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Sicherheitshinweise:

Diese Kurzanleitung darf nur geschultes Fachpersonal in Verbindung mit den Produkthandbiichern fiir Arbeiten
an Frequenzumrichtern der Serie VLT® AQUA Drive FC 200 verwenden.

Der Frequenzumrichter steht bei Netzversorgung unter lebensgefahrlicher Sp g.UnsachgemiBe Installation des Motors, des
Frequenzumrichters oder der Steuerleitungen kann irreparable Schaden am Frequenzumrichter oder der Anlage, sowie schwere
Personenschéden bis hin zu todlichen Verletzungen verursachen.

Zum Schutz vor elektrischem Schlag ist der Frequenzumrichter vor allen Wartungsarbeiten von der Netzversorgung zu trennen.
Die Zwischenkreiskondensatoren des VLT® AQUA Drive FC 200 bleiben allerdings auch nach Abschalten der Versorgungsspannung
sehrlange geladen. Halten Sie daher vor Durchfiihrung von Wartungsarbeiten nach dem Trennen der Versorgungsspannung die

Wartezeiten, die am Geriat oder im Produkthandbuch angegeben sind, gtein!

bedi

Befolgen Sie stets die Anweisungen der zugehédrigen Produkthandbiicher sowie die lokalen und nationalen Vorschriften und
Sicherheitsbestimmungen!

Der Inhalt dieser Kurzanleitung bezieht sich hauptséachlich auf das Grundgerat VLT® AQUA Drive mit graphischem Bedienteil

(LCP 102) bis 90 kW (400 V) und die Inbetriebnahme an einem Asynchronmotor. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit kann die Kurz-
anleitung nicht auf alle Optionen, Zubehor sowie Detailunterschiede bei gréBeren Leistungen oder Sonderausfiihrungen eingehen.
Bitte beachten Sie in jedem Fall das jeweils zugehdrige Produkthandbuch.
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1. Anschluss

1.1 Ubersicht der Leistungs-/Versorgungsklemmen

Netz DC-Zwischenkreis Motor
g
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Achtung:

Auch nach dem Trennen der Netzversorgung stehen die Zwischenkreiskondensatoren noch sehr lange unter lebensgefahr-
licher Gleichspannung. Beachten Sie unbedingt die auf dem Gerét oder im Produkthandbuch angegebenen Wartezeiten.

Verwenden Sie zu lhrer eigenen Sicherheit nur geeignetes Messwerkzeug, z.B. fiir Messungen an Frequenzumrichtern mit
Netzspannung 380-480 V AC, Messgerite Kat. 111 600 V oder besser (siehe IEC 61010-1).



Klemmen Nr.: Beschreibung Anmerkungen

91(L1),92(L2),93(L3) | 3-phasiger Anschluss fir Netzversorgung

95 PE-Leiteranschluss Min. 10 mm? verwenden. Siehe Hinweis unten.

96(W), 97(V), 98(W) 3-phasiger Motoranschluss Nenndaten siehe Typenschild

929 PE-Leiteranschluss Potentialausgleich Motor

88(-), 89(+) Kondensatorgepufferter Gleichspannungszwischenkreis ACHTUNG: Spitzenspannungen 850..1000 V DC!
vorgesehen fur Kopplung mehrerer Antriebsachsen.

81(-), 82(+) Optionaler Anschluss eines Bremswiderstandes, um eine héhere ACHTUNG: Spitzenspannungen 850..1000 V DC!
dynamische Bremswirkung zu erzielen.

35(-), 36(+) D-Option MCB 107: Optionaler Anschluss einer externen 24 V Max. 24V DC+/-15%
Versorgung fir Steuerelektronik (Steckverbindung). Max. Eingangsstrom 2,2 A

Da Frequenzumrichter aufgrund ihrer Funktionsweise Erdableitstrome > 3,5 mA produzieren kénnen, muss gemaf EN 50178 der
Querschnitt des Erdungskabels mindestens 10 mm? betragen, oder es miissen zwei getrennt verlegte und angeschlossene Erdleitungen

verwendet werden.
Warnung:
Die Ver dung der Kl 88/89 zur Zwischenkreiskopplung ist nur mit Sond beh6r moglich und erfordert besondere

Sicherheitsiiberlegungen. Ndhere Informationen finden Sie in den Danfoss Projektierungsunterlagen.

Die Ver dung derKI 81/82 zur Erhhung der dynamischen Bremswirkung ist nur mit geeigneten und korrekt
dimensionierten Bremswiderstanden moéglich und erfordert besondere Sicherheitsiiberlegungen. Ndhere Informationen finden Sie in
den Danfoss Projektierung erlagen.
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.2 Ubersicht der Steuerklemmen im Grundgerit (ohne A, B oder C-Optionen)

24V DC
max.200 mA
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** nur beim FC 200 mit Safe Stop

Beschreibung Schalter $201, S202 und S801 siehe Abschnitt 1.3. Analoge Eingdnge 53 und 54 diirfen max. mit 20 V beschaltet werden!



Klemmen Nr.:

Beschreibung

Anmerkungen

12,13 Interne +24 V DC Quelle zur Beschaltung der digitalen Eingédnge Maximale Belastung 200 mA
18 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-10) 0-24V DC,Ri=4kOhm
< 5V =logisch,0” (PNP Logik)
19 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-11) > 10V =logisch 1" (PNP Logik)
20 Bezugspotential (0 V) flir externe Beschaltung der digitalen Ein-/ Massepotential fir Klemmen 12, 13
Ausgdnge
27 Digitaler Ein-/Ausgang (Funktion siehe Par. 5-01, 5-12, 5-30) Eingang: Siehe Klemme 18, 19
29 Digitaler Ein-/Ausgang (Funktion siehe Par. 5-02, 5-13, 5-31) Ausgang: 0/24V DC, max. 40 mA
Pulsausgang: Siehe Produkthandbuch
32 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-14) Eingang: Siehe Klemme 18, 19
33 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-15) Pulseingang: Siehe Produkthandbuch
37 Nur beim FC 200 mit optionalem Safe Stop Zum Erreichen der Sicherheitsfunktion sind die
Digitaler Eingang fir sicheren Halt gemaR EN 954-1, Kat. 3, Hinweise im Projektierungshandbuch einzuhalten.
bzw. EN 13849-1 SIL 2. (Funktion siehe Par. 5-19)
39 Massepotential fir Analogausgang 42
42 Skalierbarer Analogausgang 0/4..20 mA. (Funktion siehe Par. 6-5%) 0/4-20 mA, max. 500 Ohm
50 Interne +10 V DC Quelle z.B. zur Versorgung von Potentiometer 10V DC, max. 15 mA
oder Motorthermistor
53,54 Analogeingédnge 0..10 V DC oder 0/4..20 mA umschaltbar 0 bis +10V, skalierbar, Ri ~ 10 kOhm;
fur Soll-/Istwert oder Motorthermistor 0 bis 20mA, skalierbar, Ri ~ 200 Ohm
(Funktion Klemme 53: siehe Par. 6-1%, Klemme 54: siehe Par. 6-2*, Umschaltung V/mA siehe $201/5202
Sollwert: siehe Par. 3-15, 3-16, 3-17, Istwert: siehe Par. 20-0%, Achtung! Analoge Eingédnge diirfen maximal
Motorthermistor: siehe Par. 1-93/1-90) mit 20 V beschaltet werden!
55 Massepotential fir Analogeingédnge 53, 54
61 Integrierte RC-Entkopplung Nicht verwenden
68(+)/69(-) Serielle RS-485-Schnittstelle (Funktion siehe Par. 8-3%) Max. 115 kBit/s
01,02,03 Relaisausgang 1 (Funktion siehe Par. 5-40 [0]) Max. 240V AC, 2A (ohmsche Last)
04,05,06 Relaisausgang 2 (Funktion siehe Par. 5-40 [1]) Weitere Daten siehe Projektierungshandbuch




1.3 Funktion der DIP-Schalter im Grundgerit (ohne A, B oder C-Optionen) n
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1.4 Programmiermdéglichkeiten der Digitaleingdnge

Klemmen Nr.

Index
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Ohne Funktion

[0]

Alarm quittieren

]

Motorfreilauf (invers)

(2]

Motorfreilauf / Reset (invers)

(3]

Schnellstopp Rampe (invers)

4]

DC Bremse (invers)

[5]

Stopp (invers)

(6]

Ext. Verriegelung

7]

Start

(8]

Puls Start

[9]

Reversierung

[10]

Start + Reversierung

1)

Festdrehzahl (Jog)

4]

Festsollwert ein

[15]

Festsollwert Bit 0

[1e]

Festsollwert Bit 1

n7]

Festsollwert Bit 2

nej

Sollwert speichern

[19]

Drehzahl speichern

[20]

Drehzahl auf

[21]

Drehzahl ab

[22]

Satzanwahl Bit 0

[23]

Satzanwahl Bit 1

[24]
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NISNISISISISISISIS SIS SIS SIS SIS SIS SN >

NINISISISISISISIS SIS SIS SIS SIS SIS IS IS8 >




Klemmen Nr. Index 18 19 27 29 32 33
Parameter 5-10 5-11 5-12 5-13 5-14 5-15
Zahlereingang [30] - - v - 4
Pulseingang [32] - - v - v
Rampe Bit 0 [34] v v 4 4 v v
Netzausfall (invers) [36] v v v v v v
Startfreigabe [52] v v v v v v
Hand Start [53] v v 4 4 v v
Auto Start [54] v v v v v v
DigiPot auf [55] v v 4 4 v v
DigiPot ab [56] v v 4 4 v 4
DigiPot l6schen [571 v v v v v v
Zahler A (+1) [60] ° 4 v
Zéhler A (-1) [61] - - - v/ R v/
Reset Zdhler A [62] v v v 4 v v
Zéhler B (+1) [63] - - - v/ _ v
Zéhler B (-1) [64] - = - v/ - v
Reset Zihler B [65] 4 v 4 4 v v
Energiesparmodus [66] v v v v v v
Wartungswort quittieren [78] v v v v v v
Fiihrungspumpenstart [120] 4 v v 4 v v
Fiihrungspumpen-Wechsel [121] v v v v v v
Pumpe 1 Verriegelung [130] 4 v v 4 v/ v
Pumpe 2 Verriegelung [131] v v v v v 4
Pumpe 3 Verriegelung [132] v v v 4 v v

[v'] = wéhlbar, [-] nicht wahlbar, [x] = Werkseinstellung - Detaillierte Beschreibung siehe Programmierhandbuch



2. Bedienung iiber LCP 102

2.1 Ubersicht der graphischen Bedieneinheit LCP 102

Klartextdisplay

Mentianwahl

Zustand LEDs

Betriebsart

Zugriff auf Inbetriebnahmementis

Zugriff auf Parameter-Hauptmenti (alle Parameter)

Fehlerspeicher und Alarmdiagnose

Online-Hilfe (zu jedem Parameter,
Menupunkt und Alarm)

Alarm quittieren (siehe Abschnitt 5.1)



2.2 Erlduterung der LCP 102 Statusanzeige

Drehrichtung

Warnung Parametersatz
1=Betrieb (4)=Programm
Alarm

Eam .* B } Statuszeile

Yar 1.1- Var12 VYar 13

I'l'l'ari‘ahl-e 2 Arbeitsbereich

»  Yariable 3
} Zustandszeile

- - - -
Quick Main Alarm

A

Betriebsart Betriebszustand

Sollwertquelle



3. Einfache Inbetriebnahme

Das Inbetriebnahmementi enthélt eine Auswahl von 11 Parametern, die wahrend einer typischen Inbetriebnahme benétigt werden. Die
Parameter sind dabei logisch strukturiert und nicht nach Nummerierung geordnet. Wichtig: Geben Sie sie in der vorgegebenen Reihenfolge ein.
Das Inbetriebnahmemendi erreichen Sie tiber die [Quick-Mendii]-Taste, Auswahl von ,Q2 Inbetriebnahmemenii” und bestatigen mit [OK]. Durch
Betatigen der [Status]-Taste kehren Sie zurtlick zur Normalansicht.

