stdrungen vorgestellt. (Einzelheiten
finden Sie im Abschnitt A.3 [3], ,,Beispiele fiir die Verhinderung von Stérungen*.)

[1] Auswirkungen auf AM-Radiogerate

Symptom

Mogliche Ursache

MaBnahmen

Wihrend des Betriebs eines Umrichters konnen AM-Radiogerite
moglicherweise Stérungen aufnehmen, die vom Umrichter abgestrahlt wurden.
(Ein Umrichter hat nahezu keine Auswirkungen auf FM-Radiogerite oder
Fernsehgerite.)

Radiogerite konnen vom Umrichter abgestrahlte Stérungen aufnehmen.

Wirksam ist der Einbau eines Storfilters auf der Stromversorgungsseite des
Umrichters.

[2] Auswirkungen auf Telefone

Symptom

Moegliche Ursache

MafBnahmen

Wihrend des Betriebs eines Umrichters konnen Telefone in der Umgebung
wihrend eines Gesprichs moglicherweise Storungen aufnehmen, die vom
Umrichter abgestrahlt wurden, sodass die Verstindigung erschwert wird.

Ein vom Umrichter und vom Motor abgestrahlter hochfrequenter Leckstrom
gelangt in geschirmte Telefonleitungen und verursacht dadurch Stérungen.

Wirksam ist die Verbindung der Erdungsanschliisse der Motoren und die
Zuriickfithrung der gemeinsamen Erdungsleitung zum Erdungsanschluss des
Umrichters.

[3] Auswirkungen auf Naherungsschalter

Symptom

Mogliche Ursache

MaBnahmen

Wihrend des Betriebs eines Umrichters kann es zu Fehlfunktionen bei
kapazitiven Néherungsschaltern kommen.

Kapazitive Néherungsschalter haben moglicherweise nur eine geringe
Storfestigkeit.

Wirksam ist der Anschluss eines Filters an den Eingangsklemmen des
Umrichters oder die Anderung der Art, in der die Netzspannung verarbeitet
wird. Die Niherungsschalter konnen gegen andere Ausfilhrungen mit
iberlegener Storfestigkeit wie z. B. Magnetschalter ausgetauscht werden.

[4] Auswirkungen auf Drucksensoren

Symptom

Moegliche Ursache

MafBnahmen

Wihrend des Betriebs eines Umrichters kann es zu Fehlfunktionen bei
Drucksensoren kommen.

Die Storungen gelangen moglicherweise iiber die Erdungsleitung in die
Signalleitung.

Wirksam ist der Einbau eines Storfilters auf der Stromversorgungsseite des
Umrichters oder die Anderung der Verkabelung.

A-1
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A.2

[5] Auswirkungen auf Stellungsmelder (Impulscodierer)

Symptom Wihrend des Betriebs eines Umrichters konnen Impulscodierer fehlerhafte
Impulse erzeugen, die zur Verschiebung der Stopp-Position einer Maschine
fithren konnen.

Mogliche Ursache Fehlerhafte Impulse konnen dann auftreten, wenn die Signalleitungen des
Impulsgenerators und Stromversorgungsleitungen nebeneinander verlegt sind.

Mafnahmen Der Einfluss von Stérungen aufgrund von Induktion oder Strahlung kann
reduziert werden, indem die Signal- und Stromversorgungsleitungen des
Impulsgenerators getrennt voneinander verlegt werden. Der Einbau von
Storfiltern an den Eingangs- und Ausgangsklemmen ist ebenfalls eine wirksame
Mafnahme.

Stérungen

Dieser Abschnitt enthilt eine Zusammenfassung der in Umrichtern erzeugten Stérungen und deren
Auswirkungen auf Gerite, die diesen Storungen ausgesetzt sind.

[1] Durch den Umrichter verursachte Stérungen

Abbildung A.1 zeigt das Prinzip einer Umrichterkonfiguration. Der Umrichter wandelt in einer
Wandlereinheit Wechselstrom in Gleichstrom (Gleichrichtung) und Gleichstrom in Wechselstrom
(Umkehrung) mit dreiphasiger veridnderbarer Spannung und Frequenz um. Die Umwandlung
(Umkehrung) wird mittels Pulsbreitenmodulation (PWM) durch Umschalten von sechs Transistoren
(IGBT: Insulated Gate Bipolar Transistor) durchgefiihrt und dient zur Drehzahlregelung von
Motoren.

Die Umschaltstorungen werden durch schnelles Ein- und Ausschalten der sechs Transistoren
erzeugt. Der Storstrom (i) wird emittiert und bei jedem schnellen Ein-/Ausschaltvorgang flieft der
Storstrom durch die Streukapazitit (C) des Umrichters, der Kabel und des Motors nach Masse. Die
GroBe des Storstroms wird wie folgt ausgedriickt:

i=C-dv/dt

Er hingt von der Streukapazitit (C) und dv/dt (Schaltgeschwindigkeit der Transistoren) ab. Des
Weiteren hingt dieser Storstrom von der Trigerfrequenz ab, da der Storstrom bei jedem Ein- und
Ausschalten der Transistoren flief3t.

Aufler dem Hauptstromkreis des Umrichters kann der DC/DC-Schaltleistungsregler
(DC/DC-Wandler), der die Stromquelle fiir die Steuerschaltung des Umrichters bildet, aufgrund
derselben Prinzipien wie oben beschrieben eine Stérquelle bilden.

Die Breite des Frequenzbandes dieser Storungen betrigt maximal ca. 30 bis 40 MHz. Daher
beeinflussen diese Storungen Gerite wie z. B. AM-Radiogerite, die in vergleichsweise niedrigen
Frequenzbereichen empfangen, und praktisch keine FM-Radiogerite oder Fernsehgerite, die in
hoheren Frequenzen als dem Storfrequenzbereich empfangen.
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Wandlerteil Umrichterteil

Stromversorgung

DC/DC-
Wandler Steuerschaltung

Abbildung A.1: Prinzip der Umrichterkonfiguration

[2] Stérungsarten

Die in einem Umrichter erzeugten Storungen breiten sich iiber die Verkabelung des
Hauptstromkreises zur Stromversorgung und zum Motor hin aus, sodass eine Vielzahl von
Anwendungen zwischen dem Netztransformator und dem Motor von den Stdrungen betroffen ist.
Die verschiedenen Ausbreitungswege sind in Abbildung A.2 dargestellt. Auf der Basis dieser
Ausbreitungswege werden die Storungen grob in drei Arten eingeteilt - Leitungsstdrungen sowie
Storungen durch Induktion und Abstrahlung.

Netztransformator
Umrichter
Maschine
>
>
Verstark =
Elektroni-

sches Gerat

Abbildung A.2: Ausbreitungswege von Stérungen

(1) Leitungsstérungen

Die in einem Umrichter erzeugten Storungen konnen sich iiber die Leitungen und die
Stromversorgung ausbreiten, sodass Peripheriegerite des Umrichters von den Storungen betroffen
sein konnen (Abbildung A.3). Diese Storungen werden als ,,Leitungsstorungen® bezeichnet. Einige
Leitungsstorungen breiten sich iiber den Hauptstromkreis @ aus. Sind die Erdungsleitungen an einen
gemeinsamen Erdungspunkt angeschlossen, breiten sich die Leitungsstérungen iiber den Weg @ aus.
Wie durch den Weg @ dargestellt breiten sich Leitungsstérungen iiber Signalleitungen und
geschirmte Leitungen aus.

Strom-

Umrichter
versorgung

Elektroni-
sches Gerat

Signalleitung

Abbildung A.3: Leitungsstérungen
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(2) Stérungen durch Induktion

Werden Kabel oder Signalleitungen von Peripheriegeriten dicht bei den Kabeln der Eingangs- und
Ausgangsseite des Umrichters verlegt, durch die der Storstrom fliefit, werden in diesen Kabeln und
Leitungen der Geriite Storungen elektromagnetisch (Abbildung A.4) oder elektrostatisch (Abbildung
A.5) induziert. Diese Storungen werden als ,,Storungen durch Induktion* bezeichnet.

Strom- Umrichter
versorgung

Elektroni-
sches Gerét

Signalleitung

Abbildung A.4: Elektromagnetisch induzierte Stérungen

Strom- Umrichter
versorgung
Elektroni-
sches
Gerat Signalleitung

Abbildung A.4: Elektrostatisch induzierte Stérungen

(8) Stérungen durch Abstrahlung

Die in einem Umrichter erzeugten Stérungen konnen von Kabeln (die als Antennen wirken) an der
Eingangs- und Ausgangsseite des Umrichters iiber die Luft abgestrahlt werden und Peripheriegerite
beeinflussen. Diese Storungen werden als ,,Storungen durch Abstrahlung ® bezeichnet, siehe die
folgende Abbildung. Nicht nur Kabel, sondern auch Motorchassis bzw. -gehéduse oder Schalttafeln,
in denen Umrichter installiert sind, konnen als Antennen wirken.

Strom- Umrichter
versorgung

Elektroni-
sches Gerat

Abbildung A.6: Stérungen durch Abstrahlung

Verhinderung von Stérungen

Je mehr MaBBnahmen zur Verhinderung von Storungen ergriffen werden, desto wirksamer konnen
Storungen verhindert werden. Bei Anwendung geeigneter Mallnahmen lassen sich Storungsprobleme
leicht beseitigen. Je nach Storungspegel und Geriten miissen Stérungen auf 6konomisch vertretbare
Weise realisiert werden.

[1] Verhinderung von Stérungen vor der Installation

Die Verhinderung von Stérungen muss vor der Installation eines Umrichters in der Schalttafel bzw.
vor Installation von Umrichterschalttafeln beriicksichtigt werden. Sind Probleme im Zusammenhang
mit Storungen erst aufgetreten, erfordert deren Beseitigung zusitzliche Kosten und Zeit.
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Zu den Maflnahmen zur Verhinderung von Stérungen vor der Installation gehoren:

1) Trennung der Verkabelung von Haupt- und Steuerstromkreis

2) Verlegung der Verkabelung des Hauptstromkreises in Kabelschutzrohren aus Metall

3) Verwendung geschirmter Leitungen oder verdrillter geschirmter Leitungen fiir
Steuerstromkreise

4) Realisierung geeigneter Erdungsmafinahmen und -verkabelung

Mit diesen MaBnahmen zur Verhinderung von Storungen lassen sich die meisten Probleme
vermeiden.

[2] Realisierung von MaBnahmen zur Verhinderung von Stérungen

Es gibt zwei Arten von Mafnahmen zur Verhinderung von Stérungen - eine, die die
Ausbreitungswege der Storungen betrifft sowie eine, die die Aufnahmeseite (die von den Stérungen
beeinflusste Seite) betrifft.

Zu den grundlegenden Mafinahmen zur Verringerung der Auswirkung von Stérungen auf der
Aufnahmeseite gehoren:

Trennung der Verkabelung des Hauptstromkreises von der Verkabelung des Steuerstromkreises,
wodurch Auswirkungen der Storungen vermieden werden.

Zu den grundlegenden Mafinahmen zur Verringerung der Auswirkung von Stérungen auf der

Erzeugungsseite gehoren:

1) Einbau eines Storfilters zur Reduzierung des Storungspegels

2) Einsatz von Kabelschutzrohr und Schalttafelwinden aus Metall zur Eindimmung der Stérungen
und

3) Einsatz von Trenntransformatoren in der Stromversorgung, die den Ausbreitungsweg der
Storungen unterbrechen

In Tabelle A.1 sind die MaBnahmen zur Verhinderung von Storungen, deren Ziel und die
Ausbreitungswege aufgefiihrt.

Tabelle A.1: MaBnahmen zur Verhinderung von Stérungen

Ziel der MaBnahmen zur
Verhinderung von Ausbreitungsweg
Storungen
Er- Weiter-
Verfahren zur Verhinderung von schwe- leitung . . . Sté-
s rung Sto- Sto- . Sto-
Storungen d von Lei- rungen
er Storune |Tungen [rungs- . |rungen |, o
gl ungs urc
Auf- ein- pegel " durch
en o Sto- Ab-
nahme ddm-  |redu- Induk-
unter- - rungen |.. strah-
von men zieren tion
S5 bre- lung
torun-
chen
gen
Haupt- vom Steuer-
stromkreis trennen Ja Ja
Linge der Verkabelung
auf ein Minimum Ja Ja Ja Ja
reduzieren
Parallel verlegte Ja Ja
Verkabelung vermeiden
Verkabelung | Geeignete Erdung Ja Ja Ja Ja
und verwenden
Installation [ Gegchirmte und verdrillte
geschirmte Leitungen Ja Ja Ja
verwenden
Geschirmte Kabel im
Hauptstromkreis Ja Ja Ja
verwenden
Kabelschutzrohr aus Ja Ja Ja
Metall verwenden
Geeignete Anordnung der
Schalttafel Geriite in der Schalttafel Ja Ja Ja
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Ziel der MaBBnahmen zur
Verhinderung von Ausbreitungsweg
Storungen
) Er}-l Weiter-
Verfahren zur Verhinderung von SChwe- eitun g | B - St-
Storungen N lvon Sto- Sto- Lei- Sto- rungen
der St rungen |rungs- _ |rungen
orung | . tungs durch
Auf- en ein- pegel St6- durch Ab-
nahme unter- dam- redu- runeen Induk- strah-
von bre- men zieren g tion lun
Stoérun- chen g
gen
Schalttafelwénde aus Ja Ja Ja
Metall
Entstr- Leitungsfilter Ja Ja Ja Ja
gerat Trenntransformator Ja Ja Ja
Verwendung eines
Kondensators im Ja Ja Ja
MafBnahmen | Steuerstromkreis
auf der Verwendung eines
Aufnahme- | Ferritkerns im Ja Ja Ja Ja
seite Steuerstromkreis
Leitungsfilter Ja Ja Ja
Systeme wenen Ja Ja
Andere Ty ——
ragerirequenz Ja* Ja Ja Ja
reduzieren

Ja: wirksam, Ja*: bedingt wirksam, frei: unwirksam

Es folgt eine Beschreibung der MalBnahmen zur Verhinderung von Storungen fiir die

Antriebskonfiguration des Umrichters.

(1) Verkabelung und Erdung
Trennen Sie wie in Abbildung A.7 dargestellt die Verkabelung des Hauptstromkreises von der
Verkabelung des Steuerstromkreises so weit wie moglich voneinander, unabhéngig davon, ob sich
die Verkabelung innerhalb oder auBerhalb der Schalttafel mit den Umrichtern befindet. Verwenden
Sie geschirmte Leitungen und verdrillte geschirmte Leitungen, die von auflen einwirkende Storungen
abblocken, und reduzieren Sie die Lédnge der Verkabelung auf ein Minimum. Vermeiden Sie
auflerdem die gebiindelte oder parallel verlaufende Verkabelung von Haupt- und Steuerstromkreis.

Signalleitung

Abschirmplatte (Stahlplatte)

Kabelkanal

Abbildung A.7: Getrennte Verkabelung

Abschirmplatte (Stahlplatte)

Stromversorgungsleitung

Gestell

Signalleitung

Verwenden Sie bei der Verkabelung des Hauptstromkreises Kabelschutzrohre aus Metall und
verbinden deren Erdungsleitungen mit Erde, um eine Ausbreitung von Stdrungen zu verhindern
(siehe Abbildung A.8).
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Die Schirmung (geflochten) einer geschirmten Leitung sollte zuverldssig an nur einem Punkt mit
dem (gemeinsamen) FuBpunkt der Signalleitung verbunden werden, um die Bildung von Schleifen
aufgrund eines Mehrfachanschlusses zu vermeiden (siche Abbildung A.9).

Die Erdung dient nicht zur Reduzierung der Gefahr elektrischer Schldge aufgrund von Leckstrom,
sonder auch zum Abblocken eindringender Stérungen und Abstrahlung. Entsprechend der Spannung
im Hauptstromkreis sollte die Erdung nach Klasse D (bis 300 V AC, Erdungswiderstand max.
100 ) und Klasse C (300 bis 600 V AC, Erdungswiderstand max. 10 Q) ausgefiihrt werden. Jede
Erdungsleitung muss mit eigener Erde versehen sein oder separat mit einem Erdungspunkt
verbunden werden.

Metall-Kabelschutzrohr Metall-Kabelschutzrohr Gemeinsame
Anschlussklemmen
Umrichter Umrichter Umrichter
(gemeins.) (gemeins.)
Abbildung A.8: Erdung von Metall-Kabelschutzrohr Abbildung A.9: Behandlung des Geflechts bei

geschirmten Leitungen

(2) Schalttafel

Die Schalttafel der Anlage mit den Umrichtern besteht im Allgemeinen aus Metall, das Storungen
abschirmen kann, die von den Umrichtern selbst abgestrahlt werden.

Bei der Installation anderer elektronischer Gerdte wie z. B. einer speicherprogrammierbaren
Steuerung in derselben Schalttafel ist bei der Anordnung jedes einzelnen Gerites entsprechende
Vorsicht geboten. Installieren Sie bei Bedarf Abschirmplatten zwischen Umrichtern und
Peripheriegeriten.

(3) Entstérgerate

Zur Reduzierung von Storungen, die sich iiber elektrische Stromkreise ausbreiten, und von
Storungen, die von der Verkabelung des Hauptstromkreises in die Luft abgestrahlt werden, sollten
ein Leitungsfilter und ein Netzspannungstransformator (sieche Abbildung A.10) verwendet werden.

yuy

Folgende Arten von Leitungsfiltern stehen zur Verfiigung: einfache kapazitive Filter, die parallel zur
Stromversorgungsleitung angeschlossen werden, induktive Filter, die in Reihe mit der
Stromversorgungsleitung angeschlossen werden, und herkommliche Filter wie z. B. LC-Filter, die
den Vorschriften iiber Funkstérungen entsprechen. Verwenden Sie diese Filter entsprechend der
beabsichtigten Reduzierung von Storungen.

Zu den Netzspannungstransformatoren gehoren normale Trenntransformatoren, geschirmte
Transformatoren und Storschutztransformatoren. Diese Transformatoren haben unterschiedliche
Wirkungsgrade bei der Verhinderung der Ausbreitung von Storungen.

Umrichter
Umrichter
Umrichter
Strom-
Strom-

versorgung versorgung
Strom-
versorgung

(a) Kapazitives Filter (b) Induktives Filter (c) LC-Filter

(HF-Drossel)
Abbildung A.10: Verschiedene Filter und deren Anschluss
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(4) MaBnahmen zur Verhinderung von Stérungen auf der Aufnahmeseite

Die Storfestigkeit der elektronischen Gerite, die in derselben Schalttafel wie die Umrichter oder
nahe den Umrichtern installiert sind, muss erhoht werden. Leitungsfilter und geschirmte bzw.
verdrillte geschirmte Leitungen werden verwendet, um das Eindringen von Storungen in die
Signalleitungen dieser Gerite zu verhindern. Aulerdem sollten die folgenden Mafinahmen realisiert
werden:

1) Verringerung der Stromkreisimpedanz durch Anschlieen von Kondensatoren oder Widerstinden
parallel zu den Eingangs- und Ausgangsklemmen der Signalstromkreise.

2) Erhohung der Stromkreisimpedanz fiir die Stdrungen durch Installieren von Drosselspulen in
Reihe zum Signalstromkreis oder Hindurchfithren von Signalleitungen durch Ferritkerne.
ZweckmiBig ist auBerdem die Erweiterung der Null-Leitung der Signalleitung bzw. der
Erdungsleitungen.

(5) Andere MaBnahmen
Der Pegel der sich ausbreitenden erzeugten Storungen dndert sich je nach Trigerfrequenz. Je hoher
die Trigerfrequenz, desto hoher der Storungspegel.

Bei einem Umrichter, dessen Trigerfrequenz sich &dndern ldsst, kann die Verringerung der
Tragerfrequenz dazu fithren, dass weniger Storungen erzeugt werden und dass sich das Verhiltnis
der Storungen zum horbaren Betriebsgerdusch des Motors verbessert.

[3]
Tabelle A.2 enthilt Beispiele von Mallnahmen zur Verhinderung von Storungen, die von einem in
Betrieb befindlichen Umrichter erzeugt werden.

Beispiele fiir die Verhinderung von Stérungen

Tabelle A.2: Beispiele fir MaBnahmen zur Verhinderung von Stérungen

Das AM-Radiogerit nimmt

Betrof-
MafBnahmen zur
Nr. fenes Symptome Verhind St
Geriit erhinderung von Stérungen Bemerkungen
1 AM- Beim Betrieb eines 1) Installieren Sie ein LC- 1) Die Stérungen
Radio- Umrichters kommt es zu Filter auf der durch
gerit Storungen von AM- Stromversorgungsseite Abstrahlung der
Rundfunksendungen (500 bis des Umrichters. (Der Verkabelung
1500 kHz). Einfachheit halber kann konnen reduziert
in einigen Fillen auch werden.
ein kapazitives Filter
5 verwendet werden.)
versigﬂ;“é £ 2) Installieren Sie
= zwischen Motor und . .
) . 2) Die Leitungs-
Umrichter eine storungen auf
AM-Radiio Verkabelung mit der Stromversor-
Kabelschutzrohr aus gungsseite
Metall. . .
<Mogliche Ursache> konnen reduziert

werden.

moglicherweise Storungen \Zg’omr 2 . _ o
auf, die von Kabeln an der qung f Hinweis: In einigen
Stromversorgungs- und LC-Filter 35 Gebieten, z. B. in
Ausgangsseite des - Télern, sind
Unmrichters abgestrahlt Kapazit. ausreichende
werden. Verbesserungen

Hinweis: Reduzieren Sie den
Abstand zwischen LC-Filter und
Umrichter so weit wie moglich
(unter 1 m).

nicht zu erwarten.
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Betrof-
MafBnahmen zur
Nr. fenes Symptome Verhind St
Gerit erhinderung von Stdrungen Bemerkungen
2 AM- Beim Betrieb eines 1) Installieren Sie LC-Filter | 1) Die Storungen
Radio- Umrichters kommt es zu auf der Eingangs- und durch
gerit Storungen von AM- Ausgangsseite des Abstrahlung der
Rundfunksendungen (500 bis Umrichters. Verkabelung
1500 kHz). konnen reduziert
s0 kurz so kurz Werden'
Mast. wie mdglich N wie méglich
transformator Strom- %
. e Induktives Filter % Induktives Filter
Umrichter (Ferritring) (Ferritring)
Die Anzahl von
Wicklungen der HF-
<M6gliche Ursache> Drossel (oder des

Das AM-Radiogerit nimmt
moglicherweise Stérungen
auf, die von Kabeln an der
Stromversorgungsseite des
Umrichters abgestrahlt
werden.

