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Einleitung zu VLT 2800

Projektierungshandbuch

1 Einleitung zu VLT 2800

1.1 Zielsetzung des Handbuchs

Dieses Projektierungshandbuch ist fiir Projektingenieure
und Anlagenbauer, Planungsberater sowie Anwendungs-
und Produktspezialisten bestimmt. Es enthalt technische
Informationen zu den Méglichkeiten und Funktionen des
Frequenzumrichters zur Integration in Steuerungs- und
Uberwachungssysteme fiir Motoren. Detaillierte Informa-
tionen beziiglich Betrieb, Anforderungen und
Empfehlungen fiir die Systemintegration sind ebenfalls
enthalten. Zudem enthalt das Handbuch Informationen zu
Eingangsleistungseigenschaften, dem Ausgang fir die
Motorsteuerung und Betriebsumgebungsbedingungen fiir
den Umrichter.

Ebenfalls enthalten sind Informationen zu Sicherheitsfunk-
tionen, Fehlerbedingungsiiberwachung, Berichtsfunktionen
zur Betriebsbereitschaft, seriellen Kommunikationsfunk-
tionen und programmierbaren Optionen und Funktionen.
Projektierungsdetails wie Standortanforderungen, Kabel,
Sicherungen, Steuerkabel, GroBe und Gewicht von Gerdten
und weitere kritische Informationen, die zur Planung der
Systemintegration erforderlich sind, kdnnen dem
Handbuch ebenfalls entnommen werden.

Die Verfuigbarkeit aller detaillierten Produktinformationen
in der Projektierungsphase ist fiir die Entwicklung einer
ausgereiften Anlage mit optimaler Funktionalitdt und
Effizienz sehr hilfreich.

VLT® ist eine eingetragene Marke.

1.2 Verfugbare Dokumentation

Es steht eine Dokumentation zur Verfligung, die Ihnen hilft,
spezifische Funktionen und Programmierungen von
Frequenzumrichtern zu verstehen.

. VLT 2800-Kurzanleitung

. VLT 2800 Projektierungshandbuch
. VLT 2800 Filteranleitung

. Bremswiderstandshandbuch

. Profibus DP V1 Handbuch

. Profibus DP Handbuch

. VLT 2800 DeviceNet Handbuch

. Metasys N2 Handbuch

. Modbus RTU Handbuch

. Praziser Stopp

. Wobble-Funktion

. VLT 2800 NEMA 1 Klemmenabdeckung
. VLT 2800 LCP-Einbausatz

. Schutz gegen elektrische Gefahren

1.3 Dokument- und Softwareversion

Ausgabe Softwareversion

MG27E4

Anmerkungen
Ersetzt MG27E3 3.2X

1.4 Technologie

1.4.1 Steuerverfahren

Ein Frequenzumrichter richtet Wechselspannung vom Netz
in Gleichspannung um, aus der er anschlieend eine
Wechselspannung mit variabler Amplitude und Frequenz
erzeugt.

Der Motor erhélt daher eine variable Spannung und
Frequenz, was eine stufenlose Drehzahlregelung von
herkdmmlichen Dreiphasen-Wechselstrommotoren
ermoglicht.
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Abbildung 1.1 Steuerverfahren

1. Netzspannung

1x220-240 V AC, 50 Hz
3x200-240 V AC, 50 Hz
3x380-480 V AC, 50 Hz

2. Gleichrichter
Dreiphasen-Gleichrichterbriicke, die die Netzwechsel-
spannung in Gleichspannung gleichrichtet.

3. Zwischenkreis
Gleichspannung 2 x Netzspannung [V].

4. Zwischenkreisdrosseln

Stabilisiert den Zwischenkreisstrom und begrenzt die Last
an Netz und Bauteilen (Netztransformator, Kabel,
Sicherungen und Schiitze).

5. Zwischenkreiskondensator
Stabilisiert die Zwischenkreisspannung.

6. Wechselrichter
Richtet die Gleichspannung in eine variable Wechsel-
spannung mit variabler Frequenz um.

6 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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7. Motorspannung
Variable Wechselspannung je nach Versorgungsspannung.
Variable Frequenz: 0,2-132/1-590 Hz.

8. Steuerkarte
Die Steuerkarte steuert den Wechselrichter, der das Impuls-
muster erzeugt, mit dem die Gleichspannung in variable

Wechselspannung mit variabler Frequenz umgerichtet wird.

1.4.2 VLT 2800 Steuerverfahren

Ein Frequenzumrichter ist eine elektronische Einheit, mit
der die Drehzahl eines Wechselstrommotors stufenlos
geregelt werden kann. Der Frequenzumrichter regelt die
Motordrehzahl, indem er die reguldre Netzspannung und -
frequenz, z. B. 400 V/50 Hz, in variable Magnituden
umwandelt. Heutzutage sind von Frequenzumrichtern
gesteuerte Wechselstrommotoren selbstverstandliche
Bestandteile verschiedenster automatisierter Anlagen.

Der Frequenzumrichter verfligt Gber ein Wechselrichters-
teuerungssystem mit der Bezeichnung VVC (Voltage Vector
Control, Spannungsvektorsteuerung). VVC steuert einen
Induktionsmotor, indem dieser mit einer geeigneten
variablen Frequenz und Spannung versorgt wird. Wenn
sich die Motorlast d@ndert, @ndern sich auch die anliegende
Spannung und die Drehzahl. Aus diesem Grund wird der
Motorstrom fortlaufend gemessen, und zur Berechnung
der Istspannungsanforderung und des Motorschlupfs wird
ein Motormodell verwendet.

1.4.3 Programmierbare Ein- und Ausgange
in 4 Konfigurationen

Im Frequenzumrichter kdnnen Sie verschiedene Steuer-
eingdnge und Signalausgdnge programmieren sowie vier
verschiedene benutzerdefinierte Konfigurationen fiir die
meisten Parameter auswahlen. Programmieren Sie die
erforderlichen Funktionen an der Bedieneinheit oder liber
die serielle Schnittstelle.

1.4.4 Netzabsicherung

Der Frequenzumrichter ist gegen Transienten geschiitzt,
die gelegentlich im Netz auftreten, z. B. bei einer Kopplung
mit einem Phasenkompensationssystem oder bei einem
Durchbrennen der Sicherungen im Falle eines Blitzein-
schlags.

Die Motornennspannung und das vollstandige
Drehmoment kdnnen bei bis zu ca. 10 % Unterspannung
der Netzversorgung aufrecht erhalten werden.

Da alle 400-V-Einheiten der VLT 2800-Serie mit Zwischen-
kreisdrosseln ausgestattet sind, sind die
Netzversorgungsstérungen aufgrund von Oberschwin-
gungen nur geringfligig. Dies ermdglicht einen guten
Leistungsfaktor (geringerer Spitzenstrom), durch den die
Last an der Netzinstallation reduziert wird.

1.4.5 Frequenzumrichterschutz

Die Strommessung im Zwischenkreis gewahrleistet einen
optimalen Schutz des Frequenzumrichters bei Kurz- oder
Erdschllssen am Motoranschluss.

Aufgrund der konstanten Uberwachung des Zwischen-
kreisstroms ist die Schaltung am Motorausgang méglich,
z. B. mithilfe eines Schiitzes.

Die effiziente Uberwachung der Netzversorgung hat zur
Folge, dass die Einheit bei einem Phasenausfall stoppt. Auf
diese Weise werden der Wechselrichter und die Konden-
satoren im Zwischenkreis nicht tberlastet. Dies wiirde zu
einer erheblichen Reduzierung der Lebensdauer des
Frequenzumrichters fihren. Der Frequenzumrichter bietet
standardmaBig Temperaturschutz. Im Falle einer
thermischen Uberlast schaltet diese Funktion den Wechsel-
richter aus.

1.4.6 Zuverlassige galvanische Trennung

Im Frequenzumrichter erfolgt die Netzversorgung aller
Digitaleingdnge/-ausgange, aller Analogeingange/-
ausgange sowie aller Klemmen fiir die serielle
Kommunikation tber bzw. in Verbindung mit Schaltungen,
die alle PELV-Anforderungen erfiillen. Dies gilt auch fir die
Relaisklemmen, sodass diese an das Netzpotential
angeschlossen werden kdnnen.

Nahere Informationen finden Sie im Abschnitt

Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

1.4.7 Erweiterter Motorschutz

Der Frequenzumrichter verfligt tiber einen integrierten
elektronischen Motorschutz. Der Frequenzumrichter
berechnet aufgrund von Strom, Frequenz und Zeit die
Motortemperatur. Im Gegensatz zu herkémmlichem
Bimetallschutz wird bei dem elektronischen Schutz die
reduzierte Kihlung bei niedrigen Frequenzen aufgrund der
reduzierten Lifterdrehzahl (Motoren mit internem Lfter)
beruicksichtigt. Diese Funktion kann bei parallel
angeschlossenen Motoren nicht die einzelnen Motoren
schitzen. Der thermische Motorschutz kann mit einem
Motorschutzschalter, CTl, verglichen werden.

Weitere Informationen finden Sie in
Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

MG27E403
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AWARNUNG

Bei parallel angeschlossenen Motoren besteht die
Gefahr, dass einzelne Motoren iiberhitzen. Installieren
Sie zum Schutz des Frequenzumrichters vor Uberhitzen
einen Thermistor und schlieen Sie diesen an den
Thermistoreingang (Digitaleingang) des Frequenzum-
richters an. Weitere Informationen finden Sie in

Kapitel 4.2.2 Thermischer Motorschutz Parameter 128.

1.5 Zulassungen und Zertifizierungen

(€.® ¢

Der Frequenzumrichter erfiillt die Anforderungen der
UL508C beziiglich der thermischen Sicherung. Weitere
Informationen siehe Kapitel 4.2.2 Thermischer Motorschutz
Parameter 128.

Was ist unter der CE-Kennzeichnung zu verstehen?

Sinn und Zweck des CE-Zeichens ist ein Abbau von
technischen Handelsbarrieren innerhalb der EFTA und der
EU. Die EU hat das CE-Zeichen als einfache Kennzeichnung
fir die Ubereinstimmung eines Produkts mit den
entsprechenden EU-Richtlinien eingefiihrt. Uber die
technischen Daten oder die Qualitat eines Produkts sagt
die CE-Kennzeichnung nichts aus. Frequenzumrichter fallen
unter 3 EU-Richtlinien:

Die Maschinenrichtlinie (98/37/EG)

Alle Maschinen mit kritischen beweglichen Teilen
unterliegen der Maschinenrichtlinie. Da ein Frequenzum-
richter ein weitgehend elektrisches System ist, fallt er nicht
unter die Maschinenrichtlinie. Wird ein Frequenzumrichter
jedoch firr den Einsatz in einer Maschine geliefert, so stellt
Danfoss Informationen zu Sicherheitsaspekten des Motors
zur Verfligung. Dies tut Danfoss mithilfe einer Hersteller-
deklaration.

Die Niederspannungsrichtlinie (73/23/EWG)
Frequenzumrichter miissen in Ubereinstimmung mit der
Niederspannungsrichtlinie die CE-Kennzeichnung tragen.
Die Richtlinie gilt fiir alle elektrischen Betriebsmittel,
Bauteile und Gerate im Spannungsbereich 50-1000 V AC
und 75-1500 V DC. Danfoss nimmt die CE-Kennzeichnung
gemal’ der Richtlinie vor und liefert auf Wunsch eine
Konformitatserklarung.

Die EMV-Richtlinie (89/336/EWG)

EMV ist die Abkiirzung fir elektromagnetische Vertrdg-
lichkeit. Elektromagnetische Vertraglichkeit bedeutet, dass
die gegenseitigen elektronischen Stérungen zwischen
verschiedenen Bauteilen bzw. Gerédten so gering sind, dass
sie die Funktion der Gerate nicht beeinflussen.

Danfoss nimmt die CE-Kennzeichnung gemal3 der Richtlinie
vor und liefert auf Wunsch eine Konformitatserkldrung. In
diesem Handbuch erhalten Sie detaillierte Anweisungen
zur Durchfiihrung einer EMV-gerechten Installation.
Dartiber hinaus gibt Danfoss an, welchen Normen unsere
verschiedenen Produkte entsprechen missen.

Meistens werden Frequenzumrichter von Fachleuten als
komplexes Bauteil eingesetzt, das Teil eines gréBeren
Gerats oder Systems oder einer gréBeren Anlage ist. Es ist
zu beachten, dass die Verantwortung fiir die endgiiltigen
EMV-Eigenschaften des Gerats, der Anlage oder der Instal-
lation beim Installateur liegt.

1.6 Entsorgung

Sie durfen elektrische Gerdte und Geréte
mit elektrischen Komponenten nicht
zusammen mit normalem Hausmill
entsorgen.

Sammeln Sie sie separat gemal den

lokalen Bestimmungen und den aktuell
glltigen Gesetzen und fiihren Sie sie dem

Recycling zu.

1.7 Auswahl des korrekten
Frequenzumrichters

1.7.1 Einflhrung

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie ein VLT 2800
spezifiziert und bestellt werden muss.

Der Frequenzumrichter muss auf Basis des aktuellen
Motorstroms bei Spitzenbelastung der Einheit ausgewahlt
werden. Der vom Frequenzumrichter gelieferte Ausgangs-
nennstrom linv. muss gleich oder hoher dem notwendigen
Motorstrom sein.

Netzspannung
Der VLT 2800 ist fur 2 Netzspannungsbereiche verfiigbar:

. 200-240 V und
. 380-480 V.

8 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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Waéhlen Sie die Netzspannung aus, an die der Frequenzumrichter angeschlossen wird:

. 1 x 220-240 V Einphasen-Netzspannung
. 3 x 200-240 V Dreiphasen-Netzspannung
. 3 x 380-480 V Dreiphasen-Netzspannung

Typische Wellenleistung

Maximaler konstanter Ausgangsstrom

Maximale konstante Ausgangsleistung

Pinv. linv. von 230 V Sinv.

Typ (kW] thp! [A] [kVA]

2803 0,37 0,5 2,2 0,9

2805 0,55 0,75 3,2 13

2807 0,75 1,0 4,2 1,7

2811 11 1,5 6,0 24

2815 1,5 2,0 6,8 2,7

2822 2,2 3,0 9,6 38

2840 3,7 5.0 16 6,4

Tabelle 1.1 1 x 220-240 V Netzspannung
Typische Wellenleistung Maximaler konstanter Ausgangsstrom | Maximale konstante Ausgangsleistung

Pinv. linv. von 230 V Sinv.

Typ [kw] thp] [A] [kVA]

2803 0,37 0,5 2,2 0,9

2805 0,55 0,75 3,2 13

2807 0,75 1,0 4,2 1,7

2811 1,1 1,5 6,0 2,4

2815 1,5 2,0 6,8 2,7

2822 2,2 3,0 9,6 3,8

2840 37 5.0 16,0 6,4

Tabelle 1.2 3x200-240 V Netzspannung
Typische Wellenleistung Maximaler konstanter Ausgangsstrom | Maximale konstante Ausgangsleistung

Pinv. linv. von 400 V Sinv.

Typ (kW] thpl [A] [kVA]

2805 0,55 0,75 1,7 11

2807 0,75 1,0 21 1,7

2811 11 15 3,0 2,0

2815 1,5 2,0 3,7 2,6

2822 2,2 3,0 5.2 3,6

2830 3,0 4,0 7,0 48

2840 4,0 50 91 6.3

2855 5,5 7,5 12,0 8,3

2875 7,5 10,0 16,0 1,1

2880 11 15 24 16,6

2881 15 20 32 22,2

2882 18,5 25 37,5 26,0

Tabelle 1.3 3x380-480 V Netzspannung

MG27E403
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1.7.2 Schutzart

Der VLT 2800 wird serienmaflig in der Schutzart IP20
angeboten.

Dieses Gehduse eignet sich ideal fir die Schaltschrank-
montage in Bereichen, in denen eine hohe Schutzart
erforderlich ist; zugleich erméglichen Gehause der
Schutzart IP20 eine Seite-an-Seite-Installation ohne zusétz-
lichen Bedarf an Kiihlgeraten.

IP20-Gerdte kdnnen durch das Anbringen einer Klemme-
nabdeckung zu IP21 bzw. NEMA 1 aufgeriistet werden. Die
Bestellnummer fiir die Klemmenabdeckung kénnen Sie
Kapitel 1.10 Zubehor fiir den VLT 2800 entnehmen.

Dariiber hinaus verfligen die Gerdte VLT 2880-82 und 2840
PD2 standardmafig Uber ein NEMA 1-Gehause.

1.7.3 Bremse

Der Danfoss VLT 2800 verfligt Uber ein eingebautes
Bremsmodul (dies gilt nicht fiir die Modelle 2822 und 2840
mit 200 V und kombinierter Einphasen-/Dreiphasen-
Netzversorgung - Typencode PD2). Siehe auch

Kapitel 1.11.13 Bremswiderstcinde fiir die Bestellnummern
der Bremswiderstande.

1.7.4 EMV-Filter

Der VLT 2800 ist mit und ohne eingebauten EMV-Filter der
Klasse 1A erhdltlich. Der eingebaute EMV-Filter der Klasse
1A erfillt die EMV-Norm EN 55011-1A.

Mit einem integrierten EMV-Filter werden die Anforde-
rungen der Norm EN 55011-1B erfillt; das abgeschirmte
Motorkabel am VLT 2803-2815 1x220-240 V hat eine Lénge
von maximal 15 Metern.

Der VLT 2880-82 mit eingebautem Filter der Klasse 1B
erflllt die EMV-Norm EN 50011-1B.

1.7.5 Oberschwingungsfilter

Die Oberschwingungsstrome beeinflussen nicht direkt die
Leistungsaufnahme, fiihren jedoch zu gréBeren Warmever-
lusten in der Installation (Transformator, Kabel). Bei
Anlagen mit einem relativ hohen Anteil an Gleichrichter-
lasten ist es daher wichtig, die Oberschwingungsstrome
auf einem niedrigen Pegel zu halten, um eine Uberlast des
Transformators und zu hohe Temperaturen in den Kabeln
zu vermeiden. Um Oberschwingungsstrome gering zu
halten, sind die Modelle VLT 2822-2840 3x200-240 V und
VLT 2805-2882 380-480 V serienmdBig mit Drosseln im
Zwischenkreis ausgestattet. Diese reduzieren den
Eingangsstrom leff in der Regel um 40 %.

Bitte beachten Sie, dass 1 x 220-240 V-Einheiten bis 1,5 kW
nicht mit Drosseln im Zwischenkreis ausgeliefert werden.

1.7.6 Bedieneinheit

Der Frequenzumrichter ist standardmafig mit einem
integrierten Bedienteil ausgestattet.

Alle Daten werden in einer 6-stelligen LED-Anzeige
angezeigt, sodass im Normalbetrieb ein Betriebsdaten-
element angezeigt wird. Zur Ergdnzung der Anzeige gibt
es 3 Kontrollleuchten fiir Spannung (EIN), Warnung
(WARNUNG) und Alarm (ALARM). Die meisten Parameter-
einstellungen des Frequenzumrichters kdnnen sofort tiber
die integrierte Bedieneinheit gedndert werden.

Ein Uber eine Buchse an der Vorderseite des Frequenzum-
richters anschlieBbares LCP 2-Bedienteil ist optional
erhaltlich. Das LCP 2-Bedienteil kann mit Hilfe des mitgelie-
ferten Einbausatzes bis zu 3 m entfernt vom
Frequenzumrichter angebracht werden, z. B. an einer
Schaltschranktdr.

Alle Daten werden in einer 4-stelligen alphanumerischen
Anzeige angezeigt, die im Normalbetrieb kontinuierlich vier
Betriebsdatenelemente und drei Betriebsarten anzeigt. Bei
der Programmierung werden alle erforderlichen Informa-
tionen fir eine schnelle, effiziente Parametereinstellung
des Frequenzumrichters angezeigt. Zur Ergdnzung der
Anzeige gibt es 3 Kontrollleuchten fiir Spannung (EIN),
Warnung (WARNUNG) und Alarm (ALARM). Die meisten
Parametereinstellungen des Frequenzumrichters kdnnen
sofort iber die LCP 2-Bedieneinheit gedndert werden.
Néahere Angaben finden Sie unter Kapitel 1.13.1 Einfiihrung.

1.7.7 FC-Protokoll

Danfoss-Frequenzumrichter kdnnen zahlreiche
verschiedene Funktionen in einem Uberwachungssystem
Ubernehmen. Der Frequenzumrichter kann direkt in ein
Gesamt-Uberwachungssystem integriert werden, das die
Ubertragung detaillierter Prozessdaten per serieller
Kommunikation ermdglicht.

Der Protokollstandard basiert auf einem RS-485-Bussystem
mit einer maximalen Ubertragungsgeschwindigkeit von
9600 Baud. Die folgenden Frequenzumrichterprofile
werden standardmaBig unterstitzt:

. FC Drive, ein an Danfoss angepasstes Profil.

. Profidrive zur Unterstlitzung des Profidrive-Profils.

Siehe Kapitel 4.8 Parameter Serielle Kommunikation flr
weitere Informationen lber Telegrammstruktur und
Antriebsprofil.

10 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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1.7.8 Feldbus-Option

Die zunehmenden Informationsanforderungen in der
Industrie machen das Sammeln oder Visualisieren
verschiedener Prozessdaten erforderlich. Wichtige
Prozessdaten unterstiitzen den Systemtechniker bei der
taglichen Uberwachung des Systems. Aufgrund der in
gréBeren Anlagen vorhandenen umfangreichen
Datenmengen sind Ubertragungsgeschwindigkeiten von
mehr als 9600 Baud wiinschenswert.

Feldbus-Option

Profibus

Profibus ist ein Feldbussystem, das zur Verbindung von
Automationsgeraten wie Sensoren und Stellgliedern mit
den Steuerungen verwendet werden kann, wobei die
Verbindung Uber ein 2-adriges Kabel erfolgt. Profibus DP
ist ein schnelles Kommunikationsprotokoll, das speziell fiir
die Kommunikation zwischen dem Automationssystem und
verschiedenen Gerdtetypen vorgesehen ist.

Profibus ist eine eingetragene Marke.

DeviceNet

DeviceNet Feldbussysteme kdnnen zur Verbindung von
Automationsgerdten wie Sensoren und Stellgliedern mit
den Steuerungen verwendet werden; die Verbindung
erfolgt Uber ein 4-adriges Kabel.

DeviceNet ist ein mittelschnelles Kommunikationsprotokoll,
das speziell fir die Kommunikation zwischen dem Automa-
tionssystem und verschiedenen Geratetypen vorgesehen
ist. Gerdte mit DeviceNet-Protokoll kdnnen nicht mittels
FC-Protokoll und Profidrive-Protokoll gesteuert werden.
MCT 10 Konfigurationssoftware kann am Sub D-Stecker
verwendet werden.

1.7.9 Motordrosseln

Durch die Installation des Motordrosselmoduls zwischen
Frequenzumrichter und Motor kann ein ungeschirmtes
Motorkabel mit einer Lénge bis 200 m oder ein
abgeschirmtes Kabel mit einer Lédnge bis 100 m verwendet
werden. Das Motordrosselmodul verfugt tGber ein Gehduse
der Schutzart IP20 und kann Seite an Seite installiert
werden.

Damit bei einer Verwendung langer Motorkabel weiterhin
die Anforderungen der Norm EN55011-1A erfiillt werden,

missen geeignete Motordrosseln und EMV-Filter fir lange
Motorkabel verwendet werden.

Zur Erfullung der Anforderungen der Norm EN55011-1A
kann der EMV-Filter firr lange Motorkabel nur in einen VLT
2800 mit integriertem Filter der Klasse 1A (R1-Option)
eingebaut werden.

Siehe Kapitel 5.1.21 Konformitét mit den EMV-Vorschriften fiir
weitere Informationen.

195NA2R4 11

Abbildung 1.2 Beispiel fiir Motorkabel

Maximale Kabellinge (nicht abgeschirmt)” 200 m
Maximale Kabelldnge (abgeschirmt)” 100 m
Schutzart 1P20
Maximaler Nennstrom" 16 A
Héchstspannung” 480 V AC

Mindestabstand zwischen Frequenzumrichter |Seite-an-Seite
und Motordrossel

Mindestabstand (iber und unter der 100 mm

Motordrossel

Montage Nur vertikale
Montage

Abmessungen HxBxT (mm)? 200x90x152

Gewicht 3,8 kg

Tabelle 1.4 Technische Daten fiir VLT 2803-2875
Motordrosseln
1) Parameter 411 Taktfrequenz=4500 Hz.
2) Die mechanischen Abmessungen finden Sie in
Kapitel 3.1.1 Ubersicht.

Entnehmen Sie die Bestellnummern fiir das Motordros-
selmodul Kapitel 1.10 Zubehér fiir den VLT 2800.

MG27E403
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1.7.10 EMV1B-Filter

Alle Frequenzumrichter verursachen im Betrieb elektro-
magnetische Stérungen in der Netzversorgung. Ein EMV-
Filter (EMV = elektromagnetische Vertraglichkeit) reduziert
elektromagnetische Stérungen in der Netzversorgung.
Ohne EMV-Filter besteht die Gefahr, dass ein Frequenzum-
richter an anderen mit der Netzversorgung verbundenen
elektrischen Komponenten Stérungen verursacht, was zu
Beeintrachtigungen des Betriebs fiihren kann. Durch die
Installation eines EMV-Filtermoduls der Klasse 1B zwischen
der Netzversorgung und dem VLT 2800 erfillt der VLT
2800 die Anforderungen der EMV-Norm EN 55011-1B.

Zur Erfullung der Anforderungen der Norm EN 55011-1B
muss das EMV-Filtermodul der Klasse 1B in Kombination
mit einem VLT 2800 mit integriertem EMV-Filter der Klasse

1A installiert werden.

Abbildung 1.3 EMV-Filter der Klasse 1B - Beispiel

Maximale Kabelldnge (abgeschirmt) 100 m

200-240 V (Bei 1A: 100 m)
Maximale Kabelldnge (abgeschirmt) 25m

380-480 V (Bei 1A: 50 m)
Schutzart IP20
Maximaler Nennstrom 16 A
Hochstspannung 480 V AC
Maximale Spannung an Masse 300 V AC

Mindestabstand zwischen VLT und EMV 1B-
Filter

Seite-an-Seite

Mindestabstand (iber und unter EMV 1B-
Filter

100 mm

Montage Nur vertikale
Montage

Abmessungen HxBxT (mm) 200x60x87

Gewicht 0,9 kg

Tabelle 1.5 Technische Daten fiir VLT 2803-2875 EMV 1B Filter

Die Bestellnummer des EMV-Filtermoduls der Klasse 1B
konnen Sie Kapitel 1.10 Zubehér fiir den VLT 2800
entnehmen.

1.7.11 EMV-Filter der Klasse 1B/LC-Filter

Der EMV-Filter der Klasse 1B/LC enthalt ein EMV-Modul,
das der Norm EN 55011-1B entspricht, und einen LC-Filter ,
der Storgerdusche reduziert.

LC-Filter
LC
RFI VLT ro 1
U L vt ' L U1,
[ _]_ [
| | | L2 -|-c1 | M
[ J_ 1 [
s | : iE] Tez Tcsl
/
| .
PE
LT
— PE 176ZA112.12

Abbildung 1.4 LC-Filter

Wenn ein Motor durch einen Frequenzumrichter gesteuert
wird, sind aus dem Motor Stérgerdusche zu horen. Die
durch die Konstruktionsweise des Motors verursachten
Schwingungen werden bei jeder Aktivierung einer der
Wechselrichterkontakte im Frequenzumrichter aktiviert. Die
Frequenz der Stérgerdusche entspricht daher der
Anschlussfrequenz des Frequenzumrichters.

Der Filter reduziert die dU/dt-Werte der Spannung, die
Spitzenspannung Upeak und den Rippel-Strom Al zum
Motor, sodass Strom und Spannung fast sinusférmig sind.
Die Motorgerausche werden auf diese Weise auf ein
Minimum reduziert.

Aufgrund des Rippel-Stroms in den Drosseln verursachen
diese Gerdusche. Dieses Problem kann durch Einbau des
Filters in einen Schaltschrank oder ein dhnliches Gehduse
vollsténdig behoben werden.

Danfoss bietet einen LC-Filter firr die VLT-Serie 2800 zur
Dampfung der akustischen Motorgerdusche an. Stellen Sie
vor der Verwendung der Filter Folgendes sicher:

. Der Nennstrom wird liberwacht.
. Die Netzspannung betragt 200-480 V.

. Parameter 412 Variable Taktfrequenz ist auf [3] LC-
Filter eingestellt.

. Die Ausgangsfrequenz betrdgt max. 120 Hz.
Siehe Abbildung 1.7 fir ein Anschlussbeispiel des LC-Filters.

12 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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Installation des Thermistors (PTC) HINWEI

Der EMV-Filter der Klasse 1B/LC-Filter verfligt iber einen
integrierten Thermistor (PTC), der bei auftretender
Ubertemperatur aktiviert wird. Der Frequenzumrichter kann
darauf programmiert werden, dass er den Motor stoppt
und einen Alarm (iber einen Relaisausgang oder einen
Digitalausgang aktiviert, wenn der Thermistor aktiviert
wird.

Der 1B/LC-Filter eignet sich aufgrund des hohen 1@-
Eingangsstroms nicht fiir 200V-Gerate.

195NA147 10

195NA143.10

Abbildung 1.5 Installation des Thermistors

VLT 2800
Der Thermistor muss zwischen Klemme 50 (+10 V) und

einem der Digitaleingange 18, 19, 27 und 29
angeschlossen werden.
In Parameter 128 Thermischer Motorschutz wird [1]

Thermistor Warnung oder [2] Thermistor Abschalt. gewahlt. Motor
Der Thermistor wird wie in Abbildung 1.7 gezeigt Abbildung 1.7 Anschlussbeispiel fiir EMV-Filter der Klasse
angeschlossen. 1B/LC-Filter
| |
RFI 1B/ o Maximale Kabelldnge 25 m (Bei 1A: 50 m)
LC filter m Par. 303 (abgeschirmt) 380-480 V
Schutzart P20
Maximaler Nennstrom 4.0 (Bestellnr.: 195N3100); 9,1
Lo (Bestellnr.: T95N3101)
_‘ﬁ_ [ Héchstspannung 480 V AC
: : Maximale Spannung an Masse |300 V AC
50 19 Mindestabstand zwischen VLT [ Seite-an-Seite
und EMV 1B/LC-Filter
50| +10V Mindestabstand Uber und unter [100 mm

dem EMV 1B/LC-Filter
195NA144.10

Abbildung 1.6 Thermistorverbindung Montage Nur vertikale Montage
Abmessungen 195N3100 4,0 A | 200x75x168
HxBXT (mm)
Zur Erfillung aller Anforderungen der Norm 55011-1B Abmessungen 195N3101 9,1 A |267,5x90x168
muss das EMV-Filtermodul der Klasse 1B in einen VLT 2800 HxBXT (mm)
mit integriertem EMV-Filter der Klasse 1A eingebaut Gewicht 195N3100 4,0 A 24 kg
werden. Gewicht 195N3101 9,1 A 4,0 kg

Tabelle 1.6 Technische Daten fiir VLT 2803-2875 EMV-Filter
der Klasse1B/LC-Filter

MG27E403 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. 13
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1.8 Bestellformular

Bestellen des Frequenzumrichters
Ein Typencode definiert die spezifische Konfiguration des VLT® 2800-Frequenzumrichters. Verwenden Sie Abbildung 1.8 zur
Erstellung eines Typencode-Strings fiur die gewiinschte Konfiguration.

Ein spezieller Antriebskonfigurator ist erhaltlich unter www.danfoss.com/drives. Wir empfehlen, zur Ermittlung der
spezifischen Bestellnummer den Konfigurator zu verwenden.

VLT |2|8 -H- -1B|2|01S| [|R| [|D|BJ-|F
A A A A A A
eistungsgrdssen
z.B. 2815
Anwendungsbereich

2803 0.37 KW | Process
2805 0.55 KW
2807 0.75 KW Netzspannung

2811 11K | g
2815 1.5 KW )
2822 2.2 KW |5

1x220—240V
2840 3.7 KW[6)  —3,0500—240V

2822 %% KW | —— 3x200-240V

=y

1x220—-240V S2

man

2840 KW
_ 3x380—480 V -—
2805 0.55 KW
2807 0.75 KW Gehduse
281 1.1 KW IP 20 B20
2815 1.5 KW .
2802 2.2 KW Hardwareausfiihrung
2830 3.0 KW Standard ST
2840 4.0 KW
2855 5.5 KW Standard mit Bremse
2875 7.5 KW
ggg? 11;8 ﬁw Funkentstsrfilter
2882 18:5 KW_ Ohne Filter
Mit eingebautem 1A—Filter
(2803-5875)
Mit eingebautem 1B—Filter
(2880-2882)
Mit eingebautem 1A—Filter 3)
Mit Fl-Schutzschalter zu betreiben
Mit eingebautem 1A—Filter E 4)
Mit IT-Netz zu betreiben (2805-2840)
Anzahl Gergte Displayeinheit
dieses Typs Mit eingebauter Displayeinheit
LCP display als Option
Gewlinschter Bestellnummer: 175N0131
i H Kabel fiir Bedienfeld (LCP) —
Liefertermin Bestellnummer: 17520929

Profibus DP
Besteller Ohne Profibus DP Foo

Mit Profibus DP 3 MBit/s
Mit Profibus DP 12 MBit/s

Mit DeviceNet F30

195NA026.21

1) S2=Das Gerdt kann nur mit Funkentstohrfilter bestellt werden
2) D2=Das Gerdt kann nicht mit Funkentstdhrfilter bestellt werden
3) =Das Gerdt kann nur mit S2 bestellt werden
(FI— Schutzschalter, 30mA)
4) =Das Gerdt kann nur mit T4 bestellt werden
Ferti Si K di Bestellf |
ertigen Sie eine Kopie dieses Bestellformulars angy 4 Vergion 2822PD2 STRO erhiltlich

Senden oder faxen Sie das ausgefiillte Bestell— 6) = Nur in Version 2840PD2 STRO erhdltiich
formular an die ndchstgelegene Danfoss—Vertretung

Abbildung 1.8 Typencodebeschreibung

Datum:

14 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. MG27E403
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1.9 PC-Software

MCT 10 Konfigurationssoftware

Alle Frequenzumrichter sind mit einer seriellen Schnittstelle
ausgeristet. Danfoss stellt PC-Software fiir den Datenaus-
tausch zwischen PC und Frequenzumrichter bereit, VLT
Motion Control Tool MCT 10 Konfigurationssoftware.

MCT 10 Konfigurationssoftware wurde als anwendungsf-
reundliches interaktives Tool zur Konfiguration von
Parametern in den Frequenzumrichtern entwickelt.

Die MCT 10 Konfigurationssoftware eignet sich fir
folgende Anwendungen:

. Offline-Planung eines Datenaustauschnetzwerks.
Die MCT 10 Konfigurationssoftware enthilt eine
vollstandige Frequenzumrichter-Datenbank.

. Online-Inbetriebnahme von Frequenzumrichtern.

. Speichern der Einstellungen aller Frequenzum-
richter.

. Austauschen eines Frequenzumrichters in einem
Netzwerk.

. Erweiterung bestehender Netzwerke.

. Kiinftig entwickelte Frequenzumrichter werden
unterstitzt.

MCT 10 Konfigurationssoftware unterstiitzt Profibus DP-V1
Uber einen Anschluss des Typs Master-Klasse 2. Hierdurch
ist ein Online-Lesen/Schreiben der Parameter in einem
Frequenzumrichter tiber das Profibus-Netzwerk mdoglich.
Auf diese Weise ist kein zusatzliches Kommunikations-
netzwerk erforderlich.

Die MCT 10 Konfigurationssoftware kénnen Sie
herunterladen unter: www.danfoss.com/BusinessAreas/
DrivesSolutions/Softwaredownload/. Wahlen Sie die
lizenzierte Version zur Nutzung aller Funktionen oder die
kostenlose Version zur Nutzung begrenzter Funktionen.

MCT 31 Oberschwingungsberechnungssoftware

Das MCT 31 PC-Tool zur Oberschwingungsberechnung
kann das Mal der Netzriickwirkungen sowie notwendige
Gegenmalinahmen bestimmen. Laden Sie das MCT 31 PC-
Tool zur Oberschwingungsberechnung herunter unter
www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Software-
download/.

MG27E403 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. 15
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1.10 Zubehor fir den VLT 2800

Typ Beschreibung Bestellnummer

Motordrossel Das Motordrosselmodul kann beim VLT 2803-2875 verwendet werden. 195N3110

EMV-Filter der Klasse 1B Das EMV-Filtermodul der Klasse 1B kann beim VLT 2803-2875 eingesetzt 195N3103
werden.

EMV-Filter der Klasse 1B/LC-Filter 4 A Der EMV-Filter der Klasse 1B/der LC-Filter 4 A kann bei den Modellen VLT 195N3100
2803-2805 200-240 V und VLT 2805-2815 380-400 V verwendet werden.

EMV-Filter der Klasse 1B/LC-Filter 9,1 A |Der EMV-Filter der Klasse 1B/der LC-Filter 9,1 A kbnnen bei den Modellen 195N3101
VLT 2807-2815 200-240 V und VLT 2822-2840 380-400 V verwendet werden.

EMV-Filter Der EMV-Filter fir lange Motorkabel kann bei den Modellen VLT 2805-2815 [192H4719
380-480 V verwendet werden.

EMV-Filter Der EMV-Filter fiir lange Motorkabel kann bei den Modellen VLT 2822-2840 | 192H4720
380-480 V verwendet werden.

EMV-Filter Der EMV-Filter fiir lange Motorkabel kann bei den Modellen VLT 2855-2875 | 192H4893
380-480 V verwendet werden.

NEMA 1-Klemmenabdeckung VLT 2803-2815 200-240 V, VLT 2805-2815 380-480 V. 195N 1900

NEMA 1-Klemmenabdeckung VLT 2822 200-240 V, VLT 2822-2840 380-480 V. 195N1901

NEMA 1-Klemmenabdeckung VLT 2840, VLT 2840 PD2 200-240 V, VLT 2855-2875 380-480 V. 195N1902

IP21-Abdeckplatte VLT 2803-2815 200-240 V, VLT 2805-2815 380-480 V. 195N2179

IP21-Abdeckplatte VLT 2822 200-240 V, VLT 2822-2840 380-480 V. 195N2180

IP21-Abdeckplatte VLT 2840 200-240 V, VLT 2822 PD2, VLT 2855-2875 380-480 V. 195N2181

IP21-Abdeckplatte VLT 2880-2882 380-480 V, VLT 2840 PD2. 195N2182

LCP 2-Bedieneinheit LCP 2 zur Programmierung des Frequenzumrichters. 175N0131

Kabel fiir LCP 2-Bedieneinheit Kabel vom LCP 2 zum Frequenzumrichter. 17520929

DeviceNet-Kabel Kabel zum DeviceNet-Anschluss. 195N3113

LCP 2 Fern-Einbausatz Fern-Einbausatz fir LCP 2 (inkl. 3-m-Kabel, ohne LCP 2). 17520850

LOP-Einheit (Local Operation Pad) Die LOP-Einheit kann zur Einstellung von Sollwert und Start/Stopp liber die [175N0128
Steuerklemmen verwendet werden.

MCT 10 Konfigurationssoftware. 130B1000

Tabelle 1.7 Zubehorliste

1.11 Bremswiderstande

1.11.1 Dynamische Bremse

Mit dem VLT 2800 kann die Qualitat der dynamischen Bremse in einer Anwendung auf 2 Arten verbessert werden: mithilfe
von Bremswiderstanden oder mithilfe der AC-Bremsfunktion.

Danfoss bietet ein umfassendes Programm an Bremswiderstanden fiir alle VLT 2800-Frequenzumrichter an.

Der Bremswiderstand belastet beim Bremsen als Verbraucher den Zwischenkreis, sodass die Bremsleistung vom Bremswi-
derstand aufgenommen werden kann.
Ohne Bremswiderstand steigt die Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichters ggf. weiter an, bis eine Sicherheitsab-

schaltung erfolgt. Bei Verwendung eines Bremswiderstands kann auch bei gro3en Lasten schnell gebremst werden, z. B. an

einem Forderband.

Danfoss hat ein Losung gewdhlt, bei der der Bremswiderstand nicht in den Frequenzumrichter integriert ist. Hierdurch
profitiert der Anwender von folgenden Vorteilen:

. Sie kdnnen die Zykluszeit des Widerstands entsprechend den Anforderungen auswéhlen.

. Die beim Bremsen erzeugte Warme kann aus dem Schaltschrank nach auflen abgeleitet werden, wo die Energie

genutzt werden kann.

. Bei den elektronischen Komponenten kommt es zu keiner Uberhitzung, auch bei Uberlast des Bremswiderstands.

Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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Die AC-Bremse ist eine integrierte Funktion, die fir
Anwendungen eingesetzt wird, in denen ein begrenztes
dynamisches Bremsen erforderlich ist. Die AC-
Bremsfunktion ermdglicht die Reduzierung der
Bremsleistung im Motor anstatt im Bremswiderstand. Die
Funktion ist flir Anwendungen bestimmt, bei denen das
erforderliche Bremsmoment weniger als 50 % des
Nennmoments betragt. Die AC-Bremsfunktion wird in
Parameter 400 Bremsfunktion ausgewahlt.

AWARNUNG

Verwenden Sie nicht die AC-Bremse, wenn das
erforderliche Bremsmoment mehr als 50 % des
Nennbremsmoments betrdgt. Es besteht die Gefahr von
Personenschiaden und Sachschdaden! Verwenden Sie in
solchen Fallen zur Gewéhrleistung der Sicherheit von
Personen und Anlagen einen Bremswiderstand.

1.11.2 Bremsenkonfiguration

Abbildung 1.9 zeigt eine Bremsenkonfiguration mit einem
Frequenzumrichter.

PSpitze,mech.

/r)mo’rorzo’g:I

I:>mo’ror'

175ZA096.12
Abbildung 1.9 Eine Bremsenkonfiguration mit einem Frequen-

zumrichter

Die in Abbildung 1.9 verwendeten Begriffe und Akronyme
werden auch in den folgenden Abschnitten verwendet.

PSpi’rze
VLT ltermo Pburchschn.
Ny =0,98 Ror
N UDC Rb,mux

1.11.3 Berechnung des Bremswiderstands

Das folgende Beispiel und die folgende Formel gelten nur
fur die VLT 2800-Serie.

Damit sichergestellt ist, dass der Frequenzumrichter beim
Bremsen des Motors nicht aus Sicherheitsgriinden
abschaltet, wird der Widerstandswert anhand der Spitzen-
bremswirkung und der Zwischenkreisspannung berechnet:

Upc:

PPEAK [Q]

Wie Sie sehen, hdngt der Bremswiderstand von der
Zwischenkreisspannung (UDC) ab.

Bei einem Frequenzumrichter mit einer Netzspannung von
3x380-480 V wird die Bremse bei 770 V (UDC) aktiviert; hat
der Frequenzumrichter eine Netzspannung von

3x200-240 V, wird die Bremse bei 385 V (UDC) aktiviert.
Der von Danfoss empfohlene Bremswiderstand (Rrec)
gewadbhrleistet, dass der Frequenzumrichter mit dem
maximal verfligbaren Bremsmoment (Mgg) bremst. Der
empfohlene Bremswiderstand ist in Kapitel 1.11.13 Bremswi-
derstéinde abgebildet.

Rrec berechnet als:

Rbr =

RREC = Upcz x 100 Q]

PMotor X M br (%) X NMotor X Ninv.

AWARNUNG

Stellen Sie sicher, dass der Bremswiderstand fiir
Spannungen von 850 V oder 430 V geeignet ist, wenn
Sie keine Danfoss-Bremswiderstande verwenden. Die
Verwendung ungeeigneter Bremswiderstande kann zu
Personenschaden bzw. zu einer Beschadigung der
Anlage fiihren!

Nmotor betragt in der Regel 0,90, und ninv betragt in der

Regel 0,98. Bei Frequenzumrichtern mit 400 V und 200 V
wird Rrec bei einem Bremsmoment von 160 % wie folgt
ausgedruickt:

420139
400 V RREC = “Phiotor [Q]
105035
2 VR =—>=1Q
00 REC PMotor (]

AVORSICHT

Der gewdhlte Bremswiderstand muss einen Ohmwert
haben, der mehr als 90 % des von Danfoss empfohlenen
Werts entspricht. Die Wahl eines geringeren Bremswi-
derstands kann zu einem Uberstrom fiihren, durch den
das Gerat zerstort werden kann.

MG27E403
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1.11.4 Berechnung der Bremsleistung

Achten Sie bei der Berechnung der Bremsleistung darauf,
dass der Bremswiderstand sowohl fiir die Durchschnitts-
leistung als auch fiir die Spitzenleistung geeignet ist. Die
Durchschnittsleistung wird durch die Dauer des Prozesses
bestimmt, d. h. durch die Dauer der Bremsenaktivierung im
Verhéltnis zur Gesamtdauer des Prozesses. Die Spitzen-
leistung wird durch das Bremsmoment festgelegt. Somit
muss der Bremswiderstand die wahrend des
Bremsvorgangs zugefiihrte Energie abfiihren.

Abbildung 1.10 zeigt das Verhaltnis zwischen der
Durchschnittsleistung und der Spitzenleistung.

,/PSpi'rze
P A %
(W]

PDurchschn.

\ >
— t[s]

175ZA094.11
Abbildung 1.10 Durchschnittsleistung und Spitzenleistung

1.11.5 Berechnung der Spitzenleistung des
Bremswiderstands

Ppeak, mec ist die Spitzenleistung, mit der die Motorwelle
gebremst wird. Diese wird wie folgt berechnet:

PMOTOR X MBR (%)

100 M
Ppeak ist der Begriff zur Beschreibung der Bremsleistung,
die beim Bremsen des Motors zum Bremswiderstand
abgefiihrt wird. Ppeak ist niedriger als Ppeak, mec, da die
Leistung aufgrund der Wirkungsgrade von Motor und
Frequenzumrichter reduziert wird. Die Spitzenwirkung wird
wie folgt berechnet:

PPEAK, MEC =

PMOTOR X MBR (%) X nFrequenzumrichter X n\MOTOR (]
100

Mit dem von Danfoss empfohlenen Bremswiderstand (Rrec)
ist sichergestellt, dass der Bremswiderstand an der
Motorwelle ein Bremsmoment von 160 % erzeugt.