Deutih )
Motorspannung [V] Angabe gemél Motortypenschild

Motorstrom [A] Angabe gemél Motortypenschild
Rampenzahl Auf 1 Rampenzahl Auf (Beschleunigungszeit bis Motornenndrehzahl) einstellen
4-12 Min. Drehzahl [UPM] Gewiinschte Mindestdrehzahl einstellen

Eine AMA ist dann sinnvoll, wenn der Motorlauf nicht zufriedenstellend ist, oder der
Betrieb noch zusatzlich optimiert werden soll.
Bitte beachten Sie die Beschreibung der AMA im Produkthandbuch

Automatische Motoranpassung (AMA)




3.2 Weitere, hdufig verwendete Parameter aus dem Hauptmenii

Folgende Tabelle listet weitere Parameter aus dem Hauptmenii auf, die Sie hdufig zusétzlich zu den Inbetriebnahmeparametern benétigen. Die
Parameter im Hauptmend erreichen Sie tiber Betatigen der [Main Menu]-Taste und Auswahl der Untergruppen.

m Regelverhalten Drehzahlsteuerung oder PID-Regelung

m Thermischer Motorschutz Motortemperaturtiberwachung, siehe Beschreibung unter 6. Anwendungsbeispiele

Variabler Sollwert 1 Auswabhl eines Analog-, Digitaleingang oder einer Busschnittstelle als Sollwertsignal.
Variabler Sollwert 2 Siehe auch Beschreibung unter 6. Anwendungsbeispiele
Variabler Sollwert 3

Analogeingang Klemme 53 Skalierung der Eingangssignale (Strom/Spannung) und dem zugehérigen Soll-/Istwert

Vorgabe der verwendete Istwerteingange und des Signalverlaufs

Anzeige dersctuellen Betricbsdaten
Typendaten 15-43/-45/-51, Identifizierung des Frequenzumrichters. Bitte fiir Serviceanfragen bereit halten

Datenanzeigen

aller aktuellen Frequenzumrichter-/Anlagendaten (z.B. Soll-, Ist-, Bus-, Motor-, FU-Werte)




3.3 Gerateparameter mittels LCP Kopierfunktion iibertragen (Par. 0-50)

Mit Hife der Kopierfunktion konnen samtliche Gerdteparameter im Bedienteil LCP102 gespeichert werden. Bei Bedarf lassen sich die gespeicherten
Parameter auf das gleiche oder weitere Gerite iibertragen. Die Daten sind permanent (EEPROM) im LCP gespeichert und lassen sich nur durch Uber-
schreiben mit einem neuen Datensatz andern oder I6schen. Der Zugriff auf die Parameter im LCP-Speicher kann nur erfolgen, wenn diese wieder auf
ein Gerét zurlickgeladen wurden. Par. 0-50 erreichen Sie Uber Betdtigen der [Main-Menu]-Taste und Auswahl der Mends ,0-** Betrieb/Display” und
,0-5* Kopie/Speichern”.

Par. 0-50: Speichernin LCP

Par.0-50: Lade von LCP, Alle
Par.0-50: Lade von LCP, Nur Fkt.

Bei Auswahl von ,Lade von LCP, Nur. Fkt.” werden die Motordaten nicht iibertragen



3.4 Parametrieren mit der MCT 10 - Software

Bezugsquelle und Systemvoraussetzung

Download: Bereich Software / MCT 10 Software auf www.danfoss.de/vit

Die kostenlose Basic Version der MCT 10 Software erlaubt die Archivierung und Dokumentation aller aktuellen Danfoss Frequenzumrichter-
serien. Der fiir die Installation bendtigte CD-Key lautet: 12314500.

Min.- Systemvoraussetzung: Pentium Ill 350 MHz (oder kompatibel), 128 MB RAM, 200 MB freier Festplattenspeicher.

Datenaustausch mit dem Umrichter

Umrichter->PC: 1. Umrichter mit PC verbinden PC->Umrichter: 1. Gespeicherte Datei ,6ffnen”
2. Umrichter im Netzwerk markieren 2. Umrichter mit PC verbinden
3. ,Kopieren” wéhlen 3.Umrichter im Projekt markieren
4. Projekt anklicken und ,Einfiigen” wahlen 4."Zum Frequenzumrichter schreiben” wéhlen

5. Projekt im Menii Datei ,speichern”

Zugriff iiber USB Schnittstelle UsB

Zur Vermeidung von Ausgleichstromen
iiber den Schirm des USB-Kabels, muss der
Umrichter ausreichend geerdet werden.

Die Verbindung zwischen Umrichter und PC wird automatisch erkannt. Das Einstellen von Parametern im Umrichter oder in der PC-Software ist
nicht notwendig.



Zugriff liber RS-232 / Ethernet / USB Konverter

Alle Danfoss Umrichter verfligen tiber eine busfahige RS-485 Schnittstelle. Mit ihr knnen bis zu 32 Teilnehmer (127 mit Repeatern) vernetzt
werden. Fur den Zugriff auf die Schnittstelle werden geeignete Konverter (RS-232 auf RS-485, USB auf RS-485 oder Ethernet TCP/IP auf RS-485)

bendtigt.
USB / RS-232 / Ethernet RS-485
ﬂ Schnittstellen Konverter ' '
Anschluss
Par. | Beschreibung | Werkseinstellung
68 Klemme 68: P(RS-485) 8-31 Adresse 7
69 Klemme 69: N(RS-485)
8-32 | Baudrate 9600 Baud
Verbindung

\ /

¢
1

Die Einstellungen der MCT 10 (Meni Kommunikation -> Treiber konfigurieren) fiir die Schnittstelle miissen zur Verbindung und der Einstellung
des Umrichter passen (Adressbereich, COM Port und Baudrate). Uber den Meniipunkt Kommunikation -> Netzwerk durchsuchen wird die

Schnittstelle nach angeschlossenen Umrichtern durchsucht.



4. PM-Motorbetrieb mit VVC+ PM

4.1 Allgemeine Hinweise

Rotiert die Welle eines Permanentmagnetmotors (PM-Motor), erzeugt dies an dessen Klemmen eine Spannung. Deren Hohe héngt von der
Drehzahl und der Konstruktion des Motors ab. Bei 1000 UPM liegt die Spannung typischerweise zwischen 100 und 200V.

Ist die erzeugte Spannung hoch genug, kann sie einen angeschlossenen Umrichter versorgen, ohne dass dieser ans Netz angeschlossen ist.
Dieses Verhalten ist sehr hilfreich z.B. zur Uberbriickung von Netzeinbriichen, allerdings muss der Anwender dies schon bei der Auslegung
und Beschaltung des Umrichters beriicksichtigen. Aus diesem Grund sollte er einen PM-Motor immer gezielt stoppen (Klemme 18) und ein
Austrudeln des Motors (Klemme 27) vermeiden.

Stellen Sie bei Arbeiten an den Ausgangsklemmen des Umrichters bzw. an den Motorklemmen sicher, dass sich die Motorwelle

A nicht drehen kann.

Prifen Sie, ob in Not-Aus-Situationen eine Abschaltung vor dem Umrichter ausreichend ist. Je nach Risikoeinschétzung ist eine
weitere Trennung zwischen Umrichter und Motor notwendig.

Hinweis: Zum Schutz des Umrichters begrenzt Parameter 4-19 die maximale Ausgangsfrequenz des Motors, abhangig von dessen
Spannungskonstante.

4.2 Auslegung Umrichter fiir PM-Motor

Fir den einwandfreien Betrieb des PM-Motors muss der Umrichter fiir den Nennstrom und die Motorleistung ausgelegt sein.

Hinweis: Der VLT® AQUA Drive ermdglicht den Betrieb von PM-Motoren oberhalb ihrer Nenndrehzahl bis die Motorspannung die Netzspannung
erreicht. Oberhalb der Nenndrehzahl steigt der Leistungsbedarf des Motors kontinuierlich an. Soll der Motor in diesem Drehzahlbereich
arbeiten, muss der Umrichter tiber die entsprechende Leistung verfiigen.



4.3 Benotigte Motordaten

Par. Beschreibung Einstellung
1-10 Motorauswahl [11 PM-Vollpol
1-24 Motornennstrom [A] GemaB Motortypenschild einstellen
1-25 Nenndrehzahl [RPM] Gemal Motortypenschild einstellen
1226 Nennmoment [Nm] Gemal Motortypenschild einstellen M= P-9550
Alternative: Aus Motorleistung und Drehzahl berechnen (0
Widerstand Rs Gemdl Motortypenschild oder aus Motordatenblatt einstellen.
.

R& R&

1-30 Ld Ld

Der Umrichter benétigt die Angaben als Strangwerte. Ist der Phase/Phase-Wert bekannt
muss dieser Wert durch 2 geteilt werden.

Induktivitat Ld Gemdl Motortypenschild oder aus Motordatenblatt einstellen. Der Umrichter benétigt
1-37 die Angaben als Strangwerte. Ist der Phase/Phase-Wert bekannt muss dieser Wert durch 2
geteilt werden.
Polpaarzahl Gemal Motortypenschild einstellen
139 p=£:60
Alternative: Aus Frequenz und Drehzahl berechnen
GegenEMK[V] GemdlR Motortypenschild einstellen. Der Umrichter bendtigt die Angabe als Phase/Phase-
1-40 Wert (RMS) bei 1000 UPM. Angaben bei Nenndrehzahl miissen auf 1000UPM umgerechnet
werden.

Kénnen Sie nicht alle Angaben dem Typenschild entnehmen bzw. kénnen Sie aus den verfligbaren Daten berechnen, benétigen Sie ein
Datenblatt des Motorherstellers.




4.4 Lastverhalten

Nach Eingabe der Motordaten passt der Umrichter die Parameter fiir das Lastverhalten automatisch an typische AQUA Drive Anwendungen an.

Par. Beschreibung Einstellung

1-14 Dampfungsfaktor in % Bei Oszillationen an der Motorwelle den Wert erh6hen.

1-15 Filter bei niedriger Drehzahl Filter ist wirksam < 10% der Nenndrehzahl. Hohere Werte reduzieren Schwingungen.
1-16 Filter bei hoher Drehzahl Filter ist wirksam > 10% der Nenndrehzahl. Hohere Werte reduzieren Schwingungen.
1-17 Spannungskonstante Hohere Werte reduzieren z.B. den Einfluss von mech. Resonanzen.