Ferritkerns) sollte so
grof} wie moglich sein.
AuBlerdem sollte die
Verkabelung zwischen
Unmrichter und HF-
Drossel (oder Ferritkern)
so kurz wie moglich sein
(unter 1 m).

2) Ist eine weitere Verbes-
serung notig, installieren
Sie ein LC-Filter.

Strom- LC-
versor- Filter
gung
Eingangsseite

LC-
Filter

Umrichter

Ausgangsseite
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Tabelle A.2 (Fortsetzung)

Betrof-
MaBnahmen zur
Nr. fenes Symptome Verhinderung von Storun
Geriit g gen Bemerkungen
3 | Telefon Beim Antrieb eines Beliif- 1) Verbinden Sie die Erd- 1) Die Wirkung des
(in einem | tungsventilators mit einem Anschliisse der Motoren induktiven
Wohn- Umrichter gelangen in miteinander. Fiithren Sie Filters und des
gebiet in | Privatwohnungen Stdrungen die Leitung zuriick zum LC-Filters wird
einer tiber eine Entfernung von Umrichter- wegen eines NF-
Entfer- 40 m in das Telefon. gehiuse und installieren Frequenz-
nung von einen Kondensator von anteils
40 m) Masttransformator 1 p.F zwischen Erde und mﬁglicher-
Eingangsklemme. weise nicht
_ erreicht.
'J‘Eg’ . 2) Bei einem
> 5 Netztransfor-
5 mator in offener
Rrivat- Dreieckschal-
tung in einer
200-V-Anlage
<Mbgliche Ursache> miissen wegen
. unterschiedlicher
Ein hochfrequenter Potenziale gegen
Leckstrom floss vom . Erde Kondensa-
Umnchter und vom Motor in toren wie in der
die geerdete Schirmung des folgenden Abbil-
Telefonkabels. Auf dem dung dargestellt
Ruckwe'g floss der Strom angeschlossen
durch einen geerdeten werden.

Masttransformator und
Storungen gelangten iiber
elektrostatische Induktion in
das Telefon.

Netzspannungstransformator

Umrichter

A-10




Anh. A Vorteilhafte Verwendung von Umrichtern (Hinweise zu elektrischen Stérungen)

Betrof-
MaBnahmen zur
Nr. fenes Symptome Verhind St
Geriit erhinderung von Stérungen Bemerkungen
4 | Foto- Fehlfunktion eines foto- 1) Installieren Sie vorldufig 1) Die Verkabelung

elektri- elektrischen Relais bei einen Kondensator von muss weiter als
sches Betrieb eines Motors iiber 0,1 puF zwischen der 30 cm vonein-
Relais einen Umrichter. 0-V-Klemme des Strom- ander entfernt

[Umrichter und Motor sind
am selben Ort installiert (an
einem Deckenkran)]

Umrichter
Stromversor- Fotoelektri-
gungsleitung sches Relais
Tafel an der Decke
Netzteil des fotoelekiri-
schen Relais (24 V)
Tafel am Boden
<Mogliche Ursache>

Zu vermuten ist, dass
Storungen im fotoelektri-
schen Relais induziert
wurden, da die Netzspan-
nungsleitung des Umrichters
und die Verkabelung des
fotoelek-

trischen Relais im Abstand
von ca. 25 mm iiber eine
Entfernung von 30 bis 40 m
parallel verlaufen. Aufgrund
der Installations-
bedingungen konnen diese
Leitungen nicht voneinander
getrennt werden.

versorgungskreises der
Gebereinheit des foto-
elektrischen Relais und
einem Rahmen des an der
Decke befindlichen
Schaltkastens.

Fotoelektri-

sches Relais Rahmen der

Deckentafel

2) Verlegen Sie als dauer-
hafte Mafnahme die
24-V-Stromversorgung
von unten nach oben,
sodass die Signale iiber
Relaiskontakte von oben
nach unten iibertragen
werden.

sein.

2) Ist die Trennung

nicht moglich,
konnen die
Signale iiber
potenzialfreie
Kontakte usw.
iibertragen
werden.

3) Verlegen Sie

Kleinspan-
nungs-Signal-
leitungen nicht
parallel zu
Stromversor-
gungsleitungen.

yuy




Tabelle A.2 (Fortsetzung)

Stromversor-
gungsleitung

Betrof-
MafBnahmen zur
Nr. fenes Symptome Verhind St
Geriit erhinderung von Stérungen Bemerkungen

5 | Foto- Fehlfunktion eines foto- 1) Installieren Sie einen 1) Bei Fehlfunktion
elektri- elektrischen Relais bei Kondensator von 0,1 uF eines Klein-
sches Bedienung eines Umrichters. zwischen der spannungs-
Relais Ausgangsklemme des stromkreises sind

Umrichter Verstirkers des foto- GegenmaBnah-
elektrischen Relais und men einfach und
Stromversor- Apstand. 40 m .
gungsleitung dem Rahmen. kostengiinstig.
Verstarker
Licht Licht é‘i‘:’?fgﬁ?‘r ¢
Foodgr. SO EIREO e e
Baer e
<Mogliche Ursache>
Obwohl Umrichter und
fotoelektrisches Relais
ausreichend weit vonein-
ander entfernt sind, die
Stromversorgung jedoch
iber eine gemeinsame
Verbindung realisiert ist,
wird angenommen, dass
Leitungsstorungen iiber die
Stromversorgungs-
leitung in das fotoelektri-
sche Relais gelangt sind.

6 | Nihe- Fehlfunktion eines 1) Installieren Sie ein LC- 1) Im Umrichter
rungs- Niéherungsschalters. Filter auf der erzeugte
schalter o Umrichtor Ausgangsseite des Storungen .
(kapa- versorgung Unmrichters. konnen reduziert
zitiv) 2) Installieren Sie ein werden.

Strom-  Naherungs- kapazitives Filter auf der | 2) Der Schalter

versorgung schalter

<Mogliche Ursache>

Es wird angenommen, dass
der kapazitive
Niherungsschalter auf-
grund seiner geringen
Storfestigkeit anfillig
gegeniiber Storungen durch
Induktion und Abstrahlung
ist.

Eingangsseite des
Umrichters.

3) Verbinden Sie die

(gemeinsame) 0-V-
Leitung der
Gleichstromversor-
gung des Néherungs-
schalters iiber einen
Kondensator mit dem
Schaltkasten der

versorgung

Maschine.
Strom- Umrichter
LC-Filter
Kapazitives
Filter

Strom- Naherungs-
versorgung  schalter

Kasten

kann gegen
einen
Néherungs-
schalter mit
tiberlegener
Storfestigkeit
wie z. B.
Magnetschalter
ausgetauscht
werden.




Anh. A Vorteilhafte Verwendung von Umrichtern (Hinweise zu elektrischen Stérungen)

Tabelle A.2 (Fortsetzung)

Betrof-
MaBnahmen zur
No. fenes Symptome Verhind St
Geriit erhinderung von Stérungen Bemerkungen
7 | Druck- Fehlfunktion eines Druck- 1) Installieren Sie ein LC- 1) Die
sensor Sensors. Filter auf der Schirmungen der
Eingangsseite des geschirmten
Umrichters. Leitungen fiir
. S 2) SchlieBen Sie in Sensorsignale
versorgun - Abiinderung des werden an einen
be Druck: Originalanschlusses die gemeinsamen
versorg Geachirmie Schirmung der Leitung Punkt in der
Leitung des Drucksensors an der Anlage
<Mogliche Ursache>  Kaster 0-V-Leitung (gemein- angeschlossen.
Der Drucksensor ist még- same Leitung) des 2) Im Umrichter
. . Drucksensors an. erzeugte
licherweise aufgrund von .
.. . Leitungs-
Storungen ausgefallen, die -
. storungen
vom Kasten aus durch die Strom- Unrichte ..
; : versorgun - konnen redu-
geschirmte Leitung . LC-Filter .
. ziert werden.
gedrungen sind. bC
Strom- Druck-
versorg sensor
Geschirmte
Leitung
Kasten
g | Weg- Fehlerhafte Ausgangs- 1) Installieren Sie ein 1) Dies ist ein
geber impulse an einem kapazitives Filter und Beispiel fiir eine
(Impuls- | Impulswandler aufgrund LC-Filter auf der MaBnahme, bei
codierer) | einer Verschiebung der Eingangsseite des der die Strom-
Stoppposition eines Krans. Umrichters. versorgungs-
2) Installieren Sie ein LC- lgltung qnd die
Stom-  Umrichter Filter auf der Signalleitung
versorgung ; icht vonein-
Schleppkabel Ausgangsseite des nic
Wandler Umrichters. ander getrennt
Impulsgenerator werden konnen.
LC-Filter LC-Filter 2) Durch Induktion
. rom- Umrichter _
<Mogliche Ursache> versorgng ’ und Abstrah
B Schleppkabel 1ung verur-
Fehlgrhafte Impulse werden Kapazitives sachte Sto-
méghc_herwelse durch rungen auf der
Induktlonsstﬁrungen Wandler Ausgangsseite

ausgegeben, da die Strom-
versorgungsleitung des
Motors und die Signalleitung
des Impulsgebers gebiindelt
sind.

Impuls-
codierer

des Umrichters
konnen reduziert
werden.
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Betrof-

MafBnahmen zur

No. g:;st Symptome Verhinderung von Stérungen Bemerkungen
9 | Speicher- | Gelegentliche Fehl- 1) Installieren Sie ein 1) Alle Leitungs-
program- | funktionen der SPS. kapazitives Filter und storungen und
mierbare LC-Filter auf der Storungen durch
Steue- Strom- Umrichter Eingangsseite des Induktion in der
rung verserene Umrichters. elektrischen
(SPS) o ss Sgm 2) Installieren Sie ein LC- Leitung konnen
Filter auf der reduziert
Ausgangsseite des werden.
<Mogliche Ursache> Umrichters.

Da die Stromversorgung der
SPS identisch mit der des
Umrichters ist, wird
angenommen, dass Sto-
rungen iiber die Strom-
versorgung in die SPS
gelangt sind.

versorgung

3) Verringern Sie die
Tragerfrequenz des

Umrichters.
LC-Filter LC-Filter
Strom- Umrichter
versorgung
Kapazitives
Filter
Strom- SPS Signal-

quelle




Anh. B Japanische Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen Verbrauchern, die mit Hoch- und

Hochstspannungen arbeiten

Anh. B Japanische Richtlinie zur Oberwellenunterdrickung

bei elektrischen Verbrauchern, die mit Hoch- und
Hochstspannungen arbeiten

- Haftungsausschluss: Dieses Dokument enthdlt eine iibersetzte Zusammenfassung der , Guideline of the
Ministry of Economy, Trade and Industry“. Es gilt nur fiir den japanischen Binnenmarkt. Auf
ausldndischen Mdrkten dient es lediglich zur Information. -

B.1

Die Agency of Natural Resource and Energy of Japan hat im September 1994 die beiden folgenden
Richtlinien zur Unterdriickung von Stérungen durch Oberwellen veroffentlicht.

(1) Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen Haushaltsgeridten und elektrischen
Geriiten allgemein

(2) Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen Verbrauchern, die mit Hoch- und
Hochstspannungen arbeiten

Unter dem Aspekt, dass elektronische Gerite, die Oberwellen erzeugen, eine immer breitere
Anwendung finden, dienen diese Richtlinien zur Festlegung von Regeln zur Verhinderung von
Hochfrequenzstérungen bei Geriten, die an dieselbe Stromversorgung angeschlossen sind. Diese
Richtlinien sind auf alle Gerdte anzuwenden, die an oOffentlichen Stromversorgungsleitungen
angeschlossen sind und Oberwellenstrome erzeugen. Die Beschreibung in diesem Abschnitt ist auf
Mehrzweckumrichter beschréinkt.

Anwendung auf Mehrzweckumrichter

[1] Richtlinie zur Unterdriickung von Oberwellen bei elektrischen Haushaltsgeraten und
elektrischen Geraten allgemein

Unsere 200-V-Dreiphasenumrichter mit maximal 3,7 kW (Baureihe FRENIC-Multi) waren die
Produkte, auf die wir die ,Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen
Haushaltsgerdten und elektrischen Geriten allgemein® (erarbeitet im September 1994 und im
Oktober 1999 iiberarbeitet) beschrinkt haben, die vom Ministry of Economy, Trade and Industry
herausgegeben wurde.

Die oben genannte Beschrinkung wurde aufgehoben, als die Richtlinie im Januar 2004 iiberarbeitet
wurde. Seither wenden die Hersteller von Umrichtern auf freiwilliger Basis erarbeitete Regeln zur
Beschrinkung von Oberwellen auf ihre Produkte an.

Wir empfehlen nach wie vor den Anschluss einer Drossel (zur Unterdriickung von Oberwellen) an
den Umrichter.

[2] Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen Verbrauchern, die mit Hoch-
und Héchstspannungen arbeiten

Im Gegensatz zu anderen Richtlinien gilt diese Richtlinie nicht fiir das Gerit selbst wie z. B. einen
Mehrzweckumrichter, sondern fiir eine Vielzahl von elektrischen Verbrauchern in Bezug auf die
Gesamtheit aller Oberwellen. Der Kunde muss die Oberwellen berechnen, die von jedem Bestandteil
der Anlage erzeugt werden, die tiber einen Transformator an der Stromversorgung angeschlossen ist
und mit Hoch- oder Hochstspannung gespeist wird.

(1) Geltungsbereich der Regeln
Im Prinzip gilt die Richtlinie fiir Verbraucher, die die folgenden Bedingungen erfiillen:

- Der Verbraucher ist an Hoch- oder Hochstspannung angeschlossen.
- Die ,dquivalente Leistung* der Last des Umsetzers ist hoher als der Standardwert fiir die
Anschlussspannung (50 kVA bei einer Anschlussspannung von 6,6 kV).

Anhang B.2 [1], ,,Berechnung der dquivalenten Leistung (Pi)“, enthilt ergiinzende Informationen
iiber die Abschétzung der dquivalenten Leistung eines der Richtlinie entsprechenden Umrichters.
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(2) Regeln
Gegenstand der Regeln ist der Pegel (berechneter Wert) des Oberwellenstroms, der vom
Anschlusspunkt des Verbrauchers nach auflen in das System fliet. Der von den Regeln festgelegte

Wert entspricht der vertraglich vereinbarten Abnahme. Die durch die Regeln festgelegten Werte sind
in Tabelle B.1 aufgefiihrt.

Anhang B.2 enthilt ergéinzende Informationen iiber die Abschitzung der dquivalenten Leistung eines
der ,Japanischen Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen Verbrauchern, die mit
Hoch- und Hochstspannungen arbeiten‘ entsprechenden Umrichters.

Tabelle B.1: Obergrenzen von Oberwellenstrdmen pro kW der vertraglich vereinbarten Abnahme (mA/kW)

B.2

Anschluss- 5. 7. 11. 13. 17. 19. 23. Uber der
spannung 25.

6,6 kV 3,5 2,5 1,6 1,3 1,0 0,90 0,76 0,70

22 kV 1,8 1,3 0,82 0,69 0,53 0,47 0,39 0,36

(3) Anwendung der Regeln

Die Richtlinie wird angewendet. Mit der Anwendung ist die Abschitzung des
»~Spannungstorfaktors* als unverzichtbare Bedingung beim Abschluss des
Elektrizititsabnahmevertrags nicht mehr erforderlich.

Einhaltung der Oberwellenunterdriickung bei elektrischen
Verbrauchern, die mit Hoch- und Héchstspannungen arbeiten

Bei der Berechnung der gemél der Richtlinie erforderlichen Einzelheiten im Zusammenhang mit
den Umrichtern gehen Sie wie nachfolgend beschrieben vor. Die folgenden Beschreibungen beruhen
auf dem ,,Technical document for suppressing harmonics" (JEAG 9702-1995), herausgegeben von
der ,JJapan Electrical Manufacturer's Association (JEMA)*.

[ 1] Berechnung der aquivalenten Leistung (Pi)

Die Aquivalente Leistung (Pi) kann mithilfe der folgenden Gleichung berechnet werden Nenn-
Eingangsleistung x Umrechnungsfaktor. Kataloge herkommlicher Umrichter enthalten jedoch keine
Nenn-Eingangsleistungen. Daher finden Sie nachfolgend eine Beschreibung der Nenn-
Eingangsleistung.

(1) .Nenn-Eingangsleistung“ des Umrichters entsprechend ,Pi*

- In der Richtlinie wird der Umrechnungsfaktor eines 6-Impuls-Wandlers als Referenz-
Umrechnungsfaktor 1 verwendet. Die Nenn-Eingangsleistung von Umrichtern muss daher als
Wert ausgedriickt werden, der einen dem Umrechnungsfaktor 1 entsprechenden Strom der
Oberwellenanteile enthilt.

- Berechnen Sie Basis-Eingangsstrom Ii aus der kW-Angabe und dem Wirkungsgrad des als Last
verwendeten Motors sowie aus dem Wirkungsgrad des Umrichters. Berechnen Sie dann wie
nachfolgend angegeben die Nenn-Eingangsleistung:

Nenn - Eingangsleistung = V3 % (Netzspannung) X J,x1,0228/1000 (kVA)

wobei 1,0228 der Wert des 6-Impuls-Wandlers (Effektivwert des Stroms)/(Basisstrom) ist.

- Bei Verwendung eines Mehrzweckmotors oder umrichtergesteuerten Mehrzweckmotors kann der
in Tabelle B.2 aufgefiihrte Wert verwendet werden. Wihlen Sie ungeachtet des Umrichters einen
Wert auf der Grundlage der Leistungsangabe des verwendeten Motors aus.

Die oben aufgefiihrte Nenn-Eingangsleistung dient explizit nur der Verwendung in der
Gleichung zur Berechnung der Umrichterleistung gemif3 der Richtlinie. Beachten Sie, dass
diese Leistung nicht als Bezugswert zur Auswahl von Geriten oder Leitungen dient, die im
Eingangsstromkreis des Umrichters verwendet werden sollen.

Hinweis

Zur Auswahl der Leistung von Peripheriegeriten informieren Sie sich in den Katalogen bzw.
technischen Dokumenten der jeweiligen Hersteller.
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Anh. B Japanische Richtlinie zur Oberwellenunterdriickung bei elektrischen Verbrauchern, die mit Hoch- und
Hochstspannungen arbeiten

Tabelle B.2: ,Nenn-Eingangsleistungen® von Mehrzweckumrichtern, ermittelt anhand der
nutzbaren Motorleistung

Nutzbare
Motorleistung (kW) 04 1075 1 15 | 22| 37 | 55 | 75 11 15 | 185
Pi 200V | 057 | 097 | 1,95 | 281 | 461 | 6,77 | 9,07 | 13,1 | 17,6 | 21,8
VA) 400V | 0,57 | 0,97 | 1,95 | 2,81 | 461 | 6,77 | 9,07 | 13,1 | 17,6 | 21,8

(2) Werte von ,Ki* (Umrechnungsfaktor)

Je nach Verwendung einer optionalen Wechselstromdrossel oder Gleichstromdrossel
verwenden Sie den geeigneten Umrechnungsfaktor, der im Anhang zur Richtlinie angegeben
ist. Die Werte des Umrechnungsfaktors sind in Tabelle B.3 aufgefiihrt.

Tabelle B.3: Umrechnungsfaktoren ,Ki“ fir Mehrzweckumrichter anhand der verwendeten Drosseln

Stromkreis- . Umrechnungs- | Hauptanwendungs-
kategorie Stromkreisart faktor Ki bereiche
Ohne Drossel K31=3,4 * Mehrzweck-
umrichter
3_Phasen-Briicke | Mit Wechselstromdrossel K32=1,8 * Aufziige
3 (Kondensator- -1\ v Geichstromdrossel K33=1,8 |* Kiihlschrinke,
glittung) Klimaanlagen
Mit Wechsel- und K34=1,4 |* Andere Gerite
Gleichstromdrossel

Hinweis Einige Modelle sind mit einer Drossel als Standardzubehor ausgestattet.

[2] Berechnung des Oberwellenstroms
(1) Wert des ,Basis-Eingangsstroms*

yuy

- Bevor Sie den Oberwellenstrom geméif Tabelle 2 im Anhang der Richtlinie berechnen, miissen Sie
den Basis-Eingangsstrom kennen.
- Suchen Sie in Tabelle B.4 ungeachtet des Umrichtertyps und der Verwendung einer Drossel
einen Wert auf der Grundlage der Leistungsangabe des verwendeten Motors aus.

Hinwei Bei einer anderen Eingangsspannung berechnen Sie den Basis-Eingangsstrom umgekehrt
nwers proportional zur Spannung.
Tabelle B.4: ,Basis-Eingangsstréme® von Mehrzweckumrichtern,
ermittelt anhand der nutzbaren Motorleistung

Nutzbare
Motorleistung (kW) 04 [ 075 | 15 2,2 3,7 5,5 7,5 11 15 18,5
200 | 1,62 | 2,74 | 5,50 | 7,92 | 13,0 | 19,1 | 25,6 | 36,9 | 49,8 | 614
Basis-Eingangs- \
Som (A) | 400 [ 081 | 137 | 275 | 3.96 | 6,50 | 9.55 | 128 | 18,5 | 249 | 307
A%
Fiir 6,6 kV 49 83 167 | 240 | 394 | 579 | 776 | 1121 | 1509 | 1860
umgerechneter Wert
(mA)




(2) Berechnung des Oberwellenstroms

Normalerweise wird der Oberwellenstrom anhand der Untertabelle 3, ,,Dreiphasen-
Briickengleichrichter mit Gliattungskondensator®, in Tabelle 2 des Anhangs der Richtlinie berechnet.
Tabelle B.5 enthilt die Angaben der Untertabelle 3.