PPEAK =

1.11.6 Berechnung der
Durchschnittsleistung am
Bremswiderstand

Die Durchschnittsleistung wird durch die Dauer des
Prozesses bestimmt, d. h. durch die Dauer der Bremsenak-
tivierung im Verhdltnis zur Gesamtdauer des Prozesses.
Der Arbeitszyklus fiir den Bremsvorgang wird wie folgt
berechnet:

7h x 100
Tp

Tp = Die Prozessdauer in Sekunden.

Tb = Die Bremsdauer in Sekunden.

Arbeits-— zyklus = [%]

Danfoss bietet Bremswiderstande mit unterschiedlichen
Arbeitszyklen bis 40 % an. Beispielsweise kdnnen Bremswi-
derstande bei einem Arbeitszyklus von 10 % Ppeak in 10 %
der Prozessdauer aufnehmen. Die verbleibenden 90 % der
Prozessdauer werden zur Ableitung Uberschiissiger Warme
genutzt.

Sie kénnen die Durchschnittsleistung bei einem Arbeits-
zyklus von 10 % wie folgt berechnen:

Pavg = Ppeak x 10% [W]
Sie kénnen die Durchschnittsleistung bei einem Arbeits-
zyklus von 40 % wie folgt berechnen:

Pavg = Ppeak x 40% [W]
Diese Berechnungen beziehen sich auf intermittierendes
Bremsen bei einer Prozessdauer von bis zu 120 s.

AVORSICHT

Uberschreitet die Prozessdauer 120 s, kann der
Widerstand iiberhitzen. Dies kann zu Beschadigungen an
der Anlage fiihren. Stellen Sie sicher, dass die
Prozessdauer 120 s nicht iiberschreitet.

1.11.7 Kontinuierliches Bremsen

Wahlen Sie fiir kontinuierliches Bremsen einen Bremswi-
derstand, dessen Dauerbremsleistung nicht tber der
Durchschnittsleistung Pavc des Bremswiderstands liegt.
Weitere Informationen erhalten Sie bei lhrem Danfoss-
Handler.

18 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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1.11.8 Gleichstrominduktionsbremsen

Wenn die dreiphasige Statorwicklung Gleichstrom erhalt,
wird ein stationdres Magnetfeld in der Statorbohrung
erzeugt, das wiederum eine Spannung in den Stdben des
Rotorkafigs induziert, solange der Rotor in Bewegung ist.
Da der elektrische Widerstand des Rotorkafigs duBerst
gering ist, kdnnen selbst kleine Induktionsspannungen
einen hohen Rotorstrom erzeugen. Dieser Strom erzeugt
eine starke Bremswirkung auf die Stdbe und somit auf den
Rotor. Bei abnehmender Geschwindigkeit sinkt die
Frequenz der induzierten Spannung und damit die
induktive Impedanz. Der ohmsche Widerstand des Rotors
wird zunehmend bestimmender und erhoht somit die
Bremswirkung bei abnehmender Drehzahl. Das erzeugte
Bremsmoment féllt kurz vor dem Stillstand jéh ab und
verschwindet véllig, sobald die Bewegung endet. Das
Gleichstrominduktionsbremsen ist daher nicht zum Halten
von Lasten geeignet.

1.11.9 AC-Bremsung

Wenn der Motor als Bremse fungiert, steigt die Zwischen-
kreisspannung, da Energie an den Zwischenkreis
zurilickgefuihrt wird. Das Funktionsprinzip der AC-Bremse
besteht darin, die Magnetisierung beim Bremsen zu
erhéhen und auf diese Weise die thermischen Verluste des
Motors zu steigern. Uber Parameter 144 Verst. AC-BR. in VLT
2800 kénnen Sie das Generatormoment einstellen, das auf
den Motor wirken kann, ohne dass die Zwischenkreis-
spannung den Warnpegel Ubersteigt.

Das Bremsmoment ist drehzahlabhdngig. Bei aktivierter AC-
Bremsfunktion und Parameter 144 Verst. AC-BR. = 1,3
(Werkseinstellung) kdnnen Sie mit etwa 50 % des
nominalen Drehmoments unterhalb 2/3 der Nenndrehzahl
sowie mit 25 % bei Nenndrehzahl bremsen. Bei niedrigen
Drehzahlen (unterhalb1/3 der Motornenndrehzahl) ist die
Funktion wirkungslos. Der Betrieb mit Parameter 144 Verst.
AC-BR. grof3er als 1,2 ist nur fiir ca. 30 Sekunden méglich.

Die Stromstdrke kann nicht von der Anzeige abgelesen
werden.

AVORSICHT

Wenn Sie den Wert in Parameter 144 Verst. AC-BR.
erhohen, erhoht sich auch gleichzeitig der Motorstrom
betrachtlich, wenn Generatorlasten wirken. Dies kann
Beschiadigungen an der Anlage verursachen. Andern Sie
den Parameter nur, wenn durch Messungen garantiert
ist, dass der Motorstrom in allen Betriebssituationen
niemals den zuldssigen Wert lberschreitet.

1.11.10 Optimales Bremsen mithilfe eines
Widerstands

Dynamisches Bremsen eignet sich zum Absenken der
maximalen Drehzahl auf eine bestimmte Frequenz. Unter
dieser Frequenz miissen Sie die DC-Bremse entsprechend
den Anforderungen anwenden. Die effizienteste
Maoglichkeit dafiir besteht darin, eine dynamische mit einer
DC-Bremse zu kombinieren, wie in Abbildung 1.11 gezeigt.

flHz]

501

175ZAD93.10

Dynamisches Bremsen

DC—Bremsung

te
Abbildung 1.11 Kombination einer dynamischen mit einer DC-
Bremse

Beim Wechsel von der dynamischen zur DC-Bremse kommt
es zu einem kurzen Zeitraum (2 bis 6 ms) mit sehr
geringem Bremsmoment.

Berechnung der optimalen Einschaltfrequenz der DC-
Bremse:

Schlupf S = ”On;o”” % 100 [%]

Synchron- drehzahl no = % [1/ min]
f = Frequenz

p = Anzahl der Polpaare

nn = Rotordrehzahl

DC-— Bremse Ein- schalt- frequenz = 2 x = x f [HZ]

100
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1.11.11 Anschlusskabel fiir Bremse

Max. Lange [m]: 20 m

Verwenden Sie ein abgeschirmtes Verbindungskabel zum
Bremswiderstand. SchlieBen Sie die Abschirmung mit
Kabelschellen an der leitfahigen Rickwand des Frequen-
zumrichters und am Metallgehduse des Bremswiderstands
an.

HINWEIS

Wen keine Danfoss-Bremswiderstande verwendet
werden, besteht die Gefahr von Beschadigungen an der
Anlage. Stellen Sie in diesem Fall sicher, dass der
verwendete Bremswiderstand induktionsfrei ist.

1.11.12 Schutzfunktionen wahrend der
Installation

AWARNUNG

Vermeiden Sie bei der Installation eines Bremswi-
derstands Uberlasten. Die von einem Bremswiderstand
erzeugte Warme kann eine Brandgefahr darstellen.

HINWEIS!

Der Bremswiderstand muss zur Eindammung der
Brandgefahr auf einem nicht entflammbaren Material
installiert werden.

Installieren Sie zum Schutz der Installation ein thermisches
Relais, das den Frequenzumrichter bei zu hohem
Bremsstrom abschaltet. Flatpack-Widerstande sind selbst-
schitzend.

Berechnen Sie den eingestellten Bremsstrom des
thermischen Relais anhand der folgenden Formel:

Pavg
RBremswiderstand
Ror ist der Wert des aktuellen Bremswiderstands, der in
Kapitel 1.11.3 Berechnung des Bremswiderstands berechnet
wird. Abbildung 1.12 zeigt eine Installation mit einem
thermischen Relais.

Itherm Relais = 4/

Der eingestellte Bremsstrom des thermischen Relais fiir
Danfoss 40%-Bremswiderstdnde wird in
Kapitel 1.11.13 Bremswiderstdinde eingestellt.

L1
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Abbildung 1.12 Frequenzumrichter mit Bremswiderstand und
Thermoschalter

Einige der Danfoss-Bremswiderstande verfligen tiber einen
Thermoschalter (siehe Kapitel 1.11.13 Bremswiderstdnde). Bei
diesem Schalter handelt es sich um einen Offner (NC), der
zum Beispiel zur Freilaufstoppreversierung zwischen
Klemme 12 und 27 verwendet werden kann. Ist der
Thermoschalter gedffnet, befindet sich der Frequenzum-
richter im Freilauf.

AVORSICHT

Der Thermoschalter ist keine Schutzvorrichtung.
Verwenden Sie zum Schutz von Personen und Anlagen
vor Brand und Uberhitzung einen Thermoschalter, wie in
Abbildung 1.12 gezeigt.
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1.11.13 Bremswiderstande

VLT-Typ Pmotor Rmin Rrec Pb, cont. Thermorelais Bestellnr. Kabelquerschnitt
[kw] Q1 [0]] kW] [A] [mm?]
2803 (200 V) 0,37 275 300 0,2 0,8 175U3096 1,5
2805 (200 V) 0,55 185 200 0,2 0,9 175U3008 1,5
2807 (200 V) 0,75 135 145 0,3 13 175U3300 1,5
2811 (200 V) 1,1 91 100 0,45 2 175U3301 1,5
2815 (200 V) 1.5 66 70 0,57 2,7 175U3302 1,5
2822 (200 V) 2,2 44 48 0,96 4,2 175U3303 1,5
2840 (200 V) 3,7 22 27 1.4 6,8 175U3305 1,5
2805 (400 V) 0,55 747 850 0,2 0,5 175U3308 1,5
2807 (400 V) 0,75 558 630 0,3 0,7 175U3309 1,5
2811 (400 V) 1.1 370 410 0,45 1 175U3310 1,5
2815 (400 V) 1.5 260 270 0,57 1.4 175U3311 1,5
2822 (400 V) 2,2 185 200 0,96 2,1 175U3312 1,5
2830 (400 V) 3 135 145 113 2,7 175U3313 1,5
2840 (400 V) 4 929 110 1.7 3,7 175U3314 1,5
2855 (400 V) 55 74 80 2,2 5 175U3315 1,5
2875 (400 V) 7,5 52 56 3,2 71 175U3316 1,5
2880 (400 V) 1 35 38 5,0 11,5 175U3236 1,5
2881 (400 V) 15 26 28 6,0 14,7 175U3237 2,5
2882 (400 V) 18,5 21 22 8,0 19,1 175U3238 4
Tabelle 1.8 Bremswiderstande fiir vertikales Bremsen - 40 % Arbeitszyklus
VLT-Typ Pmotor Rmin Rrec Pb, cont. Bestellnr. Kabelquerschnitt
[kw] [Ql Q1 [kw] [mm?]
2803 (200 V) 0,37 275 300 0,1 175U3006 1,5
2805 (200 V) 0,55 185 200 0,1 175U3011 1,5
2807 (200 V) 0,75 135 145 0,1 175U3016 1,5
2811 (200 V) 11 91 100 0,1 175U3021 1,5
2815 (200 V) 1,5 66 70 0,2 175U3026 1,5
2822 (200 V) 2,2 44 48 0,2 175U3031 1,5
2840 (200 V) 3,7 22 27 0,36 175U3326 1,5
2805 (400 V) 0,55 747 850 0,1 175U3001 1,5
2807 (400 V) 0,75 558 630 0,1 175U3002 1,5
2811 (400 V) 1,1 370 410 0,1 175U3004 1,5
2815 (400 V) 1,5 260 270 0,2 175U3007 1,5
2822 (400 V) 2,2 185 200 0,2 175U3008 1,5
2830 (400 V) 3 135 145 0,3 175U3300 1,5
2840 (400 V) 4 929 110 0,45 175U3335 1,5
2855 (400 V) 55 74 80 0,57 175U3336 1,5
2875 (400 V) 7,5 52 56 0,68 175U3337 1,5
2880 (400 V) 1 35 38 1,1 175U3338 1,5
2881 (400 V) 15 26 28 14 175U3339 1,5
2882 (400 V) 18,5 21 22 1,7 175U3340 1,5

Tabelle 1.9 Bremswiderstande - Horizontales Bremsen - 10 % Arbeitszyklus
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Pmotor NennmotorgréBe fir VLT-Typ

Rmin Zulassiger Mindestwert des Bremswiderstands

Rrec Empfohlener Bremswiderstand (Danfoss)

Pb, cont. Kontinuierliche Bremsleistung

Thermorelais Bremsstromeinstellung des Thermorelais

Bestellnummer Bestellnummern fiir Danfoss-Bremswiderstdnde

Kabelquerschnitt Empfohlener Mindestwert auf Grundlage des PVC-isolierten Kupferkabels. 30 °C Umgebungstem-
peratur mit normaler Warmeabgabe

Tabelle 1.10 Definition der Variablen

1.12 LCP-Betrieb
1.12.1 Bedieneinheit

An der Vorderseite des Frequenzumrichters befindet sich eine Bedieneinheit,

195NAQ08.11

3 O ALARM O WARNING O ON

STOP

A RESET

Abbildung 1.13 Bedieneinheit

Die Bedieneinheit ist in vier Funktionsgruppen unterteilt:

1. 6-stellige LED-Anzeige.

2 Tasten zur Anderung der Parameter und Umstellung der Anzeigefunktion.
3. Kontroll-Anzeigen.
4

Tasten zur lokalen Bedienung.

Alle Daten werden in einer 6-stelligen LED-Anzeige angezeigt, sodass im Normalbetrieb ein Betriebsdatenelement angezeigt
wird. Zur Ergdnzung der Anzeige gibt es 3 Kontrollleuchten fiir Netzversorgung (Ein), Warnung (Warnung) und Alarm
(Alarm). Die meisten Parametereinstellungen des Frequenzumrichters kdnnen sofort liber die Bedieneinheit gedandert
werden, wenn die Funktion nicht tiber den Parameter 018 Programmiersperre als [1] Gesperrt festgelegt wurde.
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1.12.2 Steuertasten

[Quick Menu]

[Quick Menu] ermdglicht den Zugriff auf die fur das Quick-
Meni verwendeten Parameter.

Die Taste [Quick Menu] wird auch verwendet, wenn eine
Anderung eines Parameterwerts nicht umgesetzt werden
soll.

Siehe auch [Quick Menu] + [+].

[Change Data]

[Change Data] wird zum Andern einer Einstellung
verwendet.

Die Taste [Change Data] wird auch zur Bestdtigung einer
Parametereinstellungsanderung verwendet.

[+1/[-]

[+]/[-] werden zur Auswahl von Parametern und zur
Anderung von Parameterwerten verwendet.

Diese Tasten werden auch im Anzeigemodus zur Auswahl
der Anzeige eines Betriebswerts verwendet.

[Quick Menu] und [+]

Die Tasten [Quick Menu] und [+] miissen gleichzeitig
gedriickt werden, um den Zugriff auf alle Parameter zu
ermdglichen. Siehe Meniimodus.

[Stop/Reset]

[Stop/Reset] dient zum Anhalten des angeschlossenen
Motors oder zum Zuriicksetzen des Frequenzumrichters
nach einer Abschaltung.

Kann Uber Parameter 014 Hand-Stop/Reset als [1] Aktiv oder
[0] Nicht aktiv festgelegt werden. Im Anzeigemodus blinkt
die Anzeige, wenn die Stoppfunktion aktiviert ist.

HINWEIS

Wenn die Taste [Stop/Reset] in Parameter 014 Hand-Stop/
Reset auf [0] Nicht aktiv eingestellt ist und es keinen
Stoppbefehl lber die Digitaleingdange oder die serielle
Schnittstelle gibt, kann der Motor nur durch Trennen der
Netzspannung des Frequenzumrichters angehalten
werden.

[Start]

[Start] dient zum Starten des Frequenzumrichters. Die
[START]-Taste ist immer aktiv, kann aber keinen
Stoppbefehl Gberschreiben.

1.12.3 Manuelle Initialisierung

Fiihren Sie die folgenden Schritte durch, um den Frequen-
zumrichter manuell zu initialisieren.

1. Trennen Sie die Netzspannung.

2. Halten Sie die Tasten [Quick Menul], [+] und
[Change Data] gedriickt und schlieBen Sie die
Netzspannung an.

3. Lassen Sie die Tasten los.

Der Frequenzumrichter ist nun mit den Werkseinstellungen
programmiert.

1.12.4 Displayanzeigestatus
Displayanzeige

Abbildung 1.14 Normalbetriebanzeige

Im Normalbetrieb kann kontinuierlich ein Betriebsdaten-
element nach Wahl des Bedieners angezeigt werden.
Driicken Sie die Tasten [+/-], um folgende Optionen im
Anzeigemodus auszuwdhlen:

. Ausgangsfrequenz [Hz]

. Ausgangsstrom [A]

. Ausgangsspannung [V]

. Zwischenkreisspannung [V]

. Ausgangsleistung [kW]

. Skalierte Ausgangsfrequenz fout X p008

Abbildung 1.15 Anzeige des Menliimodus

Meniimodus

Driicken Sie gleichzeitig [Quick menu] und [+], um in den
Menimodus zu wechseln.

Im Meniimodus kdnnen die meisten Frequenzumrichterpa-
rameter gedndert werden. Bldttern Sie mit den Tasten [+/-]
durch die Parameter. Wahrend Sie im Meniimodus blattern,
blinkt die Parameternummer.

Abbildung 1.16 Meniimodusanzeige

MG27E403
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Auf dem Display wird angezeigt, dass die Einstellung in
Parameter 102 Motorleistung Pun 0,75 betragt. Driicken Sie
zum Andern des Werts 0,75 zunéchst die Taste [Change
Data]; dndern Sie anschlieBend die Tasten [+/-] zum
Andern des Parameterwerts.

Abbildung 1.17 Parameteranzeige Beispiel 1

Wenn fir einen bestimmten Parameter rechts in der
Anzeige 3 Punkte angezeigt werden, hat der Parame-
terwert mehr als 3 Stellen. Driicken Sie [Change Data], um
den Wert anzuzeigen.

Abbildung 1.18 Parameteranzeige Beispiel 2

Das Display zeigt an, dass in Parameter 128 Thermischer
Motorschutz [2] Thermistorabschaltung ausgewahlt wurde.

Quick-Menii

Abbildung 1.19 Quick-Menii-Anzeige

Driicken Sie die Taste [Quick Menu], um die 12 wichtigsten
Parameter des Frequenzumrichters aufzurufen. Nach der
Programmierung ist der Frequenzumrichter in den meisten
Fallen betriebsbereit. Wenn die Taste [Quick menu] im
Anzeigemodus gedriickt wird, wird das Quick-Menii
gestartet. Scrollen Sie mit den Tasten [+/-] durch das
Quick-Meni und @ndern Sie die Datenwerte, indem Sie
zuerst die Taste [Change Data] driicken und dann den
Parameterwert mit den Tasten [+/-] dndern.

Die Quick-Meni-Parameter sind:

. Parameter 100 Konfiguration

. Parameter 107 Drehmomentkennlinie

. Parameter 102 Motorleistung Pu,n

. Parameter 103 Motorspannung Uun

. Parameter 104 Motorfrequenz fun

. Parameter 705 Motorstrom Iun

. Parameter 106 Motornenndrehzahl nyn

. Parameter 107 Automatische Motoranpassung

. Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax

. Parameter 203 Sollwertbereich

. Parameter 204 Minimaler Sollwert Refyin
. Parameter 205 Maximaler Sollwert Refuax
. Parameter 207 Rampenzeit Auf

. Parameter 208 Rampenzeit Ab

. Parameter 002 Betriebsart (Ort/Fern)

. Parameter 003 Ortsollwert

Die Parameter 102-106 kbénnen vom Typenschild des
Motors abgelesen werden.

1.12.5 Hand Auto

Im Normalbetrieb befindet sich der Frequenzumrichter in
der Betriebsart Auto, wobei das Sollwertsignal analog oder
digital von auBlen Uber die Steuerklemmen gegeben wird.
Im Hand-Betrieb hingegen kann das Sollwertsignal lokal
Uber die Bedieneinheit gegeben werden.

An den Steuerklemmen bleiben die folgenden Steuer-
signale wirksam, wenn der Hand-Betrieb aktiviert ist:

. Hand-Start (LCP2)

. Off Stop (LCP2)

. Auto Start (LCP2)

. Reset

. Motorfreilaufstopp invers
. Reset und Freilaufstopp invers
. Schnellst.rampe (inv)

. Stopp (invers)

. Reversierung

. DC-Bremse invers

. Satzanwahl LSB

. Satzanwahl MSB

. Thermistor

. Praz. Stopp invers

. Praziser Stopp/Start

. Festdrz. JOG

. Stoppbefehl (iber serielle Schnittstelle

Driicken Sie die Taste [Change Data] im Anzeigemodus,
um den Modus des Frequenzumrichters umzuschalten.

CHANGE => || L
DATA T

Abbildung 1.20 Modusschalter
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Blattern Sie nach unten/oben, um auf Hand-Betrieb

umzuschalten.
_ [
@ =>

Abbildung 1.21 Umschalten auf Hand-Betrieb

Befindet sich der Frequenzumrichter im Hand-Betrieb,
entspricht die Anzeige

I
N A
Abbildung 1.22 der Anzeige des Hand-Betriebs,

und der Sollwert kann Uber die folgenden Tasten gedndert

N

Abbildung 1.23 Andern des Sollwerts

HINWEIS!

Parameter 020 kann die Modusauswahl blockieren.

1.12.6 Automatische Motoranpassung

Die automatische Motoranpassung (Automatic Motor
Tuning, AMT) wird wie folgt durchgefiihrt:

1. Wahlen Sie in Parameter 107 Automatische
Motoranpassung den Datenwert [2] Optimierung
an (AMT Start). Nun blinkt die ,107”, die ,2” blinkt
nicht.

2. Dricken Sie [Start], um AMT zu aktivieren. Nun
blinkt die ,107” und die Bindestriche bewegen
sich im Datenwertfeld von links nach rechts.

3. Wenn ,107" noch einmal mit dem Datenwert [0]
Optimierung aus angezeigt wird, ist AMT
abgeschlossen. Driicken Sie [Stop/Reset], um die
Motordaten zu speichern.

4, »107" blinkt weiterhin mit dem Datenwert [0]
Optimierung aus.
HINWEIS

VLT 2880-2882 verfiigt liber keine AMT-Funktion.

1.13 LCP 2-Bedieneinheit
1.13.1 EinflUhrung

195NA079.10

2 DISPLAY QUICK
STATUS MENU

CHANGE [ CANCEL
DATA
4 OALARM

A
STOP FWD.
5 RESET JOG REV. B START

OWARNING  OON

Abbildung 1.24 LCP 2-Bedieneinheit

Der Frequenzumrichter kann in Kombination mit einer LCP-
Bedieneinheit (LCP 2) verwendet werden. Die LCP 2-
Bedieneinheit verfiigt tiber eine vollstandige
Bedienoberflache zur Bedienung und Programmierung des
Frequenzumrichters. Die LCP 2-Bedieneinheit kann mit
einem Zubehor-Einbausatz in einem Abstand von bis zu

3 m zum Frequenzumrichter installiert werden, z. B. an
einer Schaltschranktr.

Die Bedieneinheit ist in flinf Funktionsgruppen unterteilt:
1. Display
2 Tasten zum Umschalten der Anzeigefunktion
3 Tasten zum Andern der Programmparameter
4. Anzeigeleuchten
5

Tasten fir die Hand-Steuerung
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Alle Daten werden in einer 4-stelligen alphanumerischen
Anzeige angezeigt, die im Normalbetrieb kontinuierlich vier
Betriebsdatenelemente und drei Betriebsarten anzeigt. Bei
der Programmierung werden alle erforderlichen Informa-
tionen fur eine schnelle, effiziente Parametereinstellung
des Frequenzumrichters angezeigt. Zur Ergdnzung der
Anzeige gibt es 3 Kontrollleuchten fiir Spannung (Ein),
Warnung (Warnung) und Alarm (Alarm). Alle Parameterein-
stellungen des Frequenzumrichters kénnen sofort tber die
Bedieneinheit gedndert werden, wenn die Funktion nicht
Uber den Parameter 018 Programmiersperre als [1] Gesperrt
festgelegt wurde.

1.13.2 Steuertasten zur
Parametereinstellung

Die Steuertasten sind nach Funktionen aufgeteilt. Die
Tasten zwischen der Displayanzeige und den LED-Anzeigen
dienen zur Programmierung von Parametersatzen. Hierzu
gehort auch die Wahl der Displayanzeige im Normal-
betrieb.

[Display/Status]

[Display/Status] dient zur Wahl der Displayanzeige. Sie
kdonnen damit aus dem Quick-Menil oder dem Meniimodus
schnell zurilick zur Standardanzeige wechseln.

[Quick Menu]

[Quick Menu] ermdglicht den Zugriff auf die fur das Quick-
Meni verwendeten Parameter. Sie konnen zwischen dem
Quick-Men(i-Modus und dem Meniimodus wechseln.

[Menu]
[Menu] bietet Zugriff auf alle Parameter. Sie kdnnen
zwischen Menimodus und Quick-Meniimodus umschalten.

[Change Datal

Driicken Sie die Taste [Change Data], um einen Parameter
zu andern, der im Menimodus oder Quick-Menliimodus
ausgewahlt wurde.

[Cancel]
[Cancel] wird verwendet, wenn eine Anderung am
ausgewahlten Parameter nicht implementiert wird.

[OK]
Driicken Sie [OK], um eine Anderung des ausgewihlten
Parameters zu bestatigen.

[+1/[-]

Driicken Sie [+/-], um Parameter auszuwahlen und Parame-
terwerte zu andern.

Diese Tasten werden auch im Anzeigemodus zur Auswahl
der Anzeigen von Betriebsvariablen verwendet.

[«][»]

Wahlen Sie Uber die Tasten [ ][] Parametergruppen aus
und bewegen Sie mit diesen Tasten auch den Cursor zur
Anderung numerischer Werte.

DISPLAY
STATUS

QUICK MENU
MENU
CANCEL

175ZA020.10

CHANGE
DATA

e
=1

Abbildung 1.25 Steuertasten zur Parametereinstellung

1.13.3 Anzeigeleuchten

Im unteren Bereich der Bedieneinheit befinden sich eine
rote Alarmleuchte, eine gelbe Warnleuchte und eine griine
Spannungsanzeigeleuchte.

Uberschreiten bestimmte BetriebsgréBen vorgegebene
Grenzen, leuchtet die Alarm- und/oder Warnleuchte auf,
wahrend ein Status- oder Alarmtext in der Anzeige
angezeigt wird.

1752A022.11
| OALARM OWARNING (OON |
Rot Gelb Griin

Abbildung 1.26 Anzeigeleuchten

HINWEI

Die Spannungsanzeigeleuchte leuchtet, wenn eine
Spannungsversorgung an den Frequenzumrichter
angeschlossen ist.

26 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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1.13.4 Hand-Steuerung

[Stop/Reset]

Driicken Sie [Stop/Reset] zum Stoppen des
angeschlossenen Motors oder zum Quittieren des Frequen-
zumrichters nach einer Abschaltung. Er kann tber
Parameter 014 Ort Stopp auf aktiv oder inaktiv eingestellt
werden. Wenn ein Stopp aktiviert ist, blinkt Displayzeile 2.

AVORSICHT

Stellen Sie die Taste [Stop/Reset] nicht auf inaktiv, wenn
keine externe Stoppfunktion ausgewabhlt ist. Ist die Taste
inaktiv und ist keine externe Stoppfunktion gewahlt,
kann der Motor nur durch Trennen der Spannungsver-
sorgung zum Motor oder Frequenzumrichter gestoppt
werden. Wird ein Motor nicht rechtzeitig gestoppt, kann
dies zu Personen- und Gerateschdden fiihren.

[Jog]

Durch Driicken der Taste [Jog] wird die Ausgangsfrequenz
auf eine voreingestellte Frequenz geandert. Verwenden Sie
Parameter 015 Ort-JOG, um diesen Wert auf aktiv oder
inaktiv zu stellen.

[Fwd/Rev]

Driicken Sie die Taste [Fwd/Rev] zur Anderung der
Motordrehung, die durch den Pfeil im Display angezeigt
wird. Diese Funktion kann (iber den Parameter 016 Hand-
Reversierung aktiviert oder deaktiviert werden. Die Taste
[Fwd/Rev] ist nur aktiv, wenn Parameter 002 Betriebsart
(Ort/Fern) auf [1] Ort-Betrieb (ORT) eingestellt ist.

[Start]

Driicken Sie [Start] zum Starten des Frequenzumrichters.
Die Taste ist immer aktiv, kann aber keinen Stoppbefehl
Uberschreiben.

AN
STOP FWD.
RESETES JOG REV. B START

195NA125.10

Abbildung 1.27 Tasten fiir die Hand-Steuerung

Wenn die lokalen Steuertasten deaktiviert sind, werden sie

aktiviert, sobald der Frequenzumrichter tGber Parameter 002
Betriebsart (Ort/Fern) auf Ort-Betrieb (ORT) oder Fern-Betrieb

(FERN) eingestellt wird. Eine Ausnahme stellt [Fwd/Rev] dar,
das nur bei Ort-Steuerung aktiv ist.

1.13.5 Angezeigte Datenelemente

VAR 1.1 VAR 1.2 VAR 1.3

OL'ELLVYNS6 L

URR 2 1

STATUS

Abbildung 1.28 Anzeigemodus

Im Normalbetrieb konnen optional bis zu 4 verschiedenen
Anzeigedatenelemente fortlaufend angezeigt werden: 1,1,
1,2, 1,3 und 2. Der vorhandene Betriebsstatus oder die
ausgegebenen Alarme und Warnungen werden in Form
einer Zahl in Zeile 2 angezeigt.

Wenn Alarme auftreten, werden diese mit beschreibendem
Text in den Zeilen 3 und 4 angezeigt.

Eine blinkende Warnung erscheint in Zeile 2 mit
erkldarendem Text in Zeile 1. Der aktive Parametersatz
erscheint im Display.

Der Pfeil zeigt die gewahlte Drehrichtung an. Hier zeigt der
Frequenzumrichter an, dass er Uber ein aktives Reversie-
rungssignal verfligt. Der Korper des Pfeils verschwindet,
wenn ein Stoppbefehl ausgegeben wird oder wenn die
Ausgangsfrequenz unter 0,1 Hz absinkt.

In der unteren Zeile wird der Zustand des Frequenztrans-
formators angezeigt. Die Bildlaufleiste zeigt an, welche
Betriebswerte in den Zeilen 1 und 2 im Anzeigemodus
angezeigt werden kdnnen. Nehmen Sie Uber die Tasten [+]
und [-] Anderungen vor.

Betriebsdaten Einheit
Resultierender Sollwert [%]
Resultierender Sollwert [Einheit]
Istwert [Einheit]
Ausgangsfrequenz [Hz]
Ausgangsfrequenz x Skalierung [-]
Motorstrom [A]
Drehmoment [%)]
Leistung [kwW]
Leistung [hp]
Motorspannung \
Zwischenkreisspannung [Vl
Thermische Motorbelastung [%)]
Thermische Belastung [%]
Motorlaufstunden [Stunden]
Digitaleingang [binar]
Pulssollwert [Hz]
Externer Sollwert [%]
Zustandswort [Hex]
Kihlkérpertemperatur [°cl
Alarmwort [Hex]
Steuerwort [Hex]
Warnwort [Hex]
Erweitertes Zustandswort [Hex]
Analogeingang 53 V]
Analogeingang 60 [mA]

Tabelle 1.11 Betriebsdatenelemente
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3 Betriebsdatenelemente kdnnen in der ersten Displayzeile
und eine Betriebsvariable in der zweiten Displayzeile
angezeigt werden. Dies wird Uber die Parameter 009-012
Displayanzeige programmiert.

1.13.6 Displayanzeigen

In diesem Thema werden die 4 Anzeigemodi beschrieben,
die das LCP Bedienteil unterstiitzt.

Anzeigemodus |
Dieser Anzeigemodus erscheint standardmaBig nach
Inbetriebnahme oder Initialisierung.

FREGUEHNZ

8.8 Hz %

EETRIEE

Abbildung 1.29 Anzeigemodus |

Zeile 2 enthalt den Datenwert eines Betriebsdatene-
lements, und Zeile 1 enthdlt einen Text, der Zeile 2
beschreibt. In diesem Beispiel wurde in Parameter 009
GroRe Displayanzeige [4] Frequenz als Anzeige ausgewahlt.
Im Normalbetrieb kann Uber die Tasten [+]/[-] sofort eine
andere Variable eingegeben werden.

Anzeigemodus Il
Driicken Sie [Display/Status], um zwischen den
Anzeigemodi | und Il umzuschalten.

24,3% 38,2% 13,8A

56,8 Hz %

BETRIEE

Abbildung 1.30 Anzeigemodus Il

In diesem Modus werden alle Datenwerte fiir 4 Betriebsda-
tenelemente mit allen betreffenden Einheiten angezeigt.
Im Beispiel wurde Folgendes ausgewahlt: Frequenz,
Sollwert, Drehmoment und Strom als Anzeige in der ersten
und zweiten Zeile.

Anzeigemodus llI

Dieser Anzeigemodus wird gestartet, so lange Sie die Taste
[Display/Status] driicken. Wird die Taste losgelassen, wird
in den Anzeigemodaus Il zurlickgeschaltet, sofern die Taste
nicht kirzer als ca. 1 s gedriickt wird. In diesem Fall
schaltet das System zurlick in Anzeigemodus |.

REF%X MOMEMTX STROM

J8. 8 Hz ¢

BETRIEE

Abbildung 1.31 Anzeigemodus llI

Zeigt die Parameternamen und Einheiten fir die
Betriebsdaten in der ersten und zweiten Zeile an. Zeile 2
im Display bleibt unverdndert.

Anzeigemodus IV

Dieser Anzeigemodus kann wahrend des Betriebs gestartet
werden, wenn eine Anderung in einer anderen Konfigu-
ration vorgenommen werden muss, ohne dass der
Frequenzumrichter gestoppt wird. Aktivieren Sie diese
Funktion Uber den Parameter 005 Programmierungssatz.

24,3% 3I@,2% 13,8A

58,8 Hz &

EETRIEE

Abbildung 1.32 Anzeigemodus IV

Der Programm-Satz mit der Nummer 2 blinkt rechts neben
dem aktiven Parametersatz.

1.13.7 Parametereinstellung

Auf den umfassenden Arbeitsbereich eines Frequenzum-
richters kann Uber zahlreiche Parameter zugegriffen
werden, wodurch die Funktionalitat fiir bestimmte
Anwendungen angepasst werden kann. Fir eine bessere
Ubersicht (iber die zahlreichen Parameter stehen 2
Programmiermodi zur Verfligung: der Meniimodus und der
Quick-Meni-Modus. Im Meniimodus haben Sie Zugriff auf
alle Parameter. Im Quick-Menl-Modus wird der Benutzer
durch die Parameter gefiihrt, wodurch der Frequenzum-
richter in den meisten Féllen gemaR der vorgenommenen
Konfiguration in Betrieb genommen werden kann.
Ungeachtet des Programmiermodus kénnen Sie einen
Parameter sowohl im Meniimodus als auch im Quick-
Menu-Modus dndern.

28 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.

MG27E403



Darfits

Einleitung zu VLT 2800

Projektierungshandbuch

Vergleich der Struktur von Quick-Menii-Modus und
Meniimodus

Jeder Parameter hat einen Namen und ist einer Nummer
zugeordnet, die unabhédngig vom Programmiermodus
gleich ist. Im Menliimodus werden die Parameter in
Gruppen unterteilt, wobei die erste Ziffer der Parame-
ternummer die Gruppennummer des jeweiligen Parameters
angibt.

. Driicken Sie die Taste [Quick Menu], um die
wichtigsten Parameter des Frequenzumrichters
aufzurufen. Nach der Programmierung ist der
Frequenzumrichter in den meisten Fallen
betriebsbereit. Navigieren Sie mit den Tasten
[+)/[-] durch das Quick-Meni und dndern Sie die
Datenwerte durch Driicken der Tasten [Change
Data] und [OK].

. Der Meniimodus ermdglicht bei Bedarf die
Auswahl und Anderung aller Parameter. Einige
Parameter kdnnen jedoch je nach der Auswahl in
Parameter 100 Konfiguration ausgegraut sein.

1.13.8 Quick-Menu mit LCP 2-Bedieneinheit

Driicken Sie die Taste [QUICK MENU], um die Kurz-
Inbetriebnahme zu starten, wodurch folgende Werte
angezeigt werden:

GUICK MEMU X WOH Y

288 Hz 7

B@1 SPREACHE
DEUTSCH

Abbildung 1.33 Quick-Menii-Anzeige

Im unteren Bereich des Displays werden Parameternummer
und -name sowie Status/Wert des ersten Parameters unter
dem Quick-Menii angezeigt. Beim ersten Driicken der Taste
[QUICK MENU] nach dem Einschalten der Einheit beginnt
die Anzeige immer bei Pos. 1.

Siehe Tabelle 1.12 flr Positionen und die entsprechenden
Parameter.

Pos. Parameter-Nr. Einheit
1 001 Sprache

2 102 Motorleistung [kW1]
3 103 Motorspannung W

4 104 Motorfrequenz [HZ]

5 105 Motorstrom [A]

6 106 Motornenndrehzahl [UPM]
7 107 AMT

8 204 Minimaler Sollwert [Hz]

9 205 Maximaler Sollwert [Hz]
10 207 Rampenzeit auf [s]

11 208 Rampenzeit ab [s]

12 002 Betriebsart (Ort/Fern)

13 003 Ortsollwert [Hz]

Tabelle 1.12 Parameter und Positionen

1.13.9 Parameterauswahl

Driicken Sie [Menu] zum Starten des Meniimodus,
wodurch die folgende Anzeige im Display erscheint:

FREGUEHMZ

28,8 Hz ¢

@ UOR ORT/AHZEIGE

Abbildung 1.34 Meniimodusanzeige

Zeile 3 im Display zeigt Nummer und Name der Parameter-
gruppe an.

Im Menlimodus sind die Parameter in Gruppen unterteilt.
Die Auswahl der Parametergruppe erfolgt liber die Tasten
[<>].

Die folgenden Parametergruppen stehen zur Verfiigung:

Gruppen-Nr. Parametergruppe

0 Bedienung und Anzeige
1 Motoranpassung

2 Soll- und Grenzwerte

3 Ein- und Ausgénge

4 Sonderfunktionen

5 Serielle Schnittstelle

6 Technische Funktionen

MG27E403
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Bei der Auswahl der erforderlichen Parametergruppe
konnen Sie den Parameter Uber die Tasten [+]/[ -]
auswabhlen:

FREERUEHMZ

J8.8 Hz ¢

881 SPREACHE
DEUTSCH

Abbildung 1.35 Wahlen Sie einen Parameter

Die dritte Zeile des Displays zeigt Parameternummer und -
namen, wahrend Status/Wert des gewahlten Parameters in
Zeile 4 angezeigt wird.

Andern von Daten

Unabhéngig davon, ob ein Parameter im Quick-Men-
Modus oder im Meniimodus ausgewdhlt wird, ist das
Verfahren zum Andern von Daten identisch. Driicken Sie

[Change Datal, um den gewahlten Parameter entsprechend

dem blinkenden Element in Zeile 4 zu andern. Das
Verfahren zum Andern der Daten richtet sich danach, ob
der ausgewahlte Parameter einen numerischen Datenwert
oder einen Textwert enthalt.

Andern eines Datenwerts

Handelt es sich bei dem gewdhlten Parameter um einen
Textwert, so andern Sie diesen Textwert liber die Navigati-
onstasten [+] oder [-].

FRERUEHMZ

28,8 Hz

B@1 SPREACHE
DEUTSCH

Abbildung 1.36 Andern eines Datenwerts

Die untere Displayzeile zeigt den eingegebenen (gespei-
cherten) Wert an, wenn dieser bestétigt wird [OK].

Andern eines numerischen Datenwerts

Wenn der gewdhlte Parameter durch einen numerischen
Datenwert dargestellt wird, wéahlen Sie mit den Tasten [«]
oder [P ] eine Ziffer.

FRERUEHZ

28,8 Hz 5

138 START FRER
Gl 8 HZ

Abbildung 1.37 Andern eines numerischen Datenwerts - |

Die gewahlte Ziffer kann dann mit den Tasten [+] und [-]
stufenlos gedndert werden:

FREGUEHMZ

28,8 Hz

138 START FREQ
Bo, 8 HZ

Abbildung 1.38 Andern eines numerischen Datenwerts - II

Die gewahlte Ziffer wird dadurch angezeigt, dass sie blinkt.
Die untere Displayzeile zeigt den eingegebenen (gespei-
cherten) Datenwert beim Bestdtigen mit [OK].

1.13.10 Manuelle Initialisierung

HINWEI.

Eine manuelle Initialisierung ist an der LCP 2-Bedien-
einheit nicht moglich. Fihren Sie liber Parameter 620
Betriebsart eine Initialisierung durch.

Die folgenden Parameter werden bei der Initialisierung
Uber den Parameter 620 Betriebsart nicht auf 0 eingestellt.

. Parameter 500 Adresse

. Parameter 507 Baudrate

. Parameter 600 Betriebsstunden

. Parameter 601 Motorlaufstunden

. Parameter 602 kWh-Zdhler

. Parameter 603 Anzahl der Einschaltungen

. Parameter 604 Anzahl der Ubertemperaturen
. Parameter 605 Anzahl der Uberspannungen

. Parameter 615-617 Fehlerspeicher
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2 Sicherheit

2.1 Sicherheitssymbole

Folgende Symbole kommen in diesem Dokument zum
Einsatz:

AWARNUNG

Weist auf eine potenziell geféhrliche Situation hin, die zu
schweren oder todlichen Verletzungen fiithren kann.

AVORSICHT

Weist auf eine potenziell gefdhrliche Situation hin, die zu
leichten oder mittleren Verletzungen fiihren kann. Die
Kennzeichnung kann ebenfalls als Warnung vor
unsicheren Verfahren dienen.

HINWEI

Weist auf eine wichtige Information hin, z. B. eine
Situation, die zu Gerate- oder sonstigen Sachschaden
fihren kann.

2.2 Qualifiziertes Personal

Der einwandfreie und sichere Betrieb des Frequenzum-
richters setzt fachgerechten und zuverldssigen Transport
voraus. Lagerung, Installation, Bedienung und Instand-
haltung missen diese Anforderungen ebenfalls erfiillen.
Nur qualifiziertes Fachpersonal darf dieses Gerét installieren
oder bedienen.

Qualifiziertes Fachpersonal wird als geschulte Mitarbeiter
definiert, die gemaB den einschlagigen Gesetzen und
Vorschriften zur Installation, Inbetriebnahme und Instand-
haltung von Betriebsmitteln, Systemen und Schaltungen
berechtigt ist. Ferner muss das Personal mit allen
Anweisungen und SicherheitsmaBnahmen gemaf diesem
Produkthandbuch vertraut sein.

2.3 SicherheitsmalBnahmen

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

Bei Netzanschluss bzw. Anschluss an DC-Stromver-
sorgung oder Zwischenkreiskopplung fiihren
Frequenzumrichter Hochspannung. Erfolgen Installation,
Inbetriebnahme und Wartung nicht durch qualifiziertes
Personal, kann dies zum Tod oder zu schweren Verlet-
zungen fiihren.

. AusschlieBllich qualifiziertes Personal darf Instal-
lation, Inbetriebnahme und Wartung
vornehmen.

AWARNUNG|

UNERWARTETER ANLAUF

Bei Anschluss des Frequenzumrichters an Versor-
gungsnetz, DC-Stromversorgung oder
Zwischenkreiskopplung kann der angeschlossene Motor
jederzeit unerwartet anlaufen. Ein unerwarteter Anlauf
im Rahmen von Programmierungs-, Service- oder Repara-
turarbeiten kann zu schweren bzw. tédlichen
Verletzungen oder zu Sachschaden fiihren. Der
angeschlossene Motor kann liber einen externen
Schalter, einen seriellen Busbefehl, ein Sollwertsignal,
liber ein LCP oder einen quittierten Fehlerzustand
anlaufen.

So verhindern Sie ein unerwartetes Starten des Motors:

. Trennen Sie den Frequenzumrichter vom Netz.

. Dricken Sie [Off/Reset] am LCP, bevor Sie
Parameter programmieren.

. Frequenzumrichter, Motor und alle
angetriebenen Gerate miissen vollstandig
verkabelt und montiert sein, wenn der Frequen-
zumrichter an Versorgungsnetz, DC-
Stromversorgung oder Zwischenkreiskopplung
angeschlossen wird.
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AWARNUNG

ENTLADEZEIT

Die Zwischenkreiskondensatoren des Frequenzumrichters
kénnen auch bei abgeschalteter und getrennter Netzver-
sorgung geladen bleiben. Das Nichteinhalten der
angegebenen Wartezeit nach dem Trennen der
Stromversorgung vor Wartungs- oder Reparaturarbeiten
kann zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

. Stoppen Sie den Motor.

. Trennen Sie das Versorgungsnetz und alle
externen DC-Zwischenkreisversorgungen,
einschlieBlich externer Batterie-, USV- und DC-
Zwischenkreisverbindungen mit anderen
Frequenzumrichtern.

. PM Motor trennen oder verriegeln.

. Warten Sie mindestens 4 Minuten lang die
vollstandige Entladung der Kondensatoren ab,
ehe Sie Wartungs- oder Reparaturarbeiten
durchfiihren.

AWARNUNG

GEFAHR VON ERDABLEITSTROM

Die Erdableitstrome liberschreiten 3,5 mA. Eine nicht
vorschriftsmaBige Erdung des Frequenzumrichters kann
zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

. Lassen Sie die ordnungsgemafie Erdung der
Gerate durch einen zertifizierten Elektroinstal-
lateur Uberprifen.