1-66 | Min. Strom bei niedriger Drehzahl Beeinflusst das verfigbare Moment beim Motorstart

Empfohlene Anderungen bei unterschiedlichen Tragheitsmomenten (falls voreingestellte Werte nicht optimal):

Niedriges Tragheitsmoment

Hohes Trégheitsmoment Hohes Trégheitsmoment bei n <30% (n, )

Par. 1-17 erhéhen (Faktor 5 bis 10)
Par. 1-14 reduzieren

Par. 1-14, 1-15 und 1-16 erh6hen Par. 1-17 und 1-66 erhéhen

4.5 Startverhalten

Fir den Start eines PM-Motors muss der Umrichter zunachst die Lage des Rotors ermitteln. Der VLT® AQUA Drive bietet hierflr zwei Verfahren
(Auswahl in Par. 1-70). Dreht sich der Rotor bei einem Startbefehl bereits, kommt bis zu einer Drehzahl von 2 % der Nenndrehzahl das gewéhlte
Verfahren zum Einsatz. Bei einer Geschwindigkeit > 2 % synchronisiert der Umrichter sich auf die Drehzahl auf (Fangschaltung).

Par.

Beschreibung

Einstellung

1-70

PM Startmode

[0] = Rotorlageerkennung

Rotorposition wird durch einen Testimpuls ermittelt. Empfohlen wenn Rotor beim Start still steht.
[1] = Parking

Ein DC-Strom bringt den Rotor in eine definierte Position. Hohe des Stroms (Par. 2-06) und
Zeitspanne (Par. 2-07) mussen zur Anwendung passen. Empfohlen wenn Rotor beim Start
sich leicht drehen kann (z.B. leichter Windszug bei Liiftern)

Beschleunigt der Motor nach auf einem Starbefehl nur auf eine kleine Drehzahl und steigt dabei der Strom stark an, sollte der Par. 1-17 testweise
langsam erhéht werden. Ein hcherer Wert in Par. 1-66 stellt mehr Moment zu Verfiigung.




5. Profibus DP Schnittstelle

5.1 Grundeinstellung

Parameter | Beschreibung Einstellung
8-10 Steuerwortprofil Siehe SPS
9-18 Profibus - Teilnehmeradresse ( Adress DIP - Schalter alle auf ,ON”) | 0..125

9-22 PPO Typ automatisch
9-63 Baudrate automatisch

Damit alle Einstellungen wirksam werden, muss die Profibus Schnittstelle
initialisiert werden (iiber Par. 9 - 72 die Schnittstelle zuriicksetzen oder

Netzversorgung + ext. 24 V aus-/einschalten).

5.2 Weitere Einstellungen

Parameter Beschreibung Einstellung

8-01 Fuhrungshoheit Steuerwort aktivieren
8-02 Aktives Steuerwort Option A

8-50...8-56 | Prioritdten zwischen Betrieb Bus/Klemme (Par. 8 - 01 beachten) Anwendungsabhéngig
8-03...8-05 | Steuerwort Timeout (definiert Verhalten nach Busausfall!) Anwendungsabhangig
8-07 Diagnose Trigger (im Zweifelsfall deaktivieren!) Siehe SPS
9-15..9-16 PZD (PCD) Konfiguration Siehe SPS
9-27...9-28 PKW / PZD (PCD) aktiv/ deaktiv Aktiviert




6. Fehleranalyse

6.1 Warn-/Alarmanzeigen und Alarmquittierung

[ —-

LSORFM 1524 2121
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Warnung (gelbe Warn-LED leuchtet)

Eine Warnung ist ein Hinweis auf einen definierten Zustand. Warnmeldungen kénnen wahrend des normalen
Betriebs auftreten und rein informativ sein (nicht kritisch) oder aber auf ein bevorstehendes Problem
hinweisen. Analysieren Sie die Warnung anhand der angezeigten Warnnummer [W...].

Alarm (rote Alarm LED blinkt)

Alarmmeldungen treten auf, wenn der Motorbetrieb aus Sicherheitsgriinden durch den FC 200 unterbunden
wurde. Analysieren Sie den Alarm anhand der angezeigten Alarmnummer [A...]. Alarme, die nicht
»abschaltblockiert” sind, kdnnen, nach Beseitigung der Alarmursache auf mehrere Arten quittiert werden:

- [Reset] Taste am LCP

- Programmierter Digitaleingang (siehe Parametrierung in Gruppe 5-1%)
- Automatische Quittierfunktion (siehe Parametrierung in Gruppe 14-2%)
- Quittiersignal tiber Bus-Schnittstelle (z.B. RS-485 oder Profibus)

Der Reset dient zum Zuriicksetzen des Frequenzumrichters nach einem Alarm (Abschaltung). Die Taste kann mit Par 0-43,
Reset-LCP Taste, aktiviert [1] oder deaktiviert [0] werden.

Warnung:

Uberpriifen Sie vor der Quittierung eines Alarms stets die Abschaltursache, und beseitigen Sie diese. Voreilige Quittierungen ohne
ausreichende Analyse des Alarms kdnnen zu Folgeschaden am Frequenzumrichter oder der Anlage sowie schweren Unfillen fiihren!



Alarm mit Abschaltblockierung (rote Alarm LED blinkt, Alarm l&sst sich nicht quittieren, im Bedienteil

3 T CYET] (falls vorhanden) wird ,,Abschaltblock” angezeigt)
Eine Abschaltblockierung ist eine zusatzliche Schutzfunktion des VLT® AQUA Drive und kann nur durch eine
m Netztrennung aufgehoben werden. Verfligt das Gerét (iber eine externe 24V-DC-Versorgung (D-Option), genligt

es, die Netzversorgung des Gerats zu trennen. Die Steuerkarte bleibt in diesem Fall, z.B. fiir Kommunikation Gber
einen Feldbus, aktiv.
e g A chal i ol

Nach einem Aus- und Wiedereinschalten des VLT® AQUA Drive FC 200 kann anschlieBend der Alarm, wie zuvor
beschrieben, quittiert werden.

Zeigt das Display nach der Netztrennung und vor dem Quittieren die Abschaltblockierung immer noch an,
liegt eventuell ein interner Geratedefekt vor. Bitte kontaktieren Sie Ihren Danfoss Partner.

6.2 Wenn der Antrieb nach einer Alarmquittierung nicht wieder anlauft...

Alarm wird immer noch angezeigt Einstellung

1. Ist der Alarm abschaltblockiert ? Siehe Beschreibung unter 5.1

2. | Istdie Alarmursache wirklich beseitigt worden oder wird der Siehe Anzahl der Alarme im Fehlerspeicher/Alarm-Log und
Alarm nach der Quittierung sofort neu ausgel6st ? analysieren Sie die Ursache anhand der Alarmnummer.

3. | Istdie [Reset]-Taste am LCP freigegeben ? Siehe Par. 0-43
Alarm wird nicht mehr angezeigt Einstellung

1. | Istdie [Off]-Taste am LCP aktiv ? [Auto-On]-Taste fiir Wiederanlauf driicken.

2. | Istein Startsignal tiber Digitaleingang oder Busschnittstelle Uberpriifen Sie, ob ein Startsignal am Digitaleingang oder {iber Bus
vorhanden? vorhanden ist.

3. | Istein Sollwert Giber Analog-/Digitaleingang oder Uberpriifen Sie den Sollwert.
Busschnittstelle vorhanden?

4. | Liegt eine Unterbrechung zwischen Frequenzumrichterausgang | Uberpriifen Sie die Motorleitungen. Ist ein Schiitz oder ein
und Motor vor? Motorschalter vorhanden?




6.3 Ubersicht Warn-/Alarmmeldungen

No.| Beschreibung Warnung | Alarm/Abschaltung | Alarm /Abschaltblockierung| siehe Parameter
1 10 Volt niedrig X

2 Signalfehler (X) (X) 6-01
3 Kein Motor (X) 1-80
4 Netzunsymmetrie (X) (X) (X) 14-12
5 DC-Spannung hoch X

6 DC-Spannung niedrig X

7 DC-Uberspannung X X

8 DC-Unterspannung X

9 Wechselrichteriiberlastung X

10 Motortemperatur ETR (X) (X) 1-90
n Motor Thermistor (X) (X) 1-90
12 Drehmomentgrenze X (X) 14-25
13 | Uberstrom X X X

14 | Erdschluss X X X

15 | Inkomp. HW X X

16 | Kurzschluss X X

17 | Steuerwort-Timeout (X) (X) 8-04
23 Interne Lufter (X) (X) 14-53
24 | Externe Liifter (X) (X) 14-53
25 | Bremswiderstand Kurzschluss X

26 | Bremswiderstand Leistungsgrenze (X) (X) 2-13
27 | Bremse IGBT-Fehler X X

28 | Bremswiderstand Test (X) (X) 2-15




29 | Umrichter Ubertemperatur X X X

30 | Motorphase U fehlt (X) (X) (X) 4-58
31 Motorphase V fehlt (X) (X) (X) 4-58
32 | Motorphase W fehlt (X) (X) (X) 4-58
33 | Inrush Fehler X X

34 | Feldbus-Fehler (X)

36 | Netzausfall X X

38 | Interner Fehler X X

40 | Uberlast Digitalausgang 27 X 5-00, 5-01
41 | Uberlast Digitalausgang 29 X 5-00, 5-02
42 | Uberlast Digitalausgang 30/6-7 X

47 | Fehlerinterne 24V Versorgung X X X

48 | Fehlerinterne 1,8V Versorgung X X

49 | Drehzahlgrenze X

50 | AMA-Kalibrierungsfehler X

51 | AMA-Motordaten tberprifen X

52 | AMA Motornennstrom tberpriifen X

53 | AMA Motor zu grof3 X

54 | AMA Motor zu klein X

55 | AMA-Daten auBerhalb des Bereichs X

56 | AMA Abbruch X

57 | AMA-Timeout X

58 | AMA - Interner Fehler X X




59 | Stromgrenze X

60 | Ext.Verriegelung (X) 5-1%
62 | Ausgangsfrequenz Grenze X 4-19
64 | Motorspannung X

65 | Steuerkarte Ubertemperatur X X

66 | Temperatur zu niedrig X

67 | Optionenneu X

68 | Sicherer Stopp X

69 | Umrichter Ubertemperatur X

70 | Ungultige FC-Konfiguration X

79 | lllegale PS config X X

80 | Initialisiert X

92 | K.Durchfluss X X 22-23
93 | Trockenlauf X X 22-26
94 | Kennlinienende X X 22-50
95 | Riemenbruch X X 22-60
96 | Startverzog. X 22-75,22-76
97 | Stoppverzog. X 22-75,22-77
98 | Uhrfehler X 0-7%
250 | Neues Ersatzteil

251 | Typencode neu

(x) = Parameterabhangig




7. Anwendungsbeispiele

7.1 Start/Stopp, 4-poliger Motor, Motorthermistor
Sollwertvorgabe 0-50 Hz tiber Klemme 53.
Uberwachung des Motorthermistors an Klemme 19.
Meldung "Alarm" wird optisch angezeigt.