Tabelle B.5: Erzeugter Oberwellenstrom (%), 3-Phasen-Briickengleichrichter (Kondensatorgléttung)

Ordnung der Oberwelle 5. 7. 11. 13. 17. 19. 23. 25.
Ohne Drosseln 65 41 8.5 7,7 4,3 3,1 2,6 1,8
Mit Wechselstromdrossel 38 14,5 7,4 3,4 3,2 1,9 1,7 1,3
Mit Gleichstromdrossel 30 13 8.4 5,0 4,7 3,2 3,0 2,2
Mit Wechsel- und 28 9,1 7,2 4,1 3,2 2,4 1,6 1,4
Gleichstromdrossel

- Wechselstromdrossel: 3%
- Gleichstromdrossel: Gespeicherte Energie entspricht 0,08 bis 0,15 ms (100 %
Lastumsetzung)

Glittungskondensator:  Gespeicherte Energie entspricht 15 bis 30 ms (100 % Lastumsetzung)
- Last: 100 %

Berechnen Sie anhand der folgenden Gleichung den Oberwellenstrom fiir jede Oberwelle:

Erzeugter Strom der n - ten Oberwelle (%)

Strom der n - ten Oberwelle (A) = Basisstrom (A)Xx 100

(3) Faktor fiir die maximale Verflgbarkeit

- Bei einer Last fiir Aufziige, bei denen ein intermittierender Betrieb auftritt, oder einer Last mit
einer ausreichend bemessenen Motorleistung reduzieren Sie den Strom, indem Sie das Ergebnis
der Gleichung mit dem ,,Faktor fiir die maximale Verfiigbarkeit* multiplizieren.

- Der ,Faktor fiir die maximale Verfiigbarkeit eines Gerétes” bezeichnet das Verhéltnis der
Leistung der in Betrieb befindlichen Quelle der Oberwellen, bei der die Verfiigbarkeit das
Maximum erreicht, zur Gesamtleistung, wobei die Leistung der in Betrieb befindlichen Quelle
ein Durchschnittswert von 30 Minuten ist.

- Im Allgemeinen wird der Faktor fiir die maximale Verfiigbarkeit gemill dieser Definition
berechnet. Fiir Umrichter bei Gebdudeausriistungen werden jedoch die in Tabelle B.6
aufgefiihrten Standardwerte empfohlen.

Tabelle B.6: Verfligbarkeitsfaktoren fiir Umrichter usw. bei Gebaudeausriistungen (Standardwerte)

Anlagenart Leistungsklasse Verfiigbar-
des Umrichters keit eines
einzelnen
Umrichters
. Bis 200 kW 0,55
Klimaanlage —
Uber 200 kW 0,60
Sanitdrpumpe _ 0,30
Aufzug 0,25
Kiihlschrank, Bis 50 kW 0,60
Gefrierschrank
USV (6 Impulse) 200 kVA 0,60
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Hochstspannungen arbeiten

Korrekturwert gemifl dem vertraglich vereinbarten Abnahmewert

Da die Gesamtverfiigbarkeit mit zunehmender Gebiudegrofe abnimmt, ist die Berechnung

reduzierter Oberwellen mithilfe der in Tabelle B.7 aufgefiihrten Korrekturkoeffizienten B zulissig.

Tabelle B.7: Korrekturkoeffizient geméf der Gebdaudegrofie

Vertraglich Korrektur-
vereinbarter koeffizient B
Abnahmewert (kW)
300 1,00
500 0,90
1000 0,85
2000 0,80

Hinweis:

berechnen Sie den Wert durch Interpolation.

Hinweis:

Liegt der vertraglich vereinbarte Abnahmewert zwischen zwei Werten in Tabelle B.7,

Der Korrekturkoeffizient f muss fiir die Kunden, die mehr als 2000 kW Elektroenergie
oder Elektroenergie iiber spezielle Hochspannungsleitungen beziehen, zwischen dem

Kunden und dem Energieversorgungsunternehmen vereinbart werden.

(4) Ordnung der zu berechnenden Oberwellen

Je hoher die Ordnung der Oberwellen, desto weniger Strom fliet. Dies ist die Eigenschaft von
Oberwellen, die von Umrichtern erzeugt werden, sodass die Umrichter ab der Oberwelle 9. Ordnung
aufwirts unter den Punkt (3) ,Fille, die keine besonderen Gefahren verursachen® des oben

genannten Anhangs fallen.

Daher ,reicht es aus, die Strome fiir die Oberwellen 5. und 7. Ordnung zu berechnen®.

[3] Berechnungsbeispiele
(1) Aquivalente Leistung

Eingangsleistung Umrechnunes- )
Lastbeispiele und Anzahl der & Aquivalente Leistung
. faktor
Umrichter

Beispiel 1: 400 V, 3,7 kW, 10 4,61 kVAXx 10 K32=14 461 x10x14
Unmrichter, mit Wechselstrom- und Unmrichter = 64,54 kVA
Gleichstromdrossel
Beispiel 2: 400 V, 1,5 kW, 15 2,93 kVA X% 15 K34=1,8 2,93 x15x1.8
Umrichter, mit Wechselstrom- Umrichter =79,11 kVA
drossel

Siehe Tabelle B.2. | Siehe Tabelle B.3.

(2) Oberwellenstrom fir Oberwellen aller Ordnungen

Beispiel 1: 400 V, 3,7 kW, 10 Umrichter, mit Wechselstromdrossel und maximaler Verfiigbarkeit von

0,55

Basisstrom auf 6,6-kV-
Leitungen (mA)

Oberwellen auf 6,6-kV-Leitungen (mA)

394 x 10 = 3940

5 7 11.

(38 %) |(14.5 %)| (7.4 %)

13. 17.
(3.4 %) | (3.2 %)

19. 23. 25.
(1,9%) | (1,7 %) | (1,3 %)

3940 x 0,55 = 2167

823,5 | 314,2

Siehe Tabelle B.4 und
B.6

Siehe Tabelle B.5.
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Beispiel 2: 400 V, 3,7 kW, 15 Umrichter, mit Wechselstrom- und Gleichstromdrossel und maximaler

Verfiigbarkeit von 0,55

Basisstrom auf 6,6-kV-
Leitungen (mA)

Oberwellen auf 6,6-kV-Leitungen (mA)

394 x 15 =5910
5910 x 0.55 =3250.5

5. 7. I1. 13. 17. 19. 23. 25.
(28 9,1 (7,2 4,1 (3,2 2.4 1,6 | (1,4 %)
%) %) %) %) %) %) %)

910,1 | 295,8

Siehe Tabelle B.4 und
B.6

Siehe Tabelle B.5.
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Anh. C Auswirkungen auf die Isolierung von Mehrzweckmotoren, die von 400-V-Umrichtern angetrieben
werden

Anh. C Auswirkungen auf die Isolierung von
Mehrzweckmotoren, die von 400-V-Umrichtern
angetrieben werden

- Haftungsausschluss: Dieses Dokument enthdlt eine Zusammenfassung der ,,Technical Document of the
Japan Electrical Manufacturers' Association (JEMA) (Mdrz 1995)“. Es gilt nur fiir den japanischen
Binnenmarkt. Auf auslindischen Mdrkten dient es lediglich zur Information. -

Vorwort

Bei Antrieb eines Motors iiber einen Umrichter werden Uberspannungen, die durch Umschalten der
Umnrichterbauelemente erzeugt werden, der Ausgangsspannung des Umrichters iiberlagert und
gelangen zu den Anschlussklemmen des Motors. Sind die Uberspannungen zu hoch, kénnen Sie
Auswirkungen auf die Isolierung des Motors haben und in einigen Fillen zu Schéden fiihren.

Um derartige Fille zu verhindern, werden in diesem Dokument die Mechanismen der
Uberspannungserzeugung und Gegenmafnahmen beschrieben.

Einzelheiten zur Funktion des Umrichters finden Sie unter A.2[1], ,,.Durch den Umrichter
verursachte Storungen*‘.

CA Mechanismen der Uberspannungserzeugung

Da der Umrichter aus der oOffentlichen Stromversorgung kommende Spannungen in
Gleichspannungen umwandelt und diese glittet, nimmt der Wert E der Gleichspannung etwa das
V2 -fache der Quellenspannung (etwa 620 V bei einer Eingangsspannung von 440 V AC) an. Der
Spitzenwert der Ausgangsspannung liegt normalerweise nahe bei diesem Gleichspannungswert.

Da jedoch Induktivititen (L) und Streukapazititen (C) in der Verkabelung zwischen Umrichter und
Motor existieren, verursacht die Spannungsschwankung aufgrund des Umschaltens der
Unrichterbauelemente eine durch LC-Resonanz entstehende Uberspannung und somit eine
zusitzliche Hochspannung an den Anschlussklemmen des Motors, siehe Abbildung C.1.

Diese Spannung erreicht je nach Umschaltgeschwindigkeit der Umrichterbauelemente und
Verkabelungsbedingungen mitunter das Doppelte der Gleichspannung des Umrichters
(620 V x 2 =ca. 1.200 V).

Uberspannuna

Offentliche Umrichter
Stromversorgung

Abbildung C.1: Wellenform der Spannung an einzelnen Abschnitten

Eine Beispielmessung in Abbildung C.2 veranschaulicht den Zusammenhang zwischen einem
Spitzenwert der Klemmenspannung am Motor und der Linge der Verkabelung zwischen Umrichter
und Motor.

Es ist zu erkennen, dass der Spitzenwert der Klemmenspannung am Motor mit zunehmender
Verkabelungslinge ansteigt und etwa beim Doppelten der Umrichtergleichspannung eine Sittigung
erreicht.
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Je kiirzer die Anstiegszeit der Impulse wird, desto hoher steigt die Klemmenspannung am Motor,
selbst bei einer kurzen Verkabelung.

IGBT entspricht
tr = 0,1 bis 0,3 ps

Bipolarer Transistor entspricht
tr = 0,3 bis 0,1 ps

§ o Der Fall mit eingebauter Ausgangsdrossel
w2 und/oder -filter entspricht

@ c .

2@) g Uberspannung tr>0,1us

g % Spannung Verstérkungsfaktor der Uberspannung:
<3 Antionssel Verstérkungsfaktor im Vergleich zur
o neteaszel Gleichspannung E

23 Umrichter

Kabel 3 x 5,5 mm?2

Kabellange (m)

Entnommen aus:

Abbildung C.2: Messbeispiel fir Verkabelungslange und Spitzenwert der Klemmenspannung des Motors

C.2

C.3

Auswirkungen von Uberspannungen

Die aus der LC-Resonanz der Verkabelung stammende Spannung kann zu den Anschlussklemmen
des Motors gelangen und je nach ihrer Groenordnung Schiden an der Isolierung des Motors
verursachen.

Bei Antrieb des Motors mit einem 200-V-Umrichter ist die Durchschlagsfestigkeit kein Problem, da
der Spitzenwert der Klemmenspannung am Motor aufgrund von Uberspannung auf das Doppelte
ansteigt (die Gleichspannung betréigt nur ca. 300 V).

Bei einem 400-V-Umrichter jedoch betrdgt die Gleichspannung ca. 600V und je nach
Verkabelungslinge konnen die Uberspannungen stark ansteigen und in einigen Fillen die Isolierung
beschadigen.

MaBnahmen gegen Uberspannungen

Beim Antrieb eines Motors mit einem 400-V-Umrichter konnen die folgenden Verfahren als
GegenmaBinahmen dienen, um Schiden an der Motorisolierung aufgrund von Uberspannungen zu
verhindern.

[1] Verwendung von Motoren mit verstérkter Isolierung

Eine verstirkte Isolierung der Motorwindungen ermdoglicht die Verbesserung der
Spannungsfestigkeit.

[2] Unterdriickung von Uberspannungen

Es gibt zwei Verfahren zur Unterdriickung von Uberspannungen: eines besteht darin, die
Anstiegszeit der Spannung zu reduzieren, und das andere darin, den Spitzenwert der Spannung zu
reduzieren.

(1) Ausgangsdrossel

Bei relativ kurzer Verkabelung konnen die Uberspannungen unterdriickt werden, indem die
Anstiegszeit der Spannung (dv/dt) durch Installation einer Wechselstromdrossel auf der
Ausgangsseite des Umrichters reduziert wird, siche Abbildung C.3 (1).
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Anh. C Auswirkungen auf die Isolierung von Mehrzweckmotoren, die von 400-V-Umrichtern angetrieben
werden

Bei langer Verkabelung kann die Unterdriickung von Spannungsspitzen aufgrund von
Uberspannungen jedoch schwierig sein.

(2) Ausgangsfilter
Durch Installation eines Filters auf der Ausgangsseite des Umrichters ldsst sich der Spitzenwert der
Motorklemmenspannung reduzieren, siche Abbildung C.3 (2).

Drossel
Offentliche Umrichter Offentliche .
Stromversorgung Stromversorgung Umrichter
! 1
- LI
| TTT.
Filterschaltung zur Unterdriickung von Uberspannungen
(1) Ausgangsdrossel (2) Ausgangsfilter

Cc4

Abbildung C.3: Verfahren zur Unterdriickung von Uberspannung

Beriicksichtigung der vorhandenen Anlage

[1] Antrieb eines Motors mit einem 400-V-Umrichter

Eine wihrend der letzten fiinf Jahre durchgefiihrte Untersuchung von Isolierungsschiden an
Motoren, die aufgrund von Uberspannung durch die Umschaltung von Umrichterbauelementen
auftraten, zeigt, dass 0,013 % der Schiden bei Uberspannungen oberhalb von 1.100 Volt auftraten
und die meisten Schiden innerhalb weniger Monate nach der Inbetriebnahme eintraten. Es ist daher
wenig wahrscheinlich, dass nach Ablauf mehrerer Monate nach der Inbetriebnahme Schéden an der
Motorisolierung auftreten.

[2] Antrieb eines vorhandenen Motors mit einem neu installierten 400-V-Umrichter

Wir empfehlen die Unterdriickung von Uberspannung mit dem im Abschnitt C.3 beschriebenen
Verfahren.
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Anh. D Erzeugungsverlust des Umrichters

In der folgenden Tabelle ist der Erzeugungsverlust des Umrichters aufgefiihrt.

Net. Aq Motor Erzeugungsverlust (W)
span- Ntzﬁgfsrtlgﬁg Umrichtertyp "Niedrige i} Hohe
nung (kW) Tragerfrequenz | Trigerfrequenz
(2 kHz) (15 kHz)
0,1 FRNO.1E1S-20 16 18
0,2 FRNO0.2E1S-20 23 27
0.4 FRNO.4E1S-200 35 39
0,75 FRNO.75E1S-200 54 58
) 1,5 FRN1.5E1S-20 74 95
Drezl(i)hi,s‘en’ 22 FRN2.2E1S-200 98 128
3,7 FRN3.7E1S-20 166 231
5,5 FRNS5.5E1S-20 179 232
7,5 FRN7.5E1S-200 287 364
11 FRN11E1S-20 444 545
15 FRNI15E1S-200 527 700
0,4 FRNO.4E1S-40 30 52
0,75 FRNO.75E1S-40 40 72
1,5 FRN1.5E1S-40 57 104
2,2 FRN2.2E1S-400 79 147
Drei Phasen, 3,7 FRN3.7E1S-40 121 719
400V 4,0% FRN4.0E1S-4E
55 FRNS5.5E1S-40 151 283
7,5 FRN7.5E1S-400 227 399
11 FRN11E1S-40 302 499
15 FRNI15E1S-400 332 602
0,1 FRNO.1E1S-70 16 18
0,2 FRNO0.2E1S-70 23 27
Eine Phase, 0,4 FRNO0.4E1S-700 36 40
200V 0,75 FRNO0.75E1S-70 55 59
1,5 FRNI1.5E1S-70 78 100
2,2 FRN2.2E1S-7J0 105 135

* Die am Motor anliegende Leistung bei FRN4.0E1S-4E, die in die EU geliefert werden, betrigt 4,0 kW.

Hinweis: Das Symbol (O) in der obigen Tabelle steht je nach Versandziel fiir A, C, E, J oder K.
Bei Umrichtern fiir drei Phasen, 200 V, steht das Symbol fiir A, C, J oder K.
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Anh. E Umrechnung aus Sl-Einheiten

Anh. E Umrechnung aus Sl-Einheiten

Alle Gleichungen und Ausdriicke, die im Kapitel 7, LAUSWAHLEN DER OPTIMALEN
LEISTUNGSWERTE FUR MOTOR UND UMRICHTER® aufgefiihrt sind, beruhen auf SI-
Einheiten, dem internationalen System der Maf3einheiten. In diesem Abschnitt wird erldutert, wie
diese Einheiten in andere Einheiten umgerechnet werden.

[1] Umrechnung von Einheiten

(1) Kraft (6) Tragheitsmoment
* 1 (kgf) = 9.8 (N) J (kg 'm2) : Tragheitsmoment
* 1 (N) =0.102 (kgf) GD2 (kg m?) : Schwungradeffekt
(2) Drehmoment * GD2=4J
* 1 (kgf'm) = 9.8 (N 'm) - GD?
* 1 (N'm) = 0.102 (kgf -m) 4
(3) Arbeit und Energie (7) Druck und Belastung
* 1 (kgf 'm) ~ 9.8 (N m) = 9.8(J) * 1 (mmAg) = 9,8 (Pa) = 9,8 (N/m?)
—98(Ws) ' * 1(Pa) =~ 1(N/m?) = 0,102 (mmAq)

* 1 (bar) = 100000 (Pa) = 1,02 (kg cm?)
* 1 (kgcm?) = 98000 (Pa) =~ 980 (mbar)
* 1 (kgf'm/s) =~ 9.8 (N‘m/s) = 9.8 (J/s) * 1 Atmosphére = 1013 (mbar)
=9.8(W) =760 (mmHg) = 101300 (Pa)
*1(N'm/s)=1/s) =1 (W) = 1,033 (kg/cm?)

=~ 0.102 (kgf ‘m/s)

(4) Leistung

(5) Drehzahl

* 1 (r/min) = % (rad/s) = 0.1047 (rad/s)

* 1(rad/s) = 2_0 (r/min) = 9.549 (r/min)
B
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[2]

(1) Drehmoment, Leistung und Drehzahl

Berechnungsformel

2
* P (W) =
(W) 0

o N (r/min) « T (N ¢« m)

* P (W) =1.026 « N (t/min) « T (kgf «m)

P (W)
N (r/min)

P (W)
N (r/min)

* tT(Nem) =9.55.
* T (kgf em) =0.974 «

(2) Kinetische Energie

*EQJ) =

. . 2 . 2 1 2
804 J (kg +m?)« N* [(r/min)~]

* E(J) =—— «GD? (kg » m?)+ N2 [(t/min)?]

730

(8) Drehmoment einer linear bewegten Last

Antriebsmodus
« T(Nem) =0.159 2 /MD__p o)
Ny (t/min) e Mg
© T(kefom) =0.159 — /M g pop)

NM (r/min) « NG

Bremsmodus
« T(Nem) =0.159  — Y /MID__ gy
Ny (t/min) /g
V (m/min)

* T(kgfom) =~0.159. < F (kgf)

Ny (t/min) / ng

(4) Beschleunigungsdrehmoment

Antriebsmodus
o2 .
e t(Nem) _J(kgem?) AN (r/min)
9.55 At(s) +TMg
2 ol .
* T (kgf em) = GD~ (kg+m?) .AN(I‘/Imn)
375 At (s)eMg
Bremsmodus
. T(N-m) zJ(kg.mZ).AN(r/min)-nG
9.55 At (s)
2(kgem? AN (r/min).
* T (kgf «m) . GD” (kgem?) (r/min) « 1
375 At (s)

(5) Beschleunigungszeit

Ji+J,/mg (kgem?) AN (r/min)
t-tL/Mg (Nem) 955

GD,* + GD,* /Ing (kgem?) _ AN (r/min)

® tacc(®) =

°t (s) =
Ace Twm —TL/Ng (kef +m) 375

(6) Verzdgerungszeit

J +T5+mg (kg+m?) AN (r/min)
=1L NG (Nem) 9.55

tpec (8) =

GD,” +GD,” +ng (kgem?) AN (r/min)

® tpec (®) =
DEC Tw - TLeNg (kgf + m) 375
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Anh. F Zul&ssiger Strom bei isolierten Leitungen

Anh. F Zulassiger Strom bei isolierten Leitungen

In den folgenden Tabellen sind die zulédssigen Strome von IV- und HIV-Leitungen sowie von 600-V-
Leitungen mit Isolierung aus vernetztem Polyethylen aufgefiihrt.