AWARNUNG|

GEFAHR DURCH ANLAGENKOMPONENTEN
Kontakt mit sich drehenden Wellen und elektrischen
Betriebsmitteln kann schwere oder todliche Verletzungen
zur Folge haben.

. Vergewissern Sie sich, dass die Installation,
Inbetriebnahme und Wartung nur durch qualifi-
ziertes Fachpersonal vorgenommen wird.

. Alle Elektroarbeiten miissen den VDE-
Vorschriften und anderen lokal geltenden
Elektroinstallationsvorschriften entsprechen.

. Befolgen Sie die Verfahren in diesem Produk-
thandbuch.

AVORSICHT

GEFAHR BEI EINEM INTERNEN FEHLER

Ein interner Fehler im Frequenzumrichter kann zu
schweren Verletzungen fiihren, wenn der Frequenzum-
richter nicht ordnungsgemafB geschlossen wird.

. Stellen Sie vor dem Anlegen von Netzspannung
sicher, dass alle Sicherheitsabdeckungen
angebracht und ordnungsgemaf befestigt sind.

HINWEI
GROSSE HOHENLAGEN

Wenden Sie sich bei einer Installation in einer Hohe von
mehr 2000 m hinsichtlich PELV an Danfoss.

HINWEI

An isoliertem Netz betreiben

Einzelheiten zur Verwendung des Frequenzumrichters
am isolierten Netz finden Sie im Abschnitt EMV-Schalter
im Projektierungshandbuch.

Folgen Sie den Empfehlungen zur Installation am IT-
Netz. Verwenden Sie entsprechende
Uberwachungsgerite fiir das IT-Netz, um Schiden zu
vermeiden.

32 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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3 Installation

3.1 Mechanische Abmessung

3.1.1 Ubersicht

Abbildung 3.1 zeigt die mechanischen Abmessungen. Alle
Abmessungen in mm.

HINWEIS
Alle Filteroptionen miissen senkrecht montiert werden.
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3.1.4 Gehéause D
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Abbildung 3.4 VLT 2840, 220-240 V, PD2
VLT 2880-2882, 380-480 V

3.1.5 Motordrosseln (195N3110)
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Abbildung 3.5 Motordrosseln (195N3110)
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3.1.6 EMV 1B-Filter (195N3103)
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Abbildung 3.6 EMV 1B-Filter (195N3103)

3.1.7 Klemmenabdeckung

Abbildung 3.7 zeigt die Abmessungen der NEMA 1-
Klemmenabdeckungen fiir den VLT 2803-2875.
Abmessung a hangt vom Geratetyp ab.
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Abbildung 3.7 Abmessungen fiir NEMA 1-
Klemmenabdeckung
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195NA361.10

Abbildung 3.10 Abmessungen fiir IP21-L6sung

195NA14S.10

Typ Bestell- A B C
nummer
VLT 2803-2815 200-240 V 195N2118 47 80 170
VLT 2805-2815 380-480 V

VLT 2822 200-240 V 195N2119 47 95 170
VLT 2822-2840 380-480 V
VLT 2840 200-240 V 195N2120 47 145 170

VLT 2822 PD2

VLT 2855-2875 380-480 V
VLT 2880-2882 380-480 V 195N2126 47 205 245
VLT 2840 PD2

Abbildung 3.8 NEMA 1-Klemmenabdeckung

3.1.8 IP21 —Lésung Tabelle 3.1 Abmessungen

PR

Abbildung 3.9 IP21-L6sung
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3.1.9 EMV-Filter fiir lange Motorkabel
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3.2 Mechanische Installation

AVORSICHT

* |

Installation Projektierungshandbuch
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Beachten Sie die fiir die Integration und den Einbausatz zur Montage vor Ort geltenden Anforderungen. Beachten Sie
die Informationen in der Liste, um schwere Verletzungen oder Gerdteschdaden zu vermeiden, insbesondere bei Instal-

lation groBer Einheiten.

AWARNUNG

Der Frequenzumrichter ist luftgekiihlt. Damit das Gerat die Kiihlluft auslassen kann, muss der Mindestabstand tiber und
unter dem Gerit 100 mm betragen. Um das Gerit vor Uberhitzung zu schiitzen, achten Sie darauf, dass die
Umgebungstemperatur die fiir den Frequenzumrichter festgelegte maximale Nenntemperatur nicht iiberschreitet und
dass die 24-Stunden-Durchschnittstemperatur nicht iiberschritten wird. Uberpriifen Sie die maximale Temperatur und
den 24-Stunden-Durchschnitt in Kapitel 5.3 Allgemeine technische Daten. Bei Umgebungstemperaturen zwischen 45 und
55 °C kommt es zu einer Leistungsreduzierung des Frequenzumrichters. Siehe Kapitel 5.1.8 Leistungsreduzierung wegen
erhéhter Umgebungstemperatur. Die Lebensdauer des Frequenzumrichters wird ggf. reduziert, wenn eine Leistungsredu-
zierung wegen erhéhter Umgebungstemperatur nicht beriicksichtigt wird.

Integration

Alle Gerdte mit Schutzart IP20 mussen in Schaltschranke und Bedienteile eingebaut werden. IP20 ist nicht fiir die
Fernmontage geeignet. In einigen Landern (z. B. in den USA) sind Gerdte mit Schutzart NEMA 1 fiir die Fernmontage

zugelassen.

MG27E403
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Abstand

Bei allen Geraten muss zu allen anderen Komponenten
und Liftungsoffnungen des Gehduses mindestens ein
Abstand von 100 mm eingehalten werden.

195NA030.10

Abbildung 3.14 Abstadnde fiir mechanische Installation

Seite-an-Seite-Installation

Alle VLT 2800-Frequenzumrichter kdnnen in jeder Position
Seite an Seite installiert werden, da keine seitliche
Beliiftung erforderlich ist.

195NA031.10

Abbildung 3.15 Seite-an-Seite-Installation - |

195NA0147.10

Abbildung 3.16 Seite-an-Seite-Installation - I

AVORSICHT

Wird eine IP21-L6sung verwendet, vermeiden Sie eine
Seite-an-Seite-Montage, was zu einer Uberhitzung und
Beschadigung der Geréte fiihren kann.

3.3 Elektrische Installation

3.3.1 Hochspannungswarnung

AWARNUNG

Der Frequenzumrichter steht bei Netzanschluss unter
lebensgefahrlicher Spannung. Die unsachgemége Instal-
lation des Motors oder Frequenzumrichters kann
Schaden am Geréat sowie schwere Personenschdaden oder
sogar todliche Verletzungen verursachen. Halten Sie die
Anweisungen in diesem Handbuch sowie nationale und
lokale Richtlinien und Sicherheitsvorschriften ein.

Das Beriihren spannungsfiihrender Teile - auch nach der
Trennung vom Netz - ist lebensgeféahrlich: Warten Sie
zur Entladung des Stroms mindestens 4 Minuten.

HINWEI.

Stellen Sie sicher, dass Erdung und Schutz den
nationalen und lokalen Standards entsprechen.

38 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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3.3.2 Erdung
Bei der Installation ist Folgendes zu beachten:

. Schutzerdung: Der Frequenzumrichter hat einen
hohen Ableitstrom und muss aus Sicherheits-
grinden richtig geerdet werden. Beachten Sie alle
geltenden Sicherheitsvorschriften.

. Hochfrequenzerdung: Halten Sie die
Erdanschliisse moglichst kurz.

SchlieBen Sie alle Erdungssystem mit geringstmoglicher
Leiterimpedanz an. Die geringstmdgliche Leiterimpedanz
ergibt sich bei Verwendung moglichst kurzer Leiter mit
moglichst groBer Oberflaiche. Wenn mehrere Frequenzum-
richter in einem Schaltschrank installiert sind, verwenden
Sie die Gehauserlickwand als gemeinsame Erdungsreferenz.
Montieren Sie die Frequenzumrichter mit geringstmog-
licher Impedanz an der Riickwand.

Zum Erreichen einer niedrigen Impedanz bringen Sie den
Frequenzumrichter mithilfe der Befestigungsschrauben des
Frequenzumrichters an der Riickwand an. Entfernen Sie
den Lack vollstandig von allen Kontaktpunkten.

3.3.3 Kabel

Installieren Sie Steuer- und Netzkabel getrennt von den
Motorkabeln, um die Ubertragung von Stérungen zu
vermeiden. Grundsatzlich ist ein Abstand von 20 m
ausreichend, es wird jedoch ein mdglichst groBer Abstand
empfohlen, insbesondere wenn die Kabel lber groRe
Distanzen parallel verlegt sind.

Fir empfindliche Signalkabel wie Telefon- oder Datenkabel
wird ein gréBtmaoglicher Abstand empfohlen. Beachten Sie,
dass der erforderliche Abstand von der Installation und der
Empfindlichkeit der Signalkabel abhdngt. Aus diesem
Grund kénnen keine genauen Werte angegeben werden.

Beim Verlegen in Kabeltrager dirfen keine empfindlichen
Kabel mit dem Motorkabel im selben Kabeltrager verlegt
werden. Wenn Signalkabel quer Gber Leistungskabel
verlegt werden, muss dies in einem Winkel von 90°
vorgenommen werden. Verwenden Sie an einem Schalt-
schrank ausschlie3lich abgeschirmte Storfeld-Ein- und
Ausgangskabel.

Siehe auch Kapitel 3.3.7 EMV-gerechte elektrische Installation.

3.3.4 Abgeschirmte Kabel

Die Abschirmung muss eine geringe HF-Impedanz
aufweisen, was Sie durch die Abschirmung mithilfe eines
Drahtgeflechts aus Kupfer, Aluminium oder Eisen erreichen
konnen. Eine beispielsweise flir den mechanischen Schutz
vorgesehene Abschirmungsverstdrkung, ist nicht fiir eine
EMV-gerechte Installation geeignet. Siehe auch

Kapitel 3.3.8 EMV-gerechte Verkabelung.

3.3.5 Zusatzlicher Schutz

Fehlerstromschutzschalter, zusétzliche Schutzerdungen
konnen als zusatzlicher Schutz verwendet werden, sofern
die vor Ort geltenden Sicherheitsvorschriften eingehalten
werden. Bei einem Erdschluss kann im Fehlerstrom ein
Gleichstromanteil enthalten sein. Verwenden Sie in keinem
Fall eine Fehlerstromschutzeinrichtung (ELCB-Relais), Typ A,
da diese nicht fir DC-Fehlerstrome geeignet ist. Sie
missen Fehlstromschutzschalter gemaf3 den 6rtlichen
Vorschriften verwenden.

Bei der Verwendung von Fehlerstromschutzschaltern
mussen diese folgende Bedingungen erfiillen:

. Die Schutzschalter miissen fiir die Absicherung
von Gerdten mit Fehlerstrom mit Gleichstrom-
anteil (dreiphasiger Briickengleichrichter)
geeignet sein.

. Sie missen fir eine pulsférmige, kurze Entladung
bei Netz-Einschaltung geeignet sein.

. Sie missen fiir einen hohen Ableitstrom geeignet
sein.

Sie missen bei Einphasen-200V-Einheiten fiir reduzierte
Ableitstrome (Typencode R4) N vor L1 anschliefen.

3.3.6 Hochspannungspriifung

Eine Hochspannungspriifung kdnnen Sie durch
KurzschlieBen der Klemmen U, V, W, L1, L2 und L3 und
Anlegen von max. 2160 VDC in 1 s zwischen diesem
Kurzschluss und Klemme 95 durchfiihren.

AWARNUNG

Fiihren Sie keine Hochspannungspriifung zwischen den
Steuerklemmen und dem Gehéduse durch, da das
Spannungspotenzial der Steuerkarte aufgrund eines
Spannungsbegrenzungskreises ca. 100 V nicht
liberschreiten kann. Die Durchfiihrung einer solchen
Priifung kann zu Personenschaden und Beschadigungen
der Geréte fiihren.

Die Klemmen sind durch Barrieren vor direktem geféahr-
lichem Zugang geschiitzt.

MG27E403
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3.3.7 EMV-gerechte elektrische Installation
Bitte beachten Sie bei einer EMV-gerechten elektrischen Installation diese allgemeinen Punkte:

. Verwenden Sie nur abgeschirmte Motorkabel und abgeschirmte Steuerkabel.

. Verbinden Sie die Abschirmung beidseitig mit der Erde.

. Vermeiden Sie die Installation mit verdrillten Abschirmungsenden (Pigtails), die hochfrequente Abschirmungs-
effekte storen. Verwenden Sie stattdessen Kabelschellen.

. Sorgen Sie flir einen ordnungsgemafen elektrischen Kontakt von der Montageplatte durch die Montageschrauben
zum Metallgehduse des Frequenzumrichters.

. Verwenden Sie Sternscheiben und galvanisch leitfahige Montageplatten.

. In den Schaltschranken diirfen keine nicht-abgeschirmten Motorkabel verwendet werden.

Abbildung 3.17 zeigt eine EMV-gerechte elektrische Installation, bei der der Frequenzumrichter in einem Installationsschrank
montiert und mit einer SPS verbunden wurde.

SPS etc. Gehduseplatie
bt
<
8
<
4
n
o
)| |
771
e ) °oo Ausgangs—
N relais
D QO
SPS Erdungs—
s leisle
— Kabelisolierung
entfernen
» 2 Jﬁ__.;_._ : G SISIS
- eRRHq SIISISI|
Min. 16 mm2 A
Ausgleichskabel
Alle Kabel an einer
Plattenseite montieren
- T S
Steuerleitungen Motorihermistor
. ] C J — H
“ el 1 -
Min. 200 mm
| zwischen T
Steuerleitungen, . o
Motorkabeln und - L
TTZirsorgu ng v Netzkabeln
L287 3 Motor, 3 phases and
LS/ Protective earth
PE L)
Reinforced protective earth Bremse

Abbildung 3.17 Beispiel fiir eine EMV-gerechte elektrische Installation
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3.3.8 EMV-gerechte Verkabelung

Verwenden Sie zur Erflillung der EMV-Immunitdtsanforderungen der Steuerkabel und der EMV-Emissionsanforderungen der
Motorkabel abgeschirmte Kabel.

Die Fahigkeit eines Kabels, ein- und ausstrahlende elektrische Stérstrahlung zu reduzieren, hangt von der Ubertragungsim-
pedanz (Z1) ab. Die Abschirmung von Kabeln ist normalerweise darauf ausgelegt, die Ubertragung elektrischer Stérungen zu
mindern, und eine Abschirmung mit geringerer Ubertragungsimpedanz Zr ist effektiver als eine Abschirmung mit héherer
Ubertragungsimpedanz.

Die Ubertragungsimpedanz (Z1) wird von den Kabelherstellern selten angegeben. Durch Sichtpriifung und Beurteilung der
mechanischen Eigenschaften des Kabels l3sst sich die Ubertragungsimpedanz jedoch einigermafBen abschitzen.

Sie kdnnen Zt aufgrund folgender Faktoren beurteilen:
. Kontaktwiderstand zwischen den Leitern des Abschirmmaterials

. Abschirmungsabdeckung, d. h., die physische Fldche des Kabels, die durch die Abschirmung abgedeckt ist; wird
haufig in Prozent angegeben und darf nicht weniger als 85 % betragen.

. Der Abschirmungstyp, d. h. ein geflochtenes oder verdrilltes Schirmgeflecht. Ein geflochtenes Schirmgeflecht oder
ein geschlossenes Rohr wird empfohlen.

UObertragungsimpedanz, Zi

mOhm/m

105 Aluminium—-Ummantelung
mit Kupferdraht.

104

Gewundener Kupferdraht
oder bewehrtes
Stahldrahtkabel.

103 //

—
pd y -

10

KA
.

Je niedriger der Z{—Wert, desto besser die Kabelabschirmung.

Einlagiges
Kupferdrahtgeflecht mit
schwankender prozentualer
Schirmabdeckung.

f
o
i

X

R
v

X

)

1 N Zweilagiges
\ \\ Kupferdrahtgeflecht.
’

Zweilagiges
Kupferdrahtgeflecht

mit magnetischer,
abgeschirmter Zwischenlage.

10-1
N

102

In Kupfer— oder Stahlrohr
gefuhrtes Kabel.

10-3
0,01 0,1

—_

Bleikabel mit 1,1 mm

195NA076.10 Wandstérke, Vollschutz.

Abbildung 3.18 Vergleich der Kabel
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3.3.9 Erdung abgeschirmter Steuerkabel SPS_efc.

Steuerkabel miissen abgeschirmt und die Abschirmung
beidseitig Gber Kabelschellen mit dem Metallgehduse des
Gerédtes verbunden sein. 1.

o

Abbildung 3.19 zeigt die korrekte Erdungsmethode und die
Verfahrensweise bei Zweifeln.

Richtige Erdung

Steuerkabel und Kabel fiir die serielle Kommunikation
missen beidseitig mit Kabelschellen montiert werden, um
bestmdglichen elektrischen Kontakt zu gewahrleisten.

SPS etc.

Falsche Erdung 2.
Verwenden Sie keine verdrillten Kabelenden (verdrillte
Abschirmungsenden), da diese die Abschirmungsimpedanz

bei hohen Frequenzen erhéhen.

Potenzialausgleich zwischen SPS und VLT

Besteht zwischen dem Frequenzumrichter und der SPS
(usw.) ein unterschiedliches Erdpotenzial, kdnnen SPS etc.
Ausgleichsstrome auftreten, die das gesamte System

storen. Schaffen Sie Abhilfe durch das Anbringen eines
Potenzialausgleichskabels parallel zum Steuerkabel.
Mindestkabelquerschnitt: 16 mm?2, 3.

Beim Auftreten von 50-Hz-Brummschleifen

Bei der Verwendung langer Steuerkabel konnen 50-Hz-
Brummeschleifen auftreten, die das gesamte System
beeintrachtigen konnen. Dieses Problem kann geldst
werden, indem ein Ende der Abschirmung uber einen
100-nF-Kondensator (kurze Pinldnge) mit der Erde
verbunden wird. SPS etc.

195NA100.12
Abbildung 3.19 Erdungsbeispiele
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3.3.10 Elektrische Verdrahtung
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-

82l
81T
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2882

195NA027.13

Abbildung 3.20 Elektrischer Anschlussplan

* Integrierter EMV-Filter der Klasse 1A (optional).

Einsch.
spilzen
Relais

Strom-—
versorgung

< 0 ram.
|

S

Grund|, Motorst.

LCP|
2

Steuerkarien|

Relais

—

RS485

LED—
Disploy

Steuerkarten—

klemmen

0

** Die Modelle VLT 2803-2815 200-240 V sind serienmafig nicht mit Drosseln im Zwischenkreis ausgestattet.
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3.3.11 Elektrischer Anschluss

[T T T I0IT]
L1

L2 L3||R+R=|JU V W

91 92 93| 82 81|96 97 98
NETZ BREMSE MOTOR

N

195NA068.13

Abbildung 3.22 VLT 2803-2815 200-240 V
2805-2815 380-480 V

BREMSE
MOTOR

195NANNK. 172

L_— L

Abbildung 3.21 Elektrischer Anschluss

Siehe auch Abschnitt Kapitel 3.4.9 Bremsanschlussklemmen.
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Abbildung 3.24 VLT 2840 200-240 V

VLT 2822 PD2
2855-2875 380-480 V

Z1'L90VYNG6 L

O '\r

Installation
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Abbildung 3.23 VLT 2822 200-240 V

2822-2840 380-480 V
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2

195NA196.11

Abbildung 3.25 VLT 2880-2882 380-480 V
VLT 2840 PD2

HINWEIS

Die Gerate verfiigen serienmaBig lGiber 2 Bodenplatten;
eine fiir metrische Stopfbuchse und eine fiir Installati-
onsrohre.

3.4 Klemmen

3.4.1 Sicherheitsbligel

195NA112.10
Abbildung 3.26 Sicherheitsbiigel

AVORSICHT

Wenn die galvanische Trennung (PELV) zwischen den
Steuerklemmen und den Hochspannungsklemmen
erhalten bleiben muss, muss der beiliegende Sicher-
heitsbiigel an den Modellen VLT 2803-2815, 200-240 V,
sowie VLT 2805-2815, 380-480 V, angebracht werden.
Wird der Sicherheitsbiigel nicht installiert, kann es zu
Beschadigungen der Gerdte kommen.

46 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.
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3.4.2 Vorsicherungen

Bringen Sie bei allen Geratetypen externe Vorsicherungen in der Netzversorgung zum Frequenzumrichter an. Verwenden Sie
bei UL/cUL-Anwendungen mit einer Netzspannung von 200-240 V Vorsicherungen vom Typ Bussmann KTN-R (200-240 V)
oder Ferraz Shawmut, Typ ATMR (max. 30A). Verwenden Sie bei UL/cUL-Anwendungen mit einer Netzspannung von
380-480 V Vorsicherungen vom Typ Bussmann KTS-R (380-480 V).

Alternative Sicherungen, 380-500 V-Frequenzumrichter

VLT 2800 Buss- Buss- Buss- Buss- Buss- Buss- SIBA Kleine Ferraz- Ferraz-
mann mann mann mann mann mann E180276 Sicherung | Shawmut | Shawmut
E52273 E4273 E4273 E4273 E4273 E4273 E81895 E163267/ | E163267/

E2137 E2137

RK1/JDDZ| J/JDDZ T/JDDZ | CC/JDDZ | CC/JDDZ | CC/JDDZ RK1/JDDZ RK1/JDDZ CC/JbDz RK1/JDDZ

2805- KTS-R20 JKS-20 JJS-20 FNQ-R-20 | KTK-R-20 | LP-CC-20 | 5017906-020 KLS-R20 ATM-R25 A6K-20R
2822

2855- KTS-R25 JKS-25 JJS-25 5017906-025 KLS-R25 ATM-R20 A6K-25R
2875
2880- KTS-R50 JKS-50 JJS-50 5014006-050 KLS-R50 - A6K-50R
2882
Alternative Sicherungen, 200-240 V-Frequenzumrichter
VLT 2800 Buss- Buss- Buss- SIBA Kleine Ferraz- Ferraz-
mann mann mann E180276 Sicherung | Shawmut | Shawmut
E52273 E4273 E4273 E81895 E163267/ | E163267/
E2137 E2137
RK1/JDDZ| J/JDDZ T/JDDZ RK1/JDDZ RK1/JDDZ CC/JDDZ RK1/JDDZ
2803-2822| KTN-R20 JKS-20 JIN-20 5017906-020 KLS-R20 ATM-R25 A6K-20R
2840 KTN-R25 JKS-25 JIN-25 5017906-025 KLS-R25 ATM-R20 A6K-25R

Tabelle 3.2 Vorsicherungen fiir UL-Anwendung / cUL
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3.4.3 Netzanschluss

AWARNUNG

Bei 1 x 220-240 V muss der Neutralleiter an die Klemme
N2) und der Phasendraht an die Klemme L11)
angeschlossen werden.

Nr. [N [L1wn) |w3) |[Netzspannung 1 x 220-240 V
N L1

Nr. |95

Erdanschluss

Tabelle 3.3 Netzanschluss - 1x220-240 V

Nr. [N |L1wn [w3) |Netzspannung 3 x 220-240 V
L2 L1 L3

Nr. |95

Erdanschluss

Tabelle 3.4 Netzanschluss - 3 x 220-240 V

Nr. |91 [92 |93 |Netzspannung 3 x 380-480 V
L1 [L2 |L3

Sie kénnen alle dreiphasigen Standard-Asynchronmotoren
an einen Frequenzumrichter anschlieBen. Normalerweise
wird fur kleine Motoren eine Sternschaltung (230/400 V,
A/Y) und fiur grof3e Motoren eine Dreieckschaltung
verwendet (400/690 V, A/Y). Die korrekte Schaltungsart
und Anschlussspannung sind auf dem Motor-Typenschild
angegeben.

Nr. 96 97 98 [Motorspannung 0-100 % der

Netzspannung.

3 Leiter vom Motor

U1 Vi1 W1
W2 U2 V2
U1 Vi1 W1

6 Leiter vom Motor, im Dreieck
geschaltet

6 Leiter vom Motor, im Stern
geschaltet

SchlieBen Sie U2, V2, W2 getrennt
an (optionaler Klemmenblock)

Nr. PE Erdanschluss

Tabelle 3.6 Motoranschluss

Nr. |95 Erdanschluss

Tabelle 3.5 Netzanschluss - 3 x 380-480 V

AWARNUNG

Priifen Sie, ob die Netzspannung zur Netzspannung des
Frequenzumrichters laut Typenschild passt.

AWARNUNG

SchlieBen Sie 400-V-Gerate mit EMV-Filtern nicht an eine
Netzversorgung an, deren Spannung zwischen Phase und
Erde mehr als 300 V betragt. Fiir IT-Netz und die Erde
der Dreieckschaltung kann die Netzspannung zwischen
Phase und Erde 300 V lberschreiten. Gerate mit
Typencode R5 kdnnen an Netzversorgungen mit bis zu
400 V zwischen Phase und Erde angeschlossen werden.

Siehe Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV) fur die
korrekte Abmessung des Kabelquerschnitts.

3.4.4 Motoranschluss

SchlieBen Sie den Motor an die Klemmen 96, 97 und 98
an. SchlieBen Sie die Erde an Klemme 99 an.

Siehe Kapitel 5.3 Allgemeine technische Daten fiir die
korrekte Abmessung des Kabelquerschnitts.

AVORSICHT

In Motoren ohne Phasentrennpapier sollte am Ausgang
des Frequenzumrichters ein LC-Filter angebracht sein.

<
U, v, w, U, v, w, p
<
0—8—0 ®) ®) SR
~
Uw Vw 1 Ul VT W‘
Q Q Q
FC FC
96 97 98 96 97 98

Y A

Abbildung 3.27 Motoranschluss

Ungeerdete Netzversorgung

Wird der Frequenzumrichter von einer isolierten
Netzstromquelle (IT-Netz) oder von einem TT/TN-S-Netz mit
geerdetem Zweig versorgt, schalten Sie den EMV-Schalter
aus. Zur weiteren Referenz siehe IEC 364-3. Wenn optimale
EMV-Leistung erforderlich ist, Motoren parallel
angeschlossen sind oder das Motorkabel langer als 25 m
ist, missen Sie den Schalter auf EIN stellen.

In der Position AUS sind die internen EMV-Kondensatoren
(Filterkondensatoren) zwischen Chassis und Zwischenkreis
abgeschaltet, um Schaden am Zwischenkreis zu vermeiden
und die Erdkapazitat gemdl IEC 61800-3 zu verringern.
Lesen Sie hierzu auch den Anwendungshinweis VLT am IT-
Netz. Es ist wichtig, Isolationsmonitore zu verwenden, die
zusammen mit der Leistungselektronik (IEC 61557-8)
einsetzbar sind.

48 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.

MG27E403



Danfis

Installation

Projektierungshandbuch

HINWEIS

Der EMV-Schalter darf nicht betétigt werden, wenn dass
Gerat mit dem Netz verbunden ist. Vergewissern Sie sich
vor der Betatigung des EMV-Schalters, dass die Netzver-
sorgung getrennt wurde.

Der EMV-Schalter trennt die Kondensatoren galvanisch
von der Erde.

Entfernen Sie den Schalter Mk9 neben der Klemme 96, um
den EMV-Filter zu trennen.

3.4.5 Motordrehrichtung

175HA036.11

97

Y

Abbildung 3.28 Schalten von 2 Phasen an den Motorklemmen

Die Werkseinstellung ist Rechtslauf, wobei der Frequen-
zumrichter-Transformatorausgang wie folgt angeschlossen
ist:

. Klemme 96 angeschlossen an Phase U.
. Klemme 97 angeschlossen an Phase V.

. Klemme 98 angeschlossen an Phase W.

Die Drehrichtung kann durch Vertauschen zweier Phasen
an den Motorklemmen gedndert werden.

3.4.6 Parallelschaltung von Motoren

IPP_

Abbildung 3.29 Parallelschaltung von Motoren

Der Frequenzumrichter kann mehrere parallel geschaltete
Motoren regeln. Wenn fiir die Motoren verschiedene
Drehzahlwerte vorgesehen sind, verwenden Sie Motoren
mit verschiedenen Drehzahlnennwerten. Die Motordrehzahl
wird simultan gedndert, d. h. das Verhaltnis zwischen den
Drehzahlnennwerten wird im gesamten Betriebsbereich
beibehalten. Der gesamte Stromverbrauch der Motoren
darf den maximalen Ausgangsnennstrom lnv des Frequen-
zumrichters nicht ibersteigen.

Beim Start sowie bei niedrigen Drehzahlwerten kénnen
Probleme auftreten, wenn sich die Motorgrof3en stark
unterscheiden. Dies liegt daran, dass der relativ hohe
ohmsche Widerstand im Stator kleiner Motoren eine
héhere Spannung beim Start und bei niedrigen Drehzahl-
werten erfordert.

Sie kénnen das elektronische Thermorelais (ETR) des
Frequenzumrichters in Systemen mit parallel
angeschlossenen Motoren nicht als Motorschutz fiir
einzelne Motoren verwenden. Aus diesem Grund muss ein
zusatzlicher Motorschutz mit Thermistoren in jedem Motor
oder einzelnen Thermorelais vorgesehen werden.
(Trennschalter sind als Schutz nicht geeignet).

MG27E403
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HINWEIS

Parameter 107 Autom. Motoranpassung (AMT) kann bei
parallel geschalteten Motoren nicht verwendet werden.
Parameter 101 Drehmomentkennlinie muss bei parallel
geschalteten Motoren auf [8] Sondermotorkennlinie
eingestellt werden.

3.4.7 Motorkabel

Zur korrekten Dimensionierung von Motorkabelquerschnitt
und -lange siehe Kapitel 5.3 Allgemeine technische Daten.
Befolgen Sie stets die nationalen und lokalen Vorschriften
zu den Kabelquerschnitten.

HINWEIS

Bei Verwendung von ungeschirmten Motorleitungen
werden bestimmte EMV-Anforderungen nicht
eingehalten, siehe Kapitel 5.1.21 Konformitdt mit den
EMV-Vorschriften.

Gemal den EMV-Spezifikationen zur Emission miissen Sie
ein abgeschirmtes Motorkabel verwenden, wenn fiir den
fraglichen EMV-Filter nichts anderes angegeben ist. Halten
Sie das Motorkabel mdglichst kurz, um Stérungen und
Ableitstréme auf ein Minimum zu beschrénken. Schlieen
Sie den Motorkabelschirm am Metallgehduse des Frequen-
zumrichters und am Metallgehduse des Motors an. Stellen
Sie die Abschirmungsverbindungen mit einer méglichst
groBBen Kontaktflache (Kabelschellen) her. Dies wird durch
verschiedene Installationsvorrichtungen an verschiedenen
Frequenzumrichtern ermdglicht. Vermeiden Sie die Instal-
lation mit verdrillten Abschirmungsenden (Pigtails), die
hochfrequente Abschirmungseffekte storen. Wenn der
Kabelschirm unterbrochen werden muss (z. B. zur Instal-
lation eines Reparaturschalters oder Motorrelais), miissen
Sie die Abschirmung hinter der Unterbrechung mit der
geringstmoglichen HF-Impedanz fortfiihren.

3.4.8 Thermischer Motorschutz

Das elektronische Thermorelais im Frequenzumrichter hat
die UL-Zulassung fiir Einzelmotorschutz, wenn 71-28
Thermischer Motorschutz auf ETR-Abschaltung und

1-24 Motornennstrom auf den Motornennstrom (siehe
Motor-Typenschild) eingestellt ist.

Zum thermischen Motorschutz kdnnen Sie auch die PTC-
Thermistorkartenoption MCB 112 verwenden. Diese Karte
bietet ATEX-Zertifizierung, um Motoren in explosionsge-
fahrdeten Bereichen, Zone 1/21 und Zone 2/22, zu
schiitzen. Wenn 1-28 Thermischer Motorschutz auf [20] ATEX
eingestellt ist, wird ETR mit der Verwendung von MCB 112
kombiniert. So kann in explosionsgefdhrdeten Bereichen
ein Ex-e-Motor gesteuert werden. Weitere Informationen
zur Konfiguration des Frequenzumrichters zum sicheren
Betrieb von Ex-e-Motoren finden Sie im Programmier-
handbuch.

3.4.9 Bremsanschlussklemmen

Nr. | 81 | 82 [Bremswiderstand

R- | R+ [Klemmen

Tabelle 3.7 Bremsanschlussklemmen

Das Verbindungskabel zum Bremswiderstand muss
abgeschirmt sein. SchlieBen Sie die Abschirmung mit
Kabelschellen am Metallgehduse des Frequenzumrichters
und am Metallgehduse des Bremswiderstands an. Dimensi-
onieren Sie den Bremskabelquerschnitt passend zum
Bremsmoment.

Informationen zur Dimensionierung der Bremswiderstande
finden Sie im Abschnitt Kapitel 1.11 Bremswiderstdnde.

AWARNUNG

HOCHSPANNUNG

Die Spannung an den Klemmen kann 850 VDC
liberschreiten. Unsachgemafe Installation des Motors,
des Frequenzumrichters oder des Feldbus kann Schaden
am Gerat sowie schwere Personenschaden oder sogar
tédliche Verletzungen verursachen!

. Halten Sie die Anweisungen in diesem
Handbuch sowie nationale und lokale
Richtlinien und Sicherheitsvorschriften ein.

3.4.10 Erdanschluss

Da der Ableitstrom an die Erde Uber 3,5 mA liegt, missen
Sie den Frequenzumrichter immer gemaf3 nationalen und
ortlichen Bestimmungen erden. Um eine gute mechanische
Verbindung des Erdungskabels mit Klemme 95 sicherzu-
stellen, muss der Kabelquerschnitt mindestens 10 mm?
betragen oder es miissen 2 getrennt verlegte Erdungskabel
verwendet werden. Installieren Sie zur Gewahrleistung der
Sicherheit einen Fehlerstromschutzschalter, der sicherstellt,
dass der Frequenzumrichter bei zu hohem Ableitstrom
abschaltet. Siehe auch Anwendungshinweis zum Fehler-
stromschutzschalter.
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3.4.11 Zwischenkreiskopplung

Die Zwischenkreiskopplung ermdéglicht den Anschluss der DC-Zwischenkreise mehrerer Frequenzumrichter. Voraussetzung
hierfir ist, dass die Installation mit zusatzlichen Sicherungen und AC-Drosseln erweitert wird (siehe nachstehende
Zeichnung). Stellen Sie fiir eine Zwischenkreiskopplung Parameter 400 Bremsfunktion auf [5] Zwischenkreiskopplung ein.
Verwenden Sie fiir DC-Zwischenkreise (Zwischenkreiskopplung) 6,3-mm-Faston-Stecker.

Wenden Sie sich fur weitere Informationen an Danfoss.

Nr. [ 88 | 89 Zwischenkreiskopplung
- +
1752A299.12
[/l 01 01
———~{ bes bo- ———m{ bes e- — oo b
Y\ —— Y]

Abbildung 3.30 Zwischenkreiskopplung - Beispiel

AWARNUNG|

HOCHSPANNUNG
Die Spannung zwischen den Klemmen 88 und 89 kann iiber 850 VDC liegen. Unsachgemafle Installation des Motors, des

Frequenzumrichters oder des Feldbus kann Schaden am Gerat sowie schwere Personenschaden oder sogar todliche
Verletzungen verursachen!

. Halten Sie die Anweisungen in diesem Handbuch sowie nationale und lokale Richtlinien und Sicherheitsvor-
schriften ein.

3.4.12 Anzugsdrehmoment fiir Leistungsklemmen

Ziehen Sie die Leistungs- und Erdungsklemmen mit den folgenden Drehmomenten fest:

VLT Klemmen Drehmoment [Nm]
2803-2875 Elektrische Netzbremse 0.5-0.6

Masse 2-3
2880-2882, 2840 PD2 Elektrische Netzbremse 1.2-1.5

Masse 2-3
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3.4.13 Steuerung der mechanischen
Bremse

In Hub- und Vertikalférderanwendungen muss eine elektro-
mechanische Bremse gesteuert werden kénnen. Die
Bremse wird mit einem Relaisausgang oder Digitalausgang
(Klemme 46) gesteuert. Halten Sie den Ausgang
geschlossen (spannungsfrei), so lange der Frequenzum-
richter den Motor nicht ,halten” kann, z. B. weil die Last zu
schwer ist. Wahlen Sie [25] Mechanische Bremssteuerung in
Parameter 323 Relaisausgang 1-3 oder Parameter 341
Digital-/Pulsausgang Klemme 46 fiir Anwendungen mit
elektromagnetischer Bremse.

Wenn die Ausgangsfrequenz die in Parameter 138 Bremsab-
schaltfrequenz eingestellte Bremsenabschaltgrenze
Uberschreitet, wird die Bremse geldst, wenn der
Motorstrom den in Parameter 140 Strom, Mindestwert
voreingestellten Wert (iberschreitet. Die Bremse wird
aktiviert, wenn die Ausgangsfrequenz geringer als die in
Parameter 139 Bremseinschaltfrequenz eingestellte Bremsen-
betatigungsfrequenz ist.

Befindet sich der Frequenzumrichter im Alarmstatus oder
besteht eine Uberspannungssituation, greift die
mechanische Bremse sofort ein.

HINWEI

Diese Anwendung dient ausschlieBlich dem Anheben/
Absenken ohne Kontergewicht.

3.4.14 Zugang zu den Steuerklemmen

Alle Klemmen fiir die Steuerkabel befinden sich unter der
Abdeckplatte an der Vorderseite des Frequenzumrichters.
Entfernen Sie die Abdeckplatte, indem Sie diese nach
unten ziehen, wie in Abbildung 3.31 gezeigt.

A

195NA085.10

\
N

4dmum/

Kx‘\\@

TN

¢
Abbildung 3.31 Entfernen der Schutzabdeckung
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3.4.15 Steuerkabel

0 @
@@

175HA380.10 L —
Abbildung 3.32 Abgeschirmte Steuerkabel

Verwenden Sie abgeschirmte Steuerkabel. Schlieen Sie die Abschirmung mittels einer Schelle an das Frequenzumrichter-
gehduse an. Normalerweise muss die Abschirmung auch an das Gehduse der Bedieneinheit angeschlossen werden.
(Verwenden Sie dazu die Anleitung fiir das fragliche Gerédt.) In Verbindung mit sehr langen Steuerkabeln und Analogsignalen
kann es aufgrund von Stoérungen in den Netzkabeln zu Brummschleifen mit 50/60 Hz kommen. In diesem Zusammenhang
kann es erforderlich sein, die Abschirmung zu durchbrechen oder einen 100-nF-Kondensator zwischen Abschirmung und
Chassis einzubauen.

DeviceNet
_J__ _L_ PCA82C251 %
+24V +10V +5V
1 [ ] & Schwarz V-
AL LL A A % A A ©) Blau CAN_L
g § gPNP 3 ;E( |@|@| E|O|®| 5Weiss gZﬁEH
of o ol o g ¥ ¢ T 0 -
o| a ol al 8] of & o o \>(’ @Rof V+
l12]18 |19]20|27|29|33]|42|46]50]|53|55]60] -
T | 1T )
N @ N Profibus
Ry % %
[ ] P
T Tesv A
[18[19]27]29]
Valla\l * NUR
— PROFIBUS
T 1 ——3—¢ DP
t | 67 [68(+) [69(-) | 7o(uziem,) |
z } .'\/—\; BUS
PTC MOTORTHERMISTOR \;r_/

195NA028.14 =

Abbildung 3.33 Steuerkabel

Anzugsdrehmomente fiir Steuerkabel
Befestigen Sie die Steuerkabel mit einem Anzugsdrehmoment von 0,22-0,25 Nm.

MG27E403 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. 53




Danfits

Installation Projektierungshandbuch

3.4.16 Steuerklemmen

Hinweise zur richtigen Terminierung von Steuerkabeln finden Sie unter Kapitel 3.3.9 Erdung abgeschirmter Steuerkabel.

o @ @
03 02 01
o O O
(S
RELAY

o o o v o o O O o @ O @ QO o o @ @

12 18 19 20 27 29 33 42 46 50 53 55 60 67 68 69 70
%QQQ%QQQQQQQQ 8 8 da B8

+24V\ D IN DIN GND/DIN DIN DIN ANA DIG +10V VOLT GND CUR +5V P N GND
ouT ouT OuUT ouT IN IN OUT RS485 RS485

195NA003.12
Abbildung 3.34 Steuerklemmen

Nr. Funktion

01-03 Die Relaisausgange 01-03 konnen zur Anzeige von Status und Alarmen/Warnungen verwendet werden.
12 24 V DC-Spannungsversorgung.

18-33 Digitaleingédnge.

20, 55 Gemeinsame Baugrofle fiir Ein- und Ausgangsklemmen.

42 Analogausgang zur Anzeige von Frequenz, Referenz, Strom oder Drehmoment.

46" Digitalausgang fiir Anzeigestatus, Warnungen oder Alarme sowie Pulsausgang.

50 +10 V DC-Versorgungsspannung fiir Potenziometer oder Thermistor.

53 Analoger Spannungseingang 0-10 V DC.

60 Analoger Stromeingang 0/4-20 mA.

67" + 5 V DC-Versorgungsspannung an Profibus.

68, 69" RS-485 Serielle Schnittstelle

70" Baugrofle fiir Klemmen 67, 68 und 69. Normalerweise wird diese Klemme nicht verwendet.

Tabelle 3.8 Funktionen der Steuerklemmen

1) Die Klemmen gelten nicht fiir DeviceNet/CANopen. Detailliertere Informationen finden Sie im DeviceNet-Handbuch.
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3.4.17 Relaisanschluss

Zur Programmierung des Relaisausgangs siehe Parameter 323 Relaisausgang.

Nr. 01 - |02 1 - 2 SchlieBer (NO)
01 - |o3 1 - 3 Offner (NC)

AWARNUNG

Der Kabelmantel fiir das Relais muss die erste Reihe der Steuerkartenklemmen bedecken. Andernfalls kann die
galvanische Trennung (PELV) nicht aufrechterhalten werden, was zu Personen- und Sachschaden fiihren kann. Der
maximale Kabeldurchmesser betragt 4 mm.

s 4mm

= @ @ @

- 03 02 O1
() — 7 @

@ o © 2 2 © © @@ o @ @ 2 @
12 18 19 20 27 29 33 42 46 50 53 55 60

80 80 8 8 g 8 8 8 8 B8 8 d

+24V DIN DIN GND DIN DIN DIN ANA DIG +10V  VOLT GND CUR
out outr ouTt out IN IN RS485 RS485

195NA110.12

Abbildung 3.35 Relaisanschluss

3.4.18 Schalter 1-4

Der Dip-Schalter befindet sich nur auf der Steuerkarte mit Profibus DP-Kommunikation.
Die gezeigte Schalterposition entspricht der Werkseinstellung.

il

Schalter 1 und 2 dienen zur Kabelterminierung fiir die RS-485-Schnittstelle. Ist der Frequenzumrichter das erste oder letzte
Gerat im Bussystem, so missen die Schalter 1 und 2 EIN sein. Bei den Ubrigen Frequenzumrichtern missen die Schalter 1
und 2 AUS sein.

Schalter 3 und 4 haben keine Funktion.

195NA101.11
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3.4.19 VLT Motion Control Tool MCT 10
Konfigurationssoftware

Anschluss an Klemmen 68-70 oder Sub D:
o PIN 3 GND
. PIN 8 P-RS 485
. PIN 9 N-RS 485

3.4.20 Sub-D-Steckverbindung

195NA025.10

Abbildung 3.36 Sub-D-Steckverbindung

Eine LCP 2-Bedieneinheit kann an die Sub-D-Steckver-
bindung der Steuerkarte angeschlossen werden. Die
Bestellnummer der LCP 2-Bedieneinheit lautet 175N0131.
LCP-Bedieneinheiten mit der Bestellnummer 175Z0401
kdnnen nicht an die Sub D-Steckverbindung angeschlossen
werden.

3.5 Anschlussbeispiele
3.5.1 Start/Stopp

Start/Stopp Uber Klemme 18 und Freilaufstopp tber
Klemme 27.

. Parameter 302 Digitaleingang = [7] Start

. Parameter 304 Digitaleingang = [2] Freilaufstopp,
invertierter

Fir prazisen Start/Stopp werden folgende Einstellungen
vorgenommen:

. Parameter 302 Digitaleingang = [27] Prdziser Start/
Stopp

. Parameter 304 Digitaleingang = [2] Freilaufstopp,
invertierter

12| +24V

18| Par. 302

19

20

~— 27| Par. 304

29

195NA011.11
Abbildung 3.37 Start/Stopp-Anschluss

3.5.2 Puls-Start/Stopp

Puls-Start Giber Klemme 18 und Puls-Stopp tiber Klemme
19. AuBBerdem wird die Festdrehzahlfrequenz tiber Klemme
29 aktiviert.

. Parameter 302 Digitaleingang = [8] Puls-Start
. Parameter 303 Digitaleingang = [6] Stopp invers

. Parameter 304 Digitaleingang = [2] Freilaufstopp,
invertierter

. Parameter 305 Digitaleingang = [13] Festdrehzahl

12| +24v
18| PAR. 302

T
411,%19 PAR. 303

27| PAR. 304
29( PAR. 305

195NA012.11
Abbildung 3.38 Puls-Start/Stopp-Anschluss
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3.5.3 Drehzahlkorrektur auf/ab
Drehzahlkorrektur auf/ab mit Klemmen 29/33.

. Parameter 302 Digitaleingang = [7] Start

. Parameter 303 Digitaleingang = [14] Sollwert
speichern

. Parameter 305 Digitaleingang = [16] Drehzahl auf
. Parameter 307 Digitaleingang = [17] Drehzahl ab

12| +24V
+———  118]| Par. 302

19| Par. 303

20
27| PAR. 304
29| Par. 305

L————133| Par. 307

195NA249.10
Abbildung 3.39 Verbindung Drehzahlkorrektur auf/ab

3.5.4 Potenziometer-Sollwert
Spannungssollwert tber ein Potenziometer

. Parameter 308 Analogeingang = Sollwert [1]
. Parameter 309 Klemme 53, min. Skalierung = 0 V

. Parameter 310 Klemme 53, max. Skalierung = 10 V

46

50/ + 10V out
1kohm E&B Par. 308
55| Masse Analogeingang

195NA016.10
Abbildung 3.40 Potenziometer-Sollwert

3.5.5 Anschluss eines Zweileiter-
Transmitters

Anschluss eines Zweileiter-Transmitters als Istwertgeber an
Klemme 60.