+24V
DIN
DIN
coM
DIN
DIN
DIN
DIN
DIN o

+10V
AN saor
AN ooz
Ccom
AOUT
com

“Sicherer Stopp als Option

Relais 2 Relais 1

Start/Stopp
Motorthermistor

Analogsollwert

Alarm

Motor dreht

Relevante Parameter

Par Funktion Einstellung
0-02 [Hz/UPM L [1] Hz
1-25 |Motornenndrehzahl siehe Motortypenschild
5-10 |Klemme 18 Digitaleingang [8] Start*
5-11 |Klemme 19 Digitaleingang [0] Ohne Funktion
5-12 |Klemme 27 Digif [0] Ohne Funktion
1-90 [Tk Motorschutz [2] Thermistor Abschalt.
1-93 | Thermistoranschluss [4] Digitalei 19
3-15 |Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 53*
4-53 |Warnung Drehz. hoch 1500 UPM

5-40[0] |Funktion Relais 1 [9] Alarm

5-40[1] |Funktion Relais 2 [5] Motor dreht

fe

dingungen. Der

und setzt die Einstell
Sel

L

voraus. Der




7.2 Start/Stopp, Motorthermistor

Sollwertvorgabe 0-50 Hz tiber Klemme 53.
Uberwachung des Motorthermistors an Klemme 19.
Meldung "Alarm" wird optisch angezeigt.

Relevante Parameter

Par Funktion Einstellung
Start/Stopp 5-10 |Klemme 18 Digitaleingang [8] Start*
i 5-11 |Klemme 19 Digitaleingang [0] Ohne Funktion
5-12 |Klemme 27 Digitaleingang [0] Ohne Funktion
Alarm Motorthermistor 5-02 |Klemme 29 Funktion [1] Ausgang
5-31 |Klemme 29 Digif [60] Vergleicher 0
_§ (ss0m) 1-90 | Thermischer Motorschutz [2] Thermistor Abschalt.
1-93 | Thermistoranschluss [4] Digitaleingang 19
al+10v
AN o0
g AN 2020 Analogsollwert 3-15 |Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 53*
2
S
i3
Alarm 5-40[0] | Funktion Relais 1 [9] Alarm
Motor dreht 5-40[1] | Funktion Relais 2 [5] Motor dreht
Abfrage Alarm 11 (Motorthermistor)
13-10[0]| Vergleicher-Operand [20] Alarmnummer
e —_
I Rah L ewahrleistu b 13-11[0]| Vergleicher-Funktion [1] ! (gleich)*
dingungen. Der auf der und etz ie Eintellung der 13-12{0]| Vergleicher-Wert 11.000

voraus. Der

ing




7.3 Drei Festdrehzahlen

Drei unterschiedliche Geschwindigkeiten (Festsollwerte) (iber potentialfreie Kontakte anwéhlbar.

DIN
DIN 550

AN saor )
AN szcz0

*Safe Stop as option

iof

Anwahl Drehzahl 1
Anwahl Drehzahl 2
Anwahl Drehzahl 3

Relevante Einstellparameter

Par. Funktion Einstellung

0-02 |Hz/UPM Umschaltung [1] Hz

5-10 |Klemme 18 Digitaleingang [8] Start*

5-11 |Klemme 19 Digitaleingang [6] Stop(invers)

5-01 |Klemme 27 Funktion [1] Ausgang

5-30 |Klemme 27 Digil [70] Logikregel O

5-13 |Klemme 29 Digitaleingang [16] Festsollwert bit 0

5-14 |Klemme 32 Digitaleingang [17] Festsollwert bit 1

5-15 |Klemme 33 Digitaleingang [18] Festsollwert bit 2

Interne Logikregel
13-40[0][Boolsch1 36] Digil 29
13-41[0]| Verkniipfung1 [2] ODER
13-42[0]|Boolsch2 37] Digil 32
13-43[0]| Verkniipfung2 [2] ODER
13-44[0]|Boolsch3 38] Digil 33
Sollwerte
3-10[1] | Festsollwert 1 Wunschdrehzahl 1
3-10[2] | Festsollwert 2 Wunschdrehzahl 2
3-10[4] | Festsollwert 4 Wunschdrehzahl 3
* = Wer

dingungen. Der auf der

und setzt die Einstellung d
iifuna d

ichti voraus. Der




7.4 Automatische Schnellrampe

Der Motor wird mit einer schnellen Besc (3-84) und mit einer betrieben.
Sollwertvorgabe 15 - 50 Hz.

Relevante Parameter
+24V 12 Par Funktion Einstellung
+24 V 13
DIN 18 Start 0-02__| HZ/UMP Umschaltung HZ
DIN 19

5-10 | Klemme 18 Digitaleingang Start
COM 20
DIN 271 Motorfreilauf (inv.)
DIN 29 5-12__ | Klemme 27 Digitaleingang Motorfreilauf (inv.)
DIN 32
DIN 33
low '3 412 | Min Frequenz [HZ] 15
2 son 37 214 | Max Frequenz (HZ] 50
O 3-15__ | Variabler Sollwert 1 Analogeingang 53
o
G[+10V 501 3-84 | Initial Ramp Time 5
ql
S[AN 520109 53 Analoger Sollwert
DA sz 54
o
2|com 551
0 |A OUT 42
com 39
- 01
o
T o — 02
3}
o 03
~ 04
°
8 — 05
3}
« 06!

liof - N

auf der

und setzt die Einstellung d

* = Werkseinstellung

ichti voraus. Der




7.5 Hand-Null-Auto-Umschaltung mit Sollwertvorgabe (iber Taster
Bei Schalterstellung "Auto” - Sollwert tiber Poti aktiv.

Bei Schalterstellung "Null" - Motor wird gestoppt.

Bei Schalterstellung "Hand" - Sollwertvorgabe Uber Taster "Auf" und "Ab".

Stellung "Auto" Ein
Stellung "Hand" Ein

DIN Taster "AUF"
DN — Taster "AB"
D IN 0

ption

+10 V.
AIN sz0r
[A N 2020

Analoger Sollwert

*Sicherer Stopp als O

Relevante Parameter

Par Funktion Einstellung
5-10 |Klemme 18 Digitaleingang [8] Start*

5-11 |Klemme 19 Digitaleingang [8] Start

5-12 |Klemme 27 Digitaleingang [0] Ohne Funktion
5-13 |Klemme 29 Digitaleingang [20] Drehz. speich.
5-14 |Klemme 32 Digitaleingang [21] Drehzahl auf
5-15 |Klemme 33 Digitaleingang [22] Drehzahl ab
3-15 |Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 53*

N P - N

* = Werkseinstellung

dingungen. Der auf der i und setzt die Einstellung d
ichti L

voraus. Der der h den Anwend




7.6 Hand-Null-Auto-Umschaltung mit Sollwertvorgabe (iber Potentiometer
Bei Schalterstellung "Auto” - Sollwert (iber Poti aktiv.

Bei Schalterstellung "Hand" - Gerat nur Gber das Display bedienbar.

Bei Schalterstellung "Null" - Motor wird gestoppt.

Relevante Parameter
Par Funktion Einstellung
Stellung "Auto” 5-10 |Klemme 18 Digitaleingang (8] Start*
5-11 |Klemme 19 Digitalei g [54] Auto Start
Stellung "Hand" 5-12 |Klemme 27 Digitalei g (53] Hand Start
c
S
2
©
AN 2010 Analoger Sollwert 3-15 |Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 53*
PAAN sz
o
2
K
&
*= ing
im Rahmen d inen Lief ihrlei b
dingungen. Der auf der i und setzt die Einstellung d
ichti voraus. Der der iifung durch den Anwend




7.7 Profibus-Timeout-Hand Umschaltung

Bei Ansteuerung (iber den Profibus akzeptiert der Umrichter keine Klemmenbefehle. Wird die Profibusansteuerung
unterbrochen, schaltet der Umrichter automatisch in den Handmodus (Sollwertvorgabe (iber Taster).
Eine Anwahl des Handmodus ist auch manuell ber die Klemme 18 méglich.

Relevante Parameter

Par Funktion
1-1* |Motordaten siehe Motortypenschild
+24 V
24V 8-03 | Steuerw.Timeout Zeit 1sec
DIN —4 Handmodus "Ein" 8-04 | Steuerwort Timeout-Funktion [8] Anwahl Datensatz 2
DIN 4 8-05 |Steuerwort Timeout-Ende [1] Par.satz fortsetzen*
COM 9-18 |Teilnehmeradresse Nach Bedarf
DIN
DIN Daten fiir beide Parametersatze
DIN —q Hand-Taster "AUF" 5-10 |Klemme 18 Digif [23] Satzanwahl Bit 0
DIN — Hand-Taster "AB" 5-40[0] |Relaisfunktion [9] Alarm
é D IN (s s15) 5-40[1] |Relaisfunktion [26] Bus ok
< altung
AN (5201 0 0-51 |Parametersatz-Kopie [2] Kopie zu Satz 2
‘g A IN (52020 0-10 |Aktiver Satz [9] Externe Anwahl
2 0-12 |Satz verkniipfen mit [2] Satz 2
Einstellungen nur fir Satz 1
5-11 |Klemme 19 Digitaleingang [0] Ohne Funktion
5-12  |Klemme 27 Digitaleil [0] Ohne Funktion
Alarm 5-14 |Klemme 32 Digif [0] Ohne Funktion
5-15 |Klemme 33 Digitaleingang [0] Ohne Funktion
8-01 |Fiihrungshoheit [0] Klemme und Steuerw.
8-02 |Aktives Steuerwort [3] Option A
Profibus Fehler Einstellungen nur fiir Satz 2
5-11 |Klemme 19 Digi 8] Start
5-12 |Klemme 27 Digitaleingang [20] Drehz. speich.
- N 5-14 |Klemme 32 Digitaleingan, [21] Drehzahl auf
dingungen. ot der " ond szt di Enstellung . 5-15 |Klemme 33 Digi [22] Drehzahl ab
L voraus, Der der P 8-01_|Fiihrungshoheit Nur Klemme
8-02 |Aktives Steuerwort Option A

* = Werkseinstellung




7.8 Druckregelung in Bar

Druckregelung durch integrieten Prozessregler.
Interne Sollwertvorgabe, Riickfiihrung des Istwertes 0-2000 Pa an Klemme 54.

Relevante Parameter

Par Funktion Einstellung
Start/Stopp
Start/Stopp 5-10 |Klemme 18 Digi [8] Start*
5-12  |Klemme 27 Digi [0] Ohne Funktion
Druckregelung
1-00 |Regelverfahren [3] PID-Regler
20-12 |Soll/lstwerteinheit [72] Pa
20-21 |Sollwert 1 1500 Pa
_§_ 20-94 |PID Integrationszeit 0,8
&[+10v Skalierung in Pa
AIN i 3-02_|Min. Sollwert 0 Pa*
2 AN 5220 Istwertsignal 3-03 |Max. Sollwert 2000 Pa
&
Istwertsignal
20-00 [Istwertanschluss 1 [2] Analog Eingang 54*
6-24 |KI. 54 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 Pa*
6-25 |KI. 54 Skal. Max.-Soll/lstwert 2000 Pa
Displayanzeige (optional)
im Raht Liefe shrlei be 0-20 |Di: [1601] Sollwert [Einheit]
dingungen. auf der und setzt die Einstellung d 0-22 |Di ile 1.3 [1652] Istwert [Einheit]
ichti voraus. Der der iifung durch den Anwend

Werkseinstellung




7.9 Druckregelung in Bar, Rohrleitunskompensation
Druckregelung durch integrieten Prozessregler mit Kompensation von Rohrleitungsdruckverlusten.
Interne Sollwertvorgabe, Riickfuhrung des Istwertes 0-10 Bar an Klemme 54.