W |V-Leitungen (zulassige Hochsttemperatur: 60 °C)

Tabelle F.1 (a): Zulédssiger Strom bei isolierten Leitungen

Zulassiger Strom Freie Verlequng Verlegung im Kabelkanal (max. 3 Leitungen in einem Kanal)
Querschnitt (Information) 35°C 40°C 45°C 50°C 55°C 35°C 40°C 45°C 50°C
(mm? (max. 30 °C) (I0x0.91) (lox0.82) (lox0.71) (lox0.58) (lox0.40) (lox0.63) (lox0.57) (lox0.49) (lox0.40)
lo (A) (A (A (A (A (A (A (A (A (A
2.0 27 24 22 19 15 1 17 15 13 10
3.5 37 33 30 26 21 15 23 21 18 14
55 49 44 40 34 28 20 30 27 24 19
8.0 61 55 50 43 35 25 38 34 29 24
14 88 80 72 62 51 36 55 50 43 35
22 115 104 94 81 66 47 72 65 56 46
38 162 147 132 115 93 66 102 92 79 64
60 217 197 177 154 125 88 136 123 106 86
100 298 271 244 21 172 122 187 169 146 119
150 395 359 323 280 229 161 248 225 193 158
200 469 426 384 332 272 192 295 267 229 187
250 556 505 455 394 322 227 350 316 272 222
325 650 591 533 461 377 266 409 370 318 260
400 745 677 610 528 432 305 469 424 365 298
500 842 766 690 597 488 345 530 479 412 336
2x100 497 452 407 352 288 203 313 283 243 198
2x150 658 598 539 467 381 269 414 375 322 263
2x200 782 711 641 555 453 320 492 445 383 312
2x250 927 843 760 658 537 380 584 528 454 370
2x325 1083 985 888 768 628 444 682 617 530 433
2x400 1242 1130 1018 881 720 509 782 707 608 496
2x500 1403 1276 1150 996 813 575 883 799 687 561

yuy

W HIV-Leitungen (zulassige Hochsttemperatur: 75 °C)

Tabelle F.1 (b): Zul&dssiger Strom bei isolierten Leitungen

Zulassiger Strom Freie Verlegung Verlegung im Kabelkanal (max. 3 Leitungen in einem Kanal)
Querschnitt (Information) 35°C 40°C 45°C 50°C 55°C 35°C 40°C 45°C 50°C
(mm?) (max. 30 °C) (lox0.91) (l0x0.82) (lox0.71) (lox0.58) (lox0.40) (lox0.63) (10x0.57) (10x0.49) (I0x0.40)
lo (A) (A A A A A (A A A A
2.0 32 31 29 27 24 22 21 20 18 17
3.5 45 42 39 37 33 30 29 27 25 23
55 59 56 52 49 44 40 39 36 34 30
8.0 74 70 65 61 55 50 48 45 42 38
14 107 101 95 88 80 72 70 66 61 55
22 140 132 124 115 104 94 92 86 80 72
38 197 186 174 162 147 132 129 121 113 102
60 264 249 234 217 197 177 173 162 151 136
100 363 342 321 298 271 244 238 223 208 187
150 481 454 426 395 359 323 316 296 276 248
200 572 539 506 469 426 384 375 351 328 295
250 678 639 600 556 505 455 444 417 389 350
325 793 747 702 650 591 533 520 487 455 409
400 908 856 804 745 677 610 596 558 521 469
500 1027 968 909 842 766 690 673 631 589 530
2x100 606 571 536 497 452 407 397 372 347 313
2x150 802 756 710 658 598 539 526 493 460 414
2x200 954 899 844 782 711 641 625 586 547 492
2x250 1130 1066 1001 927 843 760 741 695 648 584
2x325 1321 1245 1169 1083 985 888 866 812 758 682
2x400 1515 1428 1341 1242 1130 1018 993 931 869 782
2x500 1711 1613 1515 1403 1276 1150 1122 1052 982 883
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B 600-V-Leitungen mit Isolierung aus vernetztem Polyethylen (zuldssige
Hoéchsttemperatur: 90 °C)

Tabelle F.1 (c): Zulassiger Strom bei isolierten Leitungen

Zulassiger Strom Freie Verlegung \Verlegung im Kabelkanal (max. 3 Leitungen in einem Kanal)
Querschnitt (Information) 35°C 40°C 45°C 50°C 55°C 35°C 40°C 45°C 50°C
(mm? (max. 30 °C) (10x0.91) (l0x0.82) (lox0.71) (10x0.58) (l0x0.40) (lox0.63) (lox0.57) (lox0.49) (lox0.40)
lo (A) (A A A A A (A A A A
2.0 38 36 34 32 31 29 25 24 22 21
3.5 52 49 47 45 42 39 34 33 31 29
55 69 66 63 59 56 52 46 44 41 39
8.0 86 82 78 74 70 65 57 54 51 48
14 124 118 113 107 101 95 82 79 74 70
22 162 155 148 140 132 124 108 103 97 92
38 228 218 208 197 186 174 152 145 137 129
60 305 292 279 264 249 234 203 195 184 173
100 420 402 384 363 342 321 280 268 253 238
150 556 533 509 481 454 426 371 355 335 316
200 661 633 605 572 539 506 440 422 398 375
250 783 750 717 678 639 600 522 500 472 444
325 916 877 838 793 747 702 611 585 552 520
400 1050 1005 961 908 856 804 700 670 633 596
500 1187 1136 1086 1027 968 909 791 757 715 673
2x100 700 670 641 606 571 536 467 447 422 397
2x150 927 888 848 802 756 710 618 592 559 526
2x200 1102 1055 1008 954 899 844 735 703 664 625
2x250 1307 1251 1195 1130 1066 1001 871 834 787 741
2x325 1527 1462 1397 1321 1245 1169 1018 974 920 866
2x400 1751 1676 1602 1515 1428 1341 1167 1117 1055 993
2x500 1978 1894 1809 1711 1613 1515 1318 1262 1192 1122
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

G.1

Beachten Sie beim Austausch herkdmmlicher Fuji-Umrichter (FVR-E9S, FVR-E11S) durch
FRENIC-Multi-Umrichter die in diesem Abschnitt enthaltenen Informationen.

Vergleichstabellen flir AuBenabmessungen

Die folgenden Informationen sollen den Umgang mit den Vergleichstabellen auf den nachfolgenden

Seiten erleichtern.

- Montageflache
/Multi (%)

- Volumen/Multi
(%)

Ermoglicht den Vergleich der fiir FRENIC-Multi-Umrichter benétigten
Montagefliche mit der fiir herkommliche Umrichter bendtigten Fldche in
Prozent unter der Annahme, dass die fiir FRENIC-Multi-Umrichter
benotigte Fliche 100 % darstellt. Falls dieser Wert iiber 100 % liegt,
bedeutet dies, dass die fiir FRENIC-Multi-Umrichter benotigte Flache
kleiner als die fiir andere Baureihen ist.

Ermoglicht den Vergleich des fiir FRENIC-Multi-Umrichter bendtigten
Volumens mit dem fiir herkdémmliche Umrichter benétigten Volumen in
Prozent unter der Annahme, dass das fiir FRENIC-Multi-Umrichter
bendtigte Volumen 100 % darstellt. Falls dieser Wert iiber 100 % liegt,
bedeutet dies, dass das fiir FRENIC-Multi-Umrichter bendtigte Volumen
kleiner als das fiir andere Baureihen ist.

- In der Spalte fiir die FRENIC-Multi-Umrichter bedeuten die schraffierten Késtchen ( ]
dass diese Werte kleiner als die von FVR-E9S- und FVR-E11S-Umrichtern sind.

- In den Spalten fiir FVR-E9S und FVR-E11S bedeuten unterstrichene und fett gedruckte
Abmessungen, dass diese Abmessungen kleiner sind als die der FRENIC-Multi-Umrichter.

D1 D2
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G.1.1 Standardmodelle
FVR-E9S und FRENIC-Multi

FVR-E9S (IP20) FRENIC-Multi (IP20)
(Umgebungstemperatur: 50 °C) (Umgebungstemperatur: 50 °C)
Montagef]

Net. | AmMorl Benabmessungen (mm) Montagefliche Volumen AuBenabmessungen (mm) liche |Volumen
anliegende

P Nennleistg 5 : 3 : > 3

nung kW) 5| H T | ™ m_2 /Multi m_3 /Multi B H i1, mi2 m_3

(x109)| (%) |(x107)]| (%) (x107%) | (x10™)

0,1 105150 | 72 | 63 | 9 | 1.6 [164,1| 1,1 |1284| 80 |120| 92 | 82 [ 10 | 1,0 | 0,9

0,2 105( 150 | 80 | 63 | 17 | 1.6 [164,1| 1,3 |[1427| 80 |120| 92 | 82 [ 10 | 1,0 | 0,9

0,4 105/ 150 | 90 | 63 | 27 | 1,6 |164,1| 1,4 |138,0] 80 |120|107| 82 [ 25 | 1,0 | 1,0

0,75 [105/ 150 119 | 63 | 56 | 1,6 |1641| 19 |1479| 80 |120|132| 82 | 50 | 1,0 | 1,3

brei | 1.5 140[ 150 [ 119 | 63 | 56 | 2,1 [146,9| 2,5 |116,5| 110|130 (150 | 86 | 64 | 1,4 | 2,1

Phasen, | 2,2 200| 150 | 134 [ 63 | 71 | 3,0 |209,8| 4,0 |187,4| 110|130 |150| 86 | 64 | 1,4 | 21

200V | 37 200/ 150 (149 | 63 | 86 | 3,0 |119,0| 45 |[1175|140| 180|151 | 87 | 64 | 2,5 3,8

55 o - - - - - - - |180]|220|158| 81 | 77 | 40 | 63

7.5 o - - - - - - - |180]|220|158| 81 | 77 | 40 | 63

11 o - - - - - - - |220] 260|195 (985|965 57 | 11,2

15 o - - - - - - - |220] 260|195 (985|965 57 | 11,2

0,4 o - - - - - - - 110|130 |126| 86 | 40 | 1,4 | 1,8

0,75 o - - - - - - - |110|130|150| 86 | 64 | 1,4 | 21

1,5 o - - - - - - - |110|130|150| 86 | 64 | 1,4 | 21

Drei | 2.2 o - - - - - - - |[110]130|150| 86 | 64 | 1,4 | 21

Phasen, | 3,7 o - - - - - - - |140| 180|151 | 87 | 64 | 25 | 3,8

40V 55 - - - - - - - - |180|220 (158 | 81 | 77 | 4,0 6,3

7.5 o - - - - - - - |180|220|158| 81 | 77 | 40 | 63

11 o - - - - - - - |220] 260|195 985|96,5| 57 | 11,2

15 o - - - - - - - |220] 260|195 (985|965 57 | 11,2

0,1 105/ 150 | 72 | 63 | 9 | 1,6 [164,1| 1,1 |1055] 80 | 120 | 112|102 | 10 | 1,0 | 1,1

0,2 105/ 150 | 80 | 63 | 17 | 1.6 |164,1| 1,3 | 1172 80 | 120 | 112|102 | 10 | 1,0 | 1,1

Eine 145 4 140|150 | 109 | 63 | 46 | 2,1 [2188| 2,3 |187,7]| 80 | 120|127 |102| 25 | 1,0 | 1,2

zggsi’ 075 |140/ 150 (109 | 63 | 46 | 2,1 [2188] 23 |156,9 | 80 [120 | 152 | 102] 50 | 1.0 | 15

1,5 200/ 150 | 134 | 63 | 71 | 3,0 |209,8| 4,0 |1757|110|130|160| 96 | 64 | 1,4 | 23

2,2 200/ 150 | 134 | 63 | 71 | 3,0 |119,0| 4,0 |1056|140|180|151| 87 | 64 | 25 | 38
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E11S und FRENIC-Multi

FVR-E11S (IP20) FRENIC-Multi (IP20)
(Umgebungstemperatur: 50 °C) (Umgebungstemperatur: 50 °C)
Mont.-
Netz- Am Motor AuBenabmessungen (mm) Montagefliche Volumen AuBenabmessungen (mm) fliche | Volumen
anliegende
span-
Nennleistg. 2 | Mt 3 Mt > 3
nung m ultl m ultl m m
(kW) W| H D D1 D2 2 3 w H D D1 | D2 P 3
(x109)| (%) | (x10™) (%) (x10) | (x10™)
0,1 70| 130 | 96 86 10 0,9 | 94,8 0,9 98,9 80 (120 | 92 | 82 | 10 1,0 0,9

0,2 70| 130|101 | 8 | 15 | 0,9 | 948 | 09 [ 1041 80 |120]| 92 | 82 | 10| 1,0 0,9
0,4 70| 130 | 118 | 86 [ 32 | 09 | 948 | 1,1 [1045| 80 |120]|107 | 82 | 25| 1,0 1,0
0,75 |70[130|144 | 86 | 58 | 09 | 948 | 1,3 | 1034 | 80 |120|132| 82 |50 | 1,0 1,3
brei | 1.5 106( 130 | 150 | 86 | 64 | 1,4 |96.4 | 21 | 96,4 [ 110|130 |150| 86 | 64 | 1,4 2,1
Phasen, | 2,2 106 130 | 150 | 86 | 64 | 1,4 | 96.4 | 21 | 964 |[110[130|150 | 86 | 64 | 1,4 2,1
200V 1 37 170130 | 158 | 86 | 72 | 2,2 | 877 | 35 | 91,8 | 140|180 151 | 87 [64 | 2,5 3,8

5,5 180 220 | 158 | - - 4,0 (100,0( 6,3 100,0 | 180|220 ( 158 | 81 | 77 | 4,0 6,3
7,5 180 220 | 158 | - - 4,0 (100,0( 6,3 100,0 | 180 | 220 ( 158 | 81 | 77 | 4,0 6,3
11 N N N - - N N - - 220|260 | 195 198,56 (96,5 5,7 11,2
15 N N N - - N N - - 220|260 | 195 |1 98,5 (96,5 5,7 11,2

0,4 106 130 | 126 | 86 | 40 | 1,4 | 96.4 | 1,7 964 [ 110 130|126 | 86 | 40| 1,4 1,8
0,75 106 130 | 150 | 86 | 64 | 1,4 | 96,4 | 21 964 [ 110 130|150 | 86 | 64 | 1,4 2,1
1,5 106 130 | 170 | 106 | 64 | 1,4 | 96.4 | 2,3 109,2 | 110 | 130 [ 150 | 86 | 64 | 1,4 2,1
Drei | 2.2 106| 130 | 170 [ 106 | 64 | 1,4 [ 96,4 | 23 109,2 | 110 | 130 [ 150 | 86 | 64 | 1,4 2,1
Phasen, | 3,7 170/ 130 | 158 | 86 | 72 | 2,2 | 87,7 | 3,5 91.8 | 140|180 | 151 | 87 | 64 | 2,5 3,8

40V | 55 180[ 220 | 158 | - - | 40 [100,0| 63 | 1000|180 |220|158| 81 |77 | 40 | 63
75 |18o| 220|158 | - | - | 40 [1000| 6,3 | 1000 [180]220|158| 81 | 77| 40 | 63

SR e N I R - - - - | 220|260 195 |98,5]|96,5| 57 | 11,2

L1700 I A I - - - - |220] 260|195 |98,5]|96,5| 57 | 11,2

yuy

0,1 70| 130 | 96
0,2 70| 130

Eine 04 70| 130

86 | 10 0,9 | 948 0,9 81,3 | 80 [ 120 | 112 | 102 | 10 1,0 1,1

86

86
Phase,

86

86

86

15 | 09 |948| 09 | 855 | 80 [120| 112 [102 10| 1,0 | 1.1
32 | 09 |948| 1,1 | 881 | 80 [120| 127 [102|25| 1,0 | 1,2
40 | 1.4 [1435| 1,7 | 1190 | 80 | 120 | 152|102 |50 | 1,0 | 15
72 | 22 |1545| 35 | 1526 [110 [ 130|160 | 96 |64 | 1,4 | 23
72 | 22 | 877 | 35 | 91.8 [140| 180|151 | 87 |64 | 25 | 38

e
o
purg

-
=y
o]

Y
N
(=]

20y | 075 [108] 130
1,5  [|170| 130
22  [170| 130

e
(4]
[e<]

-
[$)]
(o]
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G.2 Klemmenanordnungen und Symbole
In diesem Abschnitt werden die Unterschiede bei den Klemmenanordnungen und -symbolen

zwischen den FRENIC-Multi-Umrichtern und den zum Austausch vorgesehenen Umrichtern
erlautert.

FVR-E9S und FRENIC-Multi

FVR-E9S FRENIC-Multi
Drei Phasen, 200V, 0,1 bis 0,2 kW Drei Phasen, 200V, 0,1 bis 0,75 kW
Drei Phasen, 200V, 0,4 bis 3,7 kW Drei Phasen, 200V, 1,5 bis 3,7 kW
Drei Phasen, 400V, 0,4 bis 3,7 kW Drei Phasen, 400V, 0,4 bis 3,7 kW
Eine Phase, 200V, 0,1 bis 0,75 kW Eine Phase, 200V, 0,1 bis 0,75 kW
Eine Phase, 200V, 1,5 bis 2,2 kW Eine Phase, 200V, 1,5 bis 2,2 kW
: zur Kabelfihrung
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E11S und FRENIC-Multi

FVR-E11S
Drei Phasen, 200V, 0,1 bis 0,75 kW

Eine Phase, 200V, 0,1 bis 0,4 kW

Drei Phasen, 200V, 1,5 bis 2,2 kW
Drei Phasen, 400V, 0,4 bis 22 kW

Eine Phase, 200V, 0,75 kW

FRENIC-Multi
Drei Phasen, 200V, 0,1 bis 0,75 kW

Eine Phase, 200V, 0,1 bis 0,4 kW

yuy

Drei Phasen, 200V, 1,5 bis 2,2 kW
Drei Phasen, 400 V, 0,4 bis 22 kW

Eine Phase, 200V, 0,75 kW
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Drei Phasen, 200V, 37 kW
Drei Phasen, 400V, 3,7 kW

Eine Phase, 200V, 1,5 bis 2,2 kW

Drei Phasen, 200V, 5,5 bis 7,5 kW
Drei Phasen, 400V, 5,5 bis 7,5 kW

: zur Kabelfiihrung
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Drei Phasen, 400V, 3,7 kW

Eine Phase, 200V, 1,5 bis 2,2 kW
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Drei Phasen, 400V, 5,5 bis 7,5 kW



Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

G.3 Funktionscodes

Dieser Abschnitt enthélt die Austauschinformationen beziiglich der Funktionscodes. Diese
Informationen werden bei einem Austausch eines herkémmlichen Umrichters (z. B. FVR-E9S und
FVR-E11S) durch einen FRENIC-Multi-Umrichter benétigt. Der Abschnitt enthilt auBerdem eine
Umrechnungstabelle fiir die Einstellung der Drehmomenterhthung.