. Parameter 314 Analogeingang = Istwert [2]
. Parameter 315 Klemme 60, min. Skalierung = 4 mA

. Parameter 316 Klemme 60, max. Skalierung =
20 mA

+24V

|
[

Sender
4-20mA Lo

60| PAR. 314

Externe
Versorgung

VvV AC O Sender
Versorgungry | 4-20mA 60|PAR. 314

Komm., Analogeingang

195NAQ13.11

Abbildung 3.41 Anschluss eines Zweileiter-Transmitters

3.5.6 Sollwert 4-20 mA

4-20 mA Sollwert an Klemme 60 und Drehzahlistwertsignal
an Klemme 53.

. Parameter 100 Konfiguration = [1] Drehzahlre-
gelung mit Istwertriickfiihrung

. Parameter 308 Analogeingang = [2] Istwert

. Parameter 309 Klemme 53, min. Skalierung = 0 V
° Parameter 310 Klemme 53, max. Skalierung = 10 V
. Parameter 314 Analogeingang=[1] Sollwert

. Parameter 309 Klemme 60, min. Skalierung = 4 mA

. Parameter 310 Klemme 60, max. Skalierung =

20 mA
1 1
0-10 v DC
— gen. 42
46
Istwert
53| PAR. 308
O— 4-20 mA —
v ACO ProzeBsignal i 55| GND
+ 60| PAR. 314
Sollwert

195NA015.10

Abbildung 3.42 Verbindung Sollwert 4-20 mA
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3.5.7 50 Hz Linkslauf zu 50 Hz Rechtslauf 3.5.8 Festsollwerte
F:fi Umschaltung zwischen 8 Festsollwerten (iber zwei Digita-
ra

leingdnge sowie Parametersatz 1 und Parametersatz 2.

50

40 . Parameter 004 Aktiver Parametersatz = [5] Externe

30 Anwahl

. Parameter 204 Min. Sollwert = 0 Hz

,'5 f |=o ﬁ . Parameter 205 Max. Sollwert = 50 Hz
Analogeingang . Parameter 302 Digitaleingang = [7] Start

. Parameter 303 Digitaleingang = Parametersat-
zanwahl, Isb [31]

. Parameter 304 Digitaleingang = [2] Freilaufstopp,
invertierter

175ZA037.12

Abbildung 3.43 50 Hz Linkslauf zu 50 Hz Rechtslauf * Parameter 305 Digitaleingang = Festsollwert, Isb

[22]
. Parameter 307 Digitaleingang = Festsollwert, msb
[23]
12| +24V
18| Par. 202 Parametersatz 1 enthdlt die folgenden Festsollwerte:
19 . Parameter 215 Festsollwert 1 = 5,00 %
20 . Parameter 216 Festsollwert 2 = 10,00 %
27| Par. 304 e Parameter 217 Festsollwert 3 = 25,00 %
50| +10V . Parameter 218 Festsollwert 4 = 35,00 %
53| Par. 308 Parametersatz 2 enthélt die folgenden Festsollwerte:
195NA149.10 S3| GND . Parameter 215 Festsollwert 1 = 40,00 %

Abbildung 3.44 Klemmenanschluss . Parameter 216 Festsollwert 2 = 50,00 %

. Parameter 217 Festsollwert 3 = 70,00 %

° Parameter 100 Konfiguration = [0] Drehzahlre- . Parameter 218 Festsollwert 4 = 100,00 %
gelung ohne Istwertriickfiihrung

. Parameter 200 Ausgangsfrequenzbereich = [1] Beide
Richtungen, 0-132 Hz

. Parameter 203 Sollwertbereich = [0] Min. Sollw. -
Max. Sollw.

. Parameter 204 Min. Sollwert = - 50 Hz
. Parameter 205 Max. Sollwert = 50 Hz
. Parameter 302 Digitaleingang = [7] Start

. Parameter 304 Digitaleingang = [2] Freilaufstopp,
invertierter

. Parameter 308 Analogeingang = [1] Sollwert
. Parameter 309 Klemme 53, min. Skalierung = 0 V

° Parameter 310 Klemme 53, max. Skalierung = 10 V
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12| +24V AWARNUNG
—— —— 18| Par. 302 Verwenden Sie nicht das interne Relais fiir DC-Bremsen
+—"—119| Par. 303 oder Bremsspannungen > 250 V. Es besteht die Gefahr
E von Personenschdden und Beschdadigungen der Geréte.

—~— 27| Par. 304

L ol par. 305 3.5.10 Zahlerstopp bis Klemme 33

—— ——133| Par. 307 4 . ,
195NA148.10 — Das Startsignal (Klemme 18) muss aktiv, d. h. logisch ,1%,

Abbildung 3.45 Festsollwertanschluss sein, bis die Ausgangsfrequenz dem Sollwert entspricht.
Das Startsignal (Klemme 18 = logisch ,0“) muss dann
getrennt werden, bevor der Zdhlerwert in Parameter 344
Zdhlerwert den Frequenzumrichter gestoppt hat.

Tabelle 3.9 zeigt die Ausgangsfrequenz fiir verschiedene
Kombinationen von Festsollwerten.
Kl.1g -

Festsollwert, | Festsollwert, | Parameter- |Ausgangsfrequenz
LU
msb Isb satzwahl [Hz] K|.3R3 f.=fout
ef.=fou
0 0 0 2,5
0 1 0 5 R
1 0 0 10 rpm-
195NA151.10
! ! 0 17.5 Abbildung 3.47 Zahlerstopp bis Klemme 33
0 0 1 20
0 1 1 25
! 0 1 35 e Parameter 307 Digitaleingang = [30] Puls-Start
1 1 1 50

. Parameter 343 Funktion Préziser Stopp = [1]

Zdhlerstopp mit Reset

3.5.9 Anschluss der mechanischen Bremse )
. Parameter 344 Zdhlerwert = 100000

Verwendung des Relais fuir 230-VAC-Bremse .
3.5.11 Verwendung des internen PID-

Reglers — Prozessregelung mit

T95NAT50.10

121 +24V Rickfiihrung
—— 18| Par. 302

19

ol 1. SchlieBen Sie den Frequenzumrichter wie

27| Par. 304 gewohnt an die Netzversorgung und die
Mechanische — Motorkabel an.
Bremse 19377 Par. 323 ) . . )

N—<MHoz2h ‘T3 2. SchlieBen Sie den Transmitter (Istwertsignal) an
230V —— 01| Klemme 12 (+) und Klemme 60 (-) an (gilt fir

Abbild 3.46 Anschluss d _ hanischen B Zweileiter-Transmitter 4-20 mA). (SchlieBen Sie
fiaung 2426 Anschiuss der mechanischen Bremse die Transmitter mit 0-10 V DC an die Klemmen 53
(+) und 55 (-) an).

HINWEI

SchlieBen Sie Klemme 55 als Minuspol und Klemme 60
als Pluspol fiir das Stromsignal (0/4-20 mA) sowie die
Klemmen 53-55 fiir das Spannungssignal (0-10 V DC) an,
wenn Transmitter mit getrennter Spannungsversorgung
verwendet werden.

[25] Mechanische Bremssteuerung='0' =Bremse ist 3. Legen Sie das Startsignal zwischen Klemme 12

. Parameter 302 Digitaleingang = [7] Start

. Parameter 304 Digitaleingang = [2] Freilaufstopp,
invertierter

. Parameter 323 Relaisausgang=[25] Mechanische
Bremssteuerung

geschlossen.

[25] Mechanische Bremssteuerung='1' =>Die Bremse ist
geoffnet.

Detailliertere Parametereinstellungen finden Sie in
Kapitel 3.4.13 Steuerung der mechanischen Bremse.

und 18 an, 12-27 miissen angeschlossen oder auf
,ohne Funktion” gestellt werden (Parameter 304
Digitaleingang, KI. 27=0).

4, Stellen Sie alle Parameter im Quick-Meni ein und
offnen Sie das Hauptmeni (driicken Sie zum
Offnen des Hauptmeniis gleichzeitig die Tasten
[Quick Menu] und [+]).
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Stellen Sie die folgenden Parameter ein:

Parameter 100 Konfiguration = [3] Prozessregelung
mit Istwertrtickfiihrung

Parameter 101 Drehmomentkennlinie = [3]
Variables Drehmoment mittel

Bei Verwendung mit Zentrifugalpumpen und -
lGftern.

Parameter 308 Klemme 53, Analogeingangs-
spannung= [2] Istwert (fir 0-10 V DC-Transmitter)
oder

Parameter 314 Klemme 60, Analogeingangsstrom=
[2] Istwert (flir 4-20 mA-Transmitter)

Parameter 414 Minimaler Istwert, FBmin=Skalierung
des minimalen Istwerts, muss auf den minimalen
Istwert eingestellt werden

Parameter 415 Maximaler Istwert, FBuax=Skalierung
des maximalen Istwerts, muss auf den maximalen
Istwert eingestellt werden

Beispiel: Druckgeber 0-10 bar: Parameter 414
Minimaler Istwert FBuin=0 und Parameter 415
Maximaler Istwert, FBmax=10

Parameter 416 Prozesseinheiten=Prozesseinheiten:
Wie auf dem LCP angezeigt (Beispiel: [4] bar)

Parameter 437 PID-Prozess Normal/Invers-Regelung
Regelung= [0] Normal: Reduzieren Sie die
Ausgangsfrequenz bei ansteigendem Istwertsignal
[1] Invers: Erhohen Sie die Ausgangsfrequenz bei
ansteigendem Istwertsignal

Parameter 440 Prozess PID Proportionalver-
stdrkung=Proportionalverstarkung (P-Verstarkung)
0,3-1,0 (Erfahrungswert)

Parameter 441 Prozess PID-Integrationszeit=Integra-
tionszeit (I-Zeit) 3-10 s (Erfahrungswert)

Parameter 442 PID-Prozess Differentiationszeit
Differentiationszeit (D-Zeit) 0-10 s
(Erfahrungswert)

Parameter 205 Maximaler Sollwert, Refuax=Max.
Sollwert muss mit Parameter 415 Maximaler
Istwert, FBuax Ubereinstimmen (Beispiel: 10 bar)

Parameter 215 Festsollwert 1 (FESTSOLLWERT
1)=Festsollwert 1. Stellen Sie den Festsollwert auf
den gewtinschten Sollwert (Beispiel: 5 bar)

(Parameter 205 Maximaler Sollwert, Refuax und
Parameter 215 Festsollwert 1 (FESTSOLLWERT 1)
werden in der in Parameter 416 gewdhlten
Prozesseinheit angezeigt)

Die Werte in Klammern [] sind Datenwerte, die
der gewlinschten Funktion entsprechen. Beispiel:
Parameter 308 Klemme 53, Analogeingangs-
spannunglstwertsignal=[2] Istwert

Wenn der Motor immer bei Mindestdrehzahl
laufen soll, kénnen Sie diese in Parameter 204
Minimaler Sollwert, Ref MIN=Ausgangsfrequenz
min. Grenze auswabhlen. (Bei Pumpenanwen-
dungen betragt dieser Wert in der Regel
15-20 Hz)

Mit den oben beschriebenen Anschliissen und
Einstellungen arbeiten alle normalen Pumpen-
und Lifteranwendungen ordnungsgemag. In
bestimmten Fallen missen Sie den PID-Regler
(Parameter 440 Prozess PID Proportionalver-
starkung, Parameter 441 Prozess PID-
Integrationszeit und Parameter 442 Prozess PID
Differentiationszeit) abweichend von den
Erfahrungswerten optimieren

L1
L2
L3
N L - - - - -
PE T - - - - -
Q00 |

- i Z

[ | |

N 12 o I

91 92 93 95 ] [

S) 27 o
L1L2L3PE
18 o
VLT
60 o 0-10 bar

e
8
P,
4
3

Abbildung 3.48 Anschluss fiir Prozessregelung mit

Riickfiihrung
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4 Programmierung

4.1 Bedienung und Anzeige

001 Sprache
Wert:

% English (English) [0]
Deutsch (Deutsch) [11
Franzosisch (Francais) [2]
Danisch (Dansk) [31]
Espanol (Espanol) [4]
Italienisch (Italiano) [5]

Funktion:

Mit diesem Parameter kann die Displaysprache ausgewahlt

werden, wenn das LCP Bedienteil angeschlossen ist.
Beschreibung der Auswahl:

Sie kdnnen aus den angezeigten Sprachen auswahlen. Die

Werkseinstellung kann variieren.

002 Betriebsart (Ort/Fern)
Wert:
% Fernbedienung (FERN) [0]
Ortbetrieb (ORT) [1]
Funktion:

Fiir den Frequenzumrichter stehen 2 verschiedene
Betriebsmodi zur Verfligung. [0] Fernsteuerung oder [1]
Ortsteuerung. Siehe auch Parameter 013 Ort-Steuerung, falls
[1] Ortsteuerung ausgewahlt ist.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn [0] Fernsteuerung ausgewahlt ist, wird der Frequen-
zumrichter gesteuert lber:

. Die Steuerklemmen oder die serielle Schnittstelle.

. Die Taste [START]. Mit dieser kénnen Sie jedoch
nicht die Uber die Digitaleingdnge oder die
serielle Schnittstelle Ubertragenen Stoppbefehle
aufheben.

. Die Tasten [STOP/RESET] und [JOG], voraus-
gesetzt, dass diese aktiviert sind.

Wenn [1] Ortsteuerung ausgewahlt ist, wird der Frequen-
zumrichter gesteuert lber:

. Die Taste [START]. Mit dieser kénnen Sie jedoch
nicht die Uber die Digitaleingdnge Ubertragenen
Stoppbefehle aufheben (siehe Parameter 013 Ort-
Steuerung).

° Die Tasten [STOP/RESET] und [JOG], voraus-
gesetzt, dass diese aktiviert sind.

. Die Taste [FWD/REV], vorausgesetzt, dass diese in
Parameter 016 Hand-Reversierung als aktiv
ausgewahlt wurde, und dass Parameter 013 Ort-
Steuerung auf [1] Ort-Steuerung und Regelung ohne
Riickfiihrung oder [3] Ort-Steuerung wie Par. 100
eingestellt ist. Parameter 200 Ausgangsfrequenz-
bereich ist auf [1] Beide Richtungen eingestellt.

. Parameter 003 Ortsollwert, bei dem Sie den
Sollwert Uber die Tasten [+] und [-] einstellen
kénnen.

. Ein externer Steuerbefehl, der an die Digita-
leingdnge angeschlossen werden kann (siehe
Parameter 013 Ort-Steuerung).

HINWEI

Die Tasten [JOG] und [FWD/REV] befinden sich am LCP
Bedienteil.

003 Ortsollwert

Wert:

Parameter 013 Ort-Steuerung muss auf [1] ORT

OHNE SCHLUPF oder [2] ORT + EXT. ST./O.S.

eingestellt werden: % 50
0 - fmax (Parameter 205) Hz
Parameter 013 Ort-Steuerung muss auf [3]

ORT/WIE P100 oder [4] ORT+ EXT.ST./P100

eingestellt werden:

Refwmin - Ref max (Parameter 204-205) ¥ 0,0

Funktion:
In diesem Parameter kénnen Sie den Ortsollwert manuell
einstellen. Die Einheit des Ortsollwerts ist von der in
Parameter 100 Konfiguration ausgewdhlten Konfiguration
abhéngig.

Beschreibung der Auswahl:
Zum Schutz des Ortsollwerts miissen Sie Parameter 002
Betriebsart (Ort/Fern) auf [1] Ortsteuerung einstellen. Sie
kénnen den Ortsollwert nicht liber die serielle Schnittstelle
einstellen.
Es stehen 4 Satze (Parametersatze) zur Auswahl, die Sie
unabhdngig voneinander programmieren kénnen. Sie
konnen den aktiven Parametersatz in Parameter 004 Aktiver
Parametersatz auswahlen. Bei Anschluss einer LCP 2-
Bedieneinheit erscheint die Nummer des aktiven
Parametersatzes im Display unter Parametersatz.
Sie kénnen den Frequenzumrichter auch auf
Externe Anwabhl voreinstellen, sodass Sie Uber die
Digitaleingdnge oder die serielle Schnittstelle zwischen
den Parametersatzen umschalten kénnen.
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Die Funktion zum Umschalten der Parametersatze kann in
Anlagen eingesetzt werden, in denen beispielsweise ein
Parametersatz fiir den Tagesbetrieb und ein anderer fiir
den Nachtbetrieb verwendet wird.

In Parameter 006 Par.satz Kopie kdnnen Sie aus einem
Parametersatz in einen anderen Parametersatz kopieren.
Mithilfe des Parameters 007 LCP-Kopie konnen Sie mittels
LCP 2-Bedieneinheit alle Parametersitze von einem
Frequenzumrichter auf einen anderen Ubertragen.
Zundchst werden alle Parameterwerte auf die LCP 2-
Bedieneinheit kopiert, die Sie dann an einen anderen
Frequenzumrichter anschlieBen kénnen. AnschlieBend
kdnnen Sie alle Parameterwerte von der LCP 2-Bedien-
einheit auf den Frequenzumrichter libertragen.

4.1.1 Umschalten der Parametersatze

. Parametersatzwahl Gber die Klemmen 29 und 33.

. Parameter 305 Digitaleingang =[31] Parameter-
satzwahl, Isb

. Parameter 307 Digitaleingang =[32] Parameter-
satzwahl, msb

. Parameter 004 Aktiver Parametersatz =[5] Externe
Anwahl

Abbildung 4.1 Parametersatzanwahl

004 Aktiver Parametersatz

Wert:
Werkseinstellung (WERKSEINSTELLUNG) [0]

¥ satz 1 (Satz 1) (]

Satz 2 (Satz 2) [2]
Satz 3 (Satz 3) [3]
Satz 4 (Satz 4) [4]
Externe Anwahl (EXTERNE ANWAHL) [5]

Funktion:

Der aktive Parametersatz wird hier ausgewahlt. Alle
Parameter kbnnen in 4 einzelnen Parametersatzen
programmiert werden. Verwenden Sie diesen Parameter,
um Uber einen Digitaleingang oder eine serielle Schnitt-
stelle zwischen den Parametersatzen zu wechseln.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Die Werkseinstellung enthdlt die werkseitig eingestellten
Parameterwerte. Die Parametersditze 1-4 [1]-[4] sind 4
einzelne Parametersatze, die bei Bedarf gewahlt werden
kdnnen.

[5] Aktiver Satz wird verwendet, wenn ferngesteuerte
Umschaltungen zwischen den 4 Parametersatzen Uber
einen Digitaleingang oder eine serielle Schnittstelle
erforderlich sind.

005 Programmierungssatz
Wert:
Werkseinstellung (WERKSEINSTELLUNG) [0]
Satz 1 (Satz 1) (1]
Satz 2 (Satz 2) [2]
Satz 3 (Satz 3) (3]
Satz 4 (Satz 4) (4]
% Aktiver Parametersatz (AKTIVER PARAMETERSATZ) [5]

Funktion:
Wahlen Sie, welcher Parametersatz wahrend des Betriebs
programmiert werden soll (dies kann Uber die Bedien-
einheit oder die serielle Schnittstelle vorgenommen
werden). Sie kdnnen beispielsweise [2] Parametersatz 2
programmieren, wahrend der aktive Parametersatz in
Parameter 004 Aktiver Parametersatz auf [1] Parametersatz 1
eingestellt ist.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Werkseinstellung enthélt die werkseitig eingestellten
Werte und kann als Datenquelle genutzt werden, wenn die
anderen Parametersdtze auf einen bekannten Zustand
quittiert werden. Parametersatz 1-4 [1]-[4] sind vier indivi-
duelle, wahrend des Betriebs frei programmierbare
Parametersatze. Wenn [5] Aktiver Parametersatz ausgewahlt
ist, entspricht der Programm-Satz Parameter 004 Aktiver
Parametersatz.

HINWEI

Wenn Sie Daten andern oder in den aktiven Parame-
tersatz kopieren, haben die Anderungen eine
unmittelbare Auswirkung auf den Betrieb des Gerats.

006 Parametersatz kopieren
Wert:
K Kein Kopieren (KEINE KOPIE) [0]
Kopieren in Parametersatz 1 aus #
(KOPIEREN IN PARAMETERSATZ 1) [1]
Kopieren in Parametersatz 2 aus #
(KOPIEREN IN PARAMETERSATZ 2) [2]
Kopieren in Parametersatz 3 aus #
(KOPIEREN IN PARAMETERSATZ 3) (3]
Kopieren in Parametersatz 4 aus #
(KOPIEREN IN PARAMETERSATZ 4) (4]
Kopieren in alle Parametersatze aus # (Kopie zu
allen) (5]
Funktion:
Kopieren des ausgewdhlten aktiven Parametersatzes in
Parameter 005 Programm-Satz zu dem/den in diesem
Parameter ausgewdhlten Parametersatz/Parametersatzen.
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Beschreibung der Auswahl:
Das Kopieren beginnt, wenn Sie die erforderliche Kopier-
funktion ausgewahlt und die Taste [OK]/[CHANGE DATA]

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den erforderlichen Skalierfaktor ein.

gedriickt haben. Auf dem Display wird angezeigt, dass das 009 Grofle Displayanzeige
Kopieren durchgefiihrt wird. Wert:
HINWEIS Keine Anzeige (keine) [0]
Das Kopieren ist nur bei einem Stopp maglich (Motor Resultierender Sollwert [%]
gestoppt in Verbindung mit einem Stoppbefehl). (Sollwert [%]) (1]
Resultierender Sollwert [Einheit]
(Sollwert [Einheit]) [2]
007 LCP-Kopie Istwert [Einheit] (Istwert [Einheit]) 3]
Wert: Frequenz [Hz] (Frequenz [Hz]) (4]
%k Kein Kopieren (KEINE KOPIE) [0] Ausgangsfrequenz x Skalierung
Alle Parameter hochladen (ALLE PAR. HOCHL.) [1] (Frequenz x Skalierung) [5]
Alle Parameter herunterladen (ALLE PAR. HRNTL.) [2] Motorstrom [A] (Motorstrom [A]) (6]
GroBenunabhdngige Parameter herunterladen Drehmoment [%] (Drehmoment [%]) [7]
(GRSUNAB.PAR.HRNTL.) [3] Leistung [kW] (Leistung [kW]) (8]
Funktion: Leistung [HP] (Leistung [HPI[US]) [9]
Verwenden Sie Parameter 007 LCP-Kopie zur Nutzung der in Motorspannung [V]
der LCP 2-Bedieneinheit verwendeten integrierten Kopier- (Motorspannung [V]) [11]
funktion. Verwenden Sie die Funktion, um mittels LCP 2- ) .
Bedieneinheit alle Parametersdtze von einem DC—ZW|.schenkre|§spannung M
. . .. (DC-Zwischenkreisspannung [V]) [12]
Frequenzumrichter auf einen anderen zu Ubertragen.
. Thermische Motorbelastung [%]
Beschreibung der Auswahl: (Therm. Motorschutz [%)) [13]
Wabhlen Sie [1] Alle Parameter hochladen, um alle Parame-
terwerte auf die Bedieneinheit zu libertragen. Wahlen Sie Thermische Belastung [%]
[2] Alle Parameter herunterladen, wenn alle (ibertragenen (FC-Thermik [%]) (4]
Parameterwerte auf den Frequenzumrichter tibertragen Motorlaufstunden [Stunden]
werden sollen, mit dem die Bedieneinheit verbunden (MOTORLAUFSTUNDEN]) [15]
wurde. Wahlen Sie [3] GréfSenunabhdngige Parameter Digitaleingang [Bin]
herunterladen, um ausschlieBlich gré8enunabhéngige (Digitaleingang [Bin]) [16]
Parameter herunterzuladen. Dies wird beim Herunterladen Analogeingang 53 [V]
auf einen Frequenzumrichter verwendet, dessen Nennleis- (Analogeingang 53 [V]) 17
tungsgroBe von dem Frequenzumrichter abweicht, von Analogeingang 60 [mA]
dem der Parametersatz stammt. (Analogeingang 60 [mA]) [19]
HINWEIS Pulssollwert [Hz]
Das Hochladen/Herunterladen ist nur im Stoppmodus (Pulssollw. [Hz]) [20]
moglich. Das Herunterladen kann nur auf einen Externer Sollwert [%]
einstellbaren Frequenzumrichter mit derselben Software- (externer Sollw. [%]) [21]
Versionsnummer erfolgen, siehe Parameter 626 Zustandswort [Hex] (Zustandswort [Hex]) [22]
Datenbank-ID-Nummer. L
Kihlkorpertemperatur [°C]
(KGhlkorpertemp. [°C]) [25]
008 Skalierung der Ausgangsfrequenz Anzeige Alarmwort [Hex] (Alarmwort [Hex]) (26]
Wert: Steuerwort [Hex] (Steuerwort [Hex]) [27]
0,01 - 100,00 % 1,00 Warnwort [Hex]
Funktion: (Warnwort [Hex]) [28]
In diesem Parameter wird der Faktor ausgewahlt, mit dem Erweitertes Zustandswort [Hex]
die Ausgangsfrequenz multipliziert werden muss. Der Wert (Erw. Zustandswort [Hex]) (29]
wird im Display angezeigt, sofern die Parameter 009-012 Warnung Kommunikations-Optionskarte
Displayanzeige auf [5] Ausgangsfrequenz x Skalierung (KOMM-OPT WARN [HEX]) [30]
eingestellt wurden. Pulszdhlung
(PULSZAHLER) [31]
Leistung [W]
(LEISTUNG [W]) [32]
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Funktion:
Wahlen Sie (iber diesen Parameter den in Displayzeile 2
der LCP 2-Bedieneinheit anzuzeigenden Datenwert aus,
wenn der Frequenzumrichter eingeschaltet wird. Die
Anzeige ist auch in der Bildlaufleiste im Anzeigemodus
enthalten. Verwenden Sie die Parameter 010-012 Display-
anzeige, um 3 weitere Datenwerte zur Anzeige in
Displayzeile 1 auszuwahlen.

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen Keine Anzeige nur in den Parametern 010-012
Kleine Displayanzeige wahlen.
Resultierender Sollwert [%] liefert einen Prozentwert fiir den
resultierenden Sollwert im Bereich von Minimaler Sollwert,
Refmin bis Maximaler Sollwert, Refumax.
Sollwert [Einheit] gibt den resultierenden Sollwert in Hz im
Modus Ohne Riickfiihrung an. In der Betriebsart Mit
Riickfiihrung wird die Sollwerteinheit in Parameter 416
Prozesseinheiten gewdhlt.
Istwert [Einheit] liefert den resultierenden Signalwert
mithilfe der in den Parametern 414, Min. Istwert, FBLow, 415
Max. Istwert, FBricn und 416 Soll-/Istwerteinheiten gewahlten
Einheit/Skalierung.
Frequenz [Hz] zeigt die Ausgangsfrequenz des Frequenzum-
richters an.
Ausgangsfrequenz x Skalierung [-] entspricht der aktuellen
Ausgangsfrequenz fm multipliziert mit dem in Parameter
008 Skalierung der Ausgangsfrequenz Anzeige eingestellten
Faktor.
Motorstrom [A] zeigt den Phasenstrom des Motors als
gemessenen Effektivwert an.
Drehmoment [%] gibt die aktuelle Motorlast im Verhdltnis
zum Nennmoment des Motors an.
Leistung [kW] gibt die aktuell vom Motor aufgenommene
Leistung in kW an.
Leistung [HP] gibt die aktuell vom Motor aufgenommene
Leistung in HP an.
Motorspannung [V] gibt die Versorgungsspannung des
Motors an.
DC-Zwischenkreisspannung [V] gibt die Zwischenkreis-
spannung des Frequenzumrichters an.
Thermische Motorbelastung [%] gibt die berechnete/
geschatzte thermische Belastung des Motors an. Die
Abschaltgrenze liegt bei 100 %.
Thermische Belastung [%] gibt die thermische Belastung des
Frequenzumrichters an. Die Abschaltgrenze liegt bei
100 %.
Motorlaufstunden [Stunden] gibt die Anzahl der Stunden an,
die der Motor seit dem letzten Reset in Parameter 619
Reset des Laufstundenzdhlers gelaufen ist.
Digitaleingdnge [Bindircode] gibt den Signalzustand der 5
Digitaleingdnge (18, 19, 27, 29 und 33) an. Klemme 18
entspricht dem am weitesten links stehenden Bit. ,0"= Kein
Signal, ,1” = angeschlossenes Signal.
Analogeingang 53 [V] gibt den Spannungswert an Klemme
53 an.
Analogeingang 60 [mA] gibt den aktuellen Stromwert an
Klemme 60 an.

Pulssollwert [Hz] gibt den an Klemme 33 angeschlossenen
Sollwert in Hz an.

Externer Sollwert [%] gibt die Summe der externen
Sollwerte (Summe aus Analogsollwert/Pulssollwert/serielle-
Schnittstelle) im Bereich zwischen minimalem Sollwert,
Refwin und maximalem Sollwert, Refmax in % an.
Zustandswort [Hex] gibt einen oder mehrere Zustande in
Hex-Code an. Weitere Informationen finden Sie in

Kapitel 4.7 Serielle Schnittstelle.

Kiihlkérpertemp.[°C] zeigt die aktuelle Kiihlk&rpertemperatur
des Frequenzumrichters an. Der Abschaltgrenzwert betragt
90-100 °C. Der Motor wird bei 70 +5 °C wieder
zugeschaltet.

Alarmwort [Hex] gibt einen oder mehrere Alarme im Hex-
Code an. Weitere Informationen finden Sie in

Kapitel 4.7 Serielle Schnittstelle.

Steuerwort [Hex] gibt das Steuerwort des Frequenzum-
richters an. Weitere Informationen finden Sie in

Kapitel 4.8 Parameter Serielle Kommunikation.

Warnwort [Hex] gibt eine oder mehrere Warnungen im
Hex-Code an. Weitere Informationen finden Sie in

Kapitel 4.8 Parameter Serielle Kommunikation.

Erweitertes Zustandswort [Hex] gibt einen oder mehrere
Zustande im Hex-Code an. Weitere Informationen finden
Sie in Kapitel 4.7 Serielle Schnittstelle.
Kommunikations-Optionskarte Warnung [Hex] gibt bei einem
Fehler im Kommunikationsbus ein Warnwort aus. Nur aktiv,
wenn Kommunikationsoptionen installiert sind.

Ohne Kommunikationsoptionen wird 0 Hex angezeigt.
Pulszdhler gibt die Anzahl der vom Gerét registrierten Pulse
an.

Leistung [W] gibt die aktuell vom Motor aufgenommene
Leistung in W an.

010 Kleine Displayzeile 1.1

Wert:

Siehe Par. 009 Grof3e t 3 Analogeingang 53 [V]

Displayanzeige [17]

Funktion:
In diesem Parameter kdnnen Sie den ersten von drei in der
Displayzeile 1, Position 1 der LCP Bedieneinheit anzuzei-
genden Datenwerten wahlen. Diese Funktion ist z. B. beim
Einstellen des PID-Reglers niitzlich, da sie die Prozessreak-
tionen auf Sollwertveranderungen anzeigt. Driicken Sie die
Taste [Display Status] zum Aktivieren der Displayanzeige.

Beschreibung der Auswahl:
Siehe Parameter 009 Grol3e Displayanzeige.
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Wert:
Siehe Parameter 009 Grof3e
Displayanzeige % Motorstrom [A][6]
Funktion:
Siehe die Funktionsbeschreibung in Parameter 010 Kleine
Displayanzeige.
Beschreibung der Auswahl:
Siehe Parameter 009 Grof3e Displayanzeige.

012 Kleine Displayanzeige 1.3

Wert:
Siehe Parameter 009 GrolSe
Displayanzeige X Istwert [Einheit] [3]
Funktion:
Siehe die Funktionsbeschreibung unter Parameter 070
Kleine Displayanzeige.
Beschreibung der Auswahl:
Siehe Parameter 009 GroB8e Displayanzeige.

013 Hand-Steuerung

Wert:
Hand nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]

Hand-Steuerung und Regelung ohne Riickfiihrung
und Schlupfausgleich
(ORT-ST./OHNE RUCKFUHRUNG) [11

Fern-Betrieb und Regelung ohne Riickfiihrung und
Schlupfausgleich

(ORT+DIG STRG) [2]
Ort-Steuerung wie Parameter 100 Konfiguration
(ORT-STRG/GEM. P100) [3]
% Fern-Betrieb wie Parameter 100 Konfiguration
(ORT+DIG STRG/GEM. P100) [4]
Funktion:

Hier wird die gewlinschte Funktion gewahlt, wenn in
Parameter 002 der Wert [1] Ort-Betrieb gewahlt wurde.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie [0] Blockiert wéhlen, kénnen Sie iber Parameter
003 Ortsollwert kein Sollwert einstellen.
Zum Umschalten auf [0] Blockiert miissen Sie Parameter 002
Betriebsart (Ort/Fern) auf [0] Fern-Betrieb einstellen.
Wahlen Sie [1] Ort-Steuerung ohne Schlupf, wenn die
Motordrehzahl Gber Parameter 003 Ortsollwert eingestellt
werden soll. Im Falle dieser Wahl wechselt Parameter 100
Konfiguration automatisch auf [0] Drehzahlregelung mit
Schlupfkompensation.
[2] Fern-Betrieb und Regelung ohne Riickfiihrung funktioniert
wie [1] Ort-Steuerung ohne Schlupf, wobei der Frequenzum-
richter hier jedoch auch (iber die Digitaleingdnge gesteuert
werden kann.
Bei Auswahl von [1-2] wechselt die Steuerung auf
Regelung ohne Schlupfausgleich.

[3] Ort-Steuerung wie Parameter 100 wird verwendet, wenn
die Motordrehzahl Gber Parameter 003 Ortsollwert
eingestellt werden soll, jedoch ohne dass Parameter100
Konfiguration automatisch auf [0] Drehzahlregelung mit
Schlupfkompensation wechselt.

[4] Fern-Betrieb wie Par. 100 funktioniert wie [3] Ort-
Steuerung wie Par. 100, wobei der Frequenzumrichter hier
jedoch auch (ber die Digitaleingdnge gesteuert werden
kann.

Bei Wechsel von Fern-Betrieb auf Ort-Steuerung in
Parameter 002 Betriebsart (Ort/Fern), wahrend dieser
Parameter auf [1] Fern-Betrieb und Regelung ohne
Riickfiihrung eingestellt ist, werden die aktuelle
Motorfrequenz und -drehrichtung beibehalten. Entspricht
die aktuelle Motordrehrichtung nicht dem Reversierungs-
signal (negativer Sollwert), so stellt sich der Sollwert auf 0.
Bei Wechsel von Ort-Steuerung auf Fern-Betrieb in
Parameter 002 Hand-/Fern-Betrieb wahrend dieser
Parameter auf [1] Fern-Betrieb und Regelung ohne
Riickfiihrung eingestellt ist, ist die gewahlte Konfiguration
in Parameter 100 Konfiguration aktiv. Der Wechsel erfolgt
Ubergangslos.

Bei Wechsel von Fern-Betrieb auf Ort-Steuerung in
Parameter 002 Betriebsart (Ort/Fern), wahrend dieser
Parameter auf [4] Fern-Betrieb wie Par. 100 eingestellt ist,
wird der aktuelle Sollwert beibehalten. Ist das Sollwert-
signal negativ, so stellt sich der Ortsollwert auf 0.

Bei Wechsel von Ort-Steuerung auf Fern-Betrieb in
Parameter 002 Betriebsart (Ort/Fern), wahrend dieser
Parameter auf Fern-Betrieb eingestellt ist, wird der
Ortsollwert durch das Fernsollwertsignal ersetzt.

014 Lokaler Stopp

Wert:

Nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]
K Aktiv (AKTIVIEREN) [1]
Funktion:

In diesem Parameter konnen Sie die lokale [STOP]-Taste an
der Bedieneinheit und am LCP-Bedienteil aktivieren oder
deaktivieren.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Nicht aktiv [0] in diesem Parameter ausgewabhlt, ist
die [STOP]-Taste nicht aktiv.

AWARNUNG]|

Wenn [0] Nicht aktiv ausgewahlt ist, kdnnen Sie den
Motor nicht liber die [STOP]-Taste stoppen. Eine nicht
sofort erfolgender Stopp des Frequenzumrichters kann
zur Beschdadigung der Gerate und in manchen Fillen
sogar zu Personenschéden fiihren!
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015 Ort-JOG

Wert:

%K Nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]
Aktiv (AKTIVIEREN) [1]
Funktion:

In diesem Parameter kann die Jog-Funktion am LCP-
Bedienteil aktiviert/deaktiviert werden.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn [0] Nicht aktiv in diesem Parameter ausgewahlt ist,
ist die [JOG]-Taste nicht aktiv.

016 Hand-Reversierung

Wert:

%K Nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]
Aktiv (AKTIVIEREN) [1]
Funktion:

Verwenden Sie diesen Parameter zum Auswéhlen/
Abwahlen der Reversierungsfunktion am LCP. Sie kénnen
die Taste nur verwenden, wenn Parameter 002 Betriebsart
(Ort/Fern) auf [1] Ortsteuerung und Parameter 013 Ort-
Steuerung auf [1] Ort-Steuerung und Regelung ohne
Riickfiihrung oder [3] Ort-Steuerung wie Par. 100 eingestellt
ist.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie in diesem Parameter [0] Deaktiviert ausgewahlt
haben, wird die [FWD/REV]-Taste deaktiviert. Siehe auch
Parameter 200 Ausgangsfrequenzbereich.

017 Hand-Reset nach Abschaltung

Wert:

Nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]
% Aktiv (AKTIVIEREN) [1]
Funktion:

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Quittierfunktion
an der Bedieneinheit zu aktivieren oder zu deaktivieren.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie in diesem Parameter [0] Blockiert ausgewahlt
haben, ist die Quittierfunktion nicht aktiv.

HINWEIS!

Wahlen Sie [0] Blockiert nur, wenn Uber die Digita-
leingange ein externes Quittiersignal angeschlossen
wurde.

018 Sperrung fiir Datendanderung

Wert:
%K Nicht gesperrt (NICHT GESPERRT) [0]
Gesperrt (GESPERRT) [1]
Funktion:

In diesem Parameter kdnnen Sie die Bedienelemente
sperren, sodass Uiber die Steuertasten keine Datenande-
rungen vorgenommen werden kdnnen.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie [1] Dateneingabe gesperrt wéhlen, sind keine
Datendnderungen in den Parametern mdglich; wohl aber
Uber die serielle Kommunikation. Sie kénnen die Parameter
009-012 Displayanzeige tUber die Bedieneinheit andern.

Betriebsart bei Netz-Einschaltung, Ort-Betrieb

Wert:
Autom. Wiederanlauf, gespeicherten Sollwert
verwenden
(AUTOM. WIEDERANLAUF) [0]
t 3 Erzwungener Stopp, gespeicherten Sollwert
verwenden

(ORT=STOPP) (1]

LCP Stop, Sollw. eingestellt auf 0

(ORT=STOPP, SOLLW=0) [2]
Funktion:

Einstellung der gewiinschten Betriebsart bei Einschalten
der Netzversorgung. Die Funktion ist nur aktiv, wenn in
Parameter 002 Betriebsart (Ort/Fern) der Wert [1] Ort
gewahlt wurde.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Wdihlen Sie Autom. Wiederanlauf mit gespeichertem
Sollwert, wenn der Frequenzumrichter mit dem Ortsollwert
(einzustellen in Parameter 003 Ort Sollwert) und dem Start/
Stopp-Zustand anlaufen soll, die unmittelbar vor
Abschalten der Netzspannung Uber die Steuertasten
vorgegeben waren.
Wahlen Sie [1] Zwangsstopp mit gespeichertem Sollwert,
wenn der Frequenzumrichter beim Wiedereinschalten der
Netzspannung weiterhin gestoppt bleiben soll, bis die
Taste [START] betdtigt wird. Nach einem Startbefeh! wird
die Motordrehzahl tber die Rampenfunktion bis auf den
gespeicherten Sollwert des Parameters 003 Ortsollwert
hochgefahren.
Wahlen Sie [2] Zwangsstopp, Sollw. auf 0 setzen, wenn der
Frequenzumrichter beim Wiedereinschalten der
Netzspannung angehalten bleiben soll. Setzen Sie
Parameter 003 Ortsollwert auf 0.
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AVORSICHT

Bei Fern-Betrieb (Parameter 002 Betriebsart (Ort/Fern))
hédngt der Start/Stopp-Zustand bei Netzanschluss von
den externen Steuersignalen ab. Wenn Sie in Parameter
302 Digitaleingang den Wert [8] Puls-Start wahlen, so
verbleibt der Motor nach dem Netzanschluss weiterhin
im gestoppten Zustand.

020 Handbetrieb
Wert:
% Nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]
Aktiv (AKTIVIEREN) [1]
Funktion:

Stellen Sie mit diesem Parameter ein, ob eine Umschaltung
zwischen Auto- und Hand-Betrieb moglich ist. In der
Betriebsart Auto wird der Frequenzumrichter durch externe
Signale gesteuert. Im Hand-Betrieb erfolgt die Ansteuerung
des Frequenzumrichters dagegen direkt durch die Bedien-
einheit iber einen Ortsollwert.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie in diesem Parameter [0] Blockiert wahlen, so ist
die Funktion Hand-Betrieb nicht aktiv. Wahlen Sie [1]
Wirksam, um zwischen Auto- und Hand-Betrieb
umzuschalten. Nahere Informationen finden Sie im
Abschnitt Kapitel 1.12.1 Bedieneinheit.

024 Benuterdefiniertes Quick-Menii
Wert:
& Nicht aktiv (Deaktiviert) [0]
Aktiv (Aktivieren) [1]
Funktion:

Wéhlen Sie mit diesem Parameter die Standardeinstellung
der [Quick Menu]-Taste an der Bedieneinheit und der LCP
2-Bedieneinheit.

Mit dieser Funktion kdnnen Sie in Parameter 025 Einst.
Quick-Menii bis zu 20 Parameter fiir die Taste [Quick Menu]
auswabhlen.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie [0] Blockiert wéhlen, so gilt der Standard-Parame-
tersatz des Quick-Mends.
Wenn Sie [1] Wirksam wahlen, so gilt das benutzerdefi-
nierte Quick-Men.

025 Quick-Menii-Einstellung
Wert:

[Index 1 - 20] Wert: O - 999 % 000

Funktion:
Verwenden Sie diesen Parameter, um zu definieren, welche
Parameter im Quick-Menu erforderlich sind, wenn
Parameter 024 Benutzerdefiniertes Schnellmenii auf [1]
Wirksam eingestellt ist.
Fiir das benutzerdefinierte Quick-Menl konnen bis zu 20
Parameter ausgewdhlt werden.

Beschreibung der Auswahl:
Das Quick-Menii ist wie folgt eingestellt:

1. Waéhlen Sie Parameter 025 Einstellung Schnellmenii
und driicken Sie die Taste [CHANGE DATA].

2. Index 1 zeigt den ersten Parameter im Quick-
Meni an. Navigieren Sie mit den Tasten [+]/[-]
zwischen den Indexnummern. Wéhlen Sie
Index 1.

Wenn Parameter 100 Konfiguration bei Index 1 ausgewahlt
ist, beginnt das Quick-Menu bei jeder Aktivierung mit
diesem Parameter.

3. Navigieren Sie mit den Tasten [<]/[>] zwischen
den 3 Zahlen. Driicken Sie die Taste [<], sobald
die letzte Zahl in der Parameternummer Uber die
Tasten [+]/[-] ausgewdhlt werden kann.

Stellen Sie in Parameter 100 Konfiguration Index 1
auf 100 ein.

4, Driicken Sie [OK], wenn Index 1 auf 100
eingestellt wurde.

5. Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 4, bis alle
erforderlichen Parameter im Quick-Men(
eingestellt wurden.

6. Driicken Sie auf [OK], um die Quick-Men(i-
Einstellung abzuschlief3en.

Wenn Parameter 100 Konfiguration bei Index 1 ausgewahlt
ist, beginnt das Quick-Men bei jeder Aktivierung mit
diesem Parameter.

Beachten Sie, dass Parameter 024 Benutzerdefiniertes
Schnellmenii und Parameter 025 Einstellung Schnellmenii bei
der Initialisierung auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt
werden.

HINWEI

Parameter 025 Einstellung Schnellmenii kann nur {iber ein
LCP 2-Bedienteil eingestellt werden. Siehe

Kapitel 1.8 Bestellformular fiir Informationen zum LCP 2-
Bedienteil.
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4.2 Motor/Last

4.2.1 Konfiguration

Die Wahl der Konfiguration und der Drehmomentkenn-
linien hat Einfluss darauf, welche Parameter im Display
angezeigt werden. Wenn [0] Drehzahlregelung ohne
Riickfiihrung ausgewahlt wird, werden alle Parameter zur
PID-Regelung herausgefiltert. Das heif3t, dass dem Benutzer
nur die Parameter angezeigt werden, die fiir eine
bestimmte Anwendung relevant sind.