Relevante Parameter
Par Funktion
0-02 |Hz/UPM Umschaltung [1] Hz"
Start/Stopp 510 |Klemme 18 Di 8] Start™
5-12 |Klemme 27 Di [0] Ohne Funktion
Druckregelung
1-00 |Regelverfahren [3] PID-Regler
20-12 | Soll-/Istwerteinheit [71] Bar
20-21 |Sollwert 1 5Bar
20-93 |PID-Prop 0,5
é 20-94 |PID 038
2|+10v Skalierung in Bar
AN 3-02_|Min. Sollwert 0Bar*
@ . 3-03 |Max. Sollwert 10 Bar
g AN g2z Istwertsignal
E
5
0] Istwert 0...20mA Istwertsignal
20-00 1 [2] Analog Eingang 54*
6-24 |KI. 54 Skal. Min.-Soll/lstwert |0 Bar*
6-25 |KI. 54 Skal. Max.-Soll/lstwert |10 Bar
22-80 |D [1] Aktiviert
22-81 |Quad/lin. Kur 100
22-84 | Frequenz bei No-Flow [Hz] 25Hz
22-86 |Freq. [Hz]  [50 Hz
22-87 | Druck bei No-Flow Drehzahl |3 Bar
Di (optional)
Rahmen der Liefer-und 020 |D i [1601] Sollwert [Einheit
dingungen. Der Vorschlag beruht auf der die Einstellung d 0-22 |D 13 [1652] Istwert [Einheit]
richtigen voraus. Der Vorschlag bedarf der durch den Anwender. 0-24 |D 3 [1665] 42




7.10 Volumenstromregelung in m3h, tibersynchron, Ausgangssignal Istwert 0-20mA
Volumenstromregelung durch integrieten Prozessregler.
Interne Sollwertvorgabe, Riickfiihrung des Istwertes 0-5000 m*h an Klemme 54.
Ausgabe des Istwertes 0-5000 m%h als 0-20mA Signal an Klemme 42.

Relevante Parameter
Par Funktion
0-02 |Hz/UPM []Hz
414 |Max Frequenz [Hz] 72 Hz
Start/Stopp
510 |Klemme 18 Digitalei 8] Start*
Start/Stopp 5-12  |Klemme 27 Digit [0] Ohne Funktion
o
100 |Regelverfahren [3] PID-Regler
2001 1 [1] Radiziert
20-12_|Soll [25] m3h
20-21 |Sollwert 1 2500 m3/h
5 20-93 |PID-Proportionalverstarkung 0,5
20-94 |PID il 2
K
I » Skalierung in m3/h .
PIAN gz Istwertsignal 302 IMin. Sollwert 0 mén
g 3-03 [Max. Sollwert 5000 m3/h
2
5
g Istwert 0...20mA
Istwertsignal
20-00 1 [2] Analog Eingang 54"
6-24 |KI. 54 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 m3h*
6-25 |[KI. 54 Skal. Max.-Soll/Istwert 5000 m3/h
6-50 |Klemme 42 [102] Istwert 0-20 mA
6-51 [KI. 42 min. 50%
6-52 |KI. 42 max. 75%
Displayanzeige (optional)
Rahy Liefer- 0-20 |Di 11 [1601] Sollwert [Einheit]
dingungen. Der auf der und setzt die Einstell 022 |Di 13 [1652] Istwert [Einheit]
ichti voraus. Der der Nachpriifung durch den A 0-24_|Di 3 [1665] 42




7.11 Druckregelung in Bar, Einfacher Kaskadenregler
Druckregelung durch integrieten Prozessregler.

Bei Bedarf schaltet der Kaskadenregler des AUQA Drive (iber die Relais zusétzliche Pumpen zu.
Vorgabe der RegelgroRe 0-10 Bar an Klemme 54.

“Sicherer Stopp als Option

+24V
+24V
DIN
DIN
com
DIN
DIN
DIN
DIN
DIN s

+10V
AN 52010
AN 52020
com
AoUT
com

Rah

Start Kaskadenregel.

Freilauf alle Pumpen

Steuerspg. Pumpe
Startsignal Pumpe "1"

Steuerspg. Pumpe
Startsignal Pumpe "2"

fe b

auf der

und setzt die Einstellung d

Relevante Parameter

Par Funktion

0-02 |Hz/UPM U [1] Hz

310 |F 0] 25%

Start/Stopp
5-10 |Klemme 18 Digitaleir (8] Start*
5-12_|Klemme 27 Digi [2] Motorfreilauf (inv.)*
Druckregelung

1-00 |Regelverfahren [3] PID-Regler

20-12 [Soll i [71] Bar

20-21 |Sollwert 1 5 Bar

20-93 |PID: 0,5

20-94 |PID 0,8

in Bar

3-02 |Min. Sollwert 0 Bar®

3-03 |Max. Sollwert 10 Bar

20-00 [Istwer 1 [2] Analog Eingang 54*
6-24 |KI. 54 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 Bar

6-25 |KI. 54 Skal. Max.-Soll/lstwert 10 Bar

20-73 |Min 8 0 Bar

20-74 |Maximale 10 Bar

Kaskadenregler

25-00 |Kaskadenregler [1] Aktiviert

25-05 |Feste Fi [1] Ja*

25-06 | Anzahl der Pumpen [1]3 Pumpen

25-45 |Zuschaltschwelle [Hz] 45 Hz*

Relais

5-40[0] | Funktion Relais 1 [212] Kask. Pumpe 2**
5-40[2] | Funktion Relais 2 [213] Kask. Pumpe 3**

L

voraus. Der

durch den Anwend




7.12 Standard Kaskadenregler

Einfacher Kaskadenregler mit einer Pumpe mit variable Drehzahl Sollwertvorgabe 0 - 10Bar iiber Klemme 54 und einer Pumpe mit konstanter
Drehzahl; Fiihrungspumpen-wechsel nach Befehl z.B. DI (5-13) und Verriegelung iber DI (5-14 & 5-15).

Relevante Parameter

Par Funktion Einstellung
0-20 | Displayzeile 1.1 Sollwert [Einheit]
0-21 | Displayzeile 1.2 Motorstrom
Start* 0-22 | Displayzeile 1.3 Istwert [Einheit]
0-23 | Displayzeile 2 Frequenz
0-24__| Displayzeile 3 Pumpenzustand
. 1-00__ | Regelverfahren PID-Regler
Motorfreilauf* -
o 3-41 Auf 1 5
Wechsel 342 | Rampenzeit Ab 1 5
Pumpe 1 4-12 Min. Frequenz [Hz] 25
Pumpe 2 5-13 | Klemme 29 Di hsel
5[0 N sson 5-14 | Klemme 32 Digitaleingang Pumpe 1 Verriegelung
g 5-15 Klemme 33 Digitaleingang Pumpe 2 Verriegelung
2| 10 v 5400 | Relaisfunktion Kaskadenpumpe 1
S| " "
8[AN oo 5401 | Relaisfunktion Kaskadenpumpe 2
& 625 | Klemme 54 Skal. Max-Soll/Istwert 10
AN (s202 0
g 20-12_| Soll-/Istwerteinheit Bar
3|com
5 20-21_| Sollwert 1 6
2 20-73_| Min.Istwerthshe 0
2074 | Maximale Istwerthohe 10
20-83 | PID-Startfrequenz [Hz] 10
20-93 | PID-Proportionalverstirkung 03
K \pumpe 1 20-94_| PID Integrationszeit 08
25-00_| Kaskadenregler Basic Cascade Ctrl
25-04_| Pumpenrotation Aktiviert
25-05_| Feste Fihrungspumpe Nein
p B 25-06_| Anzahl der Pumpen 2
pumpe
pump 25-50 | Fiihrungspumpen-Wechsel Bei Befehl
25-51 | Wechselereignis Extern
25-55_| Wechsel bei Last <50% Deaktiviert
Rah Liefer- b * = Werkseinstellung
dingungen. Der der und setzt die Einstellung d
ichtie i durch den Anwende

voraus. Der




7.13 Energiesparmodus (ESM)

Druckregelung durch integrierten Prozessregler.
Interne Sollwertvorgabe, Riickfiihrung des Istwertsignals an Klemme 54.

Relevante Parameter

FC 200 Par Funktion Einstellung
[+24 v 12 1-00 | Regelverfahren PID-Regler
+24 vV 13
bIN 18 b Start 5-10 | Klemme 18 Digitaleingang Start
DIN 19
com 20 - -
5-12__| Klemme 27 Digitaleingang Motorfreilauf (inv.)
DIN 271 » Motorfreilauf (inv.)
DIN 29
DIN 32
DIN 33,
S|DIN gsw  *37 1-90 | Thermischer Motorschutz Thermistor Abschalt.
Sa 1-93 | Thermistoranschluss Analogeingang 53
&[+10v 50 Motorthermistor
gl .
AN coruy 53 R 20-00 | Istwertanschluss 1 Analogeingang 54
i . 20-12 | Soll-/Istwerteinheit Bar
PIAIN s20y 54 o Istwertsignal -
8 624_| Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert [
3 |com 551
5 625 | Klemme 54 Skal. Max-Soll/istwert 10
5 |A out 22
COM 39 5400 | Relaisfunktion Energiesparmodus
2221 | Erfassung Leistung tief Aktiviert
- 01 2222 | Erfassung Drehzahl tief Aktiviert
§ — 02 Energiesparmodus 2223 | No-Flow Funktion Energiesparmodus
4 03 22-40 | Min. Laufzeit 10
2241 | Min. Energiespar-Stoppzeit 10
o4 22-42_| Energiespar-Startdrehz. [UPM] 450
o~
@ o5 22-43 | Energiespar-Startfreq. [Hz] 15
8 J—
K] 22-44 | Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start 10
06 22-45 | Sollwert-Boost 25
22-46 | Max. Boost-Zeit 60
Rah Liefer- shrleis b * = Werkseinstellung
dingungen. Der der und setzt die Einstellung d
L iifung di Anwende

voraus. Der der




7.14 Aktiver P

iilmodus bei Start/Stop

Programmierbarer Rechts- Linkslauf zur Vermeidung von Verzopfung.
Laufzeit (29-12), Frequenz (29-14) und Pausenzeit (29-15) einstellbar.

FC 200

*Sicherer Stopp als Option

+24 V
+24 V
D IN
D IN
[COM
D IN
D IN
D IN
D IN

DN (s505)

+10 V
IAIN 5201 )
IAIN 52024y
com

Relais 2 Relais 1
\ \

121
13
18
19¢
20¢
27
29
32
33

*37¢

50
53

Start

Motorfreilauf (inv.)