FVR-E9S und FRENIC-Multi

F: Grundfunktionen

FVR-E9S FRENIC-Multi
EI(J)T: Bezeichnun Einstellbereich der Daten El;?ll:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten
) i * ) i (entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Datenschutz 0: Die Daten konnen geidndert werden Datenschutz 0: Datenschutz und digitale Referenz-
1: Die Daten konnen nicht gedndert werden position deaktivieren
FOO FOO ..
1: Datenschutz und digitale Referenz-
position aktivieren
Frequenz- 0: Einstellung iiber Bedienteil Fol Frequenz- 0: ,,Auf*/,,Ab*“-Tasten am Bedienteil
sollwert 1 sollwert 1
FO1
1: Einstellung iiber Strom- und Spannungs- Fol Frequenz- 3: Summe der Spannungs- und Stromeinginge
eingang sollwert 1 an Klemme [12] und [C1] (Funktion C1)
Bedienart 0: Uber Bedienteil (Drehrichtung des Motors Bedienart 0: Tasten RUN/STOP am Bedienteil
tiber Klemmenbefehle FWD/REV) (Drehrichtung des Motors iiber
Fo2 FO2 Klemmenbefehle FWD/REV)
1: Bedienung iiber externen Eingang 1:  Klemmenbefehl FWD  oder REV]
(Digitaleingang)
F03 Maximal- 50 bis 400 Hz F03 Maximal- 50,0 bis 400,0 Hz
frequenz 1 frequenz 1
Fo4 Basis- 50 bis 400 Hz Fo4 Basis- 50,0 bis 400,0 Hz
frequenz 1 frequenz 1
Nenn- 0 V: Ausgangs- 200-V-Umrichter: Nennspannung |0 V: Ausgangs- 80 bis 240 V bei 200-
spannung 1 spannung 0, 80 bis 240 V F0S bei Basis- spannnung proportio- V-Umrichtern
proportional zur frequenz 1 nal zur Eingangs- 160 bis 480 V bei
Netzspannung spannung 400-V-Umrichtern
FOS 400-V-Umrichter: Maximale 80 bis 240 V bei 200-V-|Bei FO5 # 0 stellen %
0, 320 bis 480 V Ausgangs- Umrichtern Sie dieselbe =
spannung 1 - -| Spannung wie bei
F06 160 bis 480 V' bei|gys oin Bei FOS = 0
400-V-Umrichtern konnen Sie einen
beliebigen Wert
einstellen.
Foe |Beschleuni=— 4 o1 bis 3600 s Fo7 | Beschleuni=— 5 01 bis 3600 s
gungszeit 1 gungszeit 1
Fo7 | VerEOBIUNES G 61 bis 3600 5 Fog | VCrEOBEIUNES 6 01 bis 3600 s
zeit 1 zeit 1
Drehmoment- 0: Automatische Drehmomenterhhung Lastauswahl/ 1: Last mit konstantem Drehmoment
erhohung 1 Automatische
Drehmoment-
FO8 F37 |erhohung/Auto-
matischer
Energiespar-
betrieb 1
1: Last mit variablem Drehmoment F09 Drehmoment- 0%
erhohung 1
Lastauswahl/ 0: Last mit variablem Drehmoment
Automatische
Drehmoment-
F37 |erhohung/Auto-
matischer
Energiespar-
betrieb 1
2: Last mit proportionalem Drehmoment - - -
3 bis 31: Last mit konstantem Drehmoment F09 Drehmoment- Zur Einstellung der Drehmomenterhhung
erhohung 1 siehe die Umrechnungstabelle zur
. . Drehmomenterhohung auf der letzten Seite
Nicht lineares .
H50 | V/E-Profil 1 dieses Anhangs.
(Frequenz)
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FVR-E9S FRENIC-Multi
EI(J)T: Bezeichnun Einstellbereich der Daten Elci]rlll:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten
) i * ) i (entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Nicht lineares
H51 | V/f-Profil 1
(Spannung)
Anpassung des |0 bis 99 Analogausgang |65 bis 103 %
F09 FMA-Span- 0 [FM] (=65 + (103 - 65) / 99 x FVR-E9S-Daten)
nungsausgangs (Spannungs-
anpassung)
(Anzahl der Pole |2 bis 12 (gerade) Motor 1 (Anzahl |2 bis 22 (gerade)
F10 PO1
des Motors) der Pole)
Koeffizient fiir 0,01 bis 200,0 Koeffizient fiir 0,01 bis 200,00
F11 |die Drehzahl- E50 |die Drehzahl-
anzeige anzeige
Einstellung des |0,1 bis 15 kHz Motorgerdusch 0,75, 1 bis 15 kHz
Motor- (Trager-
F12 |gerdusches F26 |frequenz)
(Trager-
frequenz)
Anzahl Auto- 0 bis 10 Auto-Reset 0 bis 10
Fl3 Reset Ho4 (Anzahl)
Automatischer  |0: Inaktiv (Trip-Abschaltung und Alarm bei Wiederanlauf 0: Deaktivieren (sofortige Trip-Abschaltung)
Wiederanlauf Ausfall der Netzspannung) nach kurz- 1:  Deaktivieren  (Trip-Abschaltung  nach
nach 1: Inaktiv (Trip-Abschaltung, Alarm bei zeitigem Netz- Spannungswiederkehr)
kurzzeitigem Spannungswiederkehr) spannungsausfall |4: Wiederanlauf aktivieren (Wiederanlauf mit
Fl4 Netzspannungsau |2: Aktiv (Wiederanlauf mit der Ausgangs- Fl4 (Modus- der Frequenz, bei der der]
sfall frequenz von vor dem Netzspannungs- Auswahl) Netzspannungsausfall auftrat, fiir allgemeine
ausfall) Lasten)
3: Aktiv (Wiederanlauf mit der Start- 5: Wiederanlauf aktivieren (Wiederanlauf mit
frequenz) der Startfrequenz, fiir Lasten mit niedriger
Tragheit)
Elektronischer 0: Inaktiv Elektronischer 0,00
thermischer thermischer
Uberlastschutz Fl1 Uberlastschutz
fiir Motor 1 fiir Motor 1
(Auswahl) (Uberlast-
Schwellenwert)
F15 1: Aktiv (fiir 4-poligen Standardmotor) Elektronischer 1: Fiir Mehrzweckmotoren mit Kiihlliifter auf
thermischer der Motorwelle
2: Aktiv (fiir 4-poligen Umrichtermotor) F10 l{berlaslschulz 2: Fiir umrichtergesteuerte Motoren, Motoren
fiir Motor 1 ohne Kiihlliifter oder Motoren mit Liifter fiir
(Auswahl Zwangskiihlung
Motorcharak-
teristik)
Elektronisches Elektronischer 0,00: Deaktivieren
thermisches thermischer 1 bis 135 % des Nennstroms (zuldssiger
Uberlastschutz- 0,01 bis 99,9 Uberlastschutz Antriebsstrom fiir Dauerbetrieb) des Motors
F16 e F11 | .
relais fiir Motor 1 fiir Motor 1
(Wert) (Uberlast-
Schwellenwert)
Gleichstrom- 0: Deaktivieren Gleichstrom- 0,00: Deaktivieren
F17 |bremsung F22 |bremsung 1 .
. - 0,01 bis 30,00 s
Modus 1: Aktivieren (Bremsdauer)
Startfrequenz der|0 bis 60 Hz Gleichstrom- 0,0 bis 60,0 Hz
FIS Gleichstrom- F20 bremsung 1
Bremsung (Brems-
Startfrequenz)
Gleichstrom- 0 bis 100 % Gleichstrom- 0 bis 100 %
F19 |bremsung F21 [bremsung 1
(Bremswert) (Bremswert)
Gleichstrom- 0,00 bis 30,00 s Gleichstrom- 0,00 bis 30,00 s
F20 [bremsung F22 [bremsung 1
(Bremsdauer) (Bremsdauer)
1 Festfrequenz 0,00 bis 400,0 Hz 05 Festfrequenz 0,00 bis 400,00 Hz
F22 C06
F23 co7
F24 Cco8
F25 C09
F26 c10
F27 C11
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FVR-E9S FRENIC-Multi
EI(J)T:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten El:rlll:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten
) i * ) i (entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Beschleunigung/ . Beschleuni- 0: Linear
Verzogerung mit O: Lincar ungs-/ 1: S-Kurve (schwach)
F28 S Kur%/e ¢ 1: S-Kurve (schwach) HO7 %/erzgé erungs 2: S-Kurve (stark)
2: S-Kurve (stark) ogerings ' ’
profil
Verlauf der Anzeige der letzten vier Alarme Siehe unter ,,Menii 6*
F29 . - -
Schutzaktionen
Startfrequenz 0,1 bis 15 Hz Startfrequenz 1 0,2, 1,0 bis 15,0 Hz
F30 F23
Drehmoment- 0: keine Begrenzung Drehmoment- 20 bis 180 %
begrenzer Aktiv: 20 bis 180 % begrenzer 1 999: Deaktivieren
. . F40
(bei Beschleuni- (Begrenzungs-
gung/Verzo- wert fiir Antrieb)
gerung) Drehmoment- |20 bis 180 %
begrenzer 1 999: Deaktivieren
F41 |[(Begrenzungs-
wert fiir
Bremsung)
Funktion der 14: Auswahl ~ Drehmomentbegrenzerwert|
EO5 |Anschluss- (TL2/TLI)
klemme [X5]
F31
Drehmoment- 20 bis 200 %
El6 begrenzer 2 999: Deaktivieren
(Begrenzungs-
wert fiir Antrieb)
Drehmoment- 20 bis 200 %
begrenzer 2 999: Deaktivieren
E17 |(Begrenzungs-
wert fiir
Bremsung)
Funktion der 21: Signal ,,Frequenz erreicht 2 (FAR2)
E21 |Anschluss- Hinweis: Kurzschluss zwischen den Klemmen
klemme [Y2] [X5] und [Y2] sowie zwischen CM und CME.
Drehmoment- 0: keine Begrenzung Drehmoment- 20 bis 180 %
begrenzer Aktiv: 20 bis 180 % F40 begrenzer 1 999: Deaktivieren
(bei Betrieb mit (Begrenzungs-
konstanter wert fiir Antrieb)
Drehzahl) Drehmoment- 20 bis 180 %
begrenzer 1 999: Deaktivieren
F41 |((Begrenzungs-
wert fiir
Bremsung)
Funktion der 14: Auswahl  Drehmomentbegrenzerwert|
EO5 |Anschluss- (TL2/TLI)
klemme [X5]
F32
Drehmoment- 20 bis 200 %
El6 begrenzer 2 999: Deaktivieren
(Begrenzungs-
wert fiir Antrieb)
Drehmoment- 20 bis 200 %
begrenzer 2 999: Deaktivieren
E17 |(Begrenzungs-
wert fiir
Bremsung)
Funktion der 21: Signal ,,Frequenz erreicht 2 (FAR2)
E21 |Anschluss- Hinweis: Kurzschluss zwischen den Klemmen
klemme [Y2] [X5] und [Y2] sowie zwischen CM und CME.
33 Bremsdreh- 0: Bremsdrehmoment (Unterwert) ) ) .
moment 1: Bremsdrehmoment (Oberwert)
Offsetfrequenz  |-400 bis 400 Hz Offset (Frequenz-|-100,0 bis 100 %
F34 F18 [sollwert 1) (FVR-E9S-Daten x 100 / Maximalfrequenz 1
(F03))
Verstiarkung 0,00 bis 250 % Einstellung des  |0,00 bis 200,00 %
(fiir Frequenz- Analog-
F35 einstellsignal) €32 eingangs fiir [12]
(Verstidrkung)
Frequenz- 0 bis 400 Hz Frequenz- 0,0 bis 400,0 Hz
F36 |begrenzer F15 |begrenzer
(Oberwert) (Oberwert)

A-37

yuy




FVR-E9S FRENIC-Multi
EI(J)T: Bezeichnun Einstellbereich der Daten Elci]rlll:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten
) i * ) i (entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Frequenz- 0 bis 400 Hz Frequenz- 0,0 bis 400,0 Hz
F37 |begrenzer F16 |begrenzer
(Unterwert) (Unterwert)
Motor- 0 bis 10 Verstirkung zur 0,00 bis 0,40
charakteristik Dimpfung von  |(normalerweise keine Anderung erforderlich)
F38 H80 |Ausgangsstrom-
schwankungen
fiir Motor 1
Daten- 0: Initialisierung deaktivieren Daten- 0: Initialisierung deaktivieren
F39 |initialisierung 1: Alle Funktionscodedaten auf HO3 |initialisierung 1: Alle Funktionscodedaten auf
Werkseinstellungen initialisieren Werkseinstellungen initialisieren
Klemmen FMA |0: Analogausgang (FMA) Analogausgang |0: Spannungsausgang (0 bis 10 V DC)
F40 |und FMP 1: Impulsausgang (FMP) F29 [[FM] (Modus- (FMA)
(Auswahl) Auswahl) 2: Impulsausgang (FMP)
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FVR-E9S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Klemme FMA |0: Ausgangsfrequenz Analog- 0: Ausgangsfrequenz 1 (vor Schlupf-
(Funktion) 1: Ausgangsstrom ausgang [FM] kompensation)
F41 2: Ausgangsdrehmoment F31 |(Funktion) 2: Ausgangsstrom
3: Lastfaktor 4: Ausgangsdrehmoment
5: Lastfaktor
Klemme FMP |10 bis 100 Analog- 25 bis 6000 Imp/s (Impulsrate bei 100 %
F42 (Impuls- F33 ausgang [FM] |Ausgang)
ratenverstirker) (Impulsrate) (Maximalfrequenzeinstellung x FVR-E9S-
Daten)
Klemrr?e [X4] 0: Funktion RT1 Klemme [X4] [4: Auswahl Beschleunigungs-/Verzogerungszeit|
(Funktion) 1: Funktion der Klemme X4 (RTT)
F43 2: Funktion VF2 E04 3: Auswahl Festfrequenz (SS8)
3: Funktion HLD 12: Auswahl Motor 2/Motor 1 (M2/M1)
6: 3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
F44  |Festfrequenz 0,00 bis 400 Hz C12 |Festfrequenz 0,00 bis 400,00 Hz
F11 |8bis 15 C13 |8bis 15
F46 C14
Fa7 C15
F48 C16
F49 c17
F50 C18
F51 Cc19
Frequenz- 0,02 bis 5,00 s Einstellung des [0,02 bis 5,00 s
sollwertfilter C33 Aﬁalgg- )
eingangs fiir
[12] (Filterzeit-
konstante)
F52
Einstellung des [0,02 bis 5,00 s
Analog-
C38 |eingangs fiir
[C1] (Filterzeit-
konstante)
Zeit fur Zeit- 0: Deaktivieren Zeitgeber- 0: Deaktivieren
geberbetrieb 1: 0,01 bis 3600 s betrieb 1: Aktivieren
F53 C21 (Die Zeit kann mithilfe der Tasten ¢~ und &am
Bedienteil im Bereich von 1 bis 3600 s in
Schritten von 1 s eingegeben werden.)
Klemme [Y1] |0: Umrichterbetrieb (RUN) Funktion der 0: Umrichterbetrieb (RUN)
1: Frequenz-Schwellenwert (FDT) Klemme [Y1] 2: Frequenz erkannt (FDT)
2: Signal ,,Frequenzgleichheit” (FAR) 1: Signal ,,Frequenz erreicht” (FAR)
Fs4 3: Signal ,,Unterspannung erkannt (LU) E20 3: Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt)
4: Drehmomentbegrenzung (TL) (LU)
5: Automatischer Wiederanlauf 5: Begrenzung des Umrichterausgangs (IOL)
6: Automatischer Wiederanlauf nach
kurzzeitigem Netzspannungsausfall (IPF)
Signal der 0 bis 400,0 Hz Frequenz- 0,0 bis 400,0 Hz
Funktion FDT erkennung
F55 |(Wert) E31 ((FDT)
(Schwellen-
wert)
Signal der 0 bis 30 Hz Frequenz 0,0 bis 10,0 Hz
Funktion FDT E30 |erreicht (Breite
(Hysterese) der Hysterese)
F56 Frequenz- 0,0 bis 400,0 Hz
erkennung
E32 ((FDT)
(Breite der
Hysterese)
Klemme THR  [0: Funktion THR Funktion der 9: (1009) Trip-Abschaltung durch externen
F57 (Funktion) 1: Schreibaktivierung fiir Bedienteil EO05 Klemme [X5] [Alarm aktivieren (THR)

19: (1019) Datendnderung mittels Bedienteil
aktivieren (WE-KP)
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FVR-E9S FRENIC-Multi
fil:rlll:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten E‘;T:' Bezeichnun Einstellbereich der Daten
) € ’ ) i (entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Ausblend- 0 bis 30 Hz Ausblend- 0,0 bis 30,0 Hz
F58 |[frequenz C04 |frequenz
(Hysterese) (Hysterese)
F59 Ausblend- 0 bis 400 Hz co1 Ausblend- 0,00 bis 400,0 Hz
frequenz 1 frequenz 1
F60 Ausblend- 0 bis 400 Hz co Ausblend- 0,00 bis 400,0 Hz
frequenz 2 frequenz 2
F61 Ausblend- 0 bis 400 Hz o3 Ausblend- 0,00 bis 400,0 Hz
frequenz 3 frequenz 3
F62 |Basisfrequenz 2 |50 bis 400 Hz A02 |Basisfrequenz 2 |50,0 bis 400,0 Hz
63 Beschleljlm— 0,01 bis 3600 s E10 Beschleljlm— 0,01 bis 3600 s
gungszeit 2 gungszeit 2
Fo4 Vefzogerungs— 0,01 bis 3600 s Ell Vefzogerungs— 0,01 bis 3600 s
zeit 2 zeit 2
Drehmoment- 1: Last mit variablem Drehmoment Drehmoment-  |0,0 bis 20 %
erh6hung 2 FO9 |erhohung 1
Lastauswahl/ 0: Last mit variablem Drehmoment
Automatische
Drehmoment-
A13 |erhohung/
F65 Automatischer
Energiespar-
betrieb 2
2: Last mit proportionalem Drehmoment - - -
3 bis 31: Last mit konstantem Drehmoment F09 [Drehmoment- |Siehe die Umrechnungstabelle zur
erhohung 1 Drehmomenterhohung auf der letzten Seite
dieses Anhangs.
Elektronisches |0: Inaktiv Elektronischer |0.00
thermisches thermischer
Uberlastrelais 2 Uberlastschutz
(Auswahl) A07 |fiir Motor 2
(Uberlast-
Schwellen-
wert)
F66
1: Aktiv (fiir 4-poligen Standardmotor) Elektronischer |1: Fiir Mehrzweckmotoren mit Kiihlliifter auf der
thermischer Motorwelle
2: Aktiv (fiir 4-poligen Umrichtermotor) A6 U-berlaslschutz 2: Fir umrichtergesteuerte Motoren, Motoren
fiir Motor 2 ohne Kiihlliifter oder Motoren mit Liifter fiir
(Auswahl N
Zwangskiihlung
Motorcharak-
teristik)
Elektronisches 0,01 bis 99,9 Elektronischer |0,00: Deaktivieren
thermisches thermischer 1 bis 135 % des Nennstroms (zulédssiger
Uberlastrelais 2 Uberlastschutz | Antriebsstrom fiir Dauerbetrieb) des Motors
F67 |(Wert) A07 |fir Motor 2
(Uberlast-
Schwellen-
wert)
Schlupf- 0,0 bis 5,0 Hz Motor 1 100.0 %
kompensation (Schlupf-
P09 k}ompensa“—
tionsverstir-
kung fiir
Antrieb)
F68 Motor 1 100.0 %
(Schlupfkom-
P11 |pensations-
verstirkung fiir
Bremsung)
Motor 1 (Nenn- (0,00 bis 5,00 Hz
P12 (Schlupf-
frequenz)
Drehmoment-  |0: Inaktiv Steuermodus-  |0: Deaktivieren (V/f-Betrieb ohne
Feo | vektor- 1: Aktiv Fap |Auswahl 1 Schlupfkompensation
Steuerung 1: Aktiveren (Betrieb mit dynamischer

Drehmomentvektor-Steuerung)

A-40




Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E9S FRENIC-Multi
filcilrlll:_ Bezeichnun Einstellbereich der Daten E‘;T:' Bezeichnun Einstellbereich der Daten
) € ’ ) i (entspricht der Einstellung fiir FVR-E9S)
code code
Motorleistung  |0: Leistung eine Stufe hoher Motor 1 0,01 bis 10,00 kW
1: Gleiche Leistung (Nennleistung)
F70 2: Leistung eine Stufe niedriger P02
3: Leistung zwei Stufen niedriger
F71 Motor 1 0,00 bis 99,9 A P03 Motor 1 0,00 bis 100,0 A
Nennstrom (Nennstrom)
Motor 1 0,00 bis 99,9 A Motor 1 0,00 bis 50,0 A
F72 |Leerlaufstrom P06 |(Leerlauf-
strom)
F73 Motor 2 0,00 bis 99,9 A Al7 Motor 2 0,00 bis 100,0 A
Nennstrom (Nennstrom)
Abstimmung 0: Inaktiv Motor 2 0: Deaktivieren
F4 1: Aktiv AlS (Automatische |[1: Aktivieren
Abstimmung) (%R1 und %X bei gestopptem Motor
abstimmen)
Motor 1 0,00 bis 50,00 % Motor 1 .
F75 %R1 P07 (%R1) 0,00 bis 50,00 %
Motor 1 0,00 bis 50,00 % Motor 1 .
F76 #X P08 (%) 0,00 bis 50,00 %
Reaktion 0 bis 999
Drehmoment-
F77 |begrenzer - -
(bei konstanter
Drehzahl)
Reaktion 0 bis 999
Drehmoment-
begrenzer
F78 (bei Beschleuni-
gung/Verzo-
gerung)
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FVR-E11S und FRENIC-Multi

F: Grundfunktionen

FVR-EIL1S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . Emstellt')erelch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Datenschutz 0: Datenénderung aktivieren Datenschutz 0: Datenschutz und Schutz der digitalen Referenz
1: Datenschutz deaktivieren
F00 F00 1: Datenschutz und Schutz der digitalen Referenz
aktivieren
Frequenz- 0: Uber Bedienteil (Tasten ,,Auf* und ,,Ab") Fol Frequenz- 0: ,,Auf/,,Ab*“-Tasten am Bedienteil
sollwert 1 sollwert 1
1: Spannungseingang (Klemme [12]) Frequenz- 1: Spannungseingang an Klemme [12]
Fo1 sollwert 1
Einstellung des |1: Unipolar
35 Aﬁalog— )
eingangs fiir
[12] (Polaritit)
2: Stromeingang (Klemme [C1]) Fol Frequenz- 2: Stromeingang an Klemme [C1] (Funktion C1)
sollwert 1
3: Spannungs- und Stromeingang Fol Frequenz- 3: Summe der Spannungs- und Stromeinginge an
sollwert 1 Klemme [12] und [C1] (Funktion C1)
4: Umkehrbarer Betrieb mit Polaritit Frequenz- 1: Spannungseingang an Klemme [12]
FO1
(Klemme [12]) sollwert 1
Einstellung des |0: Bipolar
35 Aﬁalog— )
eingangs fiir
[12] (Polaritit)
5: Invertierter Betrieb mit Polaritét (Klemme Fol Frequenz- 1: Spannungseingang an Klemme [12]
[12]) sollwert 1
Umschaltung | 1: Invertierter Betrieb
zwischen
FO1 C53 |normalem und
invertiertem
Betrieb
6: Invertierter Betrieb (Klemme [C1[) Fol Frequenz- 2: Stromeingang an Klemme [C1] (Funktion C1)
sollwert 1
Umschaltung 1: Invertierter Betrieb
zwischen
C53  [normalem und
invertiertem
Betrieb
7: UP/DOWN-Steuerung 1 Fol Frequenz- 7: Steuerung iiber Klemmenbefehl UP/DOWN:
sollwert 1
UP/DOWN- 0:0,00
Steuerung
H61 |(Einstellung der
Anfangs-
frequenz)
8: UP/DOWN-Steuerung 2 Fol Frequenz- 7: Steuerung iiber Klemmenbefehl UP/DOWN:
sollwert 1
UPIDOWN- 1: Letzter UP/DOWM-Befehlswert bei
Steuerung Auslosung des Betriebsbefehls
H61 |(Einstellung der
Anfangs-
frequenz)
Bedienart 0: Bedienteil Bedienart 0: Tasten RUN/STOP am Bedienteil
(Drehrichtung des Motors durch Klemme (Drehrichtung des Motors iiber
[FWD] oder [REV] angegeben) Klemmenbefehle FWD/REV angegeben)
FO2 1: ]?xterne Signale (Digitaleingang) FO2 1: Klemmenbefehl FWD oder REV
2: Uber Bedienteil (Vorwirtslauf) 2: RUN/STOP-Tasten am Bedienteil
(Vorwirtslauf)
3: Uber Bedienteil (Riickwirtslauf) 3: RUN/STOP-Tasten am Bedienteil
(Riickwirtslauf)
FO3 Maximal- 50 bis 400 Hz FO3 Maximal- 50,0 bis 400,0 Hz
frequenz 1 frequenz
Fo4 Basis- 25 bis 400 Hz Fo4 Basis- 25,0 bis 400,0 Hz
frequenz 1 frequenz 1
0 V: Ausgangs- 200-V-Umrichter: Nenn- 0 V: Ausgangs- 80 bis 240 V bei 200-
spannung wird 80 bis 240 V spannung bei spannnung V-Umrichtern
F05 Nenn- proportional zur FO5 |Basisfrequenz 1 proportio-
spannung 1 Netzspannung 400-V-Umrichter: nal zur Eingangs- 160 bis 480 V bei
. 160 bis 480 V 400-V-Umrichtern
eingestellt spannung
. 200-V-Umrichter: 80 bis 240 V Maximale 80 bis 240 V bei 200-V-Umrichtern
F06 Maximale FO6 |Ausgangs-
Spannung 1 400-V-Umrichter: 160 bis 480 V 160 bis 480 V bei 400-V-Umrichtern
spannung 1
Fo7 | Besehleuni= 6 61 bis 3600 s Fo7 [Beschleuni= 14 61 bi 3600 s

gungszeit 1

gungszeit 1
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-EI1S FRENIC-Multi

Funk- Funk-
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung
code code

Einstellbereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)

Fo3 Verzogerungs- 0.01 bis 3600 s FO8 Verzogerungs-

. . 0,01 bis 3600 s
zeit 1 zeit 1

Drehmoment-  |0: Automatische Drehmomenterhhung Lastauswahl/ 1: Last mit konstantem Drehmoment
erhdhung 1 Automatische
Drehmoment-
F37 |erh6hung/Auto-
matischer
Energiespar-
betrieb 1
1: Variables Drehmoment Drehmoment- 0%
F09 i
erhohung 1
Lastauswahl/ 0: Last mit variablem Drehmoment
Automatische
Drehmoment-
F37 |erhohung/
F09 Automatischer
Energiespar-
betrieb 1
2: Proportionales Drehmoment Kein dem proportionalen Drehmoment des FVR-E11S #quivalentes Profil
vorhanden.
Empfohlen wird die Wahl des konstanten Drehmoments.