100 Konfiguration

Wert:
% Drehzahlregelung ohne Riickfiihrung

(OHNE RUCKFUHRUNG) [0]

Drehzahlregelung mit Rickfiihrung

(MIT RUCKFUHRUNG) [11

Prozessregelung mit Ruckfiihrung

(PID-REGLER) [3]
Funktion:

Dieser Parameter dient zur Auswahl der Konfiguration, an
die der Frequenzumrichter angepasst werden soll.
Hierdurch wird die Anpassung an eine gegebene
Anwendung vereinfacht, da die Parameter, die in einer
gegebenen Konfiguration nicht verwendet werden,
ausgeblendet sind und somit nicht aktiviert werden
kénnen.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie [0] Drehzahlregelung ohne Riickfiihrung wéhlen,
wird eine normale Drehzahlregelung (ohne Istwertsignal)
mit automatischem Last- und Schlupfausgleich fir eine
konstante Drehzahl bei unterschiedlichen Lasten erzielt.
Die Kompensationen sind aktiv, kdnnen aber ggf. in den
Parametern 134 Lastausgleich sowie 136 Schlupfausgleich
ausgeschaltet werden.
Wenn Sie [1] Drehzahlregelung mit Riickfiihrung wahlen,
wird eine bessere Drehzahlgenauigkeit erzielt. Sie miissen
ein Istwertsignal hinzufigen und den PID-Regler in
Parametergruppe 400 Sonderfunktionen einstellen.
Wenn Sie [3] Prozessregelung mit Riickfiihrung wahlen, wird
der interne Prozessregler fiir eine prazise Prozessregelung
in Abhangigkeit von einem gegebenen Prozesssignal
aktiviert. Sie kdnnen das Prozesssignal in den gegebenen
Prozesseinheiten oder als Prozentwert eingeben. Fligen Sie
ein Istwertsignal vom Prozess hinzu und stellen Sie den
Prozessregler in Parametergruppe 400 Sonderfunktionen
ein. Prozessregelung mit Rickfiihrung ist nicht aktiv, wenn
eine DeviceNet-Karte installiert ist und Sie in Parameter 904
Instanztypen Instanz 20/70 bzw. 21/71 gewahlt haben.

101 Drehmomentkennlinie

Wert:

% Konstantes Drehmoment
(Konstantes Drehmoment) [1]
Variables Drehmoment niedrig
(Drehmoment: niedrig) [2]
Variables Drehmoment mittel
(Drehmoment: mittel) [3]
Variables Drehmoment hoch
(Drehmoment: hoch) (4]
Variables Drehmoment niedrig mit CT-Start
(VD NIEDRIG CT-START) [5]
Variables Drehmoment mittel mit CT-Start
(VD MITT CT-START) (6]
Variables Drehmoment hoch mit CT-Start
(VD HOCH CT-START) [7]
Sondermotor-Modus
(Sondermotor-Modus) [8]

CT = Konstantes Drehmoment

Funktion:
Verwenden Sie diesen Parameter, um das U/f-Verhéltnis
des Frequenzumrichters an die Drehmomentkennlinie der
Last anzupassen. Siehe Parameter 135 U/f-Verhdltnis.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie [1] Konstantes Drehmoment wahlen, so wird eine
lastabhdngige U/f-Kennlinie erzielt, in der die Ausgangs-
spannung und Ausgangsfrequenz bei steigender Last
erhéht wird, um einen konstanten Motorlauf zu gewahr-
leisten.
Wahlen Sie bei Anwendungen mit quadratischer Last (z. B.
Kreiselpumpen, Lifter) [2] Variables Drehmoment niedrig, [3]
Quadratisches Drehmoment mittel oder [4] Quadratisches
Drehmoment hoch.
Wahlen Sie [5] Variables Drehmoment - niedrig mit CT-Start,
[6] - mittel mit CT-Start oder [7] - hoch mit CT-Start, wenn
Sie ein hoheres Losbrechmoment als mit den zuvor
genannten Kennlinien benétigen.
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Abbildung 4.2 Drehmomentkennlinie
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Wahlen Sie [8] Sondermotor-Modus, wenn eine spezielle
U/f-Kennlinie zur Anpassung an einen gegebenen Motor
gewiinscht wird. Die Eckwerte stellen Sie in den
Parametern 423—-428 Spannung/Frequenz ein.

HINWEIS!

Last- und Schlupfausgleich sind nicht aktiv, wenn Sie das
variable Drehmoment oder den Sondermotor-Modus
ausgewahlt haben.

HINWEIS

Beachten Sie, dass bei Anderung eines in den
Typenschildparametern 102-106 eingestellten Werts eine
automatische Anderung der Parameter 108 Statorwi-
derstand und 109 Statorreaktanz erfolgt.

102 Motorleistung Pu,n

Wert:
0,25 - 22 kW

Funktion:
Hier missen Sie einen Leistungswert [kW] Pun einstellen,
der der Motornennleistung entspricht. Werkseitig ist ein
Nennleistungswert [kW] P mn eingestellt, der dem
Geratetyp entspricht.

E 3 Abhangig von Einheit

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie einen Wert ein, der den Typenschilddaten des
Motors entspricht. Einstellungen in einer Gré8enordnung
unter oder Uber den Werkseinstellungen sind mdglich.

103 Motorspannung Um,n

Wert:
Fur 200-V-Gerate: 50 - 999 V

Fur 400-V-Gerate: 50 - 999 V

¥ 230v
% 200 v

Funktion:
Stellen Sie die Motornennspannung Umn flir Stern Y oder
Dreieck A ein.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie unabhangig von der Netzspannung des
Frequenzumrichters einen Wert, der den Typenschilddaten
am Motor entspricht.

104 Motorfrequenz fun

Wert:

24-1000 Hz % 50 Hz

Funktion:
Widhlen Sie die Motornennfrequenz fu.
Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie einen Wert, der den Typenschilddaten am
Motor entspricht.

105 Motorstrom Iu,n

Wert:

0,01 - Imax & Abhingig von Motorwahl

Funktion:
Der Nennstrom des Motors Iun ist Bestandteil der
Berechnung der Frequenzumrichterwerte wie Drehmoment
und thermischer Motorschutz.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie einen Wert ein, der den Typenschilddaten am
Motor entspricht. Stellen Sie den Motorstrom IuN ein und
beriicksichtigen Sie hierbei, ob der Motor einen Stern- Y
oder Dreieckanschluss A hat.

106 Motornenndrehzahl

Wert:

100 - fmun X 60 (max. %k Abhangig von Parameter
60000 UPM) 104 Motorfrequenz, fun
Funktion:

Stellen Sie den Wert ein, der der Motornenndrehzahl nun
entspricht, die den Typenschilddaten entnommen werden
kann.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie einen Wert, der den Typenschilddaten am
Motor entspricht.

HINWEIS

Der maximale Wert entspricht fun x 60. fun muss in
Parameter 104 Motorfrequenz, fu,n, eingestellt werden.

107 Automatische Motoranpassung, AMT

Wert:

% Optimierung aus (Amt aus) [0]
Optimierung ein (AMT Start) [2]
Funktion:

Die automatische Motoranpassung ist ein Algorithmus, der
den Statorwiderstand Rs ohne Motorachsendrehung misst.
Das heif3t, dass der Motor kein Drehmoment liefert.

Sie kdnnen AMT zur Optimierung der Einstellung des
Frequenzumrichters fir den verwendeten Motor einsetzen.
Diese Funktion wird insbesondere dann verwendet, wenn
die Werkseinstellung die Daten des Motors nicht
ausreichend abdeckt.

Zur bestmoglichen Anpassung des Frequenzumrichters
wird empfohlen, die AMT an einem kalten Motor durchzu-
fihren. Beachten Sie: Ein wiederholter AMT-Betrieb kann zu
einer Erwdrmung des Motors fiihren, was wiederum eine
Erhohung des Statorwiderstands Rs bewirkt. In der Regel
ist dies jedoch nicht kritisch.
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Die AMT wird folgendermafen durchgefiihrt:
Starten der AMT:

1. Geben Sie ein STOPP-Signal.

2. Stellen Sie Parameter 107 Motoranpassung auf den
Wert [2] Motoranpassung ein ein.

3. Es wird ein START-Signal geben und Parameter
107 Motoranpassung wird auf [0] Motoranpassung
aus zuriickgesetzt, wenn die AMT abgeschlossen
ist.

AMT abschlieBen:

Die AMT wird durch ein QUITTIEREN-Signal abgeschlossen.
Parameter 108 Statorwiderstand, Rs wird mit dem
optimierten Wert aktualisiert.

AMT abbrechen:

Sie kdnnen die AMT wahrend der Optimierung durch ein
STOPP-Signal abbrechen.

Bei der Verwendung der AMT-Funktion mussen Sie die
folgenden Punkte beachten:

. Damit die AMT die Motorparameter so gut wie
maoglich definieren kann, missen Sie die richtigen
Typenschilddaten fir den am Frequenzumrichter
angeschlossenen Motor in die Parameter 102 bis
106 eingeben.

. Das Display zeigt Alarmmeldungen an, wenn
wahrend der Motoranpassung Fehler auftreten.

. Grundsatzlich kann die AMT-Funktion die Rs-
Werte fir Motoren messen, die ein- bis zweimal
groBer/kleiner als die Nennwerte des Frequen-
zumrichters sind.

. Driicken Sie zum Abbrechen der Motoranpassung
die [STOP/RESET]-Taste.

Beschreibung der Auswahl:
Wiahlen Sie [2] Motoranpassung ein, um eine automatische
Motoranpassung durchzufiihren.

HINWEIS

Eine AMT kann bei den VLT-Modellen 2880-82 nicht
durchgefiihrt werden.

AWARNUNG

Fiihren Sie bei parallel geschalteten Motoren keine AMT
durch. Wihrend einer AMT diirfen Sie keine Anderungen
der Parametersatze vornehmen. Es besteht die Gefahr
von Personenschdden und Sachschaden!

108 Statorwiderstand Rs

Wert:
0,000 - X,XXX Q

Funktion:
Nach Einstellung der Parameter 102-106 Typenschilddaten
werden verschiedene Parameter einschlieBlich Statorwi-
derstand Rs automatisch eingestellt. Ein manuell
eingegebener Wert fiir Rs muss fiir einen kalten Motor
gelten. Sie konnen die Wellenleistung durch Feinein-
stellung von Rs und Xs verbessern, siehe Verfahren unten.

t 3 Abhéngig von Motorwahl

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen Rs folgendermallen einstellen:

1. Verwenden Sie die Werkseinstellungen fir Rs, die
der Frequenzumrichter selbst auf Basis der Motor-
Typenschilddaten wahlt.

2. Der Wert wird vom Motorlieferanten angegeben.

3. Der Wert wird durch manuelle Messung ermittelt:
Rs kann durch Messung des Widerstands Rprase-
pHASE zWischen zwei Phasenklemmen berechnet
werden. Wenn Renaseprase weniger als 1-2 Ohm
betragt (typisch fir Motoren > 5,5 kW, 400 V),
missen Sie ein spezielles Ohmmeter verwenden
(Thomson-Briicke o. &.). Rs = 0,5 x RpHASE-PHASE.

4, Rs wird automatisch eingestellt, wenn die AMT
abgeschlossen ist. Siehe Parameter107 Automa-
tische Motoranpassung.

HINWEI

Die Parameter 108 Statorwiderstand Rs und 109 Stator-
reaktanz Xs miissen in der Regel nicht gedndert werden,
wenn Sie die Typenschilddaten eingestellt haben.

109 Statorreaktanz Xs

Wert:

0,00 - X,XX Q
Funktion:
Nach Einstellung der Parameter 102-106 Typenschilddaten
werden verschiedene Parameter einschlief3lich Stator-

reaktanz Xs automatisch eingestellt. Sie kdnnen die
Wellenleistung durch Feineinstellung von Rs und Xs
verbessern, siehe Verfahren unten.

E 3 Abhangig von Motorwahl

Beschreibung der Auswahl:
Xs kann wie folgt eingestellt werden:

1. Der Wert wird vom Motorlieferanten angegeben.

2. Der Wert wird durch manuelle Messung von Xs
durch Anschluss eines Motors an das Netz und
Messen der Phasenspannung Um und des
Leerlaufstroms ¢ ermittelt.

U Xi
Xs M L

:@X/q) 2

XL: Siehe Parameter 142.
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3. Verwenden Sie die Werkseinstellungen von Xs,
die der Frequenzumrichter anhand der Motor-
Typenschilddaten wahlt.

117 Resonanzddampfung

Wert:
AUS - 100% [AUS - 100]
% AUS % [AUS]
Funktion:

Sie kdnnen die Resonanzdampfung im CT-Modus
optimieren. In diesem Parameter konnen Sie den Beeinflus-
sungsgrad festlegen.

Sie kdnnen den Wert kann zwischen 0 % (AUS) und 100 %
einstellen. 100 % entspricht einer Reduzierung des UF-
Verhaltnisses um 50 %.

Die Werkseinstellung ist AUS.

Interne Einstellungen (fest):

Der Resonanfilter ist ab 10 % der Nenndrehzahl aktiv.

In diesem Fall sind es 5 Hz und dartiber.

Die Drehzahl muss zwischen 0 und dem Stromungs-
nennwert liegen: 500ms

Die Drehzahl muss zwischen dem Nennwert und dem
Stromungswert 0 liegen: 500ms

Beschreibung der Funktionalitat:

Der Filter Uberwacht den aktiven Motorstrom und dndert
die Motorspannung entsprechend Abbildung 4.3. Der Filter
reagiert auf Werte, die sich auf den Motornennstrom
beziehen.

Motorstrom 4
[Tmact]

40% v. Nennw. _|

20% v. Nennw.

10% v. Nennw.

Motorspannung 4
Um
100% .

Minimum %

>

! t

175NA105.10
Abbildung 4.3 Resonanzdampfung

Wenn der aktive Motorstrom unter 10 % liegt, wird die
Motorspannung wie oben erwahnt tiber die Drehzahl
verringert, bis die Spannung die Einstellung aus Parameter
117 Resonanzddmpfung erreicht. Liegt der aktive
Motorstrom Gber 20 %, wird die Spannung Uber die oben
genannte Drehzahl erhéht. Wenn der aktive Motorstrom
40 % erreicht, wird die Motorspannung sofort auf normale
Motorspannung erhéht.

Die Reduktion der Motorspannung hdngt von der

Einstellung des Parameters 117 Resonanzddmpfung ab.
Beschreibung der Auswahl:

Stellen Sie den Grad der Motorstrombeeinflussung [Imact]

auf das U/F-Verhaltnis zwischen 0 % (AUS) und 100 % ein.

100 % entspricht einer Reduktion von 50 % des U/F-

Verhiltnisses. Die Werkseinstellung ist AUS.

119 Hohes Startmoment
Wert:

00-05s ¥ 00s

Funktion:
Zur Gewabhrleistung eines hohen Anlaufmoments sind ca.
1,8 x linv. fir max. 0,5 s zuldssig. Allerdings wird der Strom
durch die Schutzgrenze des Frequenzumrichters (Wechsel-
richters) begrenzt. In der Einstellung 0 s ist das
Startmoment nicht erhoht.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die notwendige Zeit ein, in der ein hohes
Startmoment bendtigt wird.

120 Startverzégerung

Wert:

0,0-100s *¥00s

Funktion:
Dieser Parameter aktiviert eine Startverzégerung nach
Erfillung der Startbedingungen. Nach Ablauf der Zeit
erfolgt eine Rampe auf der Ausgangsfrequenz auf den
Sollwert.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie die erforderliche Zeit vor Beginn der Beschleu-
nigung ein.

Wert:
DC-Halten, Zeitverzogerung wahrend des Starts
(DC-HALTEN/VERZOGERUNG) [0]
DC-Bremse, Zeitverzégerung wahrend des Starts
(DC-BREMSE/VERZOGERUNG) [1]
¥ Motorfreilauf, Zeitverzogerung wihrend des Starts
(FREILAUF/VERZOGERUNG) [2]
Startfrequenz/-spannung Rechtslauf
(BETRIEB RECHTSLAUF) (3]
Startfrequenz/-spannung in Solldrehrichtung
(VERTIKALER BETRIEB) [4]
Funktion:
Stellen Sie hiermit die wahrend der Anlaufverzbgerungszeit
(Parameter120 Startverzdgerung) erforderliche Betriebsart
ein.
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Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie [0] DC-Halten Zeitverzégerung wdhrend des
Starts, um den Motor wahrend der Anlaufverzégerungszeit
mit einer DC-Haltespannung zu versorgen. Stellen Sie die
Spannung in Parameter 137 DC-Haltespannung ein.
Wahlen Sie [1] DC-Bremse Zeitverzégerung wdhrend des
Starts, um den Motor wahrend der Anlaufverzégerungszeit
mit einer DC-Bremsspannung zu versorgen. Stellen Sie die
Spannung in Parameter 132 DC-Bremsspannung ein.
Wahlen Sie [2] Motorfreilauf Zeitverzégerung wdhrend des
Starts, und der Motor wird wahrend der Anlaufverzoge-
rungszeit nicht vom Frequenzumrichter gesteuert
(Wechselrichter ausgeschaltet).
Wahlen Sie [3] Startfrequenz/Rechtslauf, um wahrend der
Startverzdgerung die unter Parameter 130 Startfrequenz
und 131 Startspannung beschriebene Funktion zu erhalten.
Unabhdngig vom Wert, den das Sollwertsignal annimmt, ist
die Ausgangsfrequenz gleich der Einstellung in Parameter
130 Startfrequenz, und die Ausgangsspannung entspricht
der Einstellung in Parameter 131 Startspannung.
Diese Funktion wird in der Regel fiir Hub- und Vertikalfor-
deranwendungen verwendet. Sie wird insbesondere bei
Anwendungen mit einem Konusanker-Motor eingesetzt,
bei denen die Drehrichtung zu Beginn im Rechtslauf
erfolgt und dann von einer Sollrichtung gefolgt wird.
Wahlen Sie [4] Startfrequenz/-spannung wie vorgewdhlte
Drehrichtung, um die in Parameter 130 Startfrequenz und
131 Startspannung beschriebene Funktion wahrend der
Anlaufverzégerungszeit zu erhalten.
Die Drehung des Motors erfolgt immer in der Sollrichtung.
Wenn das Sollwertsignal Null ist, hat die Ausgangsfrequenz
0 Hz, wahrend die Ausgangsspannung der Einstellung in
Parameter 137 Startspannung entspricht. Wenn das
Sollwertsignal nicht Null ist, entspricht die Ausgangs-
frequenz Parameter 130 Startfrequenz und die
Ausgangsspannung Parameter 131 Startspannung. Diese
Funktion wird in der Regel bei Hub- und Vertikalférderan-
wendungen mit Gegengewicht eingesetzt. Sie wird
insbesondere bei Anwendungen mit einem Konusanker-
Motor eingesetzt. Der Konusanker-Motor kann mit
Parameter 130 Startfrequenz und Parameter 131
Startspannung anlaufen.

122 Stoppfunktion

Wert:

% Motorfreilauf (FREILAUF) [0]
DC-Halten (DC-HALTEN) (1]
Funktion:

Hiermit kénnen Sie die Funktion des Frequenzumrichters
einstellen, nachdem die Ausgangsfrequenz geringer als der
Wert in Parameter 123 Freq.Stoppfunkt. geworden ist, oder
nach einem Stoppbefehl und wenn eine Rampe ab der
Ausgangsfrequenz auf 0 Hz erfolgt ist.

Beschreibung der Auswahl:
Wiahlen Sie [0] Motorfreilauf, wenn die Motorsteuerung
durch den Frequenzumrichter ausgeschaltet werden soll
(Wechselrichter ausgeschaltet).
Wahlen Sie [1] DC-Halten, wenn Sie Parameter 137 DC-
Haltespannung aktivieren mochten.

Min.-Frequenz zur Aktivierung der

Stoppfunktion

Wert:

0,1-10 Hz % 0,1 Hz

Funktion:
In diesem Parameter wird die Ausgangsfrequenz
eingestellt, bei der die in Parameter 122 Stoppfunktion
ausgewahlte Funktion aktiviert werden soll.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Ausgangsfrequenz ein.
Wenn Parameter 123 zu hoch eingestellt ist und Sie in
Parameter 122 DC-Halten gewahlt haben, springt die
Ausgangsfrequenz ohne Hochlauf zu dem Wert in
Parameter 123. Dies verursacht moglicherweise eine
Uberstromwarnung/einen Uberstromalarm.

HINWEI

Wenn Parameter 123 hoher eingestellt ist als Parameter
130, wird die Startverzégerungsfunktion (Parameter 120
und 121) libersprungen.

AVORSICHT

Wenn Parameter 123 zu hoch eingestellt ist und Sie in
Parameter 122 DC-Halten gewdhlt haben, springt die
Ausgangsfrequenz ohne Hochlauf zu dem Wert in
Parameter 123. Dies verursacht méglicherweise eine
Uberstromwarnung/einen Uberstromalarm.
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Bei einer DC-Bremsung wird dem Motor eine Gleich-
spannung zugefiihrt, wodurch die Motorwelle zum
Stillstand kommt. In Parameter 132 DC-Bremsspannung
kdnnen Sie die DC-Bremsspannung zwischen 0-100%
einstellen. Die maximale DC-Bremsspannung hangt von
den gewdhlten Motordaten ab.

In Parameter 126 DC-Bremszeit legen Sie die DC-Bremszeit
fest, und in Parameter 127 DC-Bremse Einschaltfrequenz
wahlen Sie die Frequenz, bei der die DC-Bremse aktiv wird.
Wenn Sie einen Digitaleingang auf [5] DC-Bremse invers
programmieren und ein Wechsel von logisch ,1“ zu logisch
,0" erfolgt, so wird die DC-Bremse aktiviert. Wird ein
Stoppbefehl aktiv, so wird die DC-Bremse aktiviert, wenn
die Ausgangsfrequenz geringer als die Einschaltfrequenz
der DC-Bremse ist.

AWARNUNG]|

Verwenden Sie die DC-Bremse nicht, wenn die Trégheit
der Motorwelle mehr als 20-mal groBer als die innere
Tragheit des Motors ist.

126 DC-Bremsdauer

Wert:

0-60s ¥ 10s

Funktion:
In diesem Parameter wird die DC-Bremsdauer eingestellt,
in der Parameter 132 DC-Bremsspannung aktiviert werden
soll.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Zeit ein.

127 DC-Bremse Einschaltfrequenz

Wert:

128 Thermischer Motorschutz

Wert:
% Kein Schutz (KEIN MOTORSCHUTZ) [0]

Thermistor Warnung
(THERMISTORWARN)

[
Thermistor-Abschalt. (THERMISTOR-ABSCHALT.) [2]
ETR-Warnung 1 (ETR-WARNUNG 1) (3]
ETR-Alarm 1 (ETR-ALARM 1) (4]
ETR-Warnung 2 (ETR-WARNUNG 2) (5]
ETR-Alarm 2 (ETR-ALARM 2) (6]
ETR-Warnung 3 (ETR-WARNUNG 3) (71
ETR-Alarm 3 (ETR-ALARM 3) (8]
ETR-Warnung 4 (ETR-WARNUNG 4) [9]
ETR-Alarm 4 (ETR-ALARM 4) [10]

Funktion:
Der Frequenzumrichter kann die Motortemperatur auf 2
Arten Uberwachen:

. Uber einen am Motor installierten PTC-Thermistor.
Der Thermistor ist zwischen Klemme 50 (+10 V)
und einer der Digitaleingangsklemmen 18, 19, 27
oder 29 angeschlossen. Siehe Parameter 300
Digitaleingdnge.

. Durch Berechnung (ETR = Elektronisches Thermo-
relais) der thermischen Belastung, basierend auf
der tatsachlichen Motorbelastung und der Zeit.
Die Berechnung wird mit dem Motornennstrom
Im, N und der Motornennfrequenz fu, N verglichen.
Bei den Berechnungen wird der Bedarf nach einer
geringeren Last bei niedrigen Drehzahlen beriick-
sichtigt, der sich aus der reduzierten internen
Laftung des Motors ergibt.

0,0 (AUS) - Par. 202 e 5
Maximale Ausgangsfrequenz fuax %k Aus 2.000 | ’%
wn
Funktion: 1000 | =
In diesem Parameter wird die Einschaltfrequenz der DC- ' i
Bremse eingestellt, ab welcher die DC-Bremse in 288 \
Verbindung mit einem Stoppsignal aktiviert wird. ‘3‘88 \ \
Beschreibung der Auswahl: 200
Stellen Sie die erforderliche Frequenz ein. N
100 T~ fOUT=1xfMN
~_ fOUT =2 x fMN
60 —
50 fOUT=02xfMN
40
30
20
10 M
0 12 14 16 18 20 IMN
Abbildung 4.4 Berechnung der thermischen Belastung
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Die ETR-Funktionen 1 bis 4 berechnen die Last erst dann,
wenn der Parametersatz aktiviert wird, in dem sie
ausgewahlt wurden. Das heif3t, dass Sie die ETR-Funktion
auch beim Wechseln zwischen 2 oder mehreren Motoren
verwenden konnen.

Beschreibung der Auswahl:
Waéhlen Sie [0] Kein Schutz, um eine Warnung oder
Abschaltung im Falle einer Uberlastung des Motors zu
deaktivieren.
Wahlen [1] Thermistor Warnung, um eine Warnung zu
aktivieren, wenn der angeschlossene Thermistor zu heil3
wird.
Wahlen Sie [2] Thermistor Abschaltung, um eine
Abschaltung zu aktivieren, wenn der angeschlossene
Thermistor zu heif3 wird.
Wiahlen Sie ETR-Warnung 1 bis 4 aus, um bei Uberlastung
des Motors gemal3 den Berechnungen eine Warnung zu
aktivieren. Sie kénnen den Frequenzumrichter darauf
programmieren, ein Warnsignal lber einen der Digita-
lausgdnge auszugeben. Wahlen Sie ETR-Abschaltung 1-4
aus, um eine Abschaltung zu aktivieren, wenn geméal3 den
Berechnungen eine Uberlastung des Motors auftritt.

AWARNUNG

Diese Funktion kann keine einzelnen Motoren schiitzen,
wenn diese parallel geschaltet sind.

130 Startfrequenz

Wert:
0,0 - 10,0 Hz

Funktion:
Die Startfrequenz ist fiir die in Parameter 120 Startverzo-
gerung eingestellte Zeit nach einem Startbefehl aktiv. Die
Ausgangsfrequenz springt zu der nachsten voreingestellten
Frequenz. Einige Motoren, z. B. Konusanker-Motoren,
bendtigen eine erhdhte Spannung/Startfrequenz
(Verstarkung), um die mechanische Bremse zu |6sen. Hierzu
werden die Parameter 130 Startfrequenz und 131
Startspannung verwendet.

% 0,0 Hz

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Startfrequenz ein. Es wird
davon ausgegangen, dass Sie Parameter 121 Startfunktion

131 Anfangsspannung

Wert:

0,0 - 200,0 V % 0,0V

Funktion:
Startspannung ist nach einem Startbefehl fur die in
Parameter120 Startverz6gerung eingestellte Zeit aktiv. Sie
kdnnen diesen Parameter z. B. fiir Hub- und Vertikalforde-
ranwendungen (Konusanker-Motoren) verwenden.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Spannung auf den zum Ausschalten der
mechanischen Bremse erforderlichen Wert ein. Es wird
davon ausgegangen, dass Sie Parameter 121 Startfunktion
auf [3] Startfrequenz/Rechtslauf bzw. [4] Startfrequenz wie
vorgewdhlte Drehrichtung eingestellt und in Parameter120
Startverzdgerung eine Zeit eingestellt haben und ein
Sollwertsignal vorhanden ist.

132 DC-Bremsspannung
Wert:

0 - 100 % der max. DC-Bremsspannung X 0%

Funktion:
Stellen Sie mit diesem Parameter die DC-Bremsspannung
ein, bei der der Frequenzumrichter bremst. Dieser
Parameter ist gliltig, wenn die Einschaltfrequenz der DC-
Bremse erreicht ist oder DC-Bremse invers Uber einen
Digitaleingang bzw. die serielle Schnittstelle aktiv ist. Die
Einschaltfrequenz der DC-Bremse stellen Sie in Parameter
127 DC-Bremse Einschaltfrequenz ein. Die DC-
Bremsspannung ist fiir die in Parameter 126 DC-Bremszeit
eingestellte Zeit aktiv. In diesem Parameter stellen Sie die
Dauer der Aktivitat der DC-Bremsspannung ein.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie diesen Wert als Prozentwert der vom Motor
abhangigen max. DC-Bremsspannung ein.

133 Startspannung

Wert:
0,00-100,00 V

Funktion:
Durch diesen Parameter kdnnen Sie eine héhere
Startspannung erreichen. Kleinere Motoren (< 1,0 kW)
bendtigen eine héhere Startspannung.

E 3 Abhangig von Einheit

auf [3] Startfrequenz/Horizontalbetrieb oder [4] E’\;‘] 4 e
Startfrequenz/Vertikalbetrieb eingestellt und in Parameter120 §
Startverzdgerung eine Zeit eingestellt haben und ein Umon 2
Sollwertsignal vorhanden ist.
HINWEIS) #7 S par. 134
Lostkompensation
Wenn Parameter 123 hoher eingestellt ist als Parameter
130, wird die Startverzégerungsfunktion (Parameter 120 -7 Par. 135
. u/f-Verhdltnis
und 121) libersprungen. Por. 133 1
Spannungs—
anhebung ) )
0.1 x fm,n fonyn fm[Hz]
Abbildung 4.5 Startspannung und -drehmoment
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Beschreibung der Auswahl:
Die Werkseinstellung ist fiir die meisten Anwendungen
geeignet. Sie mussen den Wert bei Anwendungen mit
hohem Drehmoment schrittweise erhdhen.

AWARNUNG

Wird die Startspannung libermaBig eingesetzt, kann dies
zu einer zu hohen Energiezufuhr und Uberhitzung des
Motors fiihren, und der Frequenzumrichter kann
abschalten.

134 Lastausgleich

Wert:

0.0-300.0% % 100,0 %

Funktion:
Verwenden Sie diesen Parameter zum Einstellen der
Lastkennlinie. Durch den gesteigerten Lastausgleich erhalt
der Motor zusatzliche Spannung und Frequenz bei anstei-
genden Lasten. Dieser wird z. B. bei Motoren/
Anwendungen eingesetzt, bei denen ein groBer
Unterschied zwischen Voll-Laststrom und Leerlauf-
Laststrom des Motors besteht.

Beschreibung der Auswahl:
Ist die Werkseinstellung ungeeignet, stellen Sie den
Lastausgleich ein, um ein Starten des Motors bei einer
bestimmten Last zu ermdglichen.

AWARNUNG

Ist dieser Wert zu hoch eingestellt, schaltet der Frequen-
zumrichter aufgrund eines Uberstroms ggf. aus.

AWARNUNG]|

Stellen Sie den Wert auf 0 %, wenn der Frequenzum-
richter mit synchronen und parallel geschalteten
Motoren verbunden ist und falls schnelle Lastverdande-
rungen auftreten. Ein zu hoher Lastausgleich kann zu
Instabilitat fihren.

135 U/f-Verhaltnis

Wert:
0,00-20,00 bei Hz

Funktion:
Dieser Parameter ermdglicht eine lineare Verdanderung des
Verhéltnisses von Ausgangsspannung (U) zu Ausgangs-
frequenz (f), um eine richtige Motormagnetisierung und
dadurch optimale Dynamik, Genauigkeit und Effizienz zu
gewadbhrleisten. Das U/f-Verhdltnis hat nur dann Auswir-
kungen auf die Spannungskennlinie, wenn Sie [1]
Konstantes Drehmoment in Parameter 101 Drehmoment-
kennlinie ausgewahlt haben.

E 3 Abhdngig von Einheit

Beschreibung der Auswahl:
Das U/f-Verhéltnis wird nur dann geandert, wenn es
unmaglich ist, die richtigen Motordaten in
Parameter102-109 einzustellen. Der in der Werkseinstellung
programmierte Wert basiert auf Leerlaufbetrieb.

136 Schlupfausgleich

Wert:

-500 - +500% des Nenn-Schlupfausgleichs & 100%

Funktion:
Der Schlupfausgleich wird automatisch berechnet, d. h. auf
Basis der Motornenndrehzahl nun. In diesem Parameter
kdnnen Sie den Schlupfausgleich fein einstellen. Hierdurch
werden Toleranzen des Wertes fiir nun ausgeglichen. Der
Schlupfausgleich ist nur dann aktiv, wenn Sie [0] Mit
Schlupfkomp. in Parameter 100 Konfiguration und [1]
Konstantes Drehmoment in Parameter 101 Drehmoment-
kennlinie gewédhlt haben.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie einen Prozentwert ein.

137 DC-Haltespannung

Wert:

0 - 100 % der max. DC-Haltespannung X 0%

Funktion:
Dieser Parameter wird zum Halten des Motors
(Haltemoment) bei Start/Stopp verwendet.

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen diesen Parameter nur verwenden, wenn eine
Auswahl fir DC-Halten in Parameter 121 Startfunktion oder
122 Stoppfunktion getroffen wurde. Geben Sie dies als
Prozentwert der vom Motor abhangigen max. DC-
Haltespannung ein, die von der Wahl des Motors abhangt.

138 Bremsabschaltgrenze

Wert:
0,5 - 132,0/590,0 Hz

Funktion:
Hier wird die Frequenz eingestellt, bei der die mechanische
Bremse Uber den in Parameter 323 Relaisausgang 1-3 bzw.
341 Digitalausgang, Klemme 46 definierten Ausgang gelost
wird.

¥ 3,0Hz

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Frequenz ein.
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139 Bremseinschaltfrequenz

Wert:

0,5 - 132,0/590,0 Hz % 3,0 Hz

Funktion:
Stellen Sie die Frequenz ein, bei der die externe Bremse
aktiviert wird; dies erfolgt Gber den in Parameter 323 Relais-
ausgang 1-3 bzw. 341 Digitalausgangsklemme 46 definierten
Ausgang.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Frequenz ein.

140 Strom, Mindestwert

Wert:
0 % - 100 % des Wechselrichteraus-
gangsstroms X 0%
Funktion:
Hiermit wird der Mindestwert des Motorstroms zum L&sen
der mechanischen Bremse eingestellt. Die Stromuber-
wachung ist nur vom Stopp bis zu dem Punkt aktiv, an
dem die Bremse geldst wird.
Beschreibung der Auswahl:
Hierbei handelt es sich um eine zusétzliche Sicherheitsvor-
kehrung, die garantiert, dass bei Starten eines Hebe-/
Absenkvorgangs die Last nicht verloren geht.

142 Streureaktanz X

Wert:
0,000 - XXX, XXX % Abhingig von Motorwahl
Q Xv ist die Summe aus Rotor- und
Statorstreureaktanz.
Funktion:
Nach Einstellung der Parameter 102-106 Typenschilddaten
werden verschiedene Parameter einschlieBlich der
Streureaktanz XL automatisch eingestellt. Die Wellen-
leistung kann durch Feineinstellung der Streureaktanz X.
verbessert werden.
Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen XL wie folgt einstellen:

. Der Wert wird vom Motorlieferanten angegeben.

° Verwenden Sie die Werkseinstellungen von X, die
der Frequenzumrichter selbst auf Basis der Motor-
Typenschilddaten wahlt.

HINWEIS!

Nehmen Sie an Parameter 142 Streureaktanz X, keine
Anderung vor, wenn die Typenschilddaten in den
Parametern 102-106 eingestellt sind.

143 Interne Liiftersteuerung

Wert:

% Automatisch (automatisch) [0]
Immer eingeschaltet (immer ein) [1]
Immer ausgeschaltet (immer aus) (2]

Funktion:

Sie kdnnen diesen Parameter so einstellen, dass der interne
Lifter automatisch ein- und ausgeschaltet wird. Der
interne Lifter kann auch immer ein- bzw. ausgeschaltet
sein.

Beschreibung der Auswahl:
Wird [0] Automatisch gewabhlt, so wird der interne Lufter
abhangig von der Umgebungstemperatur und Last des
Frequenzumrichters ein- und ausgeschaltet.
Wird [1] Immer eingeschaltet bzw. [2] Immer ausgeschaltet
gewahlt, so bleibt der Liifter immer ein- bzw.
ausgeschaltet.

AVORSICHT

Wenn Sie [2] Immer ausgeschaltet bei hoher
Taktfrequenz, langen Motorkabeln oder hoher Ausgangs-
leistung verwenden, so wird die Lebensdauer des
Frequenzumrichters verkiirzt.

144 Verstarkung AC-Bremse

Wert:

1,00 - 1,50 ¥ 1,30

Funktion:
Uber diesen Parameter kdnnen Sie die AC-Bremse
einstellen. Uber den Parameter 144 kénnen Sie das Genera-
tormoment einstellen, das auf den Motor wirken kann,
ohne dass die Zwischenkreisspannung den Warnpegel
Ubersteigt.

Beschreibung der Auswahl:
Der Wert wird erh6ht, wenn ein héheres mogliches
Drehmoment erforderlich ist. Wenn 1,0 ausgewahlt wird,
bedeutet dies, dass die AC-Bremse nicht aktiv ist.

AWARNUNG

Wenn Sie den Wert in Parameter 144 erhohen, erhoht
sich auch gleichzeitig der Motorstrom betrachtlich, wenn
Generatorlasten wirken. Den Parameter sollten Sie
deshalb nur @ndern, wenn durch Messungen garantiert
ist, dass der Motorstrom in allen Betriebssituationen
nicht den zuldssigen Wert liberschreitet. Die Stromstarke
kann nicht von der Anzeige abgelesen werden.
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146 Spannungsvektor quittieren

Wert:
*Aus (AUS) [0]
Reset (RESET) [11
Funktion:

Wird der Spannungsvektor quittiert, so wird er bei jedem
neuen Prozessbeginn auf den gleichen Startpunkt gesetzt.

Beschreibung der Auswahl:
Wiéhlen Sie [1] Quittieren, wenn einmalige Prozesse jedes
Mal laufen, wenn sie auftreten. Hierdurch wird die Wieder-
holprazision beim Stopp verbessert. Wahlen Sie [0] Aus z.
B. zum Heben/Absenken oder bei Synchronmotoren. Es ist
vorteilhaft, wenn Motor und Frequenzumrichter immer
synchronisiert sind.
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4.3 Soll- und Grenzwerte

200 Ausgangsfrequenzbereich
Wert:

% Nur Rechtslauf, 0-132 Hz
(132 Hz RECHTSLAUF) [0]

Beide Richtungen, 0-132 Hz
(132 Hz BEIDE RICHTUNGEN) [1]

Nur Linkslauf, 0-132 Hz

(132 Hz LINKSLAUF) [2]
Nur Rechtslauf, 0-590 Hz

(590 Hz RECHTSLAUF) [3]

Beide Richtungen, 0-590 Hz
(590 Hz BEIDE RICHTUNGEN) [4]

Nur Linkslauf, 0-590 Hz
(590 Hz LINKSLAUF) [5]
Funktion:

Dieser Parameter bietet Schutz gegen unbeabsichtigte
Reversierung. AuBBerdem konnen Sie eine hochstzulassige
Ausgangsfrequenz wahlen, die unabhangig von der
Einstellung anderer Parameter gelten soll. Dieser Parameter
hat keine Funktion, wenn Prozessregelung mit Riickfiihrung
in Parameter100 Konfiguration ausgewahlt ist.

Beschreibung der Auswahl:

Stellen Sie die gewtlinschte Drehrichtung und die maximale
Ausgangsfrequenz ein. Beachten Sie: Wenn Sie [0]/[3] Nur
Rechtslauf oder [2]/[5] Nur Linkslauf wahlen, ist die
Ausgangsfrequenz auf den Frequenzbereich fmin-f max
beschrankt. Wenn Sie [1]/[4] Beide Richtungen wahlen, ist
die Ausgangsfrequenz auf den Bereich xfumax beschrankt
(die Mindestfrequenz ist ohne Bedeutung).

[Hz]

Par.202 =
Por.205 + Toleronz

60 Par.205 Max. Sollweri

Par.215 20
Preset Sollw.=-50%
o 10152

Por.204 Min. Sollwert
Par.201 Ausg freq.
unterer Grenzwert

10[V]

60

DANFOSS
1752A294.11

Abbildung 4.6 Drehrichtung und Ausgangsfrequenzbereich

201 Ausgangsfrequenz, min. Grenze fmin
Wert:

0,0 - fmax t 3 0,0 Hz

Funktion:
In diesem Parameter kénnen Sie flr die Motorfrequenz
eine Mindestgrenze wahlen, die die Mindestdrehzahl
bestimmt, mit der der Motor laufen soll. Wenn Sie Beide
Richtungen in Parameter 200 Ausgangsfrequenzbereich
gewahlt haben, ist die Mindestfrequenz ohne Bedeutung.
Beschreibung der Auswahl:
Einstellbar ist ein Wert von 0,0 Hz bis zu der in Parameter
202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax eingestellten
Hochstfrequenz.

202 Ausgangsfrequenz, max. Grenze fmax

Wert:
fmin - 132/590 Hz (Par. 200 Ausgangsfre-

quenzbereich) X 132 Hz

Funktion:
In diesem Parameter kdnnen Sie fiir die Ausgangsfrequenz
eine Hochstgrenze wahlen, die die Hochstdrehzahl
bestimmt, mit der der Motor laufen soll.

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen einen Wert zwischen fmin und dem in
Parameter 200 Ausgangsfrequenzbereich gewahlten Wert
wahlen.

AVORSICHT

Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann
niemals einen Wert hoher als 1/10 der Taktfrequenz
(Parameter 411 Taktfrequenz) annehmen.

Abbildung 4.7 zeigt, wie eine Anderung in einem Parameter
den resultierenden Sollwert beeinflussen kann.

Die Parameter 203 bis 205 Sollwert und Parameter 214
Sollwertfunktion definieren, wie die Sollwertverarbeitung
erfolgen kann. Die erwdhnten Parameter kénnen mit und
ohne Istwertriickfihrung aktiv sein.

Ferngesteuerte Sollwerte sind definiert als:

. Externe Sollwerte wie Analogeingdnge 53 und 60,
Pulssollwerte tiber Klemme 33 und Sollwerte tGber
die serielle Schnittstelle.

. Festsollwerte.
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Sie kdnnen den resultierenden Sollwert auf dem Display der LCP Bedieneinheit anzeigen, indem Sie Sollwert [%] in den
Parametern 009-012 Displayanzeige wéhlen; Sie kdnnen den Wert auch mit einer Einheit anzeigen, indem Sie Sollwert [Einheit]
wahlen. Sie kdnnen die Summe der externen Sollwerte auf dem Display der LCP Bedieneinheit als Prozentwert des Bereichs
zwischen Minimaler Sollwert, Refwiv und Maximaler Sollwert, Refuax anzeigen. Wahlen Sie [25] Externer Sollwert % in den
Parametern 009-012 Displayanzeige wéhlen, wenn eine Anzeige gewinscht wird.

Sollwerte und externe Sollwerte sind simultan mdglich. In Parameter 214 Sollwertfunktion kann eine Wahl getroffen werden,
ob Festsollwerte zu den externen Sollwerten addiert werden sollen.

Es gibt auch einen unabhdngigen Ortsollwert in Parameter 003 Ortsollwert, in dem Sie den resultierenden Sollwert mit den
[+]/[-]-Tasten einstellen. Ist der Ortsollwert gewahlt, so ist der Ausgangsfrequenzbereich durch Parameter 201 Ausgangsfre-
quenzgrenze niedrig, fuiv und Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax begrenzt.

Die Einheit des Ortsollwertes hangt ab von der Wahl in Parameter 100 Konfiguration.

Konfig.modus Par. 100
|

Soll=/Istwertbereich

|

Voreingestellte Sollwerte | | m;.m:::’.;
P Sollw. 1 Par. 215 §Sgw.:53?.lchem par. | l,

Sollw.—Funktion, Par. 214 ! l Progiel
PS Sollw. 2 Par. 216 . o . | | mﬂu —

- L P / I =)
° Sollw. 3 Par. 217 _"* . | | — : gtlslulﬂr"r‘ndﬂr
rehz.regelun oliwer
Sollw. 4 Par. 218 / XY ml ”? 9

@ rllekfOhrung

Relativ
Externer Sollw.

Y, L
Skalleren
i, [
beoxw/mo
® Analog Eingang 53 Js_kanorm
e ] Y [Vorsing., ot f“"l‘:“""g"“"ﬂ
.Analog Eingang 60 ;I: X: ) IstwertriickfOhrung
Pulssollwert Lowt % | Extern
ulssollwe Skallersn
® Klemme 33 J: auf min [ ———
Pulssollwert Lovt % | Voreing.Sollw. zur
Klemme 29 :L—|. rorer] Par. 300-307
auf % %
Sollwert ser. Komm. Sollwert in %
(£200%) ‘E alieron|
M Externer
Sollwert in %

195NA244.10
Abbildung 4.7 Sollwertverarbeitung
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203 Sollwertbereich
Wert:
% Min. Sollwert - max. Sollwert (min - max) [0]
-Max. Sollwert - Max. Sollwert
(-max - +max) [1]
Funktion:

In diesem Parameter kdnnen Sie wéhlen, ob das Sollwert-
signal positiv sein muss oder positiv und negativ sein
kann. Die Mindestgrenze kann ein negativer Wert sein, es
sei denn, in Parameter 100 Konfiguration wurde Drehzahlre-
gelung mit Istwertriickflihrung programmiert. Wahlen Sie [0]
Min. Sollwert - Max. Sollwert wahlen, wenn [3] Prozessre-
gelung mit Istwertriickflihrung in Parameter 100
Konfiguration gewahlt wurde.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie den erforderlichen Bereich.

204 Minimaler Sollwert, Ref min

Wert:
Parameter 100 Konfig. = Ohne Riickfiihrung

[0].-100.000,000 - Par. 205 Refmax % 0,000 Hz
Parameter 100 Konfig. = [1]/[3] Mit %k 0,000
Riickflihrung.Parameter 414 Minimaler UPM/Par.
Istwert - Par. 205 Refmax 416

Funktion:
Minimaler Sollwert steht fiir den niedrigsten Wert, den die
Summe aller Sollwerte annehmen kann. Ist in Parameter
100 Konfiguration [1] Drehzahlregelung mit Istwertriick-
fiihrung oder [3] Prozessregelung mit Istwertriickfiihrung
gewadhlt, so wird der Minimale Sollwert durch Parameter 414
Minimaler Istwert begrenzt. Der minimale Sollwert wird
ignoriert, wenn der Ortsollwert aktiv ist.
Die Sollwerteinheit wird in Tabelle 4.1 definiert.