54

971t

Ar t
Motorthermistor

Liefer-

Relevante Parameter

Par Funktion

0-02_| Hz/UPM Umschaltung Hz

5-10 | Klemme 18 Digitaleingang Start

512 | Klemme 27 Digitaleingang Motorfreilauf (inv.)
410 | Motor Drehrichtung Beide Richtungen
4-12_| Min. Frequenz[Hz] 15

414 | MaxFrequenz[Hz] 50

3-15_ | Variabler Sollwert 1 Analogeingang 53
1-90 | Thermischer Motorschutz Thermistor Abschalt.
1-93 | Thermistoranschluss Analogeingang 54
29-10 | Derag Cycles 2

2911 | Derag at Start/Stop Start and stop
2912 | Deragging Run Time 20

29-14 | Derag Speed [Hz] 15

29-15 | Derag Off Delay 10

= Werkseinstellung

dingungen. Der

und setzt die Ei
P

hti

voraus. Der




7.15 Parametersatzumschaltung

Mit dem Digitaleingang 29 wird zwischen dem Parametersatz 1 und 2 umgeschaltet

<
S
2
| +10 V 500
AIN 10 530
)
DIAN sy 540
o
g
E
.52
o

Start

Motorfreilauf
Satzanwahl Bit 0

Relevante Parameter

Par Funktion
Einstellung 1
0-10 | Aktiver Satz Externe Anwahl
0-12_ | Satzverkniipfen mit Satz2
510 | Klemme 18 Digitalein Start
512 | Klemme 27 Digitalein Motorfreilauf (inv.)
513 | Klemme 29 Digitalein Bit0
Einstellung 2
0-12_ | Satzverkniipfen mit satz1
512 | Klemme 27 Digitalein Motorfreilauf (inv.)
513 | Klemme 29 Digitalein Satzanwahl Bit 0

= Werkseinstellung

bedingungen. Der vorschlag beruht auf der Werkseinstellung und setzt die Einstellung der
htigen i d

Lief

voraus. Der




7.16 Parametersatzumschaltung bei Profibus Time out

Bei Auswahl des Profibus wird automatisch auf Datensatz 2 umgeschaltet, im Datensatz 1 wird der Antrieb (iber Profibus gestartet.

Féllt der Bus aus, fahrt der Antrieb mit einem F tweiter bis die

rikation wieder h

Start

Motorfreilauf

Rah inen Liefe

Relevante Parameter

Par Funktion
Einstellung 1
0-10 | AktiverSatz Externe Anwah!
0-12 Satz verknipfen mit Satz2
5-12 Klemme 27 Digitalein Motorfreilauf (inv.)
8-01 Fiihrungshoheit Klemme und Steuerw.
8-02 Aktives Steuerwort Option A
8-03 | Steuerwort Timeout-Z 3
8-04 Steuerwort Timeout-F Anwahl Datensatz 2
8-05 | Steuerprofi Par.satz fortsetzen
Einstellung 2
0-12_| satzverkniipfen mit Satz1
3100 | Festsollwert Eingabe in %
510 | Klemme 18 Digitalein Start
5-12 Klemme 27 Digitalein Motorfreilauf (inv.)
8-01 Fiihrungshoheit Klemme und Steuerw.
8-02 | Aktives Steuerwort Option A
8-03 Steuerwort Timeout-Z 3
8-04 | Steuerwort Timeout-F Anwahl Datensatz 2
8-05 Steuerwort Timeout-E Par.satz fortsetzen
8-10 Steuerprofil FC-Profil

* = Werkseinstellung

bedingungen. Der vorschlag beruht auf der Werkseinstellung und setzt die Einstellung der
ichti voraus. Der der i de




7.17 Motorfangschaltung

Aktivierung der Fangschaltung tiber die Klemmen 18, Klemme 27 oder Klemme 29.

Die Fangschaltung prift zuerst mit zwei Strompulsen (1-58 / 1-59) ob sich die Motorwelle dreht, wird kein Motor gefunden,
wird die Suche in ,positiver” Drehrichtung bei 4-14 + 5Hz fortgesetzt.

Relevante Parameter

Par Funktion
»  Start 510 | Klemme 18 Digitalein Start”
»  Motorfreilauf 512 | Klemme 27 Digitalein Motorfreilauf (inv)*
¢ Festdrehzahl (Jog) 513 | Klemme 29 Digitalein Festdrz. (JOG)
c
S
2
®
AN 20109 53 3-15 | Variabler Sollwert 1 Analogeingang 53*
g AIN 50000 540 Analogsollwert
2 [COM 550
2laout 420 Fangschaltung
- 173 Motorfangschaltung Aktiviert
Optimierung der Fang
410_| Motor Drehrichtung Beide Richtungen
4-14_ | Max. Frequenz [Hz] 50
158 | Testpulse Strom 30
1-59 | Testpulse Frequenz 200
Rahi inen Liefe shrlei * = Werkseinstellung

bedingungen. Der vorschlag beruht auf der Werkseinstellung und setzt die Einstellung der
htigen voraus. Der der i de




7.18 AHF Kondensatorschiitz

Zuschalten der bei 20 % der

aber unter 30 % Nennleistung liegen.

Par. 5-80 Verzogerungszeit fir die Wiederzuschaltung der Kondensatoren, die Antriebsleistung muss tiber 20 %

Relevante Parameter

Par Funktion Einstellung
Start 510 | Klemme 18 Digitalein Start
Motorfreilauf 512 | Klemme 27 Digitalein Motorfreilauf (inv)*

5:80 | AHF Cap Reconnect 25¢

3-15_| Variabler Sollwert 1 Analogeingang 53*
Analogsollwert

5401 | Relaisfunktio AHF Cap Connect”

Versorgur

ing

zum Kondensatorschiitz

Lief

* = Werkseinstellung

bedingungen. Der vorschlag beruht auf der Werkseinstellung und setzt die Einstellung der
ichtigen i

voraus. Der der

d




8. Parameteriibersicht AQUA Drive FC 200

bhangig von LeistungsgréBe,

Quick-Menii Passwort 133 Statorstreureaktanz (X1)
Quick-Menii Zugriff ohne PW. 134 Rotorstreureaktanz (X2)
0-01 Sprache Bus Passwod Zugriff 135 Hauptreaktanz (Xh)
0-02 Hz/UPM Umschaltung Uhreinstellungen 136 Eisenverlustwiderstand (Rfe)
0-03 Landereinstellungen Datum und Zeit 139 Motorpolzahl
0-04 Netz-Ein Modus (Hand) Datumsformat 1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM
0-05 Ort-Betrieb Einheit Uhrzeitformat 1-46 Position Detection Gain
0-1* Parametersatze MESZ/Sommerzeit 15 Lastunabh. Einst.
0-10 Aktiver Satz MESZ/Sommerzeitstart 1-50 Motormagnetisierung bei 0 UPM.
on Programm-Satz MESZ/Sommerzeitende 1-51 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [UPM]
0-12 Satz verkniipfen mit Uhr Fehler 1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz]
0-13[x] Anzeige: Verkniipfte Arbeitstage 1-55 [x] U/f-Kennlinie - U [V]
014 Anzeige: Par.séitze/Kanal Additional Working Days 156 X U/f-Kennlinie - f (Hz]
02* LCP-Display Additional Non-Working Days 1-58 Fangschaltung Testpulse Strom
0-20 Displayzeile 1.1 Anzeige Datum/Uhrzeit 1-59 Fangschaltung Testpulse Frequenz
021 Displayzeile 1.2 1-6* Lastabh. Einstellungen
0-22 Displayzeile 1.3 Grundeinstellungen 1-60 Lastausgleich tief
0-23 Di ile 2 Regelverfahren 1-61 Last: ich hoch
0-24 Displayzeile 3 Steuerprinzip 162 Schlupfausgleich
0-25 [x] Benutzer-Men( Drehmomentverhalten der Last 1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante
0-3* LCP-Benutzerdef Clockwise Direction 1-64 Resonanzdampfung
0-30 Einheit Motorauswahl 1-65 Resonanzdampfung Zeitkonstante
031 Freie Anzeige Min-Wert Motorart 17 Startfunktion
0-32 Freie Anzeige Max. Wert 1% VVC+PM 171 Startverzogerung
0-37 Displaytext 1 114 Dampfungsfaktor 172 Startfunktion
0-38 Displaytext 2 115 Filter niedrige Drehzahl 173 Motorfangschaltung
0-39 Displaytext 3 116 Filter hohe Drehzahl 174 Startdrehzah! [UPM]
0-4% LCP-Tasten 117 Spannungskonstante 175 [Hz]
0-40 [Hand OnJ-LCP Taste 12 176 Startstrom
0-41 [Off]-LCP Taste 1-20 Motornennleistung (kW] 1-8* Stoppfunktion
0-42 [Auto On]-LCP Taste 1-21 Motornennleistung [PS] 1-80 Funktion bei Stopp
0-43 [Reset]-LCP Taste 122 Motornennspannung 1-81 Ein.-Drehzahl Stoppfunkt. [UPM]
0-44 [Off/Reset]-LCP Taste 1-23 Motornennfrequenz 1-82 Ein.-Drehzahl Stoppfunkt. [Hz]
0-45 [Drive Bypass]-LCP Taste 1-24 Motornennstrom 1-86 Abschaltdrehzahl [UPM]
0-5* Kopie/Speichern 125 Motornenndrehzahl 1-87 ‘Abschaltdrehzahl [Hz]
0-50 LCP-Kopie 1-28 Motordrehrichtungspriifung 1-9% Motortemperatur
0-51 Parametersatz-Kopie 1-29 Autom. Motoranpassung 1-90 Thermischer Motorschutz
0-6* Passwort 1-3% Erw. Motordaten 1-91 Motor External Fan
0-60 Hauptmenii Passwort 1-30 Statorwiderstand (Rs) Thermistoranschluss
0-61 Hauptmeni Zugriff ohne PW. 1-31 Rotorwiderstand (Rr)




20 DC Halt/DC Bremse 352 Rampenzeit Ab 2 5 ing
2-00 DC-Halte-/Vorwédrmstrom 3-8* Weitere Rampen 5-0% Grundeins(e\lungen
2-01 DC-Bremsstrom 3-80 Rampenzeit JOG 5-00 Schaltlogik
202 DC-Bremszeit 384 Initial Ramp Time 5-01 Klemme 27 Funktion
2-03 DC-Bremse Ein [UPM] 3-85 Check Valve Ramp Time 5-02 Klemme 29 Funktion
2-04 DC-Bremse Ein [Hz] 3-86 Check Valve Ramp End Speed [RPM] 51 Digitaleingange
206 Parking Strom 387 Check Valve Ramp End Speed [HZ] 5-10 Klemme 18 Digitaleingang
207 Parking Zeit 388 Final Ramp Time 511 Klemme 19 Digitaleingang
2-1* Generator. Bremsen 3-9* Dig'\lalEo('\ 5-12 Klemme 27 Digitaleingang
2-10 Bremsfunktion 3-90 Digitalpoti Einzelschritt 5-13 Klemme 29 Digitaleingang
211 Bremswiderstand (Ohm) 391 Digitalpoti Rampenzeit 514 Klemme 32 Digitaleingang
2-12 Bremswiderstand LEis(ung (kW) 3-92 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus 5-15 Klemme 33 Digitaleingang
213 Bremswiderstand Leistungsiiberw. 393 Digitalpoti Max. Grenze 5-3% Digitalausgénge
215 Bremswiderstand Test Digitalpoti Min. Grenze 5-30 Klemme 27 Digitalausgang
2-16 AC-Bremse max. Strom Rampenverzégerun 5-31 Klemme 29 Dlgl(a\xusgang
217 Uberspannungssteuerung 5-4* Relais.