3 bis 31: Konstantes Drehmoment F09 Drehmoment-  |Siehe die Umrechnungstabelle zur
erhohung 1 Drehmomenterhohung auf der letzten Seite
Nicht lineares  |dieses Anhangs.
H50 | V/f-Profil
(Frequenz)
Nicht lineares
H51 | V/f-Profil
(Spannung)

Elektronisches |0: Inaktiv Elektronischer |0,00
thermisches thermischer
Uberlast- Uberlast-
schutzrelais fiir Fl1 schutz fiir
Motor 1 Motor 1
(Auswahl) (Uberlast-
Schwellen-
F10 wert)

1: Aktiv (Standardmotor) Elektronischer |1: Fiir Mehrzweckmotoren mit Kiihlliifter auf
2: Aktiv (Umrichtermotor) thermischer der Motorwelle

Uberlast- 2: Fiir umrichtergesteuerte Motoren, Motoren
F10 schutz fiir ohne Kiihlliifter oder Motoren mit Liifter fiir
Motor 1 Zwangskiihlung

(Auswahl
Motorcharak-
teristik)

yuy

Elektronisches |20 bis 135 % des Nennstroms des Umrichters Elektronischer |20 bis 135 %
thermisches thermischer
Uberlast- Uberlast-
schutzrelais fiir schutz fiir
Fil Motor 1 (Wert) Fil Motor 1
(Uberlast-
Schwellen-
wert)

Elektronisches 0,5 bis 10 min Elektronischer |0,5 bis 10,0 min
thermisches thermischer
Uberlast- Uberlast-

F12 |schutzrelais fiir F12 |schutz fiir
Motor 1 Motor 1
(thermische (thermische
Zeitkonstante) Zeitkonstante)

F13 |Elektronisches |Daten| 200-V-Umrichter | 400-V-Umrichter Elektronischer |999: Deaktivieren
thermisches thermischer
Uberlast- Uberlast-
schutzrelais (fiir schutz fiir
Brems- 0 Inaktiv Inaktiv F50 | Bremswider-
widerstand) stand

(Ableit-

vermogen)
Aktiv Aktiv Elektronischer |Funktional gleichwertig mit dem Funktionscode

(Externer (Externer thermischer des FVR-E11S. 1: Aktiv (Standardmotor)

1 Bremswider- Bremswider- FgO Uberlast- 2: Aktiv (Umrichtermotor)
stand: stand: ST schutz fiir

DBOO-2C) DBOO-4C) Bremswider-

2 Aktiy Aktiv stand
it (Externer (Able}l-

‘ Bremswider- vermdgen)
E i R stand: (Zuldssige
5 Bremswider- DBOO-4C) durchschnittl.
(23]
-

Externer

stand: Verlustleistung)
TK80OW
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FVR-EI1S

FRENIC-Multi

Funk-
tions-
code

Bezeichnung

Einstellbereich der Daten

Funk-
tions-
code

Bezeichnung

Einstellbereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)

Externer
Bremswider-
stand:
DBOO-2C

5,5/7,5 kW
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . E1nstell§erelch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Wiederanlauf ~ [0: Inaktiv (unverziigliche Trip-Abschaltung Automatischer |0: Deaktivieren (sofortige Trip-Abschaltung)
nach kurz- des Umrichters) ‘Wiederanlauf 1: Deaktivieren (Trip-Abschaltung nach
zeitigem Netz- |1: Inaktiv (unverziigliche Trip-Abschaltung nach Spannungswiederkehr)
spannungsaus- bei Spannungswiederkehr) kurzzeitigem 4: Wiederanlauf aktivieren (Wiederanlauf mit der
F14 |fall (Auswahl) |[3: Aktiv (Wiederanlauf mit der Frequenz, bei| F14 |Netzspannungsa | Frequenz, bei der der Netzspannungsausfall
der der Netzspannungs- usfall auftrat, fiir allgemeine Lasten)
ausfall auftrat) 5: Wiederanlauf aktivieren (Wiederanlauf mit der
3:  Aktiv (Wiederanlauf mit der Start- Startfrequenz, fiir Lasten mit niedriger
frequenz) Trigheit)
Frequenz- 0 bis 400 Hz Frequenz- 0,0 bis 400,0 Hz
F15 |begrenzer F15 |begrenzer
(Oberwert) ___ (Oberwert) ___
F16 |(Unterwert) F16 |(Unterwert)
Verstirkung (fiir 0,0 bis 200,0 % Einstellung des |0,00 bis 200,00 %
Frequenz- Analog-
einstellsignal) eingangs fiir
[12]
F17 C32 |(Verstirkung)
C37 |Einstellung des
Analog-
eingangs fiir
[C1]
(Verstidrkung)
Offsetfrequenz  [-400 bis +400 Hz Offset Offsetfrequenz x 100 / Maximalfrequenz
F18 F18 |(Frequenz-
sollwert 1)
. 0,0 bis 60,0 Hz Gleichstrom- 0,0 bis 60,0 Hz
Gleichstrom- bremsung 1
F20 [bremse F20
(Startfrequenz) (Brems-
A, Startfrequenz)__
F21 |(Bremswert) 0 bis 100 % F21 |(Bremswert) 0 bis 100 %
2 (Bremsdauer) 0,0 s (Gleichstrombremse inaktiv) F22 (Bremsdauer) 0,00: Deaktivieren
0,1 bis 30,0 s 0,1 bis 30,00 s
3 Startfrequenz 0.1 bis 60.0 Hz 23 Startfrequenz 1 |0,1 bis 60,0 Hz
(Frequenz) |~~~ 1 ol
F24 |(Haltezeit) 0,0 bis 10,0 s F24 |(Haltezeit) 0,00 bis 10,0 s
F25 |Stoppfrequenz [0,1 bis 6,0 Hz F25 |Stoppfrequenz [0.1 bis 60,0 Hz
. 0,75, 1 bis 15 kHz Motorgerdusch |0,75, 1 bis 15 kHz
Motorgerdusch B
F26 (Trigerfrequ.) F26 |(Triger-
____________ frequenz) ____
F27 |(Ton) 0 bis 3 F27 |(Ton) 0 bis 3
Klemmen FMA |0: Analogausgang (FMA-Funktion) Analog- 0: Spannungsausgang (0 bis 10 V DC)
F29 und FMP 1: Impulsausgang (FMP-Funktion) F29 ausgang [FM] [(FMA)
(Auswahl) (Modus- 2: Impulsausgang (0 bis 6000 Imp/s)
Auswahl) (FMP)
FMA (Span- 0 bis 200 % Analog- 0 bis 200 % (FMA)
F30 |nungsanpas- F30 [AUSeans (FM]
sung) (Spannungs-
____________ anpassung) ____
(Funktion) 0: Ausgangsfrequenz 1 (vor Schlupf- (Funktion) 0: Ausgangsfrequenz 1 (vor Schlupf-
kompensation) kompensation)
1: Ausgangsfrequenz 2 (nach Schlupf- 1: Ausgangsfrequenz 2 (nach Schlupf-
kompensation) kompensation)
2: Ausgangsstrom 2: Ausgangsstrom
F31 3: Ausgangsspannung F31 3: Ausgangsspannung
4: Abtriebsdrehmoment 4: Ausgangsdrehmoment
5: Lastfaktor 5: Lastfaktor
6: Eingangsleistung 6: Eingangsleistung
7: Wert der PID-Riickkopplung 7: GroBe der PID-Riickkopplung (Istwert)
8: Spannung auf dem Gleichstrombus 9: Spannung auf dem Gleichstrombus
Klemme FMP 300 bis 6000 Imp/s (bei Skalenendwert) Analog- 300 bis 6000 Imp/s (Impulsrate bei 100 %
F33 F33 |ausgang [FM] |Ausgang)
(Impulsrate)
____________ (Impulsrate)
(Spannungs- 0% Analog- 2: Impulsausgang (0 bis 6000 Imp/s) (FMP)
anpassung) ausgang [FM]
F34 F29 (Modus.
Auswahl)
1 bis 200 % Analog- 0: Spannungsausgang (0 bis 10 V DC)
ausgang [FM] [(FMA)
F29 (Modus-
Auswahl)
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FVR-E11S FRENIC-Multi
E‘;‘:: Bezeichnun Einstellbereich der Daten 11:11(1)[1111;7 Bezeichnun Einstellbereich der Daten
€ J (entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)

code code

Analogausgang |1 bis 200 % (FMA)
F30 (FM]
(Spannungs-
S, anpassung) ___
F35 |(Funktion) 0 bis 8 (identisch mit F31) F31 |(Funktion) 0 bis 9
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-EI1S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . E1nstell§ere1ch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Betriebsmodus |0: Relais (30) wird bei Trip-Abschaltung Funktion der 99:  Alarmausgang (fiir alle Alarme (Aktiv-
F36 30Ry aktiviert E27 Klemme Ein)
1: Relais (30) wird bei Normalbetrieb aktiviert [30A/B/C] 1099: Alarmausgang (fiir alle Alarme (Aktiv-
Aus)
Drehmoment- |20 bis 200 % Drehmoment- |20 bis 200 %
begrenzer 11999: keine Begrenzung begrenzer 1 999: Deaktivieren
F40 |(Antrieb) F40 |(Begrenzungs-
wert fiir
____________ Antrieb) _____
(Bremsung) 0 %: Automatische Verzogerung (Begrenzungs- |20 bis 200 %
F41 20 bis 200 % F41 |wert fiir 999: Deaktivieren
999: keine Begrenzung Bremsung)
Drehmoment-  |0: Inaktiv Steuermodus-  |0: Deaktivieren
vektor- 1: Aktiv Auswahl 1 (V/f-Betrieb ohne Schlupfkompensation)
F42 |Steuerung 1 F42 1: Aktivieren

(Dynamische Drehmoment-
vektor-Steuerung)
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E: Erweiterte Funktionen an den Anschlussklemmen

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Funktion der 0: Festfrequenz (SS1) Funktion der 0: Auswahl Festfrequenz (SS1)
Klemme X1 1: Festfrequenz (SS2) Klemme [X1] |1: Auswahl Festfrequenz (SS2)
EO1 2:  Festfrequenz (SS4) EO1 2: Auswabhl Festfrequenz (SS4)
3: Festfrequenz (SS8) 3: Auswahl Festfrequenz (SS8)
4:  Auswahl Beschleunigungs-/ 4: Auswahl Beschleunigungs-/
Funktion der Verzdgerungszeit (RTI) Funktion der Verzdgerungszeit (RTI)
Klemme X2 5:  Stoppbefehl fiir 3-Leiter-Betrieb (HLD) Klemme [X2] 6: 3-Leiter-Betrieb aktivieren (HLD)
E02 6: Freier Auslauf (BX) E02 7: Freier Auslauf (BX)
7. Alarm zuriicksetzen (RST) 8: Alarm zuriicksetzen (RST)
8: Trip-Abschaltung (externe Stérung) 9: Trip-Abschaltung durch externen Alarm|
Smmmmmmmmm- (THR) mmmmmm----- aktivieren (THR)
Funktion der 9:  Frequ.-Einst.2/Frequ.-Einst.1 (Hz2/Hz1) Funktion der 11: Auswahl Frequenzsollwert 2/1 (Hz2/HzI)
Klemme X3\ 10. Motor 2/Motor 1 (M2/M1) Klemme [X3] 115, Auswahl Motor 2/Motor 1 (M2/M1)
E03 11: Gleichstrombremsbefehl (DCBRK) E03 13: Gleichstrombremsung aktivieren (DCBRK)
12: Drehmomentbegrenzer 2/ 14: Auswahl Drehmomentbegrenzerwert
____________ Drehmomentbegrenzer 1 (TL2/TL1) . TL2/TL1
Funktionder  |13: UP -Befehl (UP) Funktionder  |17: UP (Ausgangsfrequenz erhihen) (UP)
Klemme X4 14: DOWN-Befehl (DOWN) Klemme [X4] 18: DOWN (Ausgangsfrequenz verringern)
E04 15: Schreibaktivierung fiir Bedienteil (WE- E04 (DOWN)
KP) 19: Dateninderung mittels Bedienteil aktivieren
16: PID-Regelung abbrechen (Hz/PID) (WE-KP)
F_u_n_l&i;);l_d_e_r_ T Umschaltung invertierter Betrieb (IVS) l*:l;n_k_li_o_n_(ie_r_ " 20 PID-Regelung abbrechen (Hz/PID)
Klemme X5 18: Aktivierung der Verbindung (LE) Klemme [X5] 21: Umschaltung zwischen normalem und
invertiertem Betrieb (IVS)
E05 E05 24: Kommunikationsverbindung iiber RS-
485  oder Feldbus aktivieren LE
(RS-485: Standard, Bus: Option)
25: Mehrzweck-DI (U-DI)
Beschleuni- 0,01 bis 3600 s Beschleuni- 0,01 bis 3600 s
E10 . E10 .
gungszeit 2 gungszeit 2
Ell Vgrzégerungs— Ell VeAthigerungs—
zeit 2 zeit 2
20 bis 200 % Drehmoment- 20 bis 200 %
Drehmoment-  [999: Keine Begrenzung begrenzer 2 999: Deaktivieren
E16 |begrenzer 1 E16 |(Begrenzungs-
(Antrieb) wert fiir
____________ Antrieb)
(Bremsung) 0 %: Automatische Verzogerung Automatische  |0: Deaktivieren
Verzogerung
H69 (Modus-
Auswahl)
E17 20 bis 200 % Drehmoment- |20 bis 200 %
999: Keine Begrenzung begrenzer 2 999: Deaktivieren
El17 |(Begrenzungs-
wert fiir
Bremsung)
Funktion der 0: Umrichterbetrieb (RUN) Funktion der 0: Unmrichterbetrieb (RUN)
Klemme Y1 1: Signal ,,Frequenzgleichheit” (FAR) Klemme [Y1] 1: Signal ,,Frequenz erreicht” (FAR)
(Funktion) 2: Frequenz-Schwellenwert (FDT) 2: Frequenz erkannt (FDT)
E20 3: Signal ,,Unterspannung erkannt* (LU) E20 3: Unterspannung erkannt (Umrichter gestoppt)
4: Drehmomentrichtung (B/D) (LU)
5: Drehmomentbegrenzung (TL) 4: Drehmomentrichtung (D/B)
6: Auto-Reset (IPF) 5: Begrenzung des Umrichterausgangs (I0L)
F_u_n_l&i;);l_d_e_r_ "7|7: Uberlast-Voralarm (OL) Funktion der 6: Automatischer Wiederanlauf nach
Klemme Y2 8: Lebensdaueralarm (Kondensator im Klemme [Y2] kurzzeitigem Netzspannungsausfall (IPF)
E21 Hauptstromkreis (LIFE) E21 7: Motoriiberlast-Voralarm (OL)
9: Signal ,,Frequenzgleichheit” 2 (FAR2) 30: Lebensdaueralarm (LIFE)
21:Signal ,,Frequenz erreicht 2“ (FAR2)
Verzogerung fiir[0,01 bis 10,0 s Verzogerung fiir |0,01 bis 10,0 s
Eog Signal Eog Signal
Frequenz- .Frequenz
gleichheit* erreicht”

A-48




Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk-
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . Einslellpereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Signal der 0,0 bis 10,0 Hz Frequenz 0,0 bis 10,0 Hz
E30 |Funktion FAR E30 |erreicht (Breite
(Hysterese) der Hysterese)
Signal der 0 bis 400 Hz Frequenz 0,0 bis 400,0 Hz
Funktion FDT erkannt (FDT)
E3l (Wert) E3l (Schwellen-
____________ wert) _______
E32 (Hysterese) 0,0 bis 30,0 Hz B2 (Breite der 0,0 bis 400,0 Hz
Hysterese)
Signal der 0: Elektrisches thermisches Uberlast- E20/ Funktion der 7: Motoriiberlast-Voralarm (OL)
Funktion OL1 [relais E21 Klemmen
E33 (Modus- [Y1]/[Y2]
Auswahl) 1: Ausgangsstrom E20/ Funktion der 37: Strom erkannt (ID)
B2l Klemmen
____________ [Y1]/[Y2]
(Wert) 5 bis 200 % des Umrichter-Nennstroms Uberlast-Vor- Stromwert von 5 bis 200 % des Umrichter-
B34 B34 alarm/Strom- Nennstroms
erkennung
____________ Wert) _______
E35 |(Zeitgeber) 0,00 bis 60,0 s E35 |(Zeitgeber) 0,01 bis 60,0 s
Koeffizient fir 0,000 bis 9,999 Koeffizient fir {0,000 bis 9,999
E39 dife Zeitdauer E39 dife Zeitdauer
mit konstanter mit konstanter
Zufuhr Zufuhr
Anzeige- 0,00 bis 200,0 PID-Anzeige- 0,00 bis 200,0
E40 koeffizient A__ E40 koeffizient A
B4l Anzeige- 0,00 bis 200,0 EAl PID-Anzeige- 0,00 bis 200,0
koeffizient B koeffizient B
E42 LED-Anzeige- (0,0 bis 5,0 s EA2 LED-Anzeige- |0,0 bis 5,0 s

filter

filter
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C: Steuerfunktionen

A-50

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . Emstell?erelch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Ausblend- 0 bis 400 Hz Ausblend- 0 bis 400 Hz
CO01 |frequenz CO01 [frequenz
___________ 1 I
co2 | 2 co2 | 2
co3 | 3 co3 | 3
C04 |(Hysterese) 0 bis 30 Hz C04 |[(Hysterese) 0 bis 30 Hz
0,00 bis 400,0 Hz Festfrequenz 0,00 bis 400,0 Hz
Festfrequenz-
CO05 |einstellung: C05
___________ ! e
C06 2 C06 2
co7 | 3 coz | 3
c8 | 4 c8| 4
C09 5 C09 5
cio | 6 cio| 6
e | 7 e 7
c12 8 c12 8
c13 | 9 c13| 9
C14 | 10 C14| 10
cis5 | 11 cis5| M
cie | 12 cie | 12
c1z | 13 ciz| 13
cis | 14 cis | 14
C19 15 C19 15
c21 Zeitgeberbetrieb |0: Inaktiv o1 Zeitgeber- 0: Deaktivieren
1: Aktiv betrieb 1: Aktivieren
Profilbetrieb 0,00 bis 3600 s - - Bei C21=1 Zeiteinstellung mithilfe der Tasten &
C22 Py
(Stufe 1) und 27
c30 Frequenz- 0 bis 8 (identisch mit FO1) C30 (Frequenz- Siehe unter FO1 bei FVR-E11S.
sollwert 2 sollwert 2
Offset -5,0 bis +5,0 % Einstellung des |-5,0 bis +5,0 %
c31 (Klemme [12]) 31 Aﬁalog— )
eingangs fiir
e [12] Offset)___
(Klemme [C1]) [-5,0 bis +5,0 % Einstellung des
Cc32 c36 [AME s 0is 45,0 %
eingangs fiir
[C1] (Offset)
Analogeinstel- [0,00 bis 5,00 s Einstellung des 0,00 bis 5,00 s
lung Signal- Analog-
C33 |filter C33 |eingangs fiir
[12] (Filterzeit-
konstante)
P: Parameter fiir Motor 1
FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . E1nstellt?erelch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
PO Motor 1 (Anzahl |2 bis 14 PO Motor 1 (Anzahl |2 bis 22
derPole) ____ derPole) ____
PO2 (Leistung) 0,01 bis 5,50 kW (bis 3,7 kW) PO2 (Nennleistung) 0,01 bis 11,0 kW
____________ 0,01 bis 11,0 kW (5,5/7,5 kW) .
po3 |(Nennstrom) 0,00 bis 99,9 A po3 |(Nennstrom) 0,00 bis 99,9 A
(Abstimmung)  [0: Inaktiv (Automatische |1: Aktivieren
1: Aktiv (%R1 und %X) Abstimmung) (%R1 und %X bei gestopptem Motor
2: Aktiv (%R1, %X und lo) abstimmen)
P04 P04 2: Aktivieren
(%R]1 und %X bei gestopptem Motor sowie
bei Leerlaufstrom und in Betrieb befindlichem
________________________ Motor abstimmen)
POS (Online- 0: Inaktiv POS (Online- 0: Deaktivieren
Abstimmung) _ [1: Aktiv Abstimmung) | 1: Aktivieren
po6 |(Leerlaufstrom) 0,00 bis 99,9 A poe |(Leerlaufstrom) 0,00 bis 50,0 A
PO7 (UEinslellung von (0,00 bis 50,00 % PO7 (%R1) 0,00 bis 50,00 %
RO |
P08 (UEinslellung von|0,00 bis 50,00 % P08 (%X) 0,00 bis 50,00 %
o)l P
P09 (Schlupt- 0,00 bis 15,00 Hz P12 (Nenn- 0,00 bis 15,00 Hz
kompensation) Schlupffrequenz) |(Daten von P09 und P11 auf 100 % einstellen.)




Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . Elnstell§ere1ch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)

code code

(Reaktionszeit der  |0,01 bis 10,00 s (Reaktionszeit ~ der{0,01 bis 10,00 s
P10 |Schlupf- P10 |Schlupf-

kompensation) kompensation)

yuy
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H: Hochleistungsfunktionen

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Kumulierte Der LED-Monitor zeigt die kumulierte Uberpriifung mit Menii Nr. 5_00 (Kumulative
HO1 . . . . - - . .
Betriebszeit Betriebszeit an. Betriebszeit)
(Verlauf der|Der LED-Monitor zeigt den bisherigen Verlauf Uberpriifung mit Menii Nr. 6_00
HO2 |Trip-Abschal- |bei den Trip-Abschaltungen an. - - (Ausgangsfrequenz)
tungen)
Daten- 0: Deaktiviert. Daten- 0: Initialisierung deaktivieren
HO3 |initialisierung | 1: Initialisierung der Daten HO3 |[initialisierung  |1: Alle Funktionscodedaten auf
Werkseinstellungen initialisieren
HO4 Auto-Reset 0: (Inaktiv), 1 bis 10 Mal HO4 Auto-Reset 0: ]?eaktivieren
(Anzahh) _____ (Anzahh) _____ 1 bis 10
Hos |Reset-Intervall |2 bis 20 s Hos |Reset-Intervall |2 bis 20 s
Ein-/Aus- 0: Inaktiv Ein-/Aus- 0: Deaktivieren
HO6 |Steuerung des |1: Aktiv HO6 |Steuerung des |1: Aktivieren
Kiihlliifters Kiihlliifters
Beschleunig.-/ |0: Linear Beschleuni- 0: Linear
HO7 Verzogerungs- | 1: S-Kurve (schwach) HO7 gungs-/ 1: S-Kurve (schwach)
profil 2: S-Kurve (stark) Verzogerungs- |2: S-Kurve (stark)
3: Nicht linear profil 3: Gekrilmmte Kurve
Startmodus 0: Inaktiv Startmodus 0: Deaktivieren
(Erkennung der |1 Aktiv (Automatische [1: Aktivieren (beim Wiederanlauf nach
HO09 Motor- (Nur automatischer Wiederanlauf nach HO09 Suche) kurzzeitigem Netzspannungsausfall)
drehung) kurzzeitigem Netzspannungsausfall ) 2: Aktivieren (beim Wiederanlauf nach
2: Aktiv kurzzeitigem Netzspannungsausfall und bei
normalem Start)
Energiespar- 0: Inaktiv Lastauswahl/ 0 oder 1 (siehe unter F09)
betrieb Automatische
1: Aktiv Drehmoment-  |3: Entspricht FO9 bei FVR-E11S bei
H10 F37 erhohung/Auto- Einstellung auf 1 oder 2
matischer 4: Entspricht FO9 bei FVR-E11S bei
Energiespar- Einstellung auf einen Wert zwischen 3 und
betrieb 1 31
(siehe unter FO9 bei FVR-E11S)
HIL DEC-Modus 0: Normal HIL Verzogerungs- [0: Normale Verzogerung
1: Freier Auslauf modus 1: Freier Auslauf
Kurzzeit- 0: Inaktiv Kurzzeit- 0: Deaktivieren
H12 |iiberstrom- 1: Aktiv H12 |iiberstrom- 1: Aktivieren
Begrenzung: Begrenzung:
Automatischer (0,1 bis 5,0 s Wiederanlauf- 0,1 bis 5,0 s
‘Wiederanlauf modus nach (bei H16 = 999)
(Wiederanlauf- kurz-
HI3 zeit) HI3 zeitigem Netz-
spannungs-
ausfall
(Wiederanlauf-
____________ zeit) .
(Steilheit  des|0,0 bis 100,00 (Hz/s) (Steilheit des 0,0 bis 100,00 (Hz/s)
H14 |Frequenz- H14 |Frequenz-
abfalls) abfalls)
PID-Regelung  |0: Inaktiv PID-Regelung  |0: Deaktivieren
(Modus- 1: Aktiv (Modus- 1: Aktivieren.
H20 |Auswahl) 2: Aktiv (invertierter Betrieb) JO1 [Auswahl) (Prozessregelung, normaler Betrieb)
2: Aktivieren.
____________ (Prozessregelung, invertierter Betrieb)
(Riick- 0: Klemme [12] (0 bis 10 V DC) Erweiterte
kopplungs- E61 |Funktion an 5: GroBe der PID-Riickkopplung
signal) Klemme [12]
1: Klemme [C1] (4 bis 20 mA) Erweiterte
H21 E62 ;‘;:[1:;::: [2211] 5: GroBe der PID-Riickkopplung
(Funktion C1)
2: Klemme [12] (10 bis 0 V DC) - - -
13 Klemme [C1] (20 bis 4 mA) - - -
H22 |P-Verstirkung |0,01 bis 10,00 (1 bis 1000 %) JO3 [P (Verstiarkung) |0,000 bis 10,000
23 I-Verstiarkung  |0,0: Inaktiv JO4 |I (Integralzeit) |0,0: Deaktivieren
____________ 0,1 bis 3600 s 0,1 bis 3600,0 s
4 D-Verstirkung |0,00: Inaktiv JO5 |D (Vorhaltezeit) |0,00: Deaktivieren
____________ 0,01 bis 10,0 s 0,01 bis 10,00 s
(Riick- 0,0 bis 60,0 s JO6 | (Riick- 0,0 bis 60,0 s
H25 |kopplungs- kopplungs-
filter) filter)
PTC-Wider- 0: Inaktiv PTC-Wider- 0: Deaktivieren
H26 |[stand (Modus-|1: Aktiv H26 |stand (Modus- |1: Aktivieren
Auswahl) Auswahl)
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk-
. . . . . . Einstellbereich der Daten
nor(lls— Bezeichnung Einstellbereich der Daten nor(lls— Bezeichnung (entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
H27 |(Wert) 0,00 bis 5,00 V H27 [(Wert) 0,00 bis 5,00 V
H28 |Droop-Betrieb |-9-9 bis 0,0 Hz H2g |Droop-Regelung |-9,9 bis 0,0 Hz

yuy

A-53



FVR-E11S

FRENIC-Multi

Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung . Elnslellperelch der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Serielle (Code) (Monitor) (Frequenz- (Betriebs- Kommmuni- (Code) (Monitor) (Frequenz- Betriebs-
Verbindung sollwert)  befehl) kationsverbin- sollwert)  befehl
(Funktions- 0: X - - dungsfunktion 0: X - -
H30 |auswahl) 1: X X - H30 |(Modus- 1: X X -
Auswahl)
X: Giiltig 2: X - X X: Giiltig 2: X - X
-: Ungiilt. 3: X X X -: Ungiilt. 3: X X X
RS-485 1 bis 31 RS-485-Kom- (1 bis 31
(Adresse) munikation
H31 y01 |(Standard)
(Stations-
____________ adresse) _____
(Modus- 0: Trip-Abschaltung und Alarm er8 (Behandlung  von|0: Unverzigliche Trip-Abschaltung mit
Auswahl bei 1: Betrieb mit Zeitgeber H33 und Alarm Kommunikations- Alarm er8
Fehler wegen er8 fehlern) 1: Trip-Abschaltung mit Alarm er& nach
ausbleibender |2: Betrieb mit Zeitgeber H33 und Versuch Ablauf des Zeitgebers y03
Antwort) zur Wiederherstellung der 2: Versuch zur Wiederherstellung der
Ha2 Kommunikation. (Bei fehlgeschlagener 402 Kommunikation nach Ablauf des
Wiederholung Trip-Abschaltung des Zeitgebers y03. Bei fehlgeschlagener
Umrichters und Alarm er8.) Wiederholung Trip-Abschaltung und
3: Fortsetzung des Betriebs Alarm er8. Bei erfolgreicher
Wiederherstellung Fortsetzung des
Betriebs.
________________________ 3: Fortsetzung des Betriebs
H33 |(Zeitgeber) 0,0 bis 60,0 s y03 |(Zeitgeber) 0,0 bis 60,0 s
(Baudrate) 0: 19200 Bit/s (Baudrate) 3: 19200 Bit/s
1: 9600 2:9600
H34 2:4800 y04 1: 4800
3: 2400 0:2400
____________ 4:1200 R &
(Datenldnge) 0: 8 Bit (Datenlidnge) 0: 8 Bit
HeS | 1:7 Bit yos 1:7 Bit
(Paritits- 0: Keine Priifung (Paritits- 0: Keine
H36 |priifung) 1: Gerade Paritit y06 |priifung) 1: Gerade Paritit
____________ 2: Ungerade Paritiit o ______|2:Ungerade Paritit
(Stoppbits) 0: 1 Bit (Stoppbits) 1: 1 Bit
W 1:2 Bit e 0: 2 Bit
(Zeit bis zur 0: Keine Erkennung (Zeit bis zur 0: Keine Erkennung
Erkennung 1bis 60 s Erkennung 1bis 60 s
H38 |einer y08 |einer
ausbleibenden ausbleibenden
Antwor) Antwort)
H39 (Antwort- 0,00 bis 1,00 s 409 FAntworl— 0,00 bis 1,00 s
Intervall) intervall)
Max. Daten werden am LED-Monitor des Max. Siehe unter Menii Nr. 5_03
H40 |Temperatur des |Bedienteils angezeigt. — | Temperatur des
Kiihlkorpers Kiihlkorpers
. Daten werden am LED-Monitor des Max. Effektiv- |Siehe unter Menii Nr. 5_04
H41 Max. Effektiv- Bedienteils angezeigt. — |wert des Aus-
wert des Stroms
gangsstroms
Lebensdauer Daten werden am LED-Monitor des Siehe unter Menii Nr. 5_05
des Konden- Bedienteils angezeigt. Lebfe nsdauer des
H42 |sators im . |Gleich-
Hauptstrom- strombus-
. kondensators
kreis
Kumulative Daten werden am LED-Monitor des Kumulative Siehe unter Menii Nr. 5_07
H43 |Betriebsdauer |Bedienteils angezeigt. — |Betriebszeit des
des Kiihlliifters Kiihlliifters
Ha4 ROM-Version |Daten werden am LED-Monitor des ~ |ROM-Version  |Siehe unter Menii Nr. 5_14
des Umrichters |Bedienteils angezeigt. des Umrichters
ROM-Version |Daten werden am LED-Monitor des ROM-Version  |Siehe unter Menii Nr. 5_16
H45 Lo o . - Lo
des Bedienteils |Bedienteils angezeigt. des Bedienteils
146 ROM-Version |Daten werden am LED-Monitor des ~ |ROM-Version  |Siehe unter Menii Nr. 5_19

der Option

Bedienteils angezeigt.

der Option
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Anh. G Informationen zum Gerateaustausch

A: Parameter fiir Motor 2

FVR-E11S FRENIC-Multi
Funk- Funk- . .
tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten tions- | Bezeichnung Einstellbereich der Daten
(entspricht der Einstellung fiir FVR-E11S)
code code
Ao [Maximal- 50 bis 400 Hz oy |Maximal- 50 bis 400 Hz
frequenz 2 frequenz 2
A02 |Basisfrequenz 2 195 1,is 400 Hz A02 |Basisfrequenz 2 155 1,is 400 Hz
Nenn- 0'V: Ausgangs- 200-V-Umrichter: Nennspannung 0 V: Ausgangs- 80 bis 240 V bei 200-
spannung 2 spannung wird 80 bis 240 V bei spannnung V-Unrichtern
A03 . AO03 |Basisfrequenz 2 proportio-
proportional zur' 400-V-Umrichter: nal zur Eingangs- 160 bis 480 V bei
Netzspannung eingestellt |60 pis 480 v spannung 400-V-Umrichtern
Maximale 200-V-Umrichter: 80 bis 240 V Maximale 80 bis 240 V bei 200-V-Umrichtern
A04 |Spannung 2 A04 |Ausgangs-
400-V-Umrichter: 160 bis 480 V spannung 2 160 bis 480 V bei 400-V-Umrichtern
Drehmoment- |0, 1, 2, 3 bis 31 Drehmoment- Siehe die Umrechnungstabelle zur
AO05 |erhdhung 2 AO05 |erhohung 2 Drehmomenterhthung auf der letzten Seite
dieses Anhangs.
Elektronischer |0: Inaktiv Elektronischer |0,00: Deaktivieren
thermischer thermischer
Uberlastschutz Uberlastschutz
A06 |fiir Motor 2 A07 |fir Motor 2
(Auswabhl) (Uberlast-
Schwellen-
wert)
1: Aktiv (Standardmotor) Elektronischer |1: Fiir Mehrzweckmotoren mit Kiihlliifter auf
2: Aktiv (Umrichtermotor) thermischer der Motorwelle
Uberlastschutz  |2: Fiir umrichtergesteuerte Motoren, Motoren
A06 |fiir Motor 2 ohne Kiihlliifter oder Motoren mit Liifter fiir
(Auswahl Zwangskiihlung
Motorcharak-
teristik)
Elektronischer |20 bis 135 % des Nennstroms des Umrichters Elektronischer |20 bis 135 % des Nennstroms (zuldssiger
thermischer in Ampere thermischer Antriebsstrom fiir Dauerbetrieb) des Motors
Uberlastschutz Uberlastschutz
A07 |fiir Motor 2 A07 |fiir Motor 2
(Wert) (Uberlast-
Schwellen-
wert)
Elektrischer Elektronischer
thermischer thermischer
A08 g?ﬁii::;“‘z 0.5 bis 10 min A08 giﬁiﬁicgutz 0.5 bis 10,0 min
(thermische (thermische
Zeitkonstante) Zeitkonstante)
Drehmoment-  |0: Inaktiv Steuermodus-  |0: Deaktivieren
vektor- 1: Aktiv Auswahl 2 (V/f-Betrieb ohne Schlupfkompensation)
A09 |Steuerung 2 Al4 1: Aktivieren
(Dynamische Drehmoment-
vektor-Steuerung)
Motor 2 2 bis 14 Motor 2 (Anzahl|2 bis 22
A10 |[(Anzahl der Al15 |der Pole)
Pl oo
Al (Leistung) 0,01 bis 5,50 kW (bis 3,7 kW) Al6 (Nennleistung) 0,01 bis 11,0 kW
____________ 0,01 bis 11,0 kW (5,5/7,5 kW) .
Al2 (Nennslrom) 0,00 bis 99,9 A Al7 (Nennstrom) 0,00 bis 100,00 A
. (Automatische
A3 |(Absimmung) 01,2 AT | Abstimmung) | "2
(Online- (Online-
A |Abstimmung | A | Abstimmung) |
Al5 |(Leerlaufstrom) 0,00 bis 99,9 A A20 (Leerlauf- 0,00 bis 50,0 A
____________ swom) _______
Al6 (Einstellung von|0,00 bis 50,00 % A21 |@%R1) 0,00 bis 50,00 %
R | o M
Al7 (Einstellung von|0,00 bis 50,00 % A2 |@x) 0,00 bis 50,00 %
. N Il S
(Schlupf- 0,00 bis 15,00 Hz (Nenn-Schlupf- 0,00 bis 15,00 Hz
A18 |kompensation A26 |frequenz) (Daten von A23 und A25 auf 100 % einstellen.)
2)
(Reaktionszeit |0,01 bis 10,00 s (Reaktionszeit |0,01 bis 10,00 s
A19 |der Schlupf- A24 |der Schlupf-
kompensation) kompensation)
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Umrechnungstabelle fiir die DrehmomenterhGhung

E9S/E11S | FRENIC-Multi E9S/E11S | FRENIC-Multi
DéDaten fiyr DeDaten fir . . DzDaten fir DzDaten fir
FO8/E09 F09 D Daten fiir0 D Daten fiir1 F65/A05 AO5

3 0.0% " Daten fr F05 x 0.100 3 0.0%

4 0.6% '_Daten fiir FO5 x 0.108 4 0.6 tbis).9%

5 1.3% |_Daten fiir FO5 x 0.116 5 1.3 tbis .8%

6 1.9% ' _Daten firF05 x 0.125 6 1.9 tbis).8%)

7 2.6% ' _Daten fur FO5 x 0.133 7 2.6 this). 7%

8 3.2% | _Daten fiir FO5 x 0.141 8 3.2 tbis..6%)

9 3.8% ' _Daten fiir FO5 x 0.149 9 3.8 tbisi.4%
10 4.5% |_Daten fir F05 x 0.157 10 4.5 tbis).3%
11 5.1% | Daten fiir FO5 x 0.166 11| 5.1 this.3%
12 5.7% | _Daten fiir FO5 x 0.174 12 5.7 tbis}.2%
13 6.4% '_Daten fiir FO5 x 0.182 13 6.4 tbis). 1%
14 7.0% '_Daten fiir FO5 x 0.190 14| 7.0 bis10.0%
15 7.7% ' _Daten fur FO5 x 0.198 15 7.7 bis10.9%
16| 8.3%| 1/10 der Daten . Daten fiir FO5 x 0.207 16| 8.3 bist1.9%
17 8.9%| fur F04 __Daten fiir FO5 x 0.215 17] 8.9 bis12.8%
18 9.6% . _Daten fiir FO5 x 0.223 18] 9.6 bis13.7%
19 10.2% | _Daten flr FO5 x 0.231 19| 10.2 bis14.6%
20 10.8% | _Daten fur FO5 x 0.239 20| 10.8 bis15.4%
21 11.5% |_Daten flr FO5 x 0.248 21| 11.5 bis16.4%
22 12.1% ._Daten flir FO5 x 0.256 22 12.1 bis17.3%
23 12.8% |_Daten flr FO5 x 0.264 23| 12.8 bis18.2%
24 13.4% |_Daten flr FO5 x 0.272 24| 13.4 bis19.1%
25 14.0% . _Daten fur FO5 x 0.280 25| 14.0 bis20.0%
26 14.7% | _Daten flr FO5 x 0.289 26| 14.7 bis21.0%
27 15.3% | _Daten flr FO5 x 0.297 27| 15.3 bis21.9%
28 15.9% ._Daten flir FO5 x 0.305 28| 15.9 bis22.8%
29 16.6% | _Daten fir FO5 x 0.313 29| 16.6 bis23.7%
30 17.2% |_Daten flr F05 x 0.321 30| 17.2 bis24.6%
31 17.9% Daten fliir FO5 x 0.329 31| 17.9 bis25.4%

Profil der Drehmomenterh6hung beim FVR-E9S/E11S

Ausgangsspannung

Basisspannung
(100%)

.

1/10 der Basisspannung

Profil der Drehmomenterh6hung beim FRENIC-Multi

Ausgangsspannung

Basisspannung
(100%)

H51

F09/A05

Mit nicht linearem V/f-Profil

AN

Basisspannung

Ohne nicht lineares V/f-Profil

H50
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Glossar

In diesem Glossar werden im Handbuch hiufig verwendete technische Begriffe erliutert.






Glossar

Beschleunigungszeit

Der Zeitraum, den der Umrichter benotigt, um
seine Ausgangsfrequenz von 0 Hz auf die
maximale Ausgangsfrequenz zu erhdhen.
Zugehorige Funktionscodes: F03, FO7, E10 und
H54.

Alarmmodus

Eine der drei Betriebsarten des Umrichters.
Erkennt der Umrichter eine Fehlfunktion, einen
Fehler oder Defekt bei seiner Funktion, schaltet er
unverziiglich seinen Ausgang ab oder wechselt in
die Trip-Abschaltung, um anschlieBend in den
Alarmmodus zu wechseln, in dem die
entsprechenden Alarmcodes auf dem LED-
Monitor angezeigt werden.

Alarmausgang (bei allen Fehlern)

Der Umrichter erzeugt ein Ausgangssignal von
einem mechanischen Kontakt, wenn der
Unirichterbetrieb  durch einen Alarm, durch
KurzschlieBen der Anschlussklemmen [30A] und
[30C] angehalten wird.

Zugehoriger Funktionscode: E27

Siehe unter Alarmmodus.

Analogeingang

Ein externes Spannungs- oder Stromsignal zur
Eingabe eines Frequenzsollwertes in den
Umrichter. Die Analogspannung wird an die
Klemme [12], der Strom an Klemme [C1]
angelegt. Diese Anschlussklemmen dienen je nach
Definition der Funktioncodes auch zur Eingabe des
Signals vom externen Potenziometer, PTC-
Widerstand und der PID-Riickkopplungssignale.
Zugehorige Funktionscodes: FO1, C30, ES9, E61
bis E63 und JO2.

Analogausgang

Ein analoges Gleichstrom-Ausgangssignal der im
Umnrichter iiberwachten Daten wie z. B. der
Ausgangsfrequenz, des Ausgangsstroms und der
Ausgangsspannung. Das  Signal dient zur
Ansteuerung eines im Umrichter integrierten
Analogmessgerites zur Anzeige des Betriebsstatus
des Umrichters.

Informationen hierzu finden Sie im Kapitel 8,
Abschnitt 8.3.1, ,Funktionen der Anschluss-
klemmen*.

Automatische Verzdgerung

Ein Steuermodus, bei dem die Verzogerungs-
zeit automatisch um maximal das Dreifache
gegeniiber der Sollzeit verldngert wird, um zu
verhindern, dass der Umrichter aufgrund einer
durch riickgewonnene Energie verursachten
Uberspannung in die Trip-Abschaltung wechselt,

G-1

selbst wenn kein Bremswiderstand verwendet
wird.
Zugehoriger Funktionscode: H69.

Automatischer Energiesparbetrieb

Ein Energiesparbetrieb, bei dem der Motor bei
geringer Last automatisch durch eine geringere
Ausgangsspannung angetrieben wird, um das
Produkt aus Spannung und Strom (elektrische
Leistung) auf ein Minimum zu reduzieren.
Zugehorige Funktionscodes: F37 und A13.

AVR-Regelung

Eine Regelung, bei der die Ausgangsspannung
ungeachtet ~ moglicher  Schwankungen  der
Eingangsspannung oder der Last konstant gehalten
wird.

Basisfrequenz
Ausgangsspannung (V)

Nennspannung
(bei Basis-
frequenz) Ausgangs-
frequenz (Hz)
Basis- Maximal-
frequenz  frequenz

Die Mindestfrequenz, bei der der Umrichter im
ausgegebenen V/f-Profil eine konstante Spannung
liefert.

Zugehorige Funktionscodes: FO4 und A02.

Offset

Ein Wert, der zu einer analogen Eingangsfrequenz
addiert wird, um die Frequenz zu verindern und
die Ausgangsfrequenz zu erzeugen.

Zugehorige Funktionscodes: F18, C50 bis C52.