Parameter 100 Konfiguration Einheit

[0] Drehzahlregelung mit Schlupfkompensation |Hz

[1] Drehzahlregelung mit Istwertriickfiihrung U/min

[3] Prozessregelung mit Istwertriickflihrung Parameter 416

Beschreibung der Auswahl:
Der minimale Sollwert wird voreingestellt, wenn der Motor
bei minimaler Drehzahl laufen muss, unabhangig davon,
ob der resultierende Sollwert 0 ist.

205 Maximaler Sollwert, Refmax
Wert:

Parameter 100 Konfig. = [0] Drehzahlregelung
mit Schlupfkompensation.Parameter 204 % 50,000
Refwin - 590,000 Hz Hz
Parameter 100 Konfig. = [1]/[3] Mit
Istwertriickfiihrung. Parameter 204 Refyin
- Parameter 415 Max. Istwert

% 50,000
UPM/Par. 416

Funktion:
Der maximale Sollwert steht fiir den hochsten Wert, den
die Summe aller Sollwerte annehmen kann. Ist [1]/[3] Mit
Istwertriickflihrung in Parameter 100 Konfiguration
eingestellt, so kann der Maximale Sollwert den in Parameter
415 Maximaler Istwert eingestellten Wert nicht
Uberschreiten.
Maximaler Sollwert wird ignoriert, wenn Ortsollwert aktiv
ist.
Die Sollwerteinheit kann der folgenden Tabelle
entnommen werden:

Einheit
[0] Drehzahlregelung mit Schlupfkompensation |Hz

Parameter 100 Konfiguration

[1] Drehzahlregelung mit Istwertriickfiihrung U/min

[3] Prozessregelung mit Istwertriickfihrung Parameter 416

Beschreibung der Auswahl:
Ein Maximaler Sollwert wird eingestellt, wenn die
Motordrehzahl max. den voreingestellten Wert betragen
soll, unabhdngig davon, ob der resultierende Sollwert
hoher als der Maximale Sollwert ist.

206 Rampentyp
Wert:
¥ Linear (Linear) (0]
Sinusférmig (SINUSFORMIG) [1]
Sinus2-férmig (SINUS 2-FORMIG) [2]
Funktion:

Sie kdnnen zwischen linearem, sinusférmigem und sinus?-
formigem Rampentyp frei wéhlen.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie den gewiinschten Rampentyp abhdngig von
den Anforderungen an den Beschleunigungs-/Verzége-
rungsvorgang.
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Drehzahl

195NA033.10

Sin Linear

Sin2

t
Abbildung 4.8 Rampentyp und Beschleunigungsvorgang

207 Rampenzeit Auf 1

Wert:

0,02 - 3600,00 s % 3,00 s (VLT 2803-2875)
10,00 s (VLT 2880-2882)
Funktion:

Rampenzeit Auf ist die Beschleunigungszeit von 0 Hz bis

zur Motornennfrequenz fun (Parameter 104 Motorfrequenz,

fun). Es wird vorausgesetzt, dass der Ausgangsstrom den

Stromgrenzwert nicht erreicht (Einstellung in Parameter 221

Stromgrenze lum).

fout |

fMAX.(202) T — —————-—-—-—
Sollwert

fM,N (104)]

fMIN.(201) T

Rampenzeit auf
207/209

Rampenzeit ab
208/210

175ZA047.12
Abbildung 4.9 Rampenzeit Auf und Rampenzeit Ab

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Rampenzeit Auf.

208 Rampenzeit Ab 1
Wert:
0,02-3600,00 s % 3,00 s (VLT 2803-2875)

10,00 s (VLT 2880-2882)

Funktion:
Die Rampenzeit Ab ist die Verzdgerungszeit von der
Motornennfrequenz fun Parameter 104 Motorfrequenz, f m,n)
bis 0 Hz, vorausgesetzt, es entsteht im Wechselrichter
keine Uberspannung durch generatorischen Betrieb des
Motors.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Rampenzeit Ab.

209 Rampenzeit Auf 2
Wert:
0,02-3600,00 s

% 3,00 s (VLT 2803-2875)
10,00 s (VLT 2880-2882)

Funktion:
Siehe die Beschreibung von Parameter 207 Rampenzeit Auf
1.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Rampenzeit Auf.
Wechseln Sie von Rampe 1 zu Rampe 2, indem Sie Rampe
2 Uber einen Digitaleingang aktivieren.

AL Rampenzeit Ab 2

Wert:

0,02-3600,00 s t 3 3,00 s (VLT 2803-2875)
10,00 s (VLT 2880-2882)
Funktion:

Siehe die Beschreibung von Parameter 208 Rampenzeit Ab

1.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Rampenzeit Ab.
Wechseln Sie von Rampe 1 zu Rampe 2, indem Sie Rampe
2 Uber einen Digitaleingang aktivieren.

211 Rampenzeit Festdrehzahl - Jog

Wert:
0,02-3600,00 s * 3,00 s (VLT 2803-2875)

10,00 s (VLT 2880-2882)

Funktion:
Die Rampenzeit JOG ist die Beschleunigungs-/Verzége-
rungszeit von 0 Hz zur Motornennfrequenz fun (Parameter
104 Motorfrequenz, fun). Es wird vorausgesetzt, dass der
Ausgangsstrom den Stromgrenzwert nicht erreicht
(Einstellung in Parameter 221 Stromgrenze I.im).

fout | Festdrehzahl akiiv
: |
|\ Festdrehzahl Inakfiv |
| \‘ |
| |
Par. 213 ! :
Festdrehzahl : :
| |
| |
1 1

Festdrehzahl Rampe Rampenzeit ab
21

207,208
195NA075.10

Abbildung 4.10 Rampe Festdrehzahl JOG

Die Rampenzeit JOG beginnt bei Aktivierung eines Jog-
Signals Uber das LCP, einen ausgewahlten Digitaleingang
oder die serielle Kommunikationsschnittstelle.
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Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Rampenzeit.

212 Schnellstopprampenzeit

Wert:
0,02-3600,00 s t 3 3,00 s (VLT 2803-2875)

10,00 s (VLT 2880-2882)

Funktion:
Die Schnellstopprampenzeit ist die Verzégerungszeit von
der Motornennfrequenz bis 0 Hz, vorausgesetzt, es
entsteht im Wechselrichter keine Uberspannung durch
generatorischen Betrieb des Motors bzw. wenn der
erzeugte Strom die Stromgrenze Uberschreitet (Einstellung
in Parameter 221 Stromgrenze Ium. Schnellstopp wird Uber
einen der Digitaleingdnge oder die serielle Schnittstelle
aktiviert.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Rampenzeit Ab.

213 Frequenz Festdrehzahl - Jog
Wert:
0,0 - Parameter 202 Ausgangsfrequenz-

grenze hoch, f max % 10,0 Hz

Funktion:
Die JOG Festfrequenz fioc ist bei aktivierter Festdrehzahl-
funktion eine feste Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters zum Motor. Jog kann Uber die Digita-
leingdnge, die serielle Schnittstelle oder das LCP aktiviert
werden, wenn diese Funktion in Parameter 015 Ort-JOG
aktiviert wurde.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Frequenz ein.
Das Beispiel zeigt, wie der resultierende Sollwert berechnet
wird, wenn Festsollwerte zusammen mit Addierend zum
Sollwert und Relativ in Parameter 214 Sollwertfunktion
verwendet wird. Die Formel zur Berechnung des
resultierenden Sollwerts finden Sie in Kapitel 5 Alle Informa-
tionen zum VLT 2800. Siehe auch Abbildung 4.7 flr weitere
Informationen.

Die folgenden Parameter sind voreingestellt:

Parameter 204 Minimaler Sollwert 10 Hz
Parameter 205 Maximaler Sollwert 50 Hz
Parameter 215 Festsollwert 1 15 %
Parameter 308 Klemme 53, Analogeingangs- Sollwert
spannung

Parameter 309 Klemme 53, min. Skalierung oV
Parameter 310 Klemme 53, max. Skalierung 10V

Ist Parameter 214 Sollwertfunktion auf [0] Addierend zum
Sollwert eingestellt, so wird einer der eingestellten
Festsollwerte (Parameter 215-218) als Prozentwert des
Sollwertbereiches zu den externen Sollwerten addiert. Wird
Klemme 53 verwendet, ist eine Analogeingangsspannung
von 4 V der resultierende Sollwert:

Parameter 214 Sollwertfunktion = Addierend zum Sollwert [0]:
Parameter 204 Minimaler Sollwert 10,0 Hz
Sollwertbeitrag bei 4 V 16,0 Hz
Parameter 215 Festsollwert 1 6,0 Hz
Resultierender Sollwert 32,0 Hz

Wenn Sie Parameter 214 Sollwertfunktion auf [1] Erh6hung
des Sollwertes-Relativ einstellen, so werden die
Festsollwerte (Par. 215-218) als Prozentwert zur Summe der
externen Sollwerte addiert. Wird Klemme 53 verwendet, ist
eine analoge Eingangsspannung von 4 V der resultierende
Sollwert:

Parameter 214 Sollwertfunktion =[1] Erh6hung des Sollwertes-
Relativ:

Parameter 204 Minimaler Sollwert 10,0 Hz
Sollwertauswirkung bei 4 V 16,0 Hz
Parameter 215 Festsollwert 1 2,4 Hz

Resultierender Sollwert 28,4 Hz

Abbildung 4.11 zeigt den resultierenden Sollwert in
Abhéngigkeit vom externen Sollwert, der zwischen 0 und
10 V schwankt. Parameter 214 Sollwertfunktion wird auf [0]
Addierend zum Sollwert bzw. [1] Erh6hung des Sollwertes-
Relativ eingestellt. Abbildung 4.11 zeigt zudem, dass
Parameter 215 Festsollwert 1 auf 0 % programmiert ist.

Ref. [Hz]
Beispiel 2

175ZA295.12

Par. 205
Ref. maox. = 50

40 |

!
B N

T
10 Bezugssignal [V]
Par. 309 Par. 310

Klemme 53 = 0V Klemme 53 = 10V

Abbildung 4.11 Resultierender Sollwert im Vergleich zum
externen Sollwert
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214 Sollwertfunktion

Wert:
¥ Addierend (Addierend) [0]
Relativ (relativ) [1]
Externe Anwahl (externe Anwahl) [2]
Funktion:

Hier kann definiert werden, wie Festsollwerte zu den
Ubrigen Sollwerten addiert werden sollen; verwenden Sie
hierzu [0] Addierend zum Sollwert oder [1] Erh6hung des
Sollwertes-Relativ. Mit der Funktion [2] Externe Anwahl
konnen Sie auch festlegen, ob ein Wechsel zwischen
externen und Festsollwerten erfolgen soll.

Der externe Sollwert ist die Summe der Analogsollwerte,
der Puls- und aller Bussollwerte von der seriellen Schnitt-
stelle.

Beschreibung der Auswahl:
Bei Auswahl von [0] Addieren zum Sollwert wird einer der
Festsollwerte (Parameter 215-218 Festsollwert) als prozen-
tualer Wert des Sollwertbereichs (Refwin -Refmax) zu den
Ubrigen externen Sollwerten addiert.
Bei Auswahl von [1] Erhéhen des Sollwertes-Relativ wird
einer der Festsollwerte (Parameter 215-218 Festsollwert) als
prozentualer Wert der Summe der aktuellen externen
Sollwerte addiert.
Bei Auswahl von [2] Externe Anwahl kann Uber einen
Digitaleingang zwischen externen und Festsollwerten
gewechselt werden. Die Festsollwerte sind ein prozentualer
Wert des Sollwertbereichs.

HINWEIS

Bei Auswahl von Addierend zum Sollwert oder Erh6hen
des Sollwertes-Relativ ist einer der Festsollwerte immer
aktiv. Sollen die Festsollwerte keine Auswirkung haben,
so miissen Sie diese auf 0 % (Werkseinstellung)
einstellen.

215 Festsollwert 1 (FESTSOLLWERT 1)
216 Festsollwert 2 (FESTSOLLWERT 2)

217 Festsollwert 3 (FESTSOLLWERT 3)
218 Festsollwert 4 (FESTSOLLWERT 4)
Wert:

-100,00% - +100,00%

des Sollwertbereichs/externen Sollwerts

% 0,00%

Funktion:
4 verschiedene Festsollwerte kénnen in den Parametern
215-218 Festsollwert programmiert werden.
Der Festsollwert kann je nach der in Parameter 214
Sollwertfunktion vorgenommenen Auswahl als Prozentwert
des Sollwertbereichs (Refwin - Refmax) oder als Prozentwert
der anderen externen Sollwerte eingegeben werden.
Wahlen Sie die Festsollwerte lber die Digitaleingdange oder
Uber die serielle Schnittstelle.

Festsollwert, msb Festsollwert, Isb
0 0 Festsollwert 1
0 1 Festsollwert 2
1 0 Festsollwert 3
1 1 Festsollwert 4

Tabelle 4.1 Festsollwertanwahl

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den/die Festsollwert(e) ein, der/die als
Option(en) verwendet werden soll(en).

219 Sollwert fiir Frequenzkorrektur auf/ab

Wert:

0,00 - 100% des vorhandenen Sollwerts % 0,00%

Funktion:
In diesem Parameter kann der Prozentwert eingestellt
werden, der zum Fernsollwert addiert bzw. von diesem
subtrahiert wird.
Der Fernsollwert ist die Summe aus Festsollwerten, Analog-
sollwerten, Pulssollwerten und allen anderen Sollwerten
der seriellen Kommunikation.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Frequenzkorrektur auf Giber einen Digitaleingang
aktiv ist, wird der Prozentwert in Parameter 219 Frequenz-
korrektur auf/ab zum Fernsollwert addiert.
Wenn Frequenzkorrektur ab (iber einen Digitaleingang aktiv
ist, wird der Prozentwert in Parameter 219 Frequenzkor-
rektur auf/ab vom Fernsollwert subtrahiert.

221 Stromgrenze, | um
Wert:

0 - XXX.X % von Par. 105 * 160 %

Funktion:
In diesem Parameter wird der maximale Ausgangsstrom
lum eingestellt. Der werkseitig eingestellte Wert entspricht
dem maximalen Ausgangsstrom Imax. Wenn Sie die
Stromgrenze als Motorschutz verwenden, stellen Sie den
Motornennstrom ein. Wenn die Stromgrenze liber 100 %
eingestellt wird (des Ausgangsnennstroms des Frequen-
zumrichters, Iinv), kann der Frequenzumrichter auf Lasten
nur im Aussetzbetrieb reagieren, d. h. fir kurze Zeitraume.
Stellen Sie nach einer Uberschreitung des Lastwerts Iiv.
sicher, dass die Last flir einen gewissen Zeitraum geringer
als Iiwv ist. Beachten Sie: Wenn die Stromgrenze auf einen
geringeren Wert als linvv. eingestellt wird, wird das
Beschleunigungsmoment im selben Verhaltnis reduziert.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den erforderlichen maximalen Ausgangsstrom
ILm ein.
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223 Warnung: Min. Strom, l.ow
Wert:

0,0 - Parameter 224 Warnung: Max. Strom, I % 0,0 A

Funktion:
Wenn der Ausgangsstrom unter den voreingestellten
Grenzwert lLow fallt, wird eine Warnung ausgegeben.
Sie kdnnen die Signalausgange programmieren, um ein
Warnsignal Giber Klemme 46 und (ber den Relaisausgang
auszugeben.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie die untere Signalgrenze des Ausgangsstroms
ILav innerhalb des Drehzahlbereichs des Frequenzum-
richters an.

M A %
g
| P roo
GRENZE_| ___ 1 0 ower | L
(PAR.221) | | % I !
1 | | 1
Mocw | _ i ______1L /__L___L_
(PAR.224) ! | % | !

! : % : !

I el IM % I

! : BEREICH% : !

H | | 1
Ieoric | _ 1 ____1 -%——L——-i-—
(PAR.223) : I % | i

1 | | 1

H | % I H

H H fi

- . IR

fmin  TNIEDRIG  SOLLWERT fhocH fuax

(PAR.201) (PAR.225)
Abbildung 4.12 Parameter fiir Ausgangsstrom und Frequenz-

(PAR.226) (PAR.202)

grenzen

224 Warnung: Max. Strom, lxigh
Wert:
0 - Imax

¥ Ivax

Funktion:
Wenn der Ausgangsstrom den voreingestellten Grenzwert
IHiGH erreicht, wird eine Warnung ausgegeben.
Die Warnfunktionen werden aktiviert, wenn die Ausgangs-
frequenz den resultierenden Sollwert erreicht hat. Sie
konnen die Signalausgdnge programmieren, um ein
Warnsignal tGber Klemme 46 und Gber den Relaisausgang
auszugeben.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die obere Signalgrenze InigH des
Ausgangsstroms innerhalb des normalen Betriebsbereichs
des Frequenzumrichters. Ndhere Angaben finden Sie unter
Abbildung 4.12.

225 Warnung: Niedrige Frequenz, frow
Wert:
0,0 - Par. 226

Warn.: Hochfrequenz, frigH % 0,0 Hz

Funktion:
Wenn die Ausgangsfrequenz unter den voreingestellten
Grenzwert flow abféllt, wird eine Warnung ausgegeben.
Die Parameter 223-228 Warnfunktionen haben wahrend der
Rampe auf nach einem Startbefehl und nach einem
Stoppbefehl sowie wahrend eines Stopps keine Funktion.
Die Warnfunktionen werden aktiviert, wenn die Ausgangs-
frequenz den resultierenden Sollwert erreicht hat. Sie
kdnnen die Signalausgdnge programmieren, um ein
Warnsignal Gber Klemme 46 und Uber den Relaisausgang
auszugeben.

Beschreibung der Auswahl:
Die untere Signalgrenze der Ausgangsfrequenz fLow muss
innerhalb des normalen Betriebsbereichs des Frequenzum-
richters programmiert werden. Nahere Angaben finden Sie
unter Abbildung 4.12.

226 Warnung: Hochfrequenz fuicn
Wert:
Par. 200 Ausgangsfrequenzbereich = 0-132

Hz [0]/[1].Par. 225 fiow - 132 Hz % 132,0 Hz
Par. 200 Ausgangsfrequenzbereich = 0-590

Hz

[2)/[3].Par. 225 fiow - 590 Hz % 132,0 Hz
Funktion:

Wenn die Ausgangsfrequenz den voreingestellten
Grenzwert fuicH Uberschreitet, wird eine Warnung
ausgegeben.

Die Parameter 223-228 Warnfunktionen haben wahrend der
rampe auf nach einem Startbefehl und nach einem
Stoppbefehl sowie wahrend eines Stopps keine Funktion.
Die Warnfunktionen werden aktiviert, wenn die Ausgangs-
frequenz den resultierenden Sollwert erreicht hat. Sie
kdnnen die Signalausgdange programmieren, um ein
Warnsignal tGber Klemme 46 und Gber den Relaisausgang
auszugeben.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die obere Signalgrenze fuicn der
Ausgangsfrequenz innerhalb des normalen Betriebsbe-
reichs des Frequenzumrichters. Ndhere Angaben finden Sie
unter Abbildung 4.12.
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227 Warnung: Niedriger Istwert, FBLow
Wert:

-100,000.000 - Par. 228 Warn.:FBricr % -4000.000

Funktion:
Wenn das Istwertsignal unter den voreingestellten
Grenzwert FBLow sinkt, wird eine Warnung ausgegeben.
Die Parameter 223-228 Warnfunktionen haben wahrend der
Rampe auf nach einem Startbefehl und nach einem
Stoppbefehl sowie wahrend eines Stopps keine Funktion.
Die Warnfunktionen werden aktiviert, wenn die Ausgangs-
frequenz den resultierenden Sollwert erreicht hat. Sie
kdnnen die Signalausgdange programmieren, um ein
Warnsignal tGber Klemme 46 und Uber den Relaisausgang
auszugeben. Die Einheit des Istwerts in der Regel mit
Ruckfihrung wird in Parameter 416 Prozesseinheiten
programmiert.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den erforderlichen Wert innerhalb des Istwert-
bereichs ein (Parameter 414 Minimaler Istwert, FByn und
415 Maximaler Istwert, FBuax).

228 Warnung: Hoher Istwert, FBuigH
Wert:

Parameter 227 Warn.: FB 1ow - 100,000.000 3K 4000.000

Funktion:
Wenn das Istwertsignal den voreingestellten Grenzwert
FBHigH Uberschreitet, wird eine Warnung ausgegeben.
Die Parameter 223-228 Warnfunktionen haben wahrend der
Rampe auf nach einem Startbefehl und nach einem
Stoppbefehl sowie wahrend eines Stopps keine Funktion.
Die Warnfunktionen werden aktiviert, wenn die Ausgangs-
frequenz den resultierenden Sollwert erreicht hat. Sie
konnen die Signalausgdnge programmieren, um ein
Warnsignal iber Klemme 46 und Uber den Relaisausgang
auszugeben. Die Einheit des Istwerts in der Regel mit
Ruckfiihrung wird in Parameter 416 Prozesseinheiten
programmiert.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den erforderlichen Wert innerhalb des Istwert-
bereichs ein (Parameter 414 Minimaler Istwert, FBmn und
415 Maximaler Istwert, FBuax).

229 Frequenzausblendung, Bandbreite

Wert:

0 (AUS) - 100 Hz X 0 Hz
Funktion:

Bei einigen Systemen kann es notwendig sein, bestimmte
Ausgangsfrequenzen zu vermeiden, um Resonanzprobleme
im System zu verhindern. In den Parametern 230-231
Frequenzausblendung konnen Sie diese Ausgangsfre-
quenzen programmieren. In diesem Parameter kdnnen Sie
fiir alle diese Frequenzen eine Bandbreite definieren.

Beschreibung der Auswahl:
Die in diesem Parameter eingestellte Bandbreite hat ihren
Mittelwert bei den in den Parametern 230 Frequenzaus-
blendung 1 und 231 Frequenzausblendung 2 eingestellten
Werten.

230 Frequenzausblendung 1 (F1-AUSBLENDUNG)
231 Frequenzausblendung 2 (F2-AUSBLENDUNG)
Wert:

0 - 1000 Hz % 0,0 Hz

Funktion:
Bei einigen Systemen kann es notwendig sein, bestimmte
Ausgangsfrequenzen zu vermeiden, um Resonanzprobleme
im System zu verhindern.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die auszublendenden Frequenzen.
Siehe auch Kapitel 4.3.1 Frequenzausblendung, Bandbreite
Parameter 229 fiir weitere Details.
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4.4 Anzeig. Ein-/Ausg.

Digitaleingdnge Klemmen-Nr. 18" 19" 27 29 33
Par.-Nr. 302 303 304 305

Wert:

Ohne Funktion (OHNE FUNKTION) [0] [0] [0] [0] L 300}

Reset (RESET) [1] [1] [1] [1] [1]

Motorfreilaufstopp (MOTORFREILAUF INVERS) [2] [2] [2] [2] [2]

invers

Reset und (RESET UND MOTORFREILAUF [3] [3] t JE)| [3] [3]

Motorfreilauf INVERS)

invers

Schnellstopp (SCHNELLSTOPP INVERS) [4] [4] [4] [4] [4]

invers

DC-Bremse invers (DC-BREMSE INVERS) [5] [5] [5] [5] [5]

Stopp (invers) (STOPP INVERS) [6] [6] [6] [6] [6]

Start (START) *(7] (71 (71 (7] (71

Puls-Start (PULS-START) [8] [8] [8] [8] [8]

Reversierung (REVERSIERUNG) [9] t 30| [9] [9] [9]

Reversierung und (START RUCKLAUF) [10] [10] [10] [10] [10]

Start

Start Rechtslauf (RECHTSLAUF AKTIVIEREN) [11] [11] [11] [11] [11]

Start Linkslauf (LINKSLAUF AKTIVIEREN) [12] [12] [12] [12] [12]

Festdrz. JOG (FESTDREHZAHL JOG) [13] [13] [13] *[13] [13]

Sollwert speichern (SOLLWERT SPEICHERN) [14] [14] [14] [14] [14]

Ausgangsfrequenz (AUSGANGSFREQUENZ SPEICHERN) [15] [15] [15] [15] [15]

speichern

Drehzahl auf (DREHZAHL AUF) [16 [16] [16] [16]

Drehzahl ab (DREHZAHL AB) [7 [17] [17] [17]

Frequenzkorrektur (FREQUENZKORREKTUR AUF) [19] [19] [19] [19] [19]

Auf

Frequenzkorrektur (FREQUENZKORREKTUR AB) [20] [20] [20] [20] [20]

Ab

Rampe 2 (RAMPE 2) [21] [21] [21] [21] [21]

Festsollwert, LSB (FESTSOLLWERT, LSB) [22] [22] [22] [22] [22]

Festsollwert, MSB (FESTSOLLWERT, MSB) [23] [23] [23] [23] [23]

Festsollwert ein (FESTSOLLWERT EIN) [24] [24] [24] [24] [24]

Thermistor (THERMISTOR) [25] [25] [25] [25]

Préz. Stopp, invers (PRAZISER STOPP INVERS) [26] [26]

Praziser (PRAZISER START/STOPP) [27] [27]

Start/Stopp

Pulssollwert (PULSSOLLWERT) [28]

Pulsistwert (PULSISTWERT) [29]

Pulseingang (PULSEINGANG) [30]

Satzanwahl, Isb (SATZANWAHL LSB) [31] [31] [31] [31] [31]

Satzanwahl, msb (SATZANWAHL MSB) [32] [32] [32] [32] [32]

Reset und Start (RESET UND START) [33] [33] [33] [33] [33]

Puls-Start (PULS-START) [34] [34]

Tabelle 4.2 Ausgang fiir Digitaleingdange 18, 19, 27, 33- Parameter 302, 303, 304, 307

1. Alle Funktionen von Klemme 18 und 19 werden von einem Leistungsschalter gesteuert, d. h. die Wiederholgenauigkeit der Antwortzeit bleibt
konstant. Kann zum Starten/Stoppen, zur Parametersatzumschaltung und insbesondere zur Anderung der digitalen Voreinstellung, z. B. zur
Einstellung eines reproduzierbaren Stopp-Punktes bei Kriechdrehzahl verwendet werden. Weitere Informationen siehe VLT 2800, Anweisung fiir
prézisen Stopp.
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Funktion:
In den Parametern 302-307 Digitaleingédinge kdnnen
verschiedene Funktionen fir die Digitaleingdange (Klemmen
18-33) gewahlt werden.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie Ohne Funktion, wenn der Frequenzumrichter
nicht auf die der Klemme zugefiihrten Signale reagieren
soll.
Quittieren setzt den Frequenzumrichter nach einem Alarm
zurlick; einige Alarme kénnen jedoch erst nach Trennung
und Wiederanschluss an die Netzversorgung quittiert
werden (Abschaltblockierung). Ndhere Angaben finden Sie
unter Tabelle 5.7. Quittieren wird auf der ansteigenden
Signalflanke aktiviert.
Freilaufstopp invers koppelt den Motor sofort vom Frequen-
zumrichter ab (Ausgangstransistoren werden abgeschaltet),
sodass der Motor bis zum Stopp frei auslauft. Logisch ,0”
fihrt zum Freilaufstopp.
Quittieren und Motorfreilauf invers dient zum gleichzeitigen
Aktivieren von Motorfreilauf und Quittieren. Logisch ,0”
fihrt zu Freilaufstopp und Quittieren. Quittieren wird auf
der abfallenden Signalflanke aktiviert.
Schnellstopp invers dient zum Aktivieren des Schnellstopps,
Rampe ab, der in Parameter 212 Schnellstopprampenzeit
festgelegt ist. Logisch ,0" fiihrt zu einem Schnellstopp.
DC-Bremse invers dient zum Anhalten des Motors durch
Anlegen einer Gleichspannung liber einen bestimmten
Zeitraum, siehe Parameter 126, 127 und 132 DC-Bremsung.
Beachten Sie, dass die Funktion nur aktiv ist, wenn der
Wert in den Parametern 126 DC-Bremszeit und 132
Spannung DC-Bremsspannung ungleich 0 ist. Logisch ,0"
fuhrt zu einer DC-Bremsung.
Stopp invers, logisch ,0” bedeutet, dass die Motordrehzahl
Uber die gewdhlte Rampe bis zum Stopp reduziert wird.

Waéhlen Sie Start, wenn ein Start-/Stoppbefehl erforderlich
ist. Logisch ,1" = Start, logisch ,0” = Stopp.

12

Start

= 118

Stopp

19

27

195NA029.11
Abbildung 4.13 Start- und Stoppbefehle

Puls-Start: Wird flir mindestens 14 ms ein Puls angelegt,
startet der Frequenzumrichter den Motor, sofern kein
Stoppbefehl gegeben wurde. Der Motor kann durch kurzes
Aktivieren von Stopp invers angehalten werden.

Wahlen Sie Reversierung zur Umkehr der Drehrichtung der
Motorwelle. Logisch ,0” fuhrt nicht zur Reversierung.
Logisch ,1” flihrt zur Reversierung. Das Reversierungssignal
andert nur die Drehrichtung, es aktiviert nicht die
Startfunktion. Nicht aktiviert, wenn Sie Prozessregulierung
mit Istwertriickfiihrung ausgewahlt haben. Siehe auch
Kapitel 4.3.1 Ausgangsfrequenzbereich Parameter 200.
Reversierung und Start wird fur Start/Stopp und
Reversierung mit dem gleichen Signal verwendet. Es ist
gleichzeitig kein anderer aktiver Startbefehl zuldssig. Dient
als Puls-Start-Reversierung, sofern Sie Puls-Start fiir
Klemme18 gewahlt haben. Nicht aktiv in Prozessregulierung
mit Istwertrlickflihrung. Siehe auch Kapitel 4.3.1 Ausgangsfre-
quenzbereich Parameter 200.

Verwenden Sie Nur Start rechts wirksam, wenn der Motor
beim Start nur im Rechtslauf drehen soll. Verwenden Sie
diese Option nicht bei Prozessregulierung mit Istwertriick-
fiihrung.

Verwenden Sie Start links wirksam, wenn der Motor beim
Start nur im Linkslauf drehen soll. Verwenden Sie diese
Option nicht bei Prozessregulierung mit Istwertriickfiihrung.
Siehe auch Kapitel 4.3.1 Ausgangsfrequenzbereich Parameter
200.

Mit Festdrehzahl JOG kdénnen Sie die Ausgangsfrequenz
auf die JOG Festfrequenz in Parameter 213 JOG Festfrequenz
einstellen. Festdrehzahl JOG ist unabhangig von einem
Startbefehl aktiv, allerdings nicht, wenn Freilaufstopp,
Schnellstopp oder DC-Bremse aktiviert sind.

Mit Sollwert speichern wird der aktuelle Sollwert
gespeichert. Sie kdnnen den Sollwert jetzt nur mit Drehzahl
auf und Drehzahl ab andern. Ist Sollwert speichern aktiv, so
wird die Programmierung nach einem Stoppbefehl und bei
einem Netzausfall gespeichert.

Mit Ausgangsfrequenz speichern wird die aktuelle Ausgangs-
frequenz (in Hz) gespeichert. Sie kdnnen die
Ausgangsfrequenz jetzt nur mit Drehzahl auf und Drehzahl
ab andern.

Drehzahl auf und Drehzahl ab werden gewahlt, wenn eine
digitale Steuerung der Drehzahl auf/ab gewiinscht wird.
Diese Funktion ist nur aktiv, wenn Sie Sollwert speichern
oder Ausgangsfrequenz speichern gewahlt haben.

Ist Drehzahl auf aktiv, werden der Sollwert bzw. die
Ausgangsfrequenz erhoht; ist Drehzahl ab aktiv, werden
der Sollwert bzw. die Ausgangsfrequenz reduziert. Sie
koénnen die Ausgangsfrequenz liber die Rampenzeiten in
den Parametern 209-210 Rampe 2 andern.

Ein Puls (logisch ,1“ mindestens fiir 14 ms und Pausenzeit
mindestens 14 ms) fiihrt zu einer Drehzahlanderung von
0,1 % (Sollwert) bzw. 0,1 Hz (Ausgangsfrequenz).
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KIL.29 | KI. 33 [Sollw. speichern/ Funktion

Ausg. speichern

0 0 1 Keine Drehzahléanderung
0 1 1 Drehzahl auf
1 0 1 Drehzahl ab
1 1 1 Drehzahl ab

Tabelle 4.3 Funktionen Drehzahl auf und Drehzahl ab

Sie kdnnen Sollwert speichern auch dann andern, wenn der
Frequenzumrichter gestoppt ist. Der Sollwert wird auch bei
Netztrennung gespeichert.

Waéhlen Sie Frequenzkorrektur auf/ab, wenn der Sollwert um
einen in Parameter 219 Frequenzkorrektur Auf/Ab
eingestellten Wert erhoht oder verringert werden soll.

Frequenzkor- | Frequenzkor- Funktion
rektur Ab rektur Auf
0 0 Unverdnderte Drehzahl
0 1 Erhéhung um Prozentwert
1 0 Reduzierung um Prozentwert
1 1 Reduzierung um Prozentwert

Tabelle 4.4 Funktionen Frequenzkorrektur Ab und
Frequenzkorrektur Auf

Rampe 2 wird gewdhlt, wenn zwischen Rampe 1 (Parameter
207-208) und Rampe 2 (Parameter 209-210) gewechselt
werden soll. Logisch ,0” fiihrt zu Rampe 1 und logisch ,1“
zu Rampe 2.

Festsollwert, Isb und Festsollwert, msb ermdglichen die
Auswabhl eines der vier Festsollwerte gemaf Tabelle 4.5.

Festsollwert msb | Festsollwert, Isb Funktion
0 0 Festsollwert 1
0 1 Festsollwert 2
1 0 Festsollwert 3
1 1 Festsollwert 4

Tabelle 4.5 Funktion von Festsollwert Isb und msb

Festsollwert ein dient zum Wechsel zwischen Fernsollwert
und Festsollwert. Voraussetzung ist die Auswahl von [2]
Externe Anwahl in Parameter 214 Sollwertfunktion. Logisch
,0" = Fernsollwerte aktiv, logisch ,1” = einer der vier
Festsollwerte aktiv, siehe Tabelle 4.5.

Waéhlen Sie Thermistor, wenn ein integrierter Thermistor im
Motor den Frequenzumrichter bei einer Uberhitzung des
Motors stoppen soll. Die Abschaltgrenze betragt 3 kQ.

R |
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175HA183.10
Abbildung 4.14 Widerstand eines Thermistors

Verfligt der Motor stattdessen (iber einen Klixon-Thermo-
schalter, kann dieser ebenfalls am Eingang angeschlossen
werden. Bei parallel geschalteten Motoren kdnnen die
Thermistoren/Thermoschalter in Serie geschaltet werden
(Gesamtwiderstand unter 3 kQ).

Sie missen Parameter 128 Thermischer Motorschutz muss
fur [1] Thermistor Warnung oder [2] Thermistor Abschaltung
programmieren und den Thermistor zwischen einem
Digitaleingang und Klemme 50 (Versorgungsspannung+ 10
V) anschlief3en.

19

50| +10V

195NA077.10
Abbildung 4.15 Thermistorverbindung

Wahlen Sie Prdziser Stopp, invers, wenn eine hohe
Genauigkeit bei der Wiederholung eines Stoppbefehls
erzielt werden soll. Logisch ,0” bedeutet, dass die
Motordrehzahl tber die gewdhlte Rampe bis zum Stopp
verringert wird.

Wiéhlen Sie Prdziser Start/Stopp, wenn eine hohe
Genauigkeit bei der Wiederholung eines Start-/
Stoppbefehls erzielt werden soll.
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Wahlen Sie Pulssollwert, wenn eine Pulsfolge (Frequenz) als
Sollwertsignal gewahlt ist. 0 Hz entspricht Parameter 204
Minimaler Sollwert, SOLLW.miv. Die in Parameter 327
Pulssollwert/-istwert festgelegte Frequenz entspricht
Parameter 205 Maximaler Sollwert, SOLLW.max.

Wiahlen Sie Pulsistwert, wenn das Istwertsignal eine
Pulsfolge (Frequenz) ist. In Parameter 327 Pulssollwert/-
istwert konnen Sie die maximale Pulsistwertfrequenz
einstellen.

Waéhlen Sie Pulseingang, wenn eine spezifische Anzahl von
Pulsen zu einem Prdzisen Stopp fiihren muss - siehe dazu
Parameter 343 Préziser Stopp und Parameter 344 Zdhlerwert.
Parametersatzanwabhl, Isb und Parametersatzanwahl, msb
ermdglichen die Wahl eines der vier Parametersatzen.
Hierzu missen Sie allerdings Parameter 004 Aktiver Parame-
tersatz auf [5] Multisetup stellen.

Reset und Start dient als Startfunktion. Liegen 24 V am
Digitaleingang an, wird der Frequenzumrichter zurlick-
gesetzt, und der Motor lauft auf den Wert des Festsollwerts
hoch.

Pulszéhler-Start wird zum Starten einer Zahlerstopp-
Sequenz mit einem Pulssignal verwendet Die Pulsbreite
muss mindestens 14 ms betragen und darf nicht langer als
die Zahlperiode sein. Siehe auch Parameter 343 Prdizise
Stoppfunktion sowie die Anleitung VLT 2800 Funktion
Préziser Stopp.

308 Klemme 53, Analogeingangsspannung
Wert:
Ohne Funktion (OHNE FUNKTION) [0]
%K Sollwert (Sollwert) [1]
Istwert (Rickwirkung) [2]
Wobbel (WOBB.DELTA FREQ [%)]) [10]
Funktion:

In diesem Parameter kdnnen Sie die verschiedenen

Funktionen fiir Klemme 53 einstellen. Die Skalierung des
Eingangssignals erfolgt in Parameter 309 Klemme 53, min.
Skalierung und Parameter 310 Klemme 53, max. Skalierung.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie [0] Ohne Funktion, wenn der Frequenzumrichter
nicht auf die an diese Klemme angeschlossenen Signale
reagieren soll.
Wahlen Sie [1] Sollwert, um den Sollwert mit einem
analogen Sollwertsignal zu @ndern. Werden Sollwertsignale
an mehr als einen Eingang angeschlossen, so werden diese
Sollwertsignale addiert.
Wird ein Spannungsistwertsignal angeschlossen, so wahlen
Sie [2] Istwert an Klemme 53.
[10] Wobbel
Die Dreieckfrequenz kdnnen Sie Gber den Analogeingang
steuern. Ist WOBB. DELTA FREQ als Analogeingang gewahlt
(Parameter 308 Klemmen 53, Analogeingangsspannung oder
Parameter 314 Klemme 60, Analogeingangsstrom) ist der in
Parameter 702 gewdhlte Wert gleich 100 % des
Analogeingangs.

Beispiel: Analogeingang = 4-20 mA, Dreieckfreq. Par. 702 =
5 Hz = 4 mA = 0 Hz und 20 mA = 5 Hz. Bei Wahl dieser
Funktion siehe Anleitung Wobbel fiir weitere Informa-
tionen.

309 Klemme 53, min. Skalierung
Wert:
00-10,0V

¥ oov

Funktion:
In diesem Parameter konnen Sie den Signalwert einstellen,
der dem minimalen Sollwert bzw. minimalen Istwert,
Parameter 204 Minimaler Sollwert, Refyin/414 Minimaler
Istwert, FBmin entspricht.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie den erforderlichen Spannungswert. Fir
eine hohere Genauigkeit sollte eine Kompensation fir
Spannungsabfall in langen Signalkabeln erfolgen. Soll die
Timeout-Funktion verwendet werden (Parameter 317 Zeit
nach Sollwertfehler und 318 Funktion nach Sollwertfehler),so
muss der programmierte Wert hoher als1 V sein.

310 Klemme 53, max. Skalierung

Wert:

0-10,0 V ¥ 100V

Funktion:
In diesem Parameter kénnen Sie den Signalwert einstellen,
der dem maximalen Sollwert bzw. maximalen Istwert,
Parameter 205 Maximaler Sollwert, Refuax/414 Maximaler
Istwert, FBumax entspricht.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie den erforderlichen Spannungswert. Fir
eine hohere Genauigkeit sollte eine Kompensation fir
Spannungsabfall in langen Signalkabeln erfolgen.

314 Klemme 60, Analogeingangsstrom

Wert:

Ohne Funktion (ohne Funktion) [0]

Sollwert (Sollwert) (1]

K Istwert (Ruckwirkung) [2]

Wobbel (WOBB.DELTA FREQ [%)]) [10]
Funktion:

Wahlen Sie die verschiedenen Funktionsmdoglichkeiten des
Eingangs an Klemme 60. Die Skalierung des Eingangs-
signals erfolgt in Parameter 315 Klemme 60, min. Skalierung
und Parameter 316 Klemme 60, max. Skalierung.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Keine Funktion. Ist zu wahlen, wenn der Frequenzum-
richter nicht auf die an diese Klemme angeschlossenen
Signale reagieren soll.
[1] Sollwert. Wenn Sie diese Funktion wahlen, kann der
Sollwert mit einem analogen Sollwertsignal gedndert
werden. Werden Sollwertsignale an mehr als einen Eingang
angeschlossen, so werden diese Sollwertsignale addiert.
Ist ein Stromistwertsignal angeschlossen, wahlen Sie [2]
Istwert an Klemme 60.
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[10] Wobbel

Die Dreieckfrequenz kdnnen Sie Gber den Analogeingang
steuern. Ist WOBB. DELTA FREQ als Analogeingang gewahlt
(Parameter 308 Klemmen 53, Analogeingangsspannung oder
Parameter 314 Klemme 60, Analogeingangsstrom) ist der in
Parameter 702 gewdhlte Wert gleich 100 % des
Analogeingangs.

Beispiel: Analogeingang = 4-20 mA, Dreieckfreq. Parameter
702 =5 Hz = 4 mA = 0 Hz und 20 mA = 5 Hz. Bei Wahl
dieser Funktion siehe Anleitung Wobbel fiir weitere
Informationen.

315 Klemme 60, min. Skalierung

Wert:

0,0 - 20,0 mA X 40mA

Funktion:
In diesem Parameter kdnnen Sie den Signalwert einstellen,
der dem minimalen Sollwert oder minimalen Istwert in
Parameter 204 Min. Sollwert, Refyin/414 Min.Istwert, FByin
entspricht.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie den erforderlichen Stromwert. Soll die
Timeout-Funktion verwendet werden (Parameter 317 Zeit
nach Sollwertfehler und 318 Funktion nach Sollwertfehler), so
muss der programmierte Wert héher als 2 mA sein.

316 Klemme 60, max. Skalierung

Wert:

0,0 - 20,0 mA % 20,0 mA

Funktion:
Stellen Sie in diesem Parameter den Signalwert ein, der
dem maximalen Sollwert in Parameter 205 Max.Sollwert,
Refuax entsprechen soll.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie den erforderlichen Stromwert.

317 Zeit nach Sollwertfehler

Wert:
1-99 * 10

Funktion:
Fallt der Signalwert des an einer der Eingangsklemmen 53
bzw. 60 angeschlossenen Soll- bzw. Istwertsignals langer
als die eingestellte Zeit unter 50 % der minimalen
Skalierung, so wird die in Parameter 318 Funktion nach
Sollwertfehler eingestellte Funktion aktiviert. Diese Funktion
ist nur aktiv, wenn Sie in Parameter 309 Klemme 53, min.
Skalierung ein Wert hoher als 1 V bzw. in Parameter 315
Klemme 60, min. Skalierung ein Wert hoher als 2 mA
gewadhlt haben.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Zeit ein.

318 Funktion nach Sollwertfehler

Wert:
% Ohne Funktion (OHNE FUNKTION) [0]

Ausgangsfrequenz speichern
(AUSGANGSFREQUENZ SPEICHERN)

[
stop (Stopp) [
Festdrz. JOG (Festdrehzahl JOG) (3]
Max. Drehzahl (MAX. DREHZAHL) [
Stopp und Alarm (STOPP UND ALARM) [

Funktion:
Wahlen Sie mit diesem Parameter die Funktion,
die nach Ablauf des Timeout (Parameter 317 Zeit
nach Sollwertfehler) aktiviert werden soll.
Tritt eine Timeout-Funktion gleichzeitig mit einem Zeitin-
tervall der Buskommunikation (Parameter 513 Zeitintervall
der Buskommunikation) auf, so wird die Timeout-Funktion
in Parameter 318 Funktion nach Sollwertfehler aktiviert.

Beschreibung der Auswahl:
Folgende Optionen sind fur die Ausgangsfrequenz des
einstellbaren Frequenzumrichters moglich:

. Gespeichert bei der [1] aktuellen Frequenz.
o Uberlagert fiir [2] Stopp.

. Uberlagert fiir [3] JOG Festdrehzahl.

. Uberlagert fiir [4] max. Ausgangsfrequenz.

. Uberlagert fiir [5] Stopp mit anschlieBendem Alarm.

319 Analogausgang Klemme 42

Wert:

Ohne Funktion (OHNE FUNKTION) [0]

Externer Sollwert min.-max. 0-20 mA

(Sollw. min.-max. = 0-20 mA) [11]

Externer Sollwert min.-max. 4-20 mA

(Sollw. min.-max. = 4-20 mA) [2]

Istwert min.-max. 0-20 mA

(fb min-max = 0-20 mA) [3]

Istwert min.-max. 4-20 mA

(fo min-max = 4-20 mA) [4]

Ausgangsfrequenz 0-max. 0-20 mA

(0-fmax = 0-20 mA) (5]

Ausgangsfrequenz 0-max. 4-20 mA

(0-fmax = 4-20 mA) (6]
t 3 Ausgangsstrom O-linv, max 0-20 mA

(0-iinv = 0-20 mA) [71

Ausgangsstrom 0-linv, max 4-20 mA

(0-iinv = 4-20 mA) (8]

Ausgangsleistung 0-Pmn 0-20 mA

(0-Pnom = 0-20 mA) [9]

Ausgangsleistung 0-Pun 4-20 mA

(0-Pnom = 4-20 mA) [10]

Wechselrichtertemperatur 20-100 °C 0-20 mA

(TEMP 20-100 C=0-20 mA) [11]
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Wechselrichtertemperatur 20-100 °C 4-20 mA
(TEMP 20-100 C=4-20 mA) [12]
Funktion:

Sie kdnnen den Analogausgang zur Angabe eines
Prozesswerts verwenden. Wahlen Sie zwischen 2 Ausgangs-
signaltypen aus: 0-20 mA oder 4-20 mA.
Wird dieser als Spannungsausgang (0-10 V) verwendet,
mussen Sie einen Pull-Down-Widerstand von 500 Q am
Bezugspotential (Klemme 55) installieren. Wenn der
Ausgang als Stromausgang verwendet wird, darf der sich
ergebende Widerstand von den angeschlossenen Gerdten
nicht 500 Q Uberschreiten.