rt/Rampen 41 Motor Grenzen 5-40(0] Relaisfunktion (Relais 1)
3-0% Sollwerlgrenzen 4-10 Motor Drehrichtung 5-40[1] Relaisfunktion (Relais 2)
3-02 Minimaler Sollwert 4-11 Min. Drehzahl [UPM] 5-41[x] Ein Verzég., Relais
3-03 Max. Sollwert 412 Min. Frequenz [Hz] 5-42[] Aus Verzdg,, Relais
3-04 Sollwertfunktion 413 Max. Drehzahl [UPM] 5-5% Pulseingange
3-1* SO"Wevleinslellungen 4-14 Max Frequenz [Hz] 5-50 Klemme 29 Min. Fveguenz
3-1000] Festsollwert 0 416 Momentengrenze motorisch 551 Klemme 29 Max. Frequenz
3-10(1] Festsollwert 1 4-17 Momentengrenze generatorisch 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert
3-10[2] Festsollwert 2 4-18 Stromgrenze 5-53 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert
3-1083] Festsollwert 3 419 Max. Ausgangsfrequenz 5-54 Pulseingang 29 Filterzeit
3-104] Festsollwert 4 45 Warnungen Grenzen 555 Klemme 33 Min. Frequenz
3-10[5] Festsollwert 5 4-50 Wamung Strom medrig 5-56 Klemme 33 Max. Frequenz
3-10(6] Festsollwert 6 4-51 Warnung Strom hoch 557 Klemme 33 Min. Soll-/Istwert
3-1017) Festsollwert 7 4-52 Warnung Drehz. niedrig 558 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert
31 Festdrehzahl Jog [Hz] 4-53 Wamung Drehz. hoch 5-59 Pulseingang 33 Filterzeit
313 Sollwertvorgabe 4-54 Warnung Sollwert niedr. 5-6" Pulsausgange
314 Relativer Festsollwert 4-55 Warnung Sollwert hoch 5-60 Klemme 27 Pulsausgang
3-15 Variabler Sollwert 1 4-56 Wamung Istwert niedr. 5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz
3-16 Variabler Sollwert 2 4-57 Warnung Istwert hoch 5-63 Klemme 29
317 Variabler Sollwert 3 Motorphasen Uberwachung 5-65 Ausgang 29 Max. Frequenz
319 Festdrehzahl Jog [UPM] Drehzausblendung 58" Encoderausgang
340 Rampe 1 Ausbl. Drehzahl von [UPM] 5-80 AHF Cap Reconnect Dela
3-41 Rampenzeit Auf 1 Ausbl. Drehzahl von [Hz) 59 Bussteuerung
3-42 Rampenzeit Ab 1 Ausbl. Drehzahl bis [UPM] 5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung
35" Rampe 2 Ausbl. Drehzahl bis [Hz] 5-93 Klemme 27, Wert bei Bussteuerung
351 Rampenzeit Auf 2 4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig. 5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout




[ Klemme 29, Wert bei Bussteuerung 8-10 Steuerprofil 14-0* IGBT-Ansteuerung
8-13[x] Zustandswort Konfiguration 14-00 Schaltmuster
814 [x] Konfigurierbares Steuerwort CTW 14-01 Taktfrequenz
83 Ser. FC-Schnittst. 14-03 Uber
Signalausfall Zeit 8-30 FC-Protokoll 14-04 PWM-Jitter
Signalausfall Funktion 831 Adresse 141 Netzausfall
Analogeingang 53 8-32 Baudrate 14-10 Netzausfall
Klemme 53 Skal. Min.Spannung 8-33 Paritiit/Stoppbits 141 Netzausfall-Spannung
Klemme 53 Skal. Max.Spannung 8-35 FC-Antwortzeit Min-Delay 1412 Netzphasen-Unsymmetrie
Klemme 53 Skal. Min.Strom 836 FC-Antwortzeit Max.-Delay 14-2% Resetfunktionen
Klemme 53 Skal. Max.Strom 8-37 Interchar Max.-Delay 14-20 Quittierfunktion
Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert 8-4% FC/MC-Protokoll 1421 Autom. Quittieren Zeit
Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert 8-40 Telegrammtyp 1422 Betriebsart
Klemme 53 Filterzeit PCD-Konfiguration Schreiben 14-25 Drehmomentgrenze Verzégerungszeit
Klemme 53 Signalfehler PCD-Konfiguration Lesen 1426 WR-Fehler Abschaltverzogerung
Analogeingang 54 Betr. Bus/Klemme 1429 Servicecode
Klemme 54 Skal. Min.Spannung Motorfreilauf 14-3* Stromgrenze
Klemme 54 Skal. Max.Spannung DC Bremse 1430 Regler P-Verstirkung
Klemme 54 Skal. Min.Strom Start 14-31 Regler |-Zeit
Klemme 54 Skal. Max.Strom Reversierung 14-32 Stromgrenze, Filterzeit
Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert Satzanwahl 14-4* Energieoptimierung
Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert Festsollwertanwahl 14-40 Quadr.Mom. Anpassung
Klemme 54 Filterzeit Smar 14-41 Minimale AEO-Magnetisierung
Klemme 54 Signalfehler SL-Controller 14-42 Minimale AEO-Frequenz
Analogausgang 42 Smart Logic Controller 14-43 Motor Cos-Phi
Klemme 42 Analogausgang SL-Controller Start 14-5% Umgebung
KI. 42, Ausgang min. Skalierung SL-Controller Stopp 14-50 EMV-Filter
KI. 42, Ausgang max. Skalierung SL-Parameter Initialisieren 14-51 DC Link Compensation
KI. 42, Wert bei Bussteuerung 13-1% Vergleicher 14-52 Liiftersteuerung
KI. 42, Wert bei Bus-Timeout 13-10(x] Vergleicher-Operand 14-53 Lufteriiberwachung
Analogausgangsfilter 13-111x] Vergleicher-Funktion 1455 Ausgangsfilter
pt. / Schnittstelle 13124 Vergleicher-Wert 14-59 Anzahl d. vorhandenen Wechselrichter
Grundeinstellungen 13-4 Logikregeln 14-6* Auto-Reduzier.
Fiihrungshoheit Logikregel Boolsch 1 14-60 Funktion bei Ubertemperatur
Aktives Steuerwort Logikregel 1 14-61 Funktion bei WR-Uberlast
Steuerwort Timeout-Zeit 13-4214 Logikregel Boolsch 2 14-62 WR-Uberlast
Steuerwort Timeout-Funktion 13-4304 Logikregel Verkniipfung 2 Fehlereinstellungen
Steuerwort Timeout-Ende 13-44x]___|Logikregel Boolsch 3 Fehlerebenen
Timeout Steuerwort quittieren 13-5% SL-Programm
Diagnose Trigger 13-510x] SL-Controller Ereignis 15-0* Betriebsdaten
Readout Filtering 13-52[x] SL-Controller Aktion [15-00 | Betriebsstunden |
Steuerwort Sonderfunktionen [15-01 | Motorlaufstunden |




15-02 ZshlerkWh 15-6* Install. Optionen 16-54 Istwert 1 [Einheit]
15-03 Anzahl Netz-Ein 15-60(x] | Option installiert 16-55 Istwert 2 [Einheit]
15-04 Anzahl Ubertemperaturen 15-61[x]___| SW-Version Option 16-56 Istwert 3 [Einheit]
15-05 Anzahl Uberspannungen 15-62(x] | Optionsbestellnr. 16-58 PID-Ausgang [%]
15-06 Reset Zahler-kWh 15-63(x]___| Optionsseriennr. 16-59 Adjusted Setpoint
15-07 Reset Betriebsstundenzahler 15-9% i 16-6" Anzeig. Ein-/Ausg.
15-08 Anzahl der Starts Parameter-Metadaten 16-60 Digitaleingénge [bin]
151 Echtzei 16-61 AE 53 Modus
15100 Echtzeitkanal Quelle 16-0* Anzeigen-Allgemein 16-62 Analogeingang 53
151104 Echtzeitkanal Abtastrate 16-00 Steuerwort 16-63 AE 54 Modus
15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis 16-01 Sollwert [Einheit] 16-64 Analogeingang 54
15-13 Echtzeitkanal Protokollart 16-02 Sollwert % 16-65 Analogausgang 42
15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger 16-03 Zustandswort 16-66 Digitalausgénge [bin]
15-2* Protokollierung 16-05 Hauptistwert [%] 16-67 Pulseingang 29 [Hz]
15-20x]__| Protokoll: Ereignis 16-09 Benutzerdefinierte Anzeige 16-68 Pulseingang 33 [Hz]
1521x]__| Protoko 161 Anzeigen-Motor 16-69 Pulsausg. 27 [Hz]
15-22(x] | Protokoll: Zeit 16-10 Leistung (kW] 1670 Pulsausg. 29 [Hz]
15-23[x]__| Protokoll: Datum und Zeit 16-11 Leistung [PS] 1671 Relaisausgange [bin]
15-3* Fehlerspeicher 16-12 1672 ler A
15-30 (] | Fehlerspeicher: Fehlercode 1613 Frequenz 1673 Zahler B
15-311x]__ | Fehlerspeicher: Wert 16-14 Motorstrom 16-8* Anzeig. Schittst.
20x] | Fehlerspeicher: Zeit 16-15 Frequenz (%] 16-80 Bus Steuerwort 1
30x] | Fehlerspeicher: Datum und Zeit 16-16 Drehmoment [Nm] 16-82 Bus Sollwert 1
15-34x]___| Alarm Log: Setpoint 16-17 Drehzahl [UPM] 16-84 Feldbus-Komm. Status
15-35(x] | Alarm Log: Feedback 16-18 Therm. Motorschutz 16-85 FC Steuerwort 1
15-36 [x]___| Alarm Log: Current Demand 1622 Drehmoment [%] FC Sollwert 1
Alarm Log: Process Ctrl Unit 16-3* Anzeigen-FU Bus Diagnose
Typendaten 16-30 DC-Spannung Alarmwort
FC-Typ 1632 Bremsleistung/s Alarmwort 2
Leistungsteil 1633 Bremsleist/2 min Warnwort
Nennspannung 1634 Kiihlkrpertemp. Warnwort 2
Softwareversion 1635 FC Uberlast Erw. Zustandswort
Typencode (original) 1636 Nenn-WR-Strom Erw. Zustandswort 2
Typencode (aktuell) 16-37 Max.-WR-Strom Wartungswort
Typ Bestellnummer 16-38 SL Contr.Zustand
Leistungsteil Bestellnummer 1639 Steuerkartentemp. Wartungsprotokoll
LCP-Version 16-40 Echtzeitkanalspeicher voll 18-00 (x| | Wartungsprotokoll: Pos.
Steuerkarte SW-Version 16-49 Stromfehlerquelle 18-01[___| Wartungsprotokoll: Aktion
Leistungsteil SW-Version 16-5* Soll- & Istwerte 18-02( | Wartungsprotokoll: Zeit
Typ Seriennummer 16-50 Externer Sollwert 18-03[x] | Wartungsprotokoll: Datum und Zeit
Leistungsteil Seriennummer 16-52 Istwert [Einheit] 18-6* Inputs & Outputs 2
CSIV- Dateiname 1653 Digitalpoti Sollwert 18-60 Digital Input 2 [bin]




20 2109 PID Auto-Anpassung 2159 Erw. Ausg. 3 (%]

20-0% Instwert 211" Erw. PID Soll-/Istwert 1 216" Erw. Prozess-PID 3

20-00 Istwertanschluss 1 21-10 Erw. Soll-/Istwerteinheit 1 21-60 Erw. 3 Normal-/Invers-Regelung

20-01 Istwertumwandl. 1 2111 Ext. Minimaler Sollwert 1 21-61 Erw. 3 P-Verstirkung

20-02 Istwert 1 Einheit 21-12 Ext. Maximaler Sollwert 1 21-62 Erw. 3 |-Zeit

20-03 Istwertanschluss 2 21-13 Erw. variabler Sollwert 1 21-63 Erw. 3 D-Zeit

20-04 Istwertumwandl. 2 2114 Ext.Istwert 1 21-64 Erw. 3 D-Verstarkung/Grenze

20-05 Istwert 2 Einheit 21-15 Erw. Sollwert 1

20-06 Istwertanschluss 3 21-17 Erw. Sollwert 1 [Einheit] 22-0* Sons(iges

20-07 Istwertumwandl. 3 2118 Ext.Istwert 1 [Einheit] 22-00 Verzégerung ext. Verriegelung

20-08 Istwert 3 Einheit 21-19 Erw. Ausg. 1 [%] 222 No-Flow Erkennung

20-12 Soll-/Istwerteinheit 21-2* Erw. Prozess-PID 1 22-20 Le\slung l'\efAulokonﬁg.