Bremsdrehmoment

Ein Drehmoment, das in eine Richtung wirkt, um
dien Motor zu stoppen (bzw. die zum Stoppen
eines laufenden Motors erforderliche Kraft).
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Leistung

Umrichter

Beim Beschleunigen oder Betrieb mit konstanter
Drehzahl

Leistung

Umrichter

Beim Beschleunigen

Falls die Verzogerungszeit kiirzer als die Stoppzeit
bei freiem Auslauf ist, die durch das
Tragheitsmoment einer Lastmaschine bestimmt
wird, fungiert der Motor beim Verzogern als
Generator, wodurch die kinetische Energie der
Last in elektrische Energie umgewandelt wird, die
vom Motor zum Umrichter zuriickgeleitet wird.
Wird diese Energie (Riickgewinnungsenergie) vom
Umrichter verbraucht oder speichert der Umrichter
die Energie, erzeugt der Motor eine Bremskraft,
die als ,,Bremsdrehmoment* bezeichnet wird.

Tragerfrequenz

Eine Frequenz, die bei PWM-Regelung dazu dient,
die  Modulationsperiode entsprechend einer
Impulsbreite zu erzeugen. Je hoher die
Triagerfrequenz, desto mehr nihert sich der
Ausgangsstrom des Umrichters einer
Sinuswellenform und desto ruhiger lduft der
Motor.

Zugehoriger Funktionscode: F26.

Freier Auslauf

Wenn der Umrichter bei laufendem Motor seinen
Ausgang abschaltet, lduft der Motor aufgrund der
Tragheitskraft frei aus.

Kommunikationsverbindungsfunktion

Eine Funktion zur Steuerung eines Umrichters von
externen Geriten, z. B. einem PC oder einer SPS,
aus, die iiber eine serielle Verbindung an den
Umrichter angeschlossen sind.

Zugehoriger Funktionscode: H30.

Zeitdauer mit konstanter Zufuhr

Die Zeit, die bendtigt wird, um ein Objekt iiber
eine vordefinierte Entfernung zu bewegen. Je
hoher die Geschwindigkeit, desto kiirzer die Zeit,
und umgekehrt. Diese Funktion kann auf

chemische Prozesse angewendet werden, bei denen
die Zeiten fiir die Verarbeitungsprozesse von
Substanzen wie z. B. Erwiarmen, Kiihlen, Trocknen
oder Filtrieren in Maschinen mit konstanten
Geschwindigkeiten vorgegeben sind.

Zugehorige Funktionscodes: E39 und E50.

Last mit konstantem Ausgang

Eine Last mit konstantem Ausgang ist wie folgt
gekennzeichnet:

1) das erforderliche Drehmoment ist umgekehrt
proportional zur Drehzahl der Lastwelle

2) einen im Wesentlichen konstanten
Leistungsbedarf
Zugehorige Funktionscodes: F37 und A13.
Anwendungen:  Spindeln  von  Werkzeug-
maschinen.
Erforderliches Drehmoment (Nm)
D

= O=

ocol

TSTE . .

SBog Erforderliche Leistung (kW)

e fiifa

Drehzahl der
Lastmaschine

Last mit konstantem Drehmoment

Eine Last mit konstantem Drehmoment ist wie

folgt gekennzeichnet:

1) Bedarf an einem im Wesentlichen konstanten
Drehmoment, ungeachtet der Drehzahl der
Lastwelle

2) der Leistungsbedarf nimmt proportional zur
Drehzahl der Lastwelle ab

Zugehorige Funktionscodes: F37 und A13.

Anwendungen: Fordereinrichtungen, Aufziige und

Transportmaschinen.

Erforderliches Drehmoment (Nm)

Erforderliche
Leistung
Erforderliches
Drehmoment

Erforderliche Leistung (kW)

Drehzahl der
Lastmaschine

Anschlussklemmen der Steuerstromkreise

Anschlussklemmen am Umrichter, die fir
Eingangs- und Ausgangssignale zur direkten oder

indirekten ~Steuerung bzw. Verwaltung des
Umrichters bzw. externer Gerdte verwendet
werden.

Strombegrenzer

Eine Steuerschaltung, die den Ausgangsstrom
innerhalb der angegebenen Stromgrenzen konstant
halt.



Glossar

Cursor

Eine Marke, die am vierstelligen 7-Segment-LED-
Monitor blinkt, die anzeigt, dass die Daten an der
blinkenden Stelle durch die Betitigung der Tasten
gedndert werden konnen.

Gekrimmtes V/f-Profil

Eine Bezeichnung fiir Ausgangsprofile des
Umrichters mit einem Verhiltnis zwischen
Frequenz und Spannung, das entlang einer
gekriimmten Kurve verléuft.

Informationen zum Funktionscode HO7 finden Sie
im Kapitel 9, Abschnitt 9.2.5, ,,H-Codes*.

Gleichstrombremsung

Die Gleichstrombremsung dient zum Bremsen und
Stoppen des Motors gegen das Trégheitsmoment
des Motors bzw. dessen Last. Die durch die
Triagheit erzeugte Energie wird im Motor als
Wirme verbraucht.

Wenn ein Motor mit einer Last, die ein hohes
Triagheitsmoment aufweist, abrupt gestoppt werden
soll, kann das Triagheitsmoment dazu fiihren, dass
sich der Motor weiterhin dreht, nachdem die
Ausgangsfrequenz des Motors auf 0 Hz reduziert
wurde. Verwenden Sie die Gleichstrombremsung,
um den Motor vollstindig zum Stillstand zu
bringen.

Zugehorige Funktionscodes: F20 bis F22 und A09
bis All.

Spannung auf dem Gleichstrombus

Die Spannung auf dem Gleichstrombus bildet den
Abschluss des Wandlerteils des Umrichters. Im
Wandler wird die Eingangswechselspannung
gleichgerichtet, um den Kondensator des
Gleichstrombusses aufzuladen und die
Gleichstromleistung  bereitzustellen, die in
Wechselstromleistung umgewandelt wird.

Verzdgerungszeit

Der Zeitraum, wihrend dessen der Umrichter seine
Ausgangsfrequenz von der Maximalfrequenz bis
auf 0 Hz verringert.

Zugehorige Funktionscodes: F03, FO8, E11 und
H54.

Digitaleingang

Eingangssignale, die an den programmierbaren
Eingangsklemmen anliegen bzw. die
programmierbaren Eingangsklemmen selbst. Ein
Befehl, der einen Digitaleingang zugewiesen
wurde, wird als Klemmenbefehl zur externen
Steuerung des Umrichters bezeichnet.
Informationen hierzu finden Sie im Kapitel 8,
Abschnitt 8.3.1, ,,Funktionen der
Anschlussklemmen®.

Elektronischer thermischer Uberlastschutz
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Der elektronische thermische Uberlastschutz dient
zur Ausgabe eines Voralarms bei Uberhitzung des
Motors, um den Motor zu schiitzen.

Der Umrichter berechnet den Uberhitzungszustand
des Motors aufgrund der internen Daten (durch den
Funktionscode P99/A39 zu den Eigenschaften des
Motors angegeben) und der Antriebsbedingungen
wie z.B. Antriebsstrom, Antriebsspannung und
Antriebsfrequenz.

Externes Potenziometer

Ein Potenziometer (optional), das ebenso wie das
integrierte Potenziometer zur Einstellung von
Frequenzen dient.

Lifterstopp

Ein Steuermodus, bei dem der Kiuhlliifter
abgeschaltet wird, wenn die Innentemperatur des
Umrichters einen unteren Wert erreicht hat und
keine Betriebsbefehle ausgegeben werden.
Zugehoriger Funktionscode: HO6.

Frequenzgenauigkeit (Stabilitat)

Der Prozentsatz der Schwankungen der
Ausgangsfrequenz  im  Verhiltnis zu einer
vorgegebenen Maximalfrequenz.

Frequenzbegrenzer

Der im Umrichter verwendete Frequenzbegrenzer
dient zur Steuerung der internen Antriebsfrequenz,
um die Motordrehzahl innerhalb des Bereiches
zwischen der oberen und unteren Frequenz auf
dem angegebenen Wert zu halten.

Zugehorige Funktionscodes: F15, F16 und H64.

Frequenzauflésung

Die minimale Schrittweite, in der die
Ausgangsfrequenz schrittweise im Gegensatz zur
kontinuierlichen Anderung variiert werden kann.

Funktionscode

Ein Code zur benutzerdefinierten Anpassung des
Umrichters. Durch  die  Einstellung  von
Funktionscodes kann das Leistungspotenzial des
Umrichters ausgeschopft werden, um ihn an den
jeweiligen Anwendungsfall anzupassen.

Verstérkung (zur Frequenzeinstellung)

Die  Verstirkung zur  Frequenzeinstellung
ermoglicht die Anderung des Anstiegs des
Frequenzausgangs bei einem Analogsignal.
Zugehorige Funktionscodes: C32, C34, C37, C39,
C42 und C44.
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IGBT

Diese Abkiirzung steht fiir ,,Insulated Gate Bipolar
Transistor*. Diese Art von Transistoren ermoglicht
die sehr schnelle Schaltung hoher
Gleichspannungen bzw. Gleichstrome sowie die
Ausgabe von Impulsfolgen.

Phasenunsymmetrie

Ein Zustand einer Eingangswechselspannung
(Netzspannung), bei dem die Spannungssymmetrie
zwischen den Phasen durch die folgende
Gleichung wiedergegeben wird:

Spannungsunsymmetrie zw. Phasen (%)
_ Max.Spannung (V) - Min. Spannung (V) o
" Mittlere 3- Phasen - Spannung (V)

67

Invertierter Betrieb

Eine Betriebsart, bei der die Ausgangsfrequenz mit
ansteigendem Analogeingangssignal abnimmt.

Tippbetrieb

Eine spezielle Betriebsart von Umrichtern, bei der
ein Motor fiir eine kurze Zeit mit niedrigerer
Drehzahl als iiblich vorwérts oder riickwarts lduft.
Zugehorige Funktionscodes: C20 und H54.

Ausblendfrequenzen

Frequenzen mit einem bestimmten Ausgangssignal
ohne Anderung der Ausgangsfrequenz in dem
angegebenen Frequenzband, um den
Resonanzpunkt einer Maschine
(Resonanzfrequenz) zu liberspringen.

Zugehorige Funktionscodes: CO1 bis C04.

Bedienung Uber Bedientell

Verwendung des Bedienteils zur Steuerung des
Umrichters.

Liniengeschwindigkeit

Betriebsgeschwindigkeit eines Objektes (z. B.
einer Fordereinrichtung), die durch den Motor
angetrieben wird. Einheit: m/min.

Drehzahl der Lastwelle

Anzahl von Umdrehungen pro Minute (1/min)
einer vom Motor angetriebenen Last (z. B. Liifter).

Anschlussklemmen des Hauptstromkreises

Leistungs-Anschlussklemmen eines Umrichters, zu

denen Klemmen fiir den Anschluss der
Stromversorgung, des Motors, der
Gleichspannungsdrossel, des Bremswiderstands

und anderer Leistungsbauteile gehoren.

Maximalfrequenz

Die Ausgangsfrequenz, die durch die Eingabe des
Maximalwertes eines Frequenzeinstell-
signals (z.B. 10V bei einem FEingangs-
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spannungsbereich von 0 bis 10 V oder von 20 mA
bei einem Eingangsstrombereich von 4 bis 20 mA)
eingestellt wird.

Zugehorige Funktionscodes: FO3 und AO1.

Modbus RTU

Ein in der Fabrikautomatisierung weltweit
verwendetes Kommunikationsprotokoll, das durch
Modicon Inc., USA, entwickelt wurde.

Widerstandsfahigkeit gegenlber kurzzeitigem
Spannungsabfall

Die Mindestspannung (V) und -zeit (ms), bei der
ein Weiterbetrieb des Motors nach einem
kurzzeitigen =~ Spannungsabfall ~ (kurzzeitigem
Netzspannungsausfall) zuléssig ist.

Festfrequenz-Auswahl

Dient zur Voreinstellung von Frequenzen (bis zu
15 Frequenzen), die anschlieBend mithilfe externer
Signale ausgewihlt werden konnen.

Zugehorige Funktionscodes: EO1 bis E05, COS5 bis
C09.

Nennleistung des Motors

Nennleistung (in kW) eines Mehrzweckmotors, der
als Standardmotor verwendet wird und in den
Tabellen in Kapitel 6, ,,AUSWAHLEN VON
PERIPHERIEGERATEN®, und in Kapitel 8,
,»TECHNISCHE DATEN aufgefiihrt ist.

Uberlastbarkeit

Der bei einem Umrichter zulédssige Uberlaststrom,
ausgedriickt in Prozent des Nenn-Ausgangsstroms
und auch als zuldssige Zeit fiir die Motorerregung.

PID-Regelung

Ein Regelschema, das bei dem geregelten Objekt
schnell und exakt den gewiinschten Wert
herbeifithrt und aus drei Kategorien von
Regelverhalten besteht: Proportional-, Integral-
und Differenzialverhalten.

Das Proportionalverhalten reduziert die
Abweichungen von einem Sollwert. Das
Integralverhalten setzt die Abweichungen vom
gewiinschten ~Wert auf O zuriick. Das
Differenzialverhalten erzeugt eine Stellgrofe
proportional zum Differenzialanteil der Differenz
zwischen dem  PID-Sollwert und dem
Riickkopplungswert (Istwert).

Zugehorige Funktionscodes: EO1 bis EO05, E40,
E41, E43, E61 bis E63, C51, C52 und JO1 bis J62.
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Programmiermodus

Eine der drei Betriebsarten des Umrichters. Bei
dieser Betriebsart wird ein meniigesteuertes
System verwendet, das dem Benutzer die
Einstellung von Funktionscodes sowie die
Uberpriifung von Informationen iiber den

Umrichterstatus und zu  Wartungszwecken
ermoglicht.

PTC-Widerstand

Ein  Widerstand  mit  einem  positiven

Temperaturkoeffizienten. Dient zum Schutz des
Motors.
Zugehorige Funktionscodes: H26 und H27.

Nennleistung

Die Angabe der Ausgangsleistung eines
Umrichters (auf der Sekundirseite) bzw. die
Leistung die durch Multiplikation der Nenn-
Ausgangsspannung mit dem Nenn-Ausgangsstrom
wiedergegeben wird, anhand der folgenden
Gleichung berechnet und in kVA angegeben wird:

Nennleistung (kVA)
=4/3 x Nenn — Ausgangsspannung (V)

X Nenn — Ausgangsstrom (A) x1073

Die Nenn-Ausgangsspannung wird bei
220-V-Umrichtern mit 220V~ und  bei
400-V-Umrichtern mit 440 V angenommen.

Nenn-Ausgangsstrom

Der Gesamt-Effektivwert des Stroms, der bei
Nennbedingungen an Eingang und Ausgang
(Ausgangsspannung, Ausgangsstrom,
Ausgangsfrequenz und Lastfaktor entsprechen
ihren Nennbedingungen) iber die
Ausgangsklemme flieBt. Generell liefert ein
Umrichter mit 200 V Nennspannung den Strom fiir
einen 6-poligen Motor fiir 200 V, 50 Hz, und ein
Umrichter mit 400 V Nennspannung den Strom fiir
einen 4-poligen Motor fiir 380 V, 50 Hz.

Nenn-Ausgangsspannung

An der Ausgangsklemme wird eine
Basiswellenform mit einem Effektivwert erzeugt,

wenn die Eingangswechselspannung
(Netzspannung) und die -frequenz ihren
Nennbedingungen entsprechen und die
Ausgangsfrequenz des Umrichters der

Basisfrequenz entspricht.

Erforderliche Leistung der Stromversorgung

Die fiir den Umrichter erforderliche Leistung der
Stromversorgung. Dieser Wert wird anhand der
folgenden Gleichungen berechnet und in kVA
angegeben:
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Erforderliche Leistung der Stromversorgung (kVA)

=+/3 X200 x Eingangsstrom(eff.) (200 V, 50 Hz)
oder

=+/3 X220 x Eingangsstrom(eff.) (220 V, 60 Hz)
Erforderliche Leistung der Stromversorgung (kVA)

=+/3 X400 x Eingangsstrom(eff.) (400 V, 50 Hz)
oder

=+/3 X440 x Eingangsstrom(eff.) (40 V, 60 Hz)

Betriebsmodus

Eine der drei Betriebsarten des Umrichters. Beim
Einschalten des Umrichter wechselt der Umrichter
automatisch in diese Betriebsart, in der Sie den
Motor starten bzw. stoppen, den Frequenzsollwert
einstellen, den Betriebsstatus iiberwachen und den
Motor im Tippbetrieb ansteuern kdnnen.

Beschleunigung/Verzégerung mit S-Kurve
(schwach/stark)

Zur Verringerung von StoBwirkungen auf die
Maschine wihrend der Beschleunigung bzw.
Verzogerung beschleunigt bzw. verzogert der
Unirichter den Motor an beiden Enden der
Beschleunigungs- bzw. Verzogerungszone
allmihlich, dhnlich der Form des Buchstabens ,,S*.
Zugehoriger Funktionscode: HO7.

Schlupfkompensation

Ein Steuermodus, bei dem die Ausgangsfrequenz
des Umrichters plus eine bestimmte Grofle der
Schlupfkompensation als tatséchliche
Ausgangsfrequenz verwendet werden, um den
Schlupf des Motors zu kompensieren.

Zugehorige Funktionscodes: P09 bis P12 und A23
bis A26.

Blockieren

Ein Verhalten des Motors, bei dem dessen
Drehzahl aufgrund der Trip-Abschaltung des
Umrichters wegen Uberstroms oder einer anderen
Fehlfunktion des Umrichters abnimmt.

Startfrequenz

Die Mindestfrequenz, bei der der Umrichter ein
Ausgangssignal erzeugt (nicht die Frequenz, bei
der der Motor zu drehen beginnt).

Zugehorige Funktionscodes: F23 und A12.

Anlaufdrehmoment

Das Drehmoment, das ein Motor beim Start
erzeugt (bzw. das Abtriebsdrehmoment, mit dem
der Motor eine Last bewegen kann).

Gleichzeitige Betatigung von Tasten

Gleichzeitiges Driicken von 2 Tasten am
Bedienteil. Dadurch sind spezielle Funktionen des
Umrichters moglich.
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Stoppfrequenz

Die Ausgangsfrequenz, bei der der Umrichter
seinen Ausgang abschaltet.
Zugehoriger Funktionscode: F25.

Thermische Zeitkonstante

Die Zeit, die zur Aktivierung des elektronischen
thermischen  Uberlastschutzes benotigt  wird,
nachdem der voreingestellte Betriebsstrom
kontinuierlich  flieft. Es handelt sich um
einstellbare Funktionscodedaten, um die
Eigenschaften an Motoren anzupassen, die nicht
von Fuji Electric hergestellt wurden.

Zugehorige Funktionscodes: F12 und A08.

Drehmomenterhéhung

Bei Betrieb eines Mehrzweckmotors mit einem
Umrichter reduziert ein Spannungsabfall das
Abtriebsdrehmoment im unteren Frequenzbereich
deutlich. Im unteren Frequenzbereich muss daher
die Ausgangsspannung erhtht werden, um das
Abtriebsdrehmoment des Motors anzuheben.
Dieser Vorgang der Spannungskompensation wird
als Drehmomenterhthung bezeichnet.

Zugehorige Funktionscodes: FO9 und A0S.

Ausgangsspannung (V)

Drehmomenterhéhung

Ausgangsfrequenz (Hz)

Transistorausgang

Ein Steuersignal, das iiber einen Transistor (Open
Collector) vordefinierte Daten im Umrichter
erzeugt.

Trip-Abschaltung

Als Reaktion auf eine Uberspannung, einen
Uberstrom oder andere anormale Situationen wird
eine Schutzschaltung des Umrichters aktiviert, um
den Umrichterausgang zu stoppen.

V/f-Charakteristik

Ein Ausdruck, der die Anderungen der
Ausgangsspannung V. (V), bezogen auf
Anderungen der Ausgangsfrequenz f (Hz),

kennzeichnet. Um einen effektiven Motorbetrieb
zu erreichen, trigt ein geeignetes V/f-(Spannungs-/
Frequenz)-Verhiltnis dazu bei, dass der Motor ein
Abtriebsdrehmoment erzeugt, das der
Drehmomentcharakteristik der Last entspricht.

V/f-Steuerung

Die Drehzahl n (1/min) eines Motors kann durch
die folgende Gleichung ausgedriickt werden:
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N=120xE o

wobei:
f = Ausgangsfrequenz
p = Anzahl der Pole

s = Schlupf

GemiB dieser Gleichung fiihrt eine Anderung der
Ausgangsfrequenz zu einer Anderung der
Motordrehzahl. Die einfache Anderung der

Ausgangsfrequenz f (Hz) wiirde jedoch zu einer
Uberhitzung des Motors fithren oder aber der
Motor konnte nicht seine optimale Leistung
erzeugen, wenn die Ausgangsspannung V (V)
konstant bleibt. Aus diesem Grund muss die
Ausgangsspannung durch Verwendung eines
Umrichters mit der Ausgangsfrequenz f verdndert
werden. Dieses Funktionsschema wird als V/f-
Steuerung bezeichnet.

Last mit variablem Drehmoment

Eine Last mit quadratisch verlaufendem
Drehmoment ist wie folgt gekennzeichnet:
1) Anderung des gewiinschten Drehmoments
proportional zum Quadrat der Anzahl der
Umdrehungen pro Minute
2) Leistungsbedarf, der proportional zur dritten
Potenz der Abnahme der Anzahl der Umdrehungen
pro Minute abnimmt
ErforderlicheLeistung (kW)

_ Drehzahl (1/ min) x Drehmoment (N « m)

- 9,55
Zugehorige Funktionscodes: F37 und A13.
Anwendungen: Liifter und Pumpen.

Erforderliches
Drehmoment (Nm)

o B
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il Erforderliche Leistung (kW)

Drehzahl der
Lastmaschine

Spannungs- und Frequenzschwankungen

Schwankungen bei Eingangsspannung oder -
frequenz innerhalb zulédssiger Grenzen.
Schwankungen auBerhalb dieser Grenzen konnen
einen Ausfall des Umrichters oder des Motors zur
Folge haben.
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