Beschreibung der Auswahl:
Keine Funktion. Ist zu wéhlen, wenn der Analogausgang
nicht verwendet wird.
Externer Refmin - Refmax 0-20 mA/4-20 mA.
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
resultierenden Sollwert im Intervall Min. Sollwert, Refmin -
Max. Sollwert, Refwax ist (Parameter 204 Min. Sollwert,
Refmin/205 Max. Sollwert, Refuax).
FBmin-FBmax 0-20 mA/ 4-20 mA.
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
Sollwert im Intervall Min. Istwert, FBmin - Max. Istwert,
FBmax ist (Parameter 414 Min. Istwert, FByin/415 Max. Istwert,
FBmax).
0-fuax 0-20 mA/4-20 mA.
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zur
Ausgangsfrequenz im Intervall 0 - fmax (Parameter 202,
Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuay) ist.
0 - v, max 0-20 mA/4-20 mA.
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
Ausgangsstrom zwischen 0 - linv, max ist.
0 - Pun 0-20 mA/4-20 mA.
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zur
aktuellen Ausgangsleistung ist. 20 mA entsprechen dem in
Parameter 102 Motorleistung, Pun eingestellten Wert.
0 - Temp.max 0-20 mA/4-20 mA.
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zur
gegebenen Kihlkérpertemperatur ist. 0/4 mA entspricht
einer Kuihlkérpertemperatur von weniger als 20 °C und 20
mA entspricht 100 °C.

Bereit - Netzspannung im Bereich

(BER. KEINE U./UEBSP.) (7]

Alarm oder Warnung

(ALARM ODER WARNUNG) (8]

Stromstdrke Uber Stromgrenze, Par. 221

(Stromgrenze) [9]

Alarm (ALARM) [10]

Ausgangsfrequenz hoher als flow Par. 225

(liber min. Frequenz) [11]

Ausgangsfrequenz niedriger als fuicr Par. 226

(unter max. Frequenz) [12]

Ausgangsstrom hoher als I.ow Par. 223

(iber min. Strom) [13]

Ausgangsstrom niedriger als InicH Par. 224

(unter max. Strom) [14]

Istwert hoher als FBLow Par. 227

(Gber min. Istwert) [15]

Istwert niedriger als FBuicn Par. 228

(unter max. Istwert) [16]

Relais 123 (RELAIS 123) [17]

Reversierung (REVERSIERUNG) [18]

Ubertemperaturwarnung (UBERTEMPERATUR-

WARNUNG) [19]

Ortbetrieb (HAND-BETRIEB) [20]

AuBerhalb Frequenzbereich Par. 225/226

(auBerh. Freq.-Ber.) [22]

AuBerh.Stromber.

(auBerh.Stromber.) [23]

AuBerh.Istwertber.

(auBerh.Istwertber.) [24]

Mechanische Bremssteuerung

(Mech. Bremssteuerung) [25]

Steuerwort Bit 11

(Steuerwort Bit 11) [26]

Energiesparmodus

(Energiesparmodus) [27]
Funktion:

Sie kénnen den Relaisausgang zur Zustandsangabe oder
fur eine Warnung verwenden. Der Ausgang wird aktiviert

323 Relaisausgang 1-3 (1-2 geschlossen), wenn eine bestimmte Bedingung erfiillt
Wert: ist.
Ohne Funktion (ohne Funktion) [0] Beschreibung der Auswahl:
%K Gerat bereit (Gerat bereit) (1] Keine Funktion. Ist zu wahlen, wenn der Frequenzumrichter
) ) nicht auf Signale reagieren soll.
Freigabe/k. Warnung (Freigabe/k. Warnung) 2] Frequenzumrichter bereit: Die Versorgungsspannung liegt an
In Betrieb (IN BETRIEB) (3] der Steuerkarte des Frequenzumrichters an, und der
Istwert = Sollwert, keine Warnung Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
(Ist=Sollw./k. Warn.) [4] Freigabe, keine Warnung: Der Frequenzumrichter ist
Motor ein, keine Warnungen betriebsbereit, es wurde aber noch kein Startbefehl
(MOTOR EIN/KEINE WARNUNG) [5] gegeben. Keine Warnung.
Lauft im Sollwertbereich, keine Warnungen Motor dreht ist aktiv, wenn ein Startbefehl vorliegt oder die
(GRENZEN OK/K. WARN.) 6] Ausgangsfrequenz tiber 0,1 Hz liegt. Auch wahrend
+Rampe Ab” aktiv.
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Sollwert entspricht Motordrehzahl, keine Warnung: Drehzahl
entspricht dem Sollwert.

Motor dreht, keine Warnung: Es wurde ein Startbefehl
gegeben. Keine Warnung.

Bereit, keine Unter-/Uberspannung: Der Frequenzumrichter
ist betriebsbereit, an der Steuerkarte liegt die Versorgungs-
spannung an. An den Eingdngen liegen keine aktiven
Steuersignale an. Die Netzspannung liegt innerhalb der
Spannungsgrenzen.

Alarm oder Warnung: Der Ausgang wird durch einen Alarm
oder eine Warnung aktiviert.

Stromgrenze: Der Ausgangsstrom ist hoher als der in
Parameter 221 Stromgrenze lum programmierte Wert.
Alarm: Der Ausgang wird durch einen Alarm aktiviert.
Ausgangsfrequenz héher als fiow : Die Ausgangsfrequenz ist
hoéher als der Wert in Parameter 225 Warnung: unterer
Frequenzwert, frow.

Ausgangsfrequenz niedriger als fricr: Die Ausgangsfrequenz
ist niedriger als der Wert in Parameter 226 Warnung:
Frequenz oberer Grenzwert, fuiGH.

Ausgangsstrom (iber l.ow : Der Ausgangsstrom ist hoher als
der Wert in Parameter 223 Warnung: Min. Strom, l.ow.
Ausgangsstrom unter IHIGH : Der Ausgangsstrom ist
niedriger als der Wert in Parameter 224 Warnung: Max.
Strom, IHiGH.

Istwert héher als FBiow : Der Istwert ist hoher als der Wert
in Parameter 227 Warnung: Niedriger Istwert, FBLow.

Istwert niedriger als FBrigH : Der Istwert ist niedriger als der
Wert in Parameter 228 Warnung: Max. Strom, IxiGH.

Relais 123 wird nur in Verbindung mit PROFIdrive
verwendet.

Wahlen Sie Reversierung, um den Relaisausgang zu
aktivieren, wenn der Motor im Linkslauf dreht. Wenn der
Motor im Rechtslauf dreht, ist der Wert 0 V DC.
Ubertemperaturwarnung: Die Temperaturgrenze wurde
entweder im Motor oder im Frequenzumrichter oder an
einem am Digitaleingang angeschlossenen Thermistor
Uberschritten.

Ortbetrieb: Der Ausgang ist aktiv, wenn in Parameter 002
Betrieb (Ort/Fern) die Einstellung [1] Ortbetrieb ist.
AuBBerhalb des Frequenzbereichs: Die Ausgangsfrequenz liegt
aullerhalb des in den Parametern 225 und 226 program-
mierten Bereichs.

Nicht im Strombereich: Der Motorstrom liegt auBerhalb des
in den Parametern 223 und 224 programmierten Bereichs.
Nicht im Istwertbereich: Das Istwertsignal liegt auf3erhalb
des in den Parametern 227 und 228 programmierten
Bereichs.

Verwenden Sie Mechanische Bremssteuerung zur Steuerung
einer externen mechanischen Bremse. Siehe

Kapitel 3.4.13 Steuerung der mechanischen Bremse fiir
weitere Informationen zur mechanischen Bremssteuerung.
Steuerwort Bit 11 ist aktiv, wenn Bit 11 an der Bus-
Kommunikation hoch ist.

Der Energiesparmodus ist aktiv, wenn die Frequenz unter
0,1 Hz liegt.

327 Pulssollwert/-istwert
Wert:

150 - 67600 Hz % 5000 Hz

Funktion:
In diesem Parameter konnen Sie den Signalwert einstellen,
der dem maximalen Istwert, Parameter 205 Maximaler
Sollwert, Refyax oder dem maximalen Istwert, Parameter 415
Maximaler Istwert, FBuax entspricht.

Beschreibung der Auswahl:

Programmieren Sie den erforderlichen Pulssollwert oder
Pulsistwert fir Klemme33.

328 Maximaler Puls 29
Wert:

150 - 67600 Hz % 5000 Hz

Funktion:
In diesem Parameter konnen Sie den Signalwert einstellen,
der dem maximalen Istwert, Parameter 205 Maximaler
Sollwert, Refuax oder dem maximalen Istwert, Parameter 415
Maximaler Istwert, FBuax entspricht.

HINWEI

Gilt nur fiir DeviceNet. Siehe VLT® 2800 DeviceNet-
Handbuch fur weitere Informationen.

341 Digital-/Pulsausgang Klemme 46

Wert:
Gerét bereit (GERAT BEREIT) [0]
Parameter [0] - [20] siehe Parameter 323
Pulssollwert (PULSSOLLWERT) [21]
Parameter [22] - [25] siehe Parameter 323
Pulsistwert (PULSISTWERT) [26]
Ausgangsfrequenz (PULS AUSGANGSFREQ) [27]
Pulsstrom (PULSSTROM) [28]
Pulsleistung (PULSLEISTUNG) [29]
Pulstemperatur (PULSTEMP) [30]
Steuerwort Bit 12 (Steuerwort Bit 12) [31]
Energiesparmodus (Energiesparmodus) [32]

Funktion:

Sie kénnen den Digitalausgang zur Statusangabe oder fir
eine Warnung verwenden. Der Digitalausgang (Klemme 46)
liefert ein 24 V DC-Signal, wenn eine bestimmte Bedingung
erflllt ist. Sie kdnnen die Klemme auch als Pulsausgang
verwenden.

Parameter 342 Klemme 46, max. Pulsskalierung stellt die
maximale Pulsfrequenz ein.

Beschreibung der Auswahl:
Pulssollwert Refmin - Refmax
Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
resultierenden Sollwert im Intervall Min. Sollwert, Refuin -
Max. Sollwert, Refmax ist (Parameter 204 Min. Sollwert,
Refuin/205 Max. Sollwert, Refuax).
Pulsistwert FBmin-FBmax.
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Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
Sollwert im Intervall Min. Istwert, FBmin - Max. Istwert,
FBmax ist (Parameter 414/415).

Ausgangsfrequenz 0-fuax.

Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zur
Ausgangsfrequenz im Intervall 0 - fmax (Parameter 202,
Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax) ist.

Pulsstrom 0 - Iiv.

Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
Ausgangsstrom zwischen 0 - linv ist.

Pulsleistung 0 - Pu,n.

Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zum
Ausgangsstrom ist. Parameter 342 entspricht dem in
Parameter 102 Motorleistung, Pun eingestellten Wert.
Pulstemperatur 0 - Temp.max.

Es ergibt sich ein Ausgangssignal, das proportional zur
gegebenen Kuhlkérpertemperatur ist. 0 Hz entspricht einer
Kuhlkoérpertemperatur von weniger als 20 °C, und
Parameter 342 entspricht 100 °C.

Steuerwort Bit 12 Der Ausgang ist aktiv, wenn Bit 12 an der
Bus-Kommunikation hoch ist.

Energiesparmodus ist aktiv, wenn die Frequenz unter 0,1 Hz
liegt.

HINWEIS

Ausgangsklemme 46 steht im DeviceNet nicht zur
Verfligung. Min. Ausgangsfrequenz am Pulsausgang =
16Hz.

342 Klemme 46, max. Pulsskalierung
Wert:

150 - 10000 Hz % 5000 Hz

Funktion:
Mit diesem Parameter kénnen Sie die Maximalfrequenz des
Pulsausgangssignals einstellen.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Frequenz ein.

343 Funktion Praziser Stopp
Wert:
% Priz. Rampenstopp (Normal) [0]

Zahler Stopp mit Reset
(Zahler Stopp Reset) (1]
Zahler Stopp ohne Reset
(Zahler Stopp kein Reset) [2]
Stopp mit Drehzahlausgleich (Drzausgl Stopp) (3]
Zahler Stopp mit Drehzahlausgleich und Reset
(Drz. Kmp Zstopp m. Quitt.) [4]
Zahler Stopp mit Drehzahlausgleich ohne Reset
(Drz Kmp Zstopp o. Quitt.) [5]

Funktion:

Wiahlen Sie in diesem Parameter die auf einen Stoppbefehl
folgende Stoppfunktion. Alle 6 Datenauswahlen enthalten
eine genaue Stopproutine, mit der ein hoher Grad an
Wiederholungsgenauigkeit gewahrleistet ist.

Die Auswahlen sind eine Kombination aus den unten
beschriebenen Funktionen.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Préziser Rampenstopp wird gewahlt, um eine hohe
Wiederholgenauigkeit am Stopppunkt zu erzielen.
Zdihlerstopp. Sobald der Frequenzumrichter ein Puls-
Startsignal erhalten hat, lauft er, bis die
anwenderprogrammierte Pulszahl an Klemme 33
empfangen wurde. Auf diese Weise aktiviert ein internes
Stoppsignal den normalen Rampenstopp (Parameter 208).
Die Zahlerfunktion wird auf der Flanke des Startsignals
(beim Ubergang von Stopp zu Start) aktiviert (Zeitgebung
wird gestartet).
Drehzahlkompensierter Stopp. Um unabhdngig von der
aktuellen Drehzahl préazise am gleichen Punkt zu stoppen,
wird ein empfangenes Stoppsignal intern verzogert, wenn
die aktuelle Drehzahl geringer als die maximale Drehzahl
ist (Einstellung in Parameter 202).
Quittieren. Sie kdnnen Zdhlerstopp und Drehzahlkompen-
sierter Stopp mit oder ohne Quittieren kombinieren.
Zdéihlerstopp mit Reset. Nach jedem prazisen Stopp wird die
Anzahl der wahrend Rampe Ab auf 0 Hz gezahlten Pulse
zurlickgesetzt.
Zdéihlerstopp ohne Quittieren. Die wahrend Rampe Ab auf 0
Hz gezdhlte Anzahl von Pulsen wird vom Zahlerwert in
Parameter 344 subtrahiert.

AWARNUNG

Verwenden Sie nicht [8] Puls-Start mit der Funktion
Praziser Stopp.
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344 Zahlerwert
Wert:
0 - 999999 % 100.000 Pulse
Funktion:

Waéhlen Sie in diesem Parameter den Zahlerwert fir die

integrierte Funktion Praziser Stopp (Parameter 343).
Beschreibung der Auswahl:

Die Werkseinstellung ist 100.000 Pulse. Die hochste

Frequenz (max. Auflésung), die an Klemme 33 registriert

werden kann, betragt 67,6 kHz.

349 Verzégerung Drehzahlkomp.
Wert:
0 ms - 100 ms % 10 ms

Funktion:
In diesem Parameter konnen Sie die Systemverzdge-
rungszeit (Sensor, SPS usw.) einstellen. Bei
drehzahlkompensiertem Stopp hat die Verzogerungszeit
bei verschiedenen Frequenzen einen wesentlichen Einfluss
darauf, wie gestoppt wird.

Beschreibung der Auswahl:
Die Werkseinstellung ist 10 ms. Hierbei entspricht die
Gesamtverzogerung von Sensor, SPS und anderer
Hardware dieser Einstellung.

HINWEIS!

Nur wirksam fiir drehzahlkompensierten Stopp.
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4.5 Sonderfunktionen

400 Bremsfunktion

Wert:
Off (aus) [0]
Bremswiderstand
(Widerstand) [11
AC-Bremse (AC-Bremse) [4]

Zwischenkreiskopplung (Zwischenkreiskopplung) [5]

Die Werkseinstellung héngt vom Gerditetyp ab.
Funktion:

[1] Wiéihlen Sie Bremswiderstand, wenn der Frequenzum-
richter Gber einen internen Bremstransistor verfligt und ein
Bremswiderstand an den Klemmen 81, 82 angeschlossen
ist. Der Anschluss eines Bremswiderstands ermdglicht eine
héhere Zwischenkreisspannung beim Bremsen (generato-
rischer Betrieb).
[4] AC-Bremse kann zur Verbesserung der Bremswirkung
verwendet werden, ohne Bremswiderstande zu verwenden.
Beachten Sie, dass [4] AC-Bremse nicht so wirksam wie [1]
Widerstandsbremse ist.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie [1] Bremswiderstand, wenn ein Bremswiderstand
angeschlossen ist.
Wahlen Sie [4] AC-Bremse, wenn kurzzeitige generatorische
Lasten auftreten. Zur Einstellung der Bremse siehe
Parameter 144 Verst. AC-BR.
Wahlen Sie [5] Zwischenkreiskopplung, wenn diese Funktion
gewdlnscht wird.

HINWEIS

Eine gednderte Auswahl wird erst wirksam, wenn Sie die
Netzspannung trennen und wieder anschlieBen.

405 Quittierfunktion
Wert:
% Manueller Reset (manueller Reset) [0]

1x Autom. Quittieren
(AUTOMATISCH x 1) (1]

3x Autom. Quittieren

(AUTOMATISCH x 3) [3]
10x Autom.Quittieren

(AUTOMATISCH x 10) [10]
Quittieren bei Netz-Einschaltung

(QUITTIEREN BEI NETZ-EINSCHALTUNG) [11]

Funktion:
Wahlen Sie mit diesem Parameter, ob nach einer
Abschaltung die Quittierung und der Neustart manuell
erfolgen oder der Frequenzumrichter die Quittierung und
den Neustart automatisch durchfiihren soll. AuBerdem
koénnen Sie die Anzahl der Neustartversuche einstellen. Die
Zeit zwischen den Versuchen stellen Sie in Parameter 406
Automatische Wiederanlaufzeit ein.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie [0] Manueller Reset wahlen, erfolgt das Quittieren
mit der [STOP/RESET]-Taste, liber einen Digitaleingang oder
die serielle Schnittstelle. Wenn der Frequenzumrichter nach
einer Abschaltung die Quittierung und den Neustart
automatisch durchfiihren soll, wahlen Sie den Datenwert
[1] T x automatisch quittieren, [3] 3 x automatisch quittieren
oder [10] 10 x automatisch quittieren.
Wenn Sie [11] Quittieren bei Netz-Einschaltung wahlen,
quittiert der Frequenzumrichter bei einem Fehler in
Zusammenhang mit einem Netzausfall.

AWARNUNG|

Der Motor kann unerwartet anlaufen.

406 Automatische Wiederanlaufzeit
Wert:
0- 1800 X s

Funktion:
Definieren Sie mit diesem Parameter die Wartezeit, welche
zwischen der Abschaltung und dem Beginn der automa-
tischen Quittierfunktion vergeht. Voraussetzung ist, dass
automatisches Quittieren in Parameter 405 Quittierfunktion
ausgewahlt wurde.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Zeit ein.
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409 Abschaltverzogerung Uberstrom, Iuim
Wert:
0 - 60 (61=AUS)

Funktion:
Wenn der Frequenzumrichter registriert, dass der
Ausgangsstrom die Stromgrenze lum (Parameter 221
Stromgrenze) wahrend der eingestellten Zeit erreicht hat,
schaltet er ab. Verwenden Sie diese Funktion zum Schutz
der Anwendung, dhnlich wie den ETR, falls angewahlt, fir
den Motorschutz.

¥ AUS

Beschreibung der Auswahl:
Wiéhlen Sie, wie lange der Frequenzumrichter den
Ausgangsstrom an der Stromgrenze Ium halten soll, bevor
er abschaltet. In der Einstellung AUS hat Parameter 409
Zeitverzégerung Stromgrenze, lum keine Funktion, d. h. es
findet keine Abschaltung statt.

411 Taktfrequenz

Wert:
3000 - 14000 Hz (VLT 2803 - 2875)
3000 - 10000 Hz (VLT 2880 - 2882)

¥ 4500 Hz
¥ 4500 Hz

Funktion:
Der eingestellte Wert bestimmt die Taktfrequenz des
Wechselrichters. Eine Anderung der Taktfrequenz kann
Storgerdusche vom Motor verringern.

Beschreibung der Auswahl:
Bei laufendem Motor kdnnen Sie die Taktfrequenz in
Parameter 411 Taktfrequenz einstellen, um ein mdoglichst
geringes Motorgerdusch zu erreichen.

AWARNUNG

Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters kann
niemals einen Wert hoher als 1/10 der Taktfrequenz
annehmen.

HINWEIS

Die Taktfrequenz wird automatisch als Funktion der Last
reduziert. Siehe Temperaturabhdingige Taktfrequenz unter
Sonderfunktionen.

Ist LC-Filter in Parameter 412 Variable Taktfrequenz
gewadhlt, so betragt die Mindest-Taktfrequenz 4,5 kHz.

412 Variable Taktfrequenz

Wert:

% Ohne LC-Filter (OHNE LC-FILTER) [2]
LC-Filter angeschlossen
(LC-Filter angeschlossen) [3]
Funktion:

Stellen Sie den Parameter auf [3] LC-Filter ein, wenn ein LC-
Filter zwischen dem Frequenzumrichter und dem Motor
angeschlossen ist.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie [3] LC-Filter, wenn ein LC-Filter zwischen dem
Frequenzumrichter und dem Motor angeschlossen ist, da
der Frequenzumrichter ansonsten den LC-Filter nicht
schiitzen kann.

HINWEI

Ist LC-Filter gewahlt, so wird die Taktfrequenz auf 4,5
kHz gedndert.

413 Ubermodulationsfunktion

Wert:

Off (aus) (0]
¥k Ein (ein) (1]
Funktion:

In diesem Parameter kénnen Sie die Ubermodulations-
funktion der Ausgangsspannung einstellen.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Aus bedeutet, dass keine Ubermodulation der
Ausgangsspannung erfolgt und damit ein Drehmoment-
Rippel an der Motorwelle vermieden wird. Dies kann z. B.
bei Schleifmaschinen von Vorteil sein.
[1] Ein bedeutet, dass eine Ausgangsspannung erzielt
werden kann, die hoher als die Netzspannung ist (bis 5 %).

414 Minimaler Istwert FB min

Wert:

-100.000,000 - Par. 415 FBmax % 0,000

Funktion:
Mit den Parametern 414 Minimaler Istwert, FByin und 415
Maximaler Istwert, FBuax kdnnen Sie den Displaytext
skalieren, damit in diesem das Istwertsignal in einer
Prozesseinheit angezeigt wird, das proportional zum
Eingangssignal ist.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den Wert ein, der im Display als minimaler
Istwert-Signalwert am gewahlten Istwert-Eingang angezeigt
werden soll (Parameter 308 Klemme 53, Analogeingangs-
spannung/314 Klemme 60, Analogeingangsstrom).
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415 Maximaler Istwert, FBmax

Wert:

FBmin - 100.000,000 * 1500,000

Funktion:
Siehe Beschreibung zu Parameter 414 Minimaler Istwert,
FBuin.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den Wert ein, der bei Erreichen des maximalen
Istwerts am gewdhlten Istwert-Eingang im Display
angezeigt werden soll (Parameter 308 Klemme 53,
Analogeingangsspannung/314 Klemme 60, Analogein-
gangsstrom).

416 Prozesseinheiten

Wert:

Ib/s (Ib/s) [35]
Lb/min. (Ib/min) [36]
Lb/Stunde (Ib/h) [37]
Ib ft (Ib ft) [38]
FuBl/s (FuB/s) [39]
FuB3/min. (Fu/min) [40]
Psi (Psi) [41]
Funktion:

Wiahlen Sie aus verschiedenen Einheiten zur Anzeige auf
dem Display aus. Die Einheit wird angezeigt, wenn eine
LCP Bedieneinheit angeschlossen ist und Sie [2] Sollwert
[Einheit] oder [3] Istwert [Einheit] in einem der Parameter
009-012 Displayanzeige und im Displaymodus ausgewahlt
haben. Die Einheit wird in Regelung mit Riickfiihrung auch
als Einheit fir Min./Max. Sollwert und Min./Max. Istwert

% Keine Einheit (Keine Einheit) [0]

% (96) 1] verwendet.
Beschreibung der Auswahl:
ppm (ppm) (2] Waéhlen Sie die gewiinschte Einheit fiir das Soll-/Istwert-
UPM (UPM) (31 signal aus.
bar (bar) [4]
Zyklen/min (ZYKLUS/MI) (51 4.5.1 VLT 2800-Regler
Pulse/s (PULS/S) [6]
Einheiten/s (EINHEITEN/S) [71 Der VLT 2800 verfligt Gber zwei integrierte PID-Regler,
Einheiten/min. (EINHEITEN/MI) 18] einen zur Drehzahl- und einen zur Prozessregelung.
Einheiten/h (Einheiten/h) 9] Drehzahlregelung und Pliozessn?gelung erfo.rdern ein
o Istwertsignal zurlick zu einem Eingang. Es gibt mehrere
cro (0] Einstellungen fiir beide PID-Regler, die in denselben
Pa (pa) 1l Parametern erfolgen, aber die Wahl des Reglertyps
I/s (I/s) [12] beeinflusst die Auswahl, die Sie in den gemeinsamen
m3/s (m3/s) [13] Parametern treffen missen.
I/min. (I/m) [14] Treffen Sie in Parameter 100 Konfiguration die Reglerwahl,
/min. (m3/min) (5] und zwar [1] Drehzahlregelung mit Istwertrtickfiihrung bzw.
’ [3] Prozessregelung mit Istwertriickfiihrung.
I/h (I/h) [16]
m/h (m3/h) (7] Drehzahlregelung
kg/s (kg/s) [18] Diese PID-Regelung ist fiir Anwendungen optimiert, bei
kg/min. (kg/min) [19] denen eine bestimmte Motordrehzahl konstant gehalten
kg/Stunde (kg/h) [20] werden muss. Die spezifischen Parameter fiir den Drehzahl-
Tonnen/min. (T/min) 21] regler s'lnd die Pc.z_rameter’477 PID-Drehzahl-
Proportionalverstdrkung bis 421 Drehzahl PID
Tonnen/Stunde (T/h) [22] Tiefpassfilterzeit.
Meter (m) [23]
Prozessregelung
Nm (nm) [24] Der PID-Regler halt einen konstanten Prozessmodus bei
m/s (m/s) (25] (Druck, Temperatur, Durchfluss usw.) und regelt die
m/min. (m/min) [26] Motordrehzahl auf der Basis des Sollwert-/Einstellwert- und
°F (°F) 271 Istwertsignals.
In wg (in wg) [28] Ein Transmitter liefert dem PID-Regler ein Istwertsignal
Gal/s (Gal/s) [29] vom Prozess als einen Ausdruck des aktuellen
5 Prozessmodus. Das Istwertsignal andert sich mit der

F/s (ft3/s) (30] Prozesslast.
Gal/min. (Gal/min) [31]
Ft3/min. (Ft3/min) [32]
Gal/h (Gal/h) [33]
Ft3/h (Ft3/h) (34]
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Dies bedeutet, dass es einen Unterschied zwischen
Sollwert/Einstellwert und dem aktuellen Prozessmodus
gibt. Dieser Unterschied wird vom PID-Regler kompensiert,
indem die Ausgangsfrequenz abhdngig vom Unterschied
zwischen Sollwert/Einstellwert und Istwertsignal erhéht
bzw. verringert wird.

Der integrierte PID-Regler im Frequenzumrichter wurde fir
die Verwendung in Prozessanwendungen optimiert. Dies
bedeutet, dass der Frequenzumrichter liber eine Reihe von
Spezialfunktionen verfiigt.

Zuvor musste ein System fir diese Spezialfunktionen
eingerichtet werden, indem zusétzliche 1/0-Module
installiert und das System programmiert wurde. Bei Einsatz
des Frequenzumrichters missen keine zusatzlichen Module
installiert werden. Die fiir den Prozessregler spezifischen
Parameter sind die Parameter 437 PID-Prozess Normal/
Invers-Regelung bis 444 Prozess PID-Tiefpassfilterzeit.

4.5.2 PID-Funktionen

Einheit fiir Sollwert/Istwert

Wird Drehzahlregelung mit Riickfiihrung in Parameter 100
Konfiguration gewahlt, so ist die Einheit fur Soll-/Istwert
immer [3] UPM.

Wird Prozessregelung mit Istwertriickfiihrung in Parameter
100 Konfiguration gewahlt, so wird die Einheit in Parameter
416 Prozesseinheiten definiert.

Istwert

Sie missen fiir beide Regler einen Istwertbereich vorein-
stellen. Dieser Istwertbereich begrenzt gleichzeitig den
potenziellen Sollwertbereich so, dass wenn die Summe
aller Sollwerte auBerhalb des Istwertbereichs liegt, der
Sollwert auf den Istwertbereich begrenzt wird. Das Istwert-
signal muss an eine Klemme am Frequenzumrichter
angeschlossen werden. Wird an zwei Klemmen gleichzeitig
der Istwert gewahlt, so werden die beiden Signale addiert.
Verwenden Sie die nachstehende Ubersicht, um
festzulegen, welche Klemme verwendet und welche
Parameter programmiert werden sollen.

Istwerttyp Klemme Die Parameter
Puls 33 307, 327
Spannung 53 308, 309, 310
Strom 60 314, 315, 316
Tabelle 4.6

Fiir den Spannungsverlust in langen Signalkabeln kann
eine Korrektur vorgenommen werden, wenn ein
Signalgeber (Transmitter) mit Spannungsausgang
verwendet wird. Die Korrektur erfolgt in Parametergruppe
300 Min./Max Skalierung.

Sie missen ebenfalls die Parameter 414/415 Min./Max.
Istwert auf einen Wert in einer Prozesseinheit einstellen,
der den minimalen und maximalen Skalierungswerten fir
Signale entspricht, die an die Klemme angeschlossen sind.

Sollwert

In Parameter 205 Max-Sollwert, Refuax kann ein maximaler
Sollwert eingestellt werden, der der Summe aller Sollwerte,
d. h. dem resultierenden Sollwert, entspricht.

Der minimale Sollwert in Parameter 204 Minimaler Sollwert,
Refuin driickt den Mindestwert aus, den der resultierende
Sollwert annehmen kann.

Alle Sollwerte werden addiert, und die Summe stellt den
Sollwert dar, von dem die Regelung abhéngt. Sie kdnnen
den Sollwertbereich auf einen Bereich begrenzen, der
kleiner als der Istwertbereich ist. Dies kann dann von
Vorteil sein, wenn ein unbeabsichtigter Wechsel zu einem
externen Sollwert vermieden werden soll, durch den sich
die Summe der Sollwerte zu weit vom optimalen Sollwert
entfernen wirde. Der Sollwertbereich kann den Istwert-
bereich nicht tberschreiten.

Werden Festsollwerte gewtinscht, so werden sie in den
Parametern 215 bis 218 Festsollwert eingestellt. Siehe die
Beschreibung in Kapitel 4.3.1 Sollwertfunktion und

Kapitel 4.3.1 Sollwertverarbeitung.

Wird ein Stromsignal als Istwertsignal verwendet, so kann
als Analogsollwert nur Spannung benutzt werden.
Verwenden Sie Tabelle 4.7, um festzulegen, welche Klemme
verwendet und welche Parameter programmiert werden
sollen.

Sollwertverar- Klemme Die Parameter
beitung
Puls 33 307, 327
Spannung 53 308, 309, 310
Strom 60 314, 315, 316
Festsollwerten 215-218
Bussollwert 68+69

Sie kénnen den Bussollwert nur tGber die serielle Schnitt-
stelle einstellen.

HINWEI

Fiir nicht belegte Klemmen empfiehlt sich die Einstellung
[0] Blockiert.

98 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.

MG27E403



Danfits

Programmierung Projektierungshandbuch

Differentiationsverstarkungsgrenze

Kommt es in einer Anwendung zu sehr schnellen Anderungen des Soll- oder Istwertsignals, so dndert sich die Abweichung
zwischen Sollwert/Einstellung und dem aktuellen Prozessmodus sehr schnell. Der Differentiator wird dann méglicherweise zu
dominant, weil er auf die Abweichung zwischen Sollwert und aktuellem Prozessmodus reagiert. Je schneller sich die
Abweichung dndert, desto starker wird die Beeinflussung der Frequenz durch den Differentiator. Die Beeinflussung der
Frequenz durch den Differentiator kann deshalb so begrenzt werden, dass Sie sowohl eine verniinftige Differentiationszeit
fir langsame Anderungen als auch eine angemessene Beeinflussung der Frequenz bei schnellen Anderungen einstellen
konnen. Dies erfolgt durch die Drehzahlregelung in Parameter 420 Drehzahl PID Diff.verstérk.grenze und die Prozessregelung
in Parameter 443 PID-Prozess D-Verstdrkung/ Grenze.

Tiefpassfilter

Wenn das Ruckfiihrsignal mit sehr vielen Stérsignalen behaftet sein sollte, kann es mithilfe eines integrierten Tiefpassfilters
verdrosselt werden. Eine geeignete Tiefpassfilter-Zeitkonstante ist voreingestellt. Wird der Tiefpassfilter auf 0,1 s eingestellt,
so betrdagt die Eckfrequenz 10 RAD/s entsprechend (10/2 x) = 1,6 Hz. Dies bedeutet, dass alle Strome/Spannungen
verdrosselt werden, die mit mehr als 1,6 Schwingungen pro Sekunde schwingen. Es wird also nur ein Istwertsignal geregelt,
das mit einer Frequenz von weniger als 1,6 Hz schwankt. Die passende Zeitkonstante wird unter Drehzahlregelung in
Parameter 421 PID-Drehzahl-Tiefpassfilterzeit und unter Prozessregelung in Parameter 444 PID-Prozess Tiefpassfilterzeit gewahlt.

Inverse Regelung

Normale Regelung bedeutet, dass die Motordrehzahl erhéht wird, wenn der Sollwert/Einstellwert groB3er als das Istwertsignal
ist. Soll invers geregelt werden, wobei die Drehzahl verringert wird, wenn der Sollwert/Einstellwert groBer als das Istwert-
signal ist, so missen Sie Parameter 437 Prozess PID Normal-/Invers-Regelung auf [1] Invers programmieren.

Anti-Windup

Der Prozessregler ist werkseitig mit aktiver Anti-Windup-Funktion voreingestellt. Diese Funktion bewirkt, dass im Fall des
Erreichens einer Frequenz-, Strom- oder Spannungsgrenze der Integrator auf einer Frequenz initialisiert wird, die der
aktuellen Ausgangsfrequenz entspricht. Hierdurch wird die Integration einer Abweichung zwischen Sollwert und dem
aktuellen Prozessmodus vermieden, die mit einer Drehzahldnderung nicht auszugleichen ist. Sie kénnen diese Funktion in
Parameter 438 PID-Prozess Anti-Windup abschalten.

Startbedingungen

In einigen Anwendungen fiihrt eine optimale Einstellung des Prozessreglers dazu, dass bis zum Erreichen des gewtlinschten
Prozesswertes eine relativ lange Zeit vergeht. Bei solchen Anwendungen kann es vorteilhaft sein, eine Ausgangsfrequenz zu
definieren, auf die der Frequenzumrichter den Motor hochregeln muss, bevor der Prozessregler aktiviert wird. Dies erfolgt
durch Programmieren einer Startfrequenz in Parameter 439 PID-Prozess Startfrequenz.

4.5.3 Istwertverarbeitung

Die Istwertverarbeitung ist in Abbildung 4.16 gezeigt.
Das Diagramm zeigt, welche Parameter die Istwertverarbeitung beeinflussen und wie dies geschieht. Sie kénnen zwischen
Spannungs-, Strom- und Pulsistwertsignalen wahlen.

Analog—Istwert ProzeB Par. 100
kl. 53 0-10V - Skal. |
L » auf Skalieren |
0—-100% . auf |
Analog—Istwert 58?.utze:— | Istwert
kl. 60 0—20mA - Skal. efinier
® > auf
0-100%
Drehzahl
Puls=Istwert
kl. 33 Skal. Skalieren
@ > auf
0-100% » auf
U/Min.

195NA019.10
Abbildung 4.16 Istwertverarbeitung
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HINWEIS

Die Parameter 417-421 werden nur verwendet, wenn Sie
in Parameter 100 Konfiguration die Einstellung [1]
Drehzahlregelung mit Istwertriickfiihrung gewahlt haben.

417 PID-Drehzahl-Proportionalverstarkung

Wert:
0,000 (AUS) - 1,000

Funktion:
Proportionalverstarkung gibt an, um welchen Faktor die
Regelabweichung (Abweichung zwischen Istwertsignal und
Sollwert) verstarkt werden soll.

% 0,010

Beschreibung der Auswahl:
Eine schnelle Regelung erzielen Sie bei hoher Verstarkung.
Ist die Verstarkung jedoch zu hoch, so kann der Prozess
durch Ubersteuerung instabil werden.

418 Drehzahlregler I-Zeit

Wert:

20,00 - 999,99 ms (1000 = AUS) ¥ 100 ms

Funktion:
Die Integrationszeit bestimmt, wie lange der PID-Regler
zum Ausgleichen der Regelabweichung benétigt. Je grof3er
der Fehler, desto schneller wird die Integratorfrequenz
verstarkt. Die Integrationszeit ist die Zeit, die der Integrator
benétigt, um die gleiche Anderung wie die Proportional-
verstarkung zu erzielen.

Beschreibung der Auswahl:
Eine schnelle Regelung erzielen Sie bei kurzer Integrati-
onszeit. Ist diese Zeit jedoch zu kurz, so kann der Prozess
instabil werden. Ist die Integrationszeit lang, so kann es zu
groBen Abweichungen vom gewiinschten Sollwert
kommen, da der Prozessregler lange braucht, um die
Regelabweichung auszugleichen.

419 Drehzahl PID Differentiationszeit

Wert:

0,00 (AUS) - 200,00 ms % 20,00 ms

Funktion:
Der Differentiator reagiert nicht auf konstante Fehler. Er
wird nur aktiv, wenn sich der Fehler andert. Je schneller
sich der Fehler d@ndert, desto starker ist die Verstarkung
vom Differentiator. Die Verstarkung ist proportional zur
Geschwindigkeit, mit der sich Fehler andern.

Beschreibung der Auswahl:
Eine schnelle Regelung wird bei einer langen Differentiati-
onszeit erreicht. Ist diese Zeit jedoch zu lang, so kann der
Prozess instabil werden. Wenn die Differentiationszeit 0 ms
betrdgt, ist die D-Funktion nicht aktiv.

420 Drehzahl PID Diff.verstark.grenze
Wert:
50 - 50,0 * 50

Funktion:
Fir die Verstarkung des Differentiators kann eine Grenze
eingestellt werden. Da die D-Verstarkung mit héheren
Frequenzen zunimmt, kann eine Begrenzung der
Verstarkung sinnvoll sein. Hierdurch lasst sich ein reines D-
Glied bei niedrigen Frequenzen und ein konstantes D-Glied
bei hoheren Frequenzen erzielen.

Beschreibung der Auswahl:
Programmieren Sie die erforderliche Verstarkungsgrenze.

421 PID-Drehzahl-Tiefpassfilterzeit
Wert:

20 - 500 ms %K 100 ms

Funktion:
Stérungen des Istwertsignals werden durch ein Tiefpass-
filter erster Ordnung verdrosselt, um ihren Einfluss auf die
Regelung zu mindern. Dies kann z. B. von Vorteil sein,
wenn das Signal stark gestort ist.

Istwert

Gestorter Istwert

NAVIVNGWE

og.s t (Sek.)

T

TiefpaB—Filter
fg = 10 Hz

Istwert L

Entsturter Istwert

1752A293.10 0.6 t (Sek.)

Abbildung 4.17 Tiefpassfilter - Beispiel

Beschreibung der Auswahl:
Wird eine Zeitkonstante (t) von 100 ms programmiert, so
ist die Eckfrequenz des Tiefpassfilters 1/0,1 = T0RAD/s
entsprechend (10 / 2 x ) = 1,6 Hz. Der PID-Regler wird
daher nur ein Istwertsignal regeln, das sich mit einer
Frequenz von weniger als 1,6 Hz dndert. Andert sich das
Istwertsignal um mehr als 1,6 Hz, so wird es durch das
Tiefpassfilter verdrosselt.
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423 U1 Spannung

Wert:

0,0 - 999,0 V % Par. 103
Funktion:

Die Parameter 423-428 werden verwendet, wenn in
Parameter 101 Drehmomentkennlinie die Auswahl [8] Spezial
Motor Modus erfolgte. Auf der Basis von vier definierbaren
Spannungen und drei Frequenzen kénnen Sie eine U/f-
Kennlinie festlegen. Die Spannung bei 0 Hz wird in
Parameter 133 Startspannung eingestellt.

Ui

Umax 103 +————————————

195NA080.11

Par. 427 +—————————

Par. 425 +—————

Par. 423
Par. 133

Nr——————————
-

| |
6 428 104 202
fr,n Tmax
Abbildung 4.18 Ausgangsspannung gegeniiber Ausgangs-

T
Par. 424 4

frequenz

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Ausgangsspannung (U1) flr die erste
Ausgangsfrequenz (F1), Parameter 424 F1 Frequenz, ein.

424 F1-Frequenz

Wert:

0,0 - Parameter 426 F2- X Parameter 104
Frequenz Motorfrequenz
Funktion:

Siehe Parameter 423 U1 Spannung.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Ausgangsfrequenz (F1) passend fiir die erste
Ausgangsspannung (U1), Parameter 423 U1 Spannung, ein.

425 U2 Spannung

Wert:

0,0 - 999,0 V & Parameter 103
Funktion:

Siehe Parameter 423 U1 Spannung.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Ausgangsspannung (U2) passend fir die
zweite Ausgangsfrequenz (F2), Parameter 426 F2 Frequenz,
ein.

426 F2-Frequenz
Wert:

Parameter 424 F1-Frequenz -
Parameter 428 F3-Frequenz

X parameter 104
Motorfrequenz
Funktion:

Siehe Parameter 423 U1 Spannung.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Ausgangsfrequenz (F2) passend fiir die
zweite Ausgangsspannung (U2), Parameter 425 U2-
Spannung, ein.

427 U3-Spannung

Wert:

0,0 - 999,0 V & parameter 103
Funktion:

Siehe Parameter 423 U1 Spannung.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Ausgangsspannung (U3) passend fiir die
dritte Ausgangsfrequenz (F3), Parameter 428 F3-Frequenz,
ein.

428 F3-Frequenz

Wert:

Parameter 426 F2-Frequenz - X parameter 104
1000 Hz Motorfrequenz
Funktion:

Siehe Parameter 423 U1 Spannung.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die Ausgangsfrequenz (F3) passend fir die
dritte Ausgangsspannung (U3), Parameter 427 U3
Spannung, ein.

HINWEI

Die Parameter 437-444 werden nur verwendet, wenn Sie
in Parameter 100 Konfiguration die Einstellung [3]
Prozessregelung mit Istwertriickfilhrung gewahlt haben.

437 PID-Prozess Normal/Invers-Regelung
Wert:
% Normal (Normal) [0]
Invers (Invers) (1]
Funktion:

Wahlen Sie hier, ob der Prozessregler die Ausgangs-
frequenz bei Regelabweichung zwischen Sollwert/Istwert
und dem tatsdchlichen Prozesszustand erhéhen/verringern
soll.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn Sie mdchten, dass der Frequenzumrichter die
Ausgangsfrequenz bei einem Anstieg des Istwertsignals
verringert, wahlen Sie [0] Normal. Wenn Sie mochten, dass
der Frequenzumrichter die Ausgangsfrequenz bei einem
Anstieg des Istwertsignals erhoht, wahlen Sie [1] Invers.
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438 Prozess-PID-Anti-Windup
Wert:
Nicht aktiv (DEAKTIVIEREN) [0]
%K Aktiv (AKTIVIEREN) [1]
Funktion:

Wéhlen Sie, ob der Prozessregler weiterhin mit dem
Ausregeln einer Regelabweichung fortfahren soll, obwohl
eine Erhdhung bzw. Verringerung der Ausgangsfrequenz
nicht moglich ist.

Beschreibung der Auswahl:
Die Werkseinstellung ist [1] Wirksam, was dazu fuhrt, dass
das Integrationsglied im Verhaltnis zur aktuellen Ausgangs-
frequenz initialisiert wird, wenn die Stromgrenze, die
Spannungsgrenze oder die maximale bzw. minimale
Frequenz erreicht ist. Der Prozessregler schaltet erst dann
wieder zu, wenn die Regelabweichung entweder Null ist
oder sich ihr Vorzeichen geandert hat. Wahlen Sie [0]
Deaktiviert, wenn der Integrator weiterhin wegen der
Regelabweichung integrieren soll, obwohl diese sich nicht
ausregeln ldsst.

HINWEIS

Wenn Sie [0] Blockiert wahlen, so muss der Integrator bei
einer Vorzeichendnderung der Regelabweichung erst von
dem Niveau herab integrieren, das durch eine friihere
Regelabweichung erreicht wurde, bevor eine Anderung
der Ausgangsfrequenz erfolgen kann.

439 PID-Prozess Startfrequenz
Wert:
fmin - fmax (Parameter X parameter 201 Ausgangsfre-

201/202)

Funktion:

Bei einem Startsignal reagiert der Frequenzumrichter mit
Regelung ohne Rickfiihrung und wechselt erst dann zur
Regelung mit Rickflihrung, wenn die programmierte
Startfrequenz erreicht ist. Hierdurch kénnen Sie eine
Frequenz einstellen, die der Drehzahl entspricht, mit der
der Prozess normalerweise ablauft; somit lassen sich die
gewlinschten Prozessbedingungen schneller erreichen.

quenzgrenze niedrig, fuin

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Startfrequenz ein.