202" Istwert/Sollwert 2120 Erw. 1 Normal-/Invers-Regelung 2221 Erfassung Leistung tief

20-20 Istwertfunktion 21-21 Erw. 1 P-Verstarkung 22-22 Erfassung Drehzahl tief

20-21 Sollwert 1 21-22 Erw. 11-Zeit 22-23 No-Flow Funktion

20-22 Sollwert 2 21-23 Erw. 1 D-Zeit 22-24 No-Flow Verzégerung

20-23 Sollwert 3 2124 Erw. 1 D-Verstarkung/Grenze 2226 Trockenlauffunktion

20-7* PID—Aum—Anpassung 21-3* Erw. PID Soll-/Istwert 2 22-27 Tm(kenlaufverzogemng

20-70 PID-Reglerart 21-30 Erw. Soll-/Istwerteinheit 2 22-28 No-Flow Drehzahl tief [UPM]

2071 PID-Verhalten 2131 Erw. Minimaler Sollwert 2 2229 No-Flow Frequen tief [Hz]

2072 PID-Ausgangsanderung 2132 Erw. Maximaler Sollwert 2 223* No-Flow Leistungsanpassung

20-73 Min. Istwerthéhe 21-33 Erw. variabler Sollwert 2 22-30 No-Flow Leistung

2074 Maximale Istwerthdhe 2134 Erw. Istwert 2 2231 Leistungskorrekturfaktor

2079 PID-Auto-Anpassung 2135 Erw. Sollwert 2 2232 Drehzahl tief [UPM]

20-8% PID-Grundeinstell. 21-37 Erw. Sollwert 2 [Einheit] 22-33 Fleguenz tief [Hz]

20-81 Auswahl Normal-/Invers-Regelung 21-38 Erw. Istwert 2 [Einheit] 2234 Leistung Drehzah! tief (kW]

20-82 PID-Startdrehzahl [UPM) 2139 Erw. Ausg. 2 (%] 2235 Leistung Drehzah! tief [PS]

20-83 PID-Startfrequenz [Hz] 21-4* Erw. Prozess-PID 2 22-36 Drehzahl hoch [UPM]

20-84 Bandbreite Ist=Sollwert 21-40 Erw. 2 Normal-/Invers-Regelung 2237 Freq. hoch [Hz]

20-9 PID-Regler 21-41 Erw. 2 P-Verstarkung 2238 Leistung Drehzahl hoch (kW]

20-91 PID—Ami'W\ndue 21-42 Erw. 2 |I-Zeit 22-39 Le\slung Drehzahl hoch [PS]

20-93 PID Proportionalverstarkung 21-43 Erw. 2D-Zeit 224" Energiesparmodus

20-94 PID Integrationszeit 21-44 Erw. 2 D-Verstirkung/Grenze 22-40 Min. Laufzeit

20-95 PID-Differentiationszeit 21-5% Erw. PID Soll-/Istwert 3 22-41 Min. Energ\espav—smppzeil

20-96 PID Prozess D-Verstarkung/Grenze 21-50 Erw. Soll-/Istwerteinheit 3 22-42 Energiespar-Startdrehz. [UPM]
1 PID-R 2151 Erw. Minimaler Sollwert 3 2243 Energiespar-Startfreq. [Hz]

21-0% Erw. CL'AulurAnpassung 21-52 Erw. Maximaler Sollwert 3 22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energ\e—slan

21-00 PID—Reg\e_mt 21-53 Erw. variabler Sollwert 3 22-45 Sollwert-Boost

2101 PID-Verhalten 21-54 Erw. Istwert 3 22-46 Max. Boost-Zeit

21-02 PID-Ausgangsanderung 21-55 Erw. Sollwert 3 22-5* Kennlinienende

21-03 Min. Istwerthéhe 21-57 Erw. Sollwert 3 [Einheit] 22-50 Kennlinienendefunktion

2104 Maximale Istwerthdhe 21-58 Erw. Istwert 3 [Einheit] 2251 Kennlinienendeverz.




Riemenbrucherkennung 23-53[__| Energieprotokoll 25-41 Rampe-auf-Verzégerung
Riemenbruchfunktion 2354 Reset Energieprotokoll 25-42 Zuschaltschwelle
Riemenbruchmoment 23-6* 25-43 Abschaltschwelle
Riemenbruchverzgerung 23-60 Trendvariable 25-44 Zuschaltdrehzah! [UPM]
Kurzyklus-Schutz 23-61[x__|Kontinuierliche BIN Daten 25-45 Zuschaltfrequenz [Hz]
Kurzzyklus-Schutz 23-62[x]__| Zeitablauf BIN Daten 25-46 Abschaltdrehzahl [UPM]
Intervall zwischen Starts 23-63 Zeitablauf Startzeitraum 25-47 Abschaltfrequenz [Hz]

Min. Laufzeit 2364 Zeitablauf Stoppzeitraum 255" Wechseleinstell.

Min. Laufzeitkorrektur 23-65 [x] Minimaler Bin-Wert 25-50 Fuhmngspumpeane(hse\
Min. L 23-66 Reset Kontinuierliche Bin-Daten 25-51 Wechselereignis

Flow Compensation 23-67 Riicksetzen der Zeitablauf BIN-Daten 25-52 Wechselzeitintervall
Duv(hﬂussausg\e\(h 23-8% Amortisationszéhler 25-53 We(hse\zei(mlevvallgebers
Quadr.lineare Kurvennaherung 23-80 Sollwertfaktor Leistung 25-54 Wechselzeit / Festwechselzeit
Arbeitspunktberechn. 2381 Energiekosten 25-55 Wechsel bei Last <50%
Drehzahl bei No-Flow [UPM] 23-82 Investition 25-56 Zuschaltmodus bei Wechsel
Drehzahl bei No-Flow [UPM] 23-83 Energieeinspar. 25-58 Verzégerung Néchste Pumpe
Frequenz bei No-Flow [(Hz) 23-84 Kst.-Einspar. 25-59 Verzdgerung Netzbetrieb
Drehzahl an Auslegungspunkt [UPM] 25-8* Zustand

Freq.am Auslegungspunkt [Hz] 24-0 FU-Bypass Kaskadenzustand

Druck bei No-Flow Drehzahl [24-10 | Fu-Bypass-Funktion | Pumpenzustand

Druck bei Nenndrehzahl 24-11 FU-Bypassverzigerung Fihrungspumpe
Durchfluss an Auslegungspunkt Relais Zustand

Durchfluss bei Nenndrehzahl 25-0 Systemeinsellungen Pumpe EIN-Zeit

Zeitfunk 25-00 Kaskadenregler Relais EIN-Zeit
Zeitablaufsteuerung 25-02 Motorstart Riicksetzen des Relaiszéhlers
EIN-Zeit 25-04 Pumpenrotation 25-9% Service

EIN-Aktion 25-05 Feste Fiihrungspumpe 25-90(] | Pumpenverriegelung
AUS-Zeit 25-06 Anzahl der Pumpen 25-91 Manueller Wechsel
AUS-Aktion 252" Bandbreiteneinstellung

Ereignis 2520 Schaltbandbreite 29-0% Pipe Fill

erlung 25-21 Schaltgrenze 29-00 Pipe Fill Enable
Wartungspunkt 25-22 Feste Drehzahlbandbreite 29-01 Pipe Fill Speed [RPM]
Wartungsaktion 2523 SBB Zuschaltverzogerung 29-02 Pipe Fill Speed [Hz]
Wartungszeltbasis 25-24 SBB Abschaltverzégerung 29-03 Pipe Fill Time

War it 25-25 Schaltverzégerung 29-04 Pipe Fill Rate

Datum und Uhrzeit Wartung 2526 No-Flow Abschaltung 29-05 Filled Setpoint
Wzrlungsvesel 25-27 Zuschaltfunktion 29-06 No-Flow Disable Timer
War(ur\gswort Quittieren 25-28 Zuschaltfunktionszeit 29-1% Deraggmg Function
Wartungstext 25-29 Abschaltfunktion 29-10 Derag Cycles
Energiespeicher 25-30 Abschaltfunktionszeit 29-11 Derag at Start/Stop
Energieprotokollauflésung 25-4% Zuschalteinstell. 29-12 Deraggmg Run Time
Startzeitraum 25-40 Rampe-ab-Verzogerung 29-13 Derag Speed [UPM]




29-14 Derag Speed [Hz]
29-15 Derag Off Delay

29-2* Derag Power Tuning

29-20/21 | Derag Power [kW]/ [PS]

2922 Derag Power Factor

29-23 Derag Power Delay

29-24/25 | Low Speed [RPM] / [H2]
29-26/27 | Low Speed Power (kW] / [PS]
29-28/29 igh Speed [RPM] / [Hz]
29-30/31 | High Speed Power [kW]/ [PS]
29-32 Derag On Ref Bandwith

29-33 Power Derag Limit

Consecutive Derag Interval




Fiir Fragen und weitere Hilfestellung wenden Sie sich bitte an Ihren Handler oder an den fiir Sie zustandigen Ansprechpartner.
Die aktuellen Kontaktdaten fiir unsere Danfoss Systempartner finden Sie im Internet im MenUpunkt ,Systempartner” auf der

Webseite des jeweiligen Landes.

Danfoss kann keine Verantwortung fiir Irrtimer und Fehler in Katalogen, Prospekten und anderen gedruckten Unterlagen iibernehmen. Danfoss behilt sich das Recht vor, ohne
vor-herige Ankiindigung Anderungen an ihren Produkten vorzunehmen, auch an Produkten, die bereits in Auftrag genommen wurden, insoweit keine schon vereinbarten technischen

Spezifikationen dadurch gedndert werden. Alle in dieser Publikation enthaltenen

der Danfoss A/S. Alle Rechte vorbehalten.

ichen sind Eigentum der jeweiligen Firmen. Danfoss und das Danfoss-Logo sind Warenzeichen

Danfoss GmbH

VLT Antriebstechnik
Carl-Legien-Stra3e 8
D-63073 Offenbach
Telefon: +49 69 8902-0
Telefax: +49 69 8902-106
www.danfoss.de/vit

Danfoss Gesellschaft m. b. H.
VLT Antriebstechnik

Danfoss Stral3e 8

A-2353 Guntramsdorf

Telefon: +43 2236 5040-0

Telefax: +43 2236 5040-35
www.danfoss.at/vlt

Danfoss AG

VLT Antriebstechnik
Parkstrasse 6

CH-4402 Frenkendorf
Telefon:+41 61906 11 11
Telefax: +41 61 906 11 21
www.danfoss.ch/vit

MZ.07.FC200.K4.03

VLT ist ein Warenzeichen von Danfoss A/S
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