HINWEIS

Wenn der Frequenzumrichter vor Erreichen der
gewiinschten Startfrequenz die Stromgrenze erreicht,
wird der Prozessregler nicht aktiviert. Um den Regler
dennoch aktivieren zu kénnen, muss die Startfrequenz
auf die gewiinschte Ausgangsfrequenz verringert
werden. Dies kann im Betriebszustand erfolgen.

Stellen Sie die PID-Startfrequenz im Rohrfiillmodus nicht
hoher als fuin.

440 Prozess PID Proportionalverstarkung
Wert:

0,0 - 10,00 % 0,01

Funktion:
Die Proportionalverstarkung gibt an, wie oft die
Abweichung zwischen Soll- und Istwertsignal angewendet
werden soll.

Beschreibung der Auswahl:
Sie erzielen eine schnelle Regelung bei hoher Verstarkung.
Ist die Verstarkung jedoch zu hoch, kann der Prozess durch
Ubersteuerung instabil werden.

441 Prozess PID-Integrationszeit
Wert:
0,01 - 9999,99 (AUS)

Funktion:
Der Integrator liefert eine steigende Verstarkung bei
konstanter Abweichung zwischen Soll- und Istwertsignal. Je
groBer der Fehler, desto schneller wird die Integrator-
frequenz verstarkt. Die Integrationszeit ist die Zeit, die der
Integrator bendtigt, um die gleiche Verstarkung wie die
Proportionalverstarkung zu erreichen.

¥ Aus

Beschreibung der Auswahl:
Sie erreichen eine schnelle Regelung bei kurzer Integrati-
onszeit. Ist diese Zeit jedoch zu kurz, kann der Prozess
durch Ubersteuerung instabil werden. Ist die Integrati-
onszeit lang, so kann es zu grof8en Abweichungen vom
gewiinschten Sollwert kommen, da der Prozessregler lange
braucht, um die Regelabweichung auszugleichen.

442 PID-Prozess Differentiationszeit
Wert:

0,00 (AUS) - 10,00 s % 0,00 s

Funktion:
Der Differentiator reagiert nicht auf konstante Fehler. Er
erzeugt nur dann eine Verstarkung, wenn sich der Fehler
andert. Je schneller sich die Regelabweichung dndert,
desto starker wird die Verstarkung des Differentiators. Die
Verstarkung ist proportional zur Geschwindigkeit, mit der
sich die Regelabweichung dndert.

Beschreibung der Auswahl:
Bei langer Differentiationszeit erreichen Sie eine schnelle
Regelung. Ist diese Zeit jedoch zu lang, so kann der
Prozess durch Ubersteuerung instabil werden.
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443 PID-Prozess D-Verstarkung/ Grenze
Wert:
50-50,0 * 50

Funktion:
Sie kdnnen eine Begrenzung fiir die Differentiationsver-
starkung einstellen. Bei schnellen Verdanderungen wird die
Differentiationsverstarkung erhoht; es kann daher sinnvoll
sein, diese Verstarkung zu begrenzen. Hierdurch kénnen
Sie eine reine Differentiationsverstarkung bei langsamen
Anderungen und eine konstante Verstirkung bei schnellen
Regelabweichungen erzielen.

Beschreibung der Auswahl:
Waéhlen Sie eine gewlinschte Differentiationsverstarkungs-
grenze.

444 Prozess PID-Tiefpassfilterzeit
Wert:

0,02 - 10,00 ¥ 0,02

Funktion:
Stérungen des Istwertsignals werden durch ein Tiefpass-
filter erster Ordnung verdrosselt, um ihren Einfluss auf die
Prozessregelung zu mindern. Dies kann z. B. von Vorteil
sein, wenn das Signal stark gestort ist.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie die gewiinschte Zeitkonstante (t). Wenn Sie
eine Zeitkonstante (t) von 0,1 s programmieren, so ist die
Eckfrequenz des Tiefpassfilters 1/0,1 = 10 RAD/s
entsprechend (10 /2 x 1) = 1,6 Hz. Der Prozessregler wird
daher nur ein Istwertsignal regeln, das sich mit einer
Frequenz von weniger als 1,6 Hz dndert. Andert sich das
Istwertsignal um mehr als 1,6 Hz, so wird es durch das
Tiefpassfilter verdrosselt.

445 Motorfangschaltung
Wert:
% Off (DEAKTIVIEREN) [0]

OK - gleiche Richtung
(OK-gleiche Richtung) [1]
OK - beide Richtungen
(OK-beide Richtungen) [2]
DC-Bremse und Start
(DC-BREMSE VOR START) [3]

Funktion:
Diese Funktion ermdglicht lhnen das ,Abfangen” einer
drehenden Motorwelle, die z. B. aufgrund eines
Netzausfalls nicht mehr vom Frequenzumrichter geregelt
wird. Die Funktion wird immer dann aktiviert, wenn ein
Startbefehl aktiv ist. Damit der Frequenzumrichter die
drehende Motorwelle abfangen kann, muss die
Motordrehzahl geringer sein als die Frequenz, die der in
Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax
eingestellten Frequenz entspricht.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie [0] Deaktiviert, wenn Sie diese Funktion nicht
wiinschen.

Wahlen Sie [1] OK - gleiche Richtung, wenn die Motorwelle
beim Einsatz der Funktion nur in die gleiche Richtung
drehen kann. Wahlen Sie [1] OK - gleiche Richtung, wenn
Sie in Parameter 200 Ausgangsfrequenzbereich [0] Eine
Richtung ausgewahlt haben.

Wahlen Sie [2] OK - beide Richtungen, wenn der Motor beim
Einsatz der Funktion in beide Richtungen drehen kann.
Wahlen Sie [3] DC-Bremse und Start, wenn der Frequenzum-
richter den Motor zuerst mit der DC-Bremse bremsen kann,
worauf der Startbefehl erfolgt. Voraussetzung ist, dass die
Parameter 126-127/132 DC-Bremse aktiviert sind. Bei
schnellerem Motorleerlauf kann der Frequenzumrichter
einen drehenden Motor nicht abfangen, ohne dass [3] DC-
Bremse und Start gewabhlt ist.

Einschrankungen:

. Zu geringe Tragheit fuhrt zu einer Lastbeschleu-
nigung, die geféahrlich sein oder das richtige
Abfangen eines drehenden Motors verhindern
kann. Wahlen Sie stattdessen die DC-Bremse.

. Wird die Last z. B. durch den Motorleerlauf
angetrieben, so kann das Gerat aufgrund von
Uberspannung abschalten.

. Die Fangschaltung funktioniert nicht bei
Drehzahlen unter 250 UPM.

451 Drehzahl PID Proportionalverstarkung

Wert:

0 - 500% % 100%
Funktion:

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie in Parameter 100
Konfiguration die Einstellung Drehzahlregelung mit
Riickfiihrung gewahlt haben. Die Vorwartsschubfunktion
sendet einen gréBeren oder kleineren Teil des Sollwert-
signals auBerhalb des PID-Reglers, sodass ein prozentualer
Anteil des Sollwerts nicht vom PID-Regler erfasst und
damit auch nicht geregelt wird. Jede Sollwertédnderung
wirkt sich somit direkt auf die Motordrehzahl aus. Mit dem
Vorwartsschubfaktor wird dabei eine hohe Dynamik bei
weniger Uberschwingen erreicht.

Beschreibung der Auswahl:
Sie konnen den erforderlichen Prozentwert im Intervall fuin
- fmax auswahlen. Werte tiber 100 % werden verwendet,
wenn die Sollwertanderungen nur gering sind.
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452 Reglerbandbreite
Wert:

0 - 200% ¥ 10%

Funktion:
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie in Parameter 100
Konfiguration die Einstellung [1] Drehzahlregelung mit
Riickfiihrung gewahlt haben.
Die Reglerbandbreite (Bandbreite) begrenzt den Ausgang
des PID-Reglers als Prozentwert der Motorfrequenz fun.

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen den gewiinschten Prozentwert fiir die
Motorfrequenz fun wéhlen. Bei reduzierter Reglerband-
breite sind die Drehzahlschwankungen bei der
Ersteinstellung geringer.

455 Frequenzbereichiiberwachung
Wert:
Deaktiviert [0]
%K Aktivieren [1]
Funktion:

Verwenden Sie diesen Parameter, wenn Warnung 33
AuBlerhalb Frequenzgrenze bei Prozessregelung mit
Riickfiihrung in der Anzeige abgeschaltet werden muss.
Dieser Parameter hat keinen Einfluss auf das erweiterte
Zustandswort.

Beschreibung der Auswahl:
Wahlen Sie [1] Wirksam, um die Anzeige im Display zu
aktivieren, wenn Warnung 33 AufSerhalb Frequenzgrenze
auftritt. Wahlen Sie [0] Deaktiviert, um die Anzeige im
Display zu deaktivieren, wenn Warnung 33 AufSerhalb
Frequenzgrenze auftritt.

456 Bremsspannungsreduzierung

Wert:

0-25 V bei Gerat mit 200 V *o0
0-50 V bei Gerat mit 400 V *o0
Funktion:

Einstellung der Spannung, um die der Wert fir
Widerstandsbremsung reduziert wird. Nur aktiv, wenn Sie
in Parameter 400 Bremsfunktion gewahlt haben.

Beschreibung der Auswahl:
Je mehr der Wert reduziert wird, desto schneller erfolgt die
Reaktion auf eine generatorische Uberlast. Diese Funktion
sollten Sie nur verwenden, wenn Probleme mit
Uberspannung im Zwischenkreis bestehen.

457 Netzphasen-Unsymmetrie
Wert:
% Abschaltung (ABSCHALTUNG) [0]

Automatische Reduzierung & Warnung (AUTO-
REDUZIER. & WARN.) [1]

Warnung (WARNUNG) [2]

Funktion:
Wahlen Sie die zu aktivierende Funktion, wenn der
Netzphasenfehler zu gro3 wird oder eine Phase fehlt.

Beschreibung der Auswahl:
Bei [0] Alarm hélt der Frequenzumrichter den Motor
innerhalb weniger Sekunden an (je nach GroBe des
Frequenzumrichters).
Wenn Sie [1] Auto-Reduz.&Warn. auswahlen, gibt der
Frequenzumrichter eine Warnung aus und reduziert den
Ausgangsstrom auf 50 % von Ivtn, um den Betrieb
aufrecht zu erhalten.
Bei [2] Warnung wird im Falle eines Netzausfalls lediglich
eine Warnung angezeigt; in schweren Fallen kdnnen
andere extreme Bedingungen jedoch zu einer Abschaltung
fuhren.

AWARNUNG|

Bei Auswahl von Warnung wird die Lebenserwartung des
Frequenzumrichters bei anhaltendem Netzausfall
reduziert.

461 Istwertumwandlung
Wert:
¥ Linear (LINEAR) [0]
Radiziert (RADIZIERT) (11
Funktion:

In diesem Parameter wird eine Funktion ausgewdhlt, die
ein angeschlossenes Istwertsignal vom Prozess in einen
Istwert umwandelt, der der Quadratwurzel des
angeschlossenen Signals entspricht. Dies wird z. B.
verwendet, wenn die Regulierung eines Durchflusses
(Volumen) auf Basis des Drucks als Istwertsignal
erforderlich ist (Durchfluss = Konstante x  Druck ). Diese
Umwandlung erméglicht lhnen die Einstellung des
Sollwerts, sodass es einen linearen Zusammenhang
zwischen dem Sollwert und dem erforderlichen Durchfluss
gibt.

Beschreibung der Auswahl:
Wenn [0] Linear ausgewahlt ist, sind das Istwertsignal und
der Istwert proportional. Wenn [1] Radiziert ausgewdhlt ist,
wandelt der Frequenzumrichter das Istwertsignal in einen
radizierten Istwert um.
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4.6 Verbesserter Energiesparmodus

Der verbesserte Energiesparmodus arbeitet unter allen
Bedingungen und wurde entwickelt, um Probleme beim
Einsatz von Pumpen mit flachen Pumpenkurven oder
schwankendem Saugdruck zu beseitigen. Der verbesserte
Energiesparmodus schaltet die Pumpe bei niedrigem
Durchfluss ab, um so Energie zu sparen.

Beim Betrieb mit konstanter Druckregelung im System
fihrt ein Absinken des Saugdrucks z. B. zu einer Frequenz-
erhéhung, um den Druck aufrecht zu halten. Damit ergibt
sich eine Situation, in der sich die Frequenz unabhdngig
vom Durchfluss @ndert. Dies kann zu unangemessener
Aktivierung des Energiesparmodus oder des Wiederanlaufs
des Frequenzumrichters fiihren.

Flache Pumpenkurven flihren zu einer Situation, in der sich
die Frequenz bei Durchflussschwankung wenig oder nicht
andert. Daher erreicht der Frequenzumrichter die
Energiespar-Einschaltfrequenz ggf. nicht, wenn sie einen
niedrigen Einstellwert hat.

Der verbesserte Energiesparmodus arbeitet liber
Leistungs-/Frequenziiberwachung und nur mit
Rickfiihrung. Der verbesserte Energiesparmodus wird unter
den folgenden Bedingungen gestartet:

. Die Leistungsaufnahme liegt unter der ,No/Low
Flow”-Leistungskurve und bleibt dort fiir eine
festgelegte Dauer (Parameter 462 Timer fiir verbes-
serten Energiesparmodus) oder

. Der Druckistwert liegt bei Lauf mit minimaler
Drehzahl Gber dem Sollwert und bleibt dort fiir
eine festgelegte Dauer (Parameter 462 Timer fiir
verbesserten Energiesparmodus).

Fallt der Istwertdruck unter den Energie-Startdruck
(Parameter 464 Aufwachdruck), startet der Frequenzum-
richter den Motor erneut.

4.6.1 Trockenlauferkennung

Bei den meisten Pumpen, insbesondere bei Bohrloch-
Tauchpumpen, missen Sie sicherstellen, dass die Pumpe
bei Trockenlaufen gestoppt wird. Dies wird durch die
Trockenlauf-Erkennungsfunktion sichergestellt.

Funktionsprinzip

Die Trockenlauferkennung arbeitet Gber Leistungs-/
Frequenziiberwachung und bei Regelung mit und ohne
Ruckfihrung.

Eine Abschaltung aufgrund von Trockenlauf wird unter den
folgenden Bedingungen gestartet:
Regelung mit Rickfiihrung:

. Der Frequenzumrichter lauft mit maximaler
Frequenz (Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze
hoch, fmax) und

. der Istwert liegt unter dem minimalen Sollwert
(Parameter 204 Minimaler Sollwert, Refyin) und

. die Leistungsaufnahme liegt fiir eine festgelegte
Dauer unter der ,No/Low Flow“-Leistungskurve
(Parameter 470 Trockenlauf-Timeout).

Regelung ohne Rickfiihrung:

. Liegt die Leistungsaufnahme fiir eine festgelegte
Dauer unter der ,No/Low Flow"-Leistungskurve
(Parameter 470 Trockenlauf-Timeout), schaltet der
Frequenzumrichter ab.

Sie kdnnen den Frequenzumrichter fir manuellen oder
automatischen Wiederanlauf einstellen (Parameter 405
Quittierfunktion und 406 Automatische Wiederanlaufzeit).

. Sie kdnnen den verbesserten Energiesparmodus
und die Trockenlauferkennung unabhéangig
voneinander aktivieren und deaktivieren.
Verwenden Sie hierzu die Parameter 462 Timer fiir
verbesserten Energiesparmodus und Parameter 470
Trockenlauf-Timeout.

Kreiselpumpen mit Radialradern weisen eine deutliche
Eins-zu-Eins-Beziehung zwischen Leistungsaufnahme und
Durchfluss auf, was zur Erkennung einer Situation mit
geringem oder keinem Durchfluss genutzt wird.

Sie mussen nur zwei Wertpaare fiir Leistung und Frequenz
(min. und max.) bei keinem oder geringem Durchfluss
eingeben. Der Frequenzumrichter berechnet dann
automatisch alle Daten zwischen diesen beiden
Wertpaaren und erstellt die ,No/LowFlow"-Leistungskurve.
Fallt die Leistungsaufnahme unter die Leistungskurve,
wechselt der Frequenzumrichter je nach Konfiguration in
den Energiesparmodus oder schaltet aufgrund von
Trockenlauf ab.

Power Power 176FA283.1
Par.466

Max. pump
frequency

No/low flow power
curve

Drive in normal

= Par.468 operation
Max.

pump

power

Par.465
Min. pump
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Abbildung 4.19 Verhaltnis zwischen Leistungsaufnahme
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4.6.2 Vorteile

. Trockenlauferkennung. Abschaltung bei geringem
oder keinem Durchfluss und Schutz von Motor
und Pumpe vor Uberhitzung.

. Verbesserte Energieeinsparungen mit verbes-
sertem Energiesparmodus.

. Reduziertes Risiko von Bakterienwachstum in
Trinkwasser aufgrund von unzureichender
Motorkihlung.

. Einfache Inbetriebnahme.

Nur Kreiselpumpen mit Radialrad weisen eine deutliche
Eins-zu-Eins-Beziehung zwischen Durchfluss und Leistung
auf. Damit ist die einwandfreie Funktion des verbesserten
Energiesparmodus und der Trockenlauferkennung nur fiir
diese Art von Pumpe gegeben.

462 Timer fir verbesserten Energiesparmodus
Wert:

Wert 0 — 9999 s ¥ 0= AUS

Funktion:
Der Timer verhindert standigen Wechsel zwischen Energie-
sparmodus und Normalbetrieb. Fallt die
Leistungsaufnahme z. B. unter die ,No/Low Flow"-
Leistungskurve, wechselt der Frequenzumrichter nach
Ablauf des Timers die Betriebsart.

Beschreibung der Auswahl:
Im Zyklusbetrieb missen Sie den Timer auf einen
entsprechenden Wert einstellen, der die Zahl von Zyklen
beschrankt.
Der Wert 0 deaktiviert den erweiterten Energiesparmodus.
Hinweis: In Parameter 463 Boost-Sollwert kbnnen Sie den
Frequenzumrichter auf eine Druckerh6hung vor Abschalten
der Pumpe einstellen.

463 Boost-Sollwert

Wert:

1-200% 3% 100% von Sollwert
Funktion:

Sie kénnen diese Funktion nur verwenden, wenn Sie in

Parameter 100 Konfiguration Mit Riickfiihrung ausgewahlt

haben.

Bei Systemen mit konstanter Druckregelung ist es

vorteilhaft, den Druck im System zu erhdhen, bevor der

Frequenzumrichter den Motor abschaltet. Hierdurch wird

die Zeitdauer verldngert, wahrend der der Frequenzum-

richter den Motor im Stillstand lasst, und das hédufige

Starten und Stoppen des Motors vermieden, beispielsweise

bei undichtem Wasserversorgungsnetz.

Es gibt einen festen Boost-Timeout von 30 Sek., falls der

Boost-Sollwert nicht erreicht werden kann.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den gewiinschten Boost-Sollwert als Prozentsatz
des resultierenden Sollwerts bei Normalbetrieb ein. 100 %
entspricht dem Sollwert ohne Boost (Erganzung).

464 Aufwachdruck

Wert:

Parameter 204 Refmin — Parameter 215 - 218

Sollwert *o
Funktion:

Im Energiesparmodus startet der Frequenzumrichter neu,
wenn der Druck fir die in Parameter 462 Timer fiir verbes-
serten Energiesparmodus eingestellte Dauer unter dem
Energie-Startdruck liegt.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie einen entsprechenden Wert fiir das System ein.
Sie kénnen die Einheit in Parameter 416 Prozesseinheiten
definieren.

465 Minimale Pumpenfrequenz

Wert:

Wert Parameter 201 fwin — Parameter 202 fmax

(Hz) * 20
Funktion:

Dieser Parameter ist mit Parameter 467 Minimale Pumpen-
leistung verknipft und wird fiir die ,No/Low Flow"-
Leistungskurve verwendet.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie einen Wert gleich oder nahe der in Parameter
201 Ausgangsfrequenzgrenze niedrig, fuiv eingestellten
Mindestfrequenz ein. Beachten Sie, dass die Erweiterung
der ,No/Low Flow"-Leistungskurve durch die Parameter 201
Ausgangsfrequenzgrenze niedrig, fuv und 202 Ausgangsfre-
quenzgrenze hoch, fuax, nicht durch die Parameter 465
Minimale Pumpenfrequenz und 466 Maximale Pumpen-
frequenz beschrankt wird.

466 Maximale Pumpenfrequenz

Wert:

Wert Parameter 201 fmin - Parameter 202 fuax

(H2) * 50

Funktion:
Dieser Parameter ist mit Parameter 468 Maximale Pumpen-
leistung verknUpft und wird fiir die ,No/LowFlow"-
Leistungskurve verwendet.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie einen Wert gleich oder nahe der in Parameter
202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax eingestellten
gewiinschten maximalen Frequenz ein.
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467 Minimale Pumpenleistung
Wert:
0 - 500,000 W *o0

Funktion:
Die zugehorige Leistungsaufnahme bei der in Parameter
465 Minimale Pumpenfrequenz eingegebenen Frequenz.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie den ,No/Low Flow"-Leistungsmesswert bei der
in Parameter 465 Minimale Pumpenfrequenz eingegebenen
minimalen Pumpenfrequenz ein.
Wahlen Sie je nach PumpengréBe oder -kurve in Parameter
009 GroBe Displayanzeige zur Feineinstellung [32] W oder
[8] kW aus.

468 Maximale Pumpenleistung
Wert:
0 - 500,000 W t 3]

Funktion:
Die zugehdrige Leistungsaufnahme bei der in Parameter
466 Maximale Pumpenfrequenz eingegebenen Frequenz.

Beschreibung der Auswahl:
Geben Sie den ,No/Low Flow"-Leistungsmesswert bei der
in Parameter 466 Minimale Pumpenfrequenz eingegebenen
maximalen Pumpenfrequenz ein.
Wahlen Sie je nach PumpengréBe oder -kurve in Parameter
009 GroBe Displayanzeige zur Feineinstellung [32] W oder
[8] kW aus.

469 NF-Leistungskompensation
Wert:
0,01 -2 * 1,2

Funktion:
Mit dieser Funktion kénnen Sie einen Versatz der ,No/
LowFlow"-Leistungskurve festlegen, der als Sicherheits-
faktor oder zur Feinabstimmung des Systems verwendet
werden kann.

Beschreibung der Auswahl:
Der Faktor wird mit den Leistungswerten multipliziert. 1,2
erhoht z. B. den Leistungswert um 1,2 Gber den gesamten
Frequenzbereich.

470 Trockenlauf-Timeout
Wert:
5-30 s % 31 = AUS

Funktion:
Liegt die Leistung bei Betrieb mit max. Drehzahl fir die in
diesem Parameter eingestellte Dauer unter der ,No/Low
Flow"-Leistungskurve, schaltet der Frequenzumrichter mit
Alarm 75 Trockenlauf ab. Bei Prozessregelung ohne
Ruckfliihrung muss die maximale Drehzahl vor der
Abschaltung nicht unbedingt erreicht sein.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie den Wert auf die gewiinschte Verzégerung vor
der Abschaltung ein. Sie konnen den manuellen oder
automatischen Wiederanlauf in Parameter 405 Quittier-
funktion und 406 Automatische Wiederanlaufzeit
programmieren.
Der Wert 30 deaktiviert die Trockenlauferkennung.

LYAl Trockenlauf Verriegelungstimer
Wert:

0,5-60 min. % 30 min.

Funktion:
Dieser Timer legt fest, wann eine Abschaltung aufgrund
von Trockenlauf automatisch quittiert werden kann. Nach
Ablauf des Timers kann das automatische Quittieren der
Abschaltung den Frequenzumrichter automatisch wieder
anlaufen lassen.

Beschreibung der Auswahl:
Parameter 406 Automatische Wiederanlaufzeit bestimmt, wie
oft ein Versuch zum Quittieren einer Abschaltung
durchgefihrt wird. Ist z. B. Parameter 406 Automatische
Wiederanlaufzeit auf 10 s und Parameter 405 Quittier-
funktion auf 10 x Automatisch eingestellt, versucht der
Frequenzumrichter innerhalb von 100 Sekunden 10-mal,
die Abschaltung zu quittieren. Wird Parameter 471
Trockenlauf Verriegelungstimer auf 30 Minuten eingestellt,
kann der Frequenzumrichter daher das automatische
Quittieren der Trockenlaufabschaltung nicht durchfiihren
und muss manuell quittiert werden.

484 Ausgangsrampe
Wert:

AUS/000,1s - 360,0 s % Aus

Funktion:
Der Motor bzw. das Gerét lauft auf eine Mindestdrehzahl
(Frequenz) hoch, und zwar mit einer Geschwindigkeit, die
sich von der normalen Rampe Auf (Parameter 207
Rampenzeit Auf 1) unterscheidet.

Beschreibung der Auswahl:
Beispielsweise dirfen Pumpen und andere Gerdte haufig
nicht langer als unbedingt notwendig unterhalb einer
bestimmten Mindestdrehzahl betrieben werden. Wenn
diese Geréte (iber einen zu langen Zeitraum unterhalb der
Mindestdrehzahl betrieben werden, konnen Beschadi-
gungen und UbermaBiger Verschleil auftreten.
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Mithilfe der Ausgangsrampe wird der Motor bzw. das Gerét
schnell auf die Mindestdrehzahl gebracht, anschlieBend
wird die normale Rampe-Auf-Zeit (Parameter 207
Rampenzeit Auf 1) wirksam. Der Einstellbereich der
Ausgangsrampe liegt zwischen 000,17 und 360,0 s und kann
in Schritten von 0,1 s eingestellt werden. Wenn dieser
Parameter auf den Wert 000,0 gesetzt ist, zeigt er AUS an;
die Ausgangsrampe ist nicht aktiv, die normale Rampe-Auf-
Funktion ist aktiv.

Frequncy A 195NA383.10
Normal Ramp
fuax, | | (Reme-Ue)
PAR. 202 I
N L |
PAR. 201 | |
|
| Initial Ramp |
| | >
0 T T,  Time
l I l (sec)
PAR. 484 PAR. 207

Abbildung 4.20 Schnellanlauframpe - Beispiel

4.6.3 Fullmodus

Der Fillmodus beseitigt das Auftreten von Wasserschlagen,
die mit dem schnellen Ausstof3 von Luft aus dem
Rohrsystem zusammenhdngen (z. B. Bewdsserungssysteme).

Der auf Prozessregelung mit Rickfiihrung programmierte
Frequenzumrichter verwendet eine einstellbare Fiillrate,
einen Sollwert flr ,Fulldruck”, einen Sollwert fiir
Betriebsdruck sowie einen Druckistwert.

Der Fillmodus ist verfligbar, wenn:

. sich der Frequenzumrichter in der Betriebsart mit
Ruckfihrung (Parameter 100 Konfiguration)
befindet

. Parameter 485 Fillrate ist nicht 0

. Parameter 437 PID-Prozess Normal/Invers-Regelung
ist auf normal eingestellt

Nach einem Startbefehl wird der Betrieb im Fullmodus
gestartet, wenn der Frequenzumrichter die in Parameter
201 Ausgangsfrequenzgrenze niedrig, fuiv eingestellte
Mindestfrequenz erreicht hat.

Der Istwert ,Geflllt” ist die eigentliche Sollwertgrenze.
Wenn die Mindestdrehzahl erreicht ist, wird der
Druckistwert Gberpriift, und der Frequenzumrichter startet
die Rampe fiir den Druckistwert ,Geflllt” mit der iber den
Parameter 485 Flllrate programmierten Geschwindigkeit.

Die Fullrate wird in Einheiten/Sekunde angegeben. Bei den
Einheiten handelt es sich um die in Parameter 416 Prozess-
einheiten ausgewdhlten Einheiten.

Wenn der Druckistwert dem Sollwert fir ,Gefillt”
entspricht, geht die Steuerung zum Betriebssollwert (iber
(Sollwert 1-4, Parameter 215-218) und setzt den Betrieb in
der Standardbetriebsart ,Mit Riickfiihrung” fort.

Den fiir den Sollwert ,Gefillt” zu verwendende Wert
kdnnen Sie folgendermallen bestimmen:

1. Driicken Sie die Taste DISPLAY MODE am LCP,
um ISTWERT 1 anzuzeigen.

HINWEI

Wahlen Sie vor diesem Schritt die Einheiten in Parameter
416 Prozesseinheiten aus.

2. Schalten Sie den Frequenzumrichter in den
HAND-Betrieb und erhéhen Sie langsam die
Drehzahl, um das Rohr vorsichtig zu fiillen, ohne
dabei Wasserschlage zu verursachen.

3. Am Ende des Rohres muss eine zweite Person
Uberpriifen kénnen, ob das Rohr gefiillt ist.

4. In diesem Moment miissen Sie den Motor
stoppen und den Wert des Druckistwerts
Uberpriifen (Sie missen das LCP-Display vor dem
Starten so einstellen, dass der Istwert angezeigt
wird).

5. Der Istwert in Schritt 4 ist der in Parameter 486
Sollwert fiir Gefiillt zu verwendende Wert.

Der in Parameter 485 Fiillrate einzustellende Wert wird vom
Systemingenieur durch genaue Berechnung ermittelt oder
ist ein auf Erfahrungen beruhender Wert. Er kann auch
experimentell festgelegt werden, indem zahlreiche Fillmo-
dussequenzen durchgefiihrt werden und der Wert dieses
Parameters entweder so lange erhdht bzw. verringert wird,
bis der Wert erreicht ist, bei dem die Fiillung am
schnellsten erfolgt, ohne Wasserschlage zu verursachen.

Der Fiillmodus ist ebenso niitzlich, wenn der Motor
gestoppt werden soll, da plétzliche Druck- und Durchfluss-
anderungen vermieden werden, die ebenfalls
Wasserschldge hervorrufen kénnen.
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Operating
Pressure A Setpoint
Filled Pressure
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. . Normal
Pipe_Fill Operation

Min. Freq. (Speed
PAR. 20t1:| (Speed)

Initial Ramp

PAR. 484 .

Time

195NA382.10
Abbildung 4.21 Fullmodus - Beispiel

485 Flllrate
Wert:
AUS/000000,001 - 999999,999 (Einheiten/s) - L FUS

Funktion:
Legt die Geschwindigkeit fest, mit der das Rohr gefiillt
wird.

Beschreibung der Auswahl:
Die Angabe dieses Parameters erfolgt in Einheiten/
Sekunde. Die Einheiten entsprechen dem in Parameter 416
Prozesseinheiten gewdhlten Wert. Sie kdnnen beispielsweise
Einheiten wie bar, MPa, PSI usw. wéhlen. Wenn Sie fir
Parameter 416 Prozesseinheiten die Einheit bar auswéhlen,
wird die in diesem Parameter 485 angegebene Zahl in bar/
Sekunde angegeben. Anderungen an diesem Parameter
kdnnen Sie in Schritten von 0,001 Einheiten vornehmen.

486 Sollwert fiir Gefullt
Wert:
Parameter 414 - Parameter 205 - ¥ Parameter 414

Funktion:
Der in diesem Parameter festgelegte Wert entspricht dem
am Drucksensor vorhandenen Druck, wenn das Rohr
gefullt ist.

Beschreibung der Auswahl:
Die Einheiten dieses Parameters entsprechen den in
Parameter 416 Prozesseinheiten ausgewdhlten Einheiten. Der
Mindestwert dieses Parameters ist Fbmin (Parameter 414
Minimaler Istwert FBuin). Der Maximalwert dieses
Parameters ist Refmax (Parameter 205 Maximaler Sollwert,
Refuax). Sie konnen den Sollwert in 0,01-Schritten andern.
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4.7 Serielle Schnittstelle
4.7.1 Protokolle

Alle Frequenzumrichter verfiigen serienmaBig Uber eine
RS-485-Schnittstelle, die die Wahl zwischen zwei
Protokollen ermdglicht. Die beiden in Parameter 512
Telegramm-Profil wahlbaren Protokolle sind:

. Profidrive-Protokoll
. Danfoss FC-Protokoll

Stellen Sie zur Auswahl des Danfoss FC-Protokolls den
Parameter 512 Telegramm-Profil auf [1] FC-Protokoll ein.

4.7.2 Telegrammubermittlung

Steuer- und Antworttelegramme

Die Telegrammibermittlung in einem Master-Follower-
System wird vom Master gesteuert. Es kdnnen maximal 31
Follower an einen Master angeschlossen werden, sofern
keine Repeater verwendet werden. Werden Repeater
verwendet, so kdnnen maximal 126 Follower an einen
Master angeschlossen werden.

195NA035.1C
Master
Serielle Kommunikation

‘ Slave 1 ‘ ‘ Slave 2‘ Slave 31
Adresse 1 Adresse 2 Adresse 31 (126)

Abbildung 4.22 Master-Follower-System

Der Master sendet kontinuierlich an die Follower
adressierte Steuertelegramme und wartet auf deren
Antworttelegramme. Die Antwortzeit eines Follower
betrdagt maximal 50 ms.

Nur wenn ein Follower ein fehlerfreies, an ihn adressiertes
Telegramm empfangen hat, kann er ein Antworttelegramm
senden.

Broadcast

Ein Master kann das gleiche Telegramm gleichzeitig an alle
an den Bus angeschlossenen Follower senden. Bei einer
solchen Broadcast-Kommunikation sendet der Follower
dem Master keine Antworttelegramme Uber den richtigen
Empfang des Telegramms. Die Broadcast-Kommunikation
erfolgt im Adressformat (ADR), siehe

Kapitel 4.7.3 Telegrammaufbau fiir weitere Informationen.

Inhalt eines Zeichens (Byte)

Jedes Uibertragene Zeichen beginnt mit einem Startbit.
Danach werden 8 Datenbits (ibertragen, was einem Byte
entspricht. Jedes Byte wird Uber ein Paritatsbit abgesichert,
das auf ,1” gesetzt wird, wenn Paritdtsgleichheit gegeben
ist (d. h. eine gleiche Anzahl bindrer Einsen in den 8
Datenbits und dem Paritdtsbit zusammen). Ein Byte endet
mit einem Stoppbit und besteht somit insgesamt aus 11
Bits.

195NA036.10

Start— 0 1 2 3 4 5 6 7 Par. Stopp-—
bit glchht. bit

Abbildung 4.23 Zeichenaufbau

4.7.3 Telegrammaufbau

Jedes Telegramm beginnt mit einem Startbyte (STX)= 02
Hex, gefolgt von einem Byte zur Angabe der
Telegrammlange (LGE) und einem Byte, das die Adresse
des Frequenzumrichters (ADR) angibt. Danach folgt eine
Anzahl Datenbytes (variabel, abhdngig von der
Telegrammart). Das Telegramm schlie3t mit einem
Datensteuerbyte (BCC).

I

\

[
195NA099.10

STX LGE ADR DATA BCC

Abbildung 4.24 Telegrammaufbau

Telegrammzeit

Die Kommunikationsgeschwindigkeit zwischen einem
Master und einem Follower hangt von der Baudrate ab.
Die Baudrate des Frequenzumrichters muss der des
Masters entsprechen und wird in Parameter 501 Baudrate
gewahlt.

Nach einem Antworttelegramm vom Follower muss eine
Pause von mindestens 2 Bytes (22 Bit) eingelegt werden,
bevor der Master ein neues Telegramm senden kann. Bei
einer Baudrate von 9600 Baud muss die Pause mindestens
2,3 ms betragen. Wenn der Master das Telegramm
gesendet hat, darf die Antwortzeit des Follower zuriick
zum Master hochstens 20 ms betragen, und es wird eine
Pause von 2 Bytes eingelegt.
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TIONAUSE. 10

Slave—
telegramm

Master—
telegramm

Pausen— Antwort-— Pausen—
zeit zeit zeit

Abbildung 4.25 Telegrammzeit

. Pausenzeit, mindestens 2 Byte
. Antwortzeit, mindestens 2 Byte
. Antwortzeit, maximal 20 ms

Die Zeit zwischen den einzelnen Byte in einem Telegramm
darf zwei Byte nicht Uberschreiten, und das Telegramm
muss innerhalb der 1,5-fachen normalen Telegrammzeit
Ubertragen sein. Bei einer Baudrate von 9600 Baud und
einer Telegrammldnge von 16 Byte ist das Telegramm nach
27,5 ms Ubertragen.

195NA039.10

STX LGE ADR DATA BCC

Z = Zeit zwischen Zeichen

Abbildung 4.26 Telegrammiibertragungszeit

Telegrammlange (LGE)
Die Telegrammldnge ist die Anzahl der Datenbytes plus
Adressbyte ADR und Datensteuerbyte BCC.

Die Ldnge von Telegrammen mit 4 Datenbytes ist:

LGE = 4+1+1=6 Bytes

Die Lénge von Telegrammen mit 12 Datenbytes ist:

LGE = 12+1+1=14 Bytes

Die Ldnge von Telegrammen, die Texte enthalten, ist 10+n
Bytes. Die 10 steht fiir die festen Zeichen, wéhrend das ,n"
variabel ist (je nach Textldnge).

Frequenzumrichteradresse (ADR)

Es wird mit zwei verschiedenen Adressformaten gearbeitet.
Der Adressbereich des Frequenzumrichters ist 1-31 oder
1-126.

1. Adressformat 1-31

Das Byte fiir den Adressbereich 1-31 hat das folgende
7 6 5 4 3 2 1 0

0

Profil: 195NA040.10

Bit 7 = 0 (Adressformat 1-31 aktiv)
Bit 6 wird nicht verwendet

Bit 5=1: Broadcast, Adressbits (0-4) werden nicht
verwendet

Bit 5=0: Kein Broadcast
Bit 0-4 = Frequenzumrichteradresse 1-31

2. Adressformat 1-126
Das Byte flir den Adressbereich 1-126 hat das folgende
Profil:

Bit 7 = 1 (Adressformat 1-126 aktiv)
Bit 0-6 = Frequenzumrichteradresse 1-126
Bit 0-6=0 Broadcast

7 6 5 4 3 2 1 0

195NAD41.10

Der Follower gibt das Adress-Byte im Antworttelegramm
unverdndert an den Master zuriick.

Beispiel:
Abbildung 4.27 zeigt das Schreiben an Frequenzumrichter-
adresse 22 (16H) im Adressformat 1-31:

/7 6 5 4 3 2 1 0

0/0(0|1]0]1 |10

195NA0O42.10

Datensteuerbyte (BCC)
Das Datensteuerbyte wird in diesem Beispiel beschrieben:
Bevor das erste Byte im Telegramm empfangen wird,

lautet die berechnete Prifsumme (BCS) 0.
7 6 5 4 3 2 1 O

0/0|0|0|0|0]|0O]|O

195NAQ043.10
Wenn das erste Byte (02H) empfangen wurde:
BCS=BCC EXOR ,erstes Byte”
(EXOR=exklusive oder)

Jedes nachfolgende Byte wird mit BCS EXOR verkniipft und
erzeugt ein neues BCC, z. B. Tabelle 4.7.

BCS =00000010(02H)
EXOR

2. Byte =11010110 (D6H)

BCC =11010100 (D4H)
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4.7.4 Datenzeichen (Byte)

Die Struktur der Nutzdaten hangt vom Telegrammtyp ab.
Es gibt 3 Telegrammtypen, die sowohl fiir Steuerte-
legramme (Master=>Follower) als auch Antworttelegramme
(Follower=>Master) gelten. Die 3 Telegrammtypen sind:

. Parameterblock, zur Ubertragung von Parametern
zwischen Master und Follower. Der Datenblock
besteht aus 12 Byte (6 Wortern) und enthalt auch
den Prozessblock.

195NA044.10

PZD2 ‘

PWE nieqr, PZD1

‘ PKE ‘ IND ‘PWEhuch

Parameterblock Prozessblock

. Der Prozessblock besteht aus einem Datenblock
aus 4 Bytes (2 Worter) und enthalt:

- Steuerwort und Sollwert

- Zustandswort und aktuelle Ausgangs-
frequenz (von Follower zu Master)

PCD2

Prozessblock

. Textblock, zum Lesen oder Schreiben von Texten
liber den Datenblock.

PZD1

’ PKE ‘ IND ‘Ch W‘Ch 2 ‘Ch n PZDZ‘

‘ Textblock ‘ Prozessblock

195NA046.10
PKE IND PWE; och F’WE,,,tadrlg
AK PNU
15 14 13 1211|110 9 8 7 6 54 3 2 10
R E !
DU 25
+ [
E= 6 2 £E
poz * P E
oo C L2 o 3
o< =z ac

Abbildung 4.27 Parameterbefehle und Antworten (AK)

Die Bits Nr. 12-15 Ubertragen Steuerbefehle vom Master
zum Follower und senden bearbeitete Follower-Antworten
an den Master zuriick.

Bit-Nr.

15 |14 |13 (12 |Parameterbefehl

0 0 0 0 Kein Befehl

0 0 0 1 Parameterwert lesen

0 0 1 0 Parameterwert in RAM schreiben (Wort)
0 0 1 1 Parameterwert in RAM schreiben

(Doppelwort)

—_
—_
o
—_

Parameterwert in RAM und EEprom
schreiben (Doppelwort)

Parameterwert in RAM und EEprom
schreiben (Wort)

Text lesen/schreiben

Tabelle 4.7 Parameterbefehle

Bit-Nr.

15 |14 |13 (12 |Antwort

0 0 0 0 Keine Antwort

0 0 0 1 Ubertragener Parameterwert (Wort)

0 0 1 0 Ubertragener Parameterwert (Doppelwort)
0 1 1 1 Befehl kann nicht ausgefiihrt werden

1 1 1 1 |Ubertragener Text

Tabelle 4.8 Antwortbefehle

Kann der Befehl nicht ausgefiihrt werden, sendet der
Follower die Antwort 0111 Befehl kann nicht ausgefiihrt
werden, und gibt folgende Fehlermeldung im Parame-
terwert (PWE) aus:

Antwort (0111) |Fehlermeldung

0 Angewandte Parameternummer nicht
vorhanden

1 Auf den definierten Parameter besteht kein
Schreibzugriff

2 Datenwert Uberschreitet die Parametergrenzen

Angewandtes Unterverzeichnis (Subindex)
nicht vorhanden

4 Parameter nicht vom Typ Array

5 Datentyp passt nicht zum definierten
Parameter

17 Der Datenaustausch im definierten Parameter

ist im aktuellen Modus des Frequenzum-
richters nicht moglich. Bestimmte Parameter
kdnnen nur gedndert werden, wenn der
Motor ausgeschaltet ist

130 Kein Buszugriff auf definierten Parameter

131 Datendnderungen sind nicht moglich, da die

Werkseinstellung gewahlt ist

Tabelle 4.9 Fehlermeldung

Parameternummer (PNU)

Die Bits Nr. 0-10 dienen zur Ubertragung der Parametern-
ummern. Die Parameter werden in

Kapitel 4 Programmierung beschrieben.

112 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.

MG27E403



Danfits

Programmierung

Projektierungshandbuch

Index

PKE [ZIND

PWEhigh PWE 0w

Der Index wird zusammen mit der Parameternummer zum
Lesen/Schreiben von Zugriffsparametern mit einem Index
verwendet, z. B. Parameter 615 Fehlerprotokoll: Fehlercode.
Der Index besteht aus 2 Bytes, einem niedrigen Byte und
einem hohen Byte, jedoch wird nur das niedrige Byte als
Index verwendet.

Beispiel - Index

Der erste Fehlercode (Index [1]) in Parameter 615 Fehlerpro-
tokoll: Fehlercode muss gelesen werden.

PKE=1267 Hex (gelesen in Parameter 615 Fehlerprotokoll:
Fehlercode).

IND=0001 Hex - Index Nr. 1.

1267 H[0001 H |
PKE  IND PWE

Der Frequenzumrichter antwortet im Parameterwertteil
(PWE) mit einem Fehlercodewert im Bereich 1-99. Siehe
Kapitel 5.2.2 Warn- und Alarmmeldungen zur Identifizierung
des Fehlercodes.

Parameterwert (PWE)

PKE | IND

PWEighPWESY

Der Parameterwertteil besteht aus 2 Wértern (4 Byte), und
der Wert hdngt vom definierten Befehl (AK) ab. Verlangt
der Master einen Parameterwert, so enthalt der PWE-Block
keinen Wert.

Wenn der Master einen Parameterwert (Schreiben) andert,
wird der neue Wert in den PWE-Block geschrieben und an
den Follower gesendet.

Antwortet der Follower auf eine Parameteranfrage
(Lesebefehl), so wird der aktuelle Parameterwert im PWE-
Block an den Master Ubertragen.

Falls ein Parameter keinen numerischen Wert, aber
mehrere Datenoptionen enthlt, z. B. Parameter 001
Sprache, wobei [0] Englisch und [3] Déinisch entspricht,
konnen Sie den Datenwert durch Eingabe des Werts in den
PWE-Block auswahlen. Siehe Beispiel - Auswahl eines
Datenwerts.

Uber die serielle Kommunikationsschnittstelle kénnen nur
Parameter des Datentyps 9 (Textblock) gelesen werden.
Die Parameter621 - 635 Typenschilddaten sind vom
Datentyp 9. Zum Beispiel kdnnen Sie in Parameter 621
Frequenzumrichtertyp die Gerédteleistung und Netzspannung
lesen.

Wird eine Textfolge libertragen (gelesen), so ist die
Telegrammldnge variabel, da die Texte unterschiedliche
Ldngen haben. Die Telegrammlange ist im zweiten Byte
(LGE) des Telegramms definiert.

Um einen Text liber den PWE-Block lesen zu kénnen, muss
der Parameterbefehl (AK) auf ,F* Hex eingestellt werden.

Das Indexzeichen zeigt an, ob es sich um einen Lese- oder
Schreibbefehl handelt.

In einem Lesebefehl muss der Index das folgende Format
haben:

04 00 H
Highbyte Lowbyte
IND

Einige Frequenzumrichter verfiigen iber Parameter, in die
ein Text geschrieben werden kann. Um einen Text Uber
den PWE-Block schreiben zu kdnnen, stellen Sie den
Parameterbefehl (AK) auf F Hex ein.

Fiir einen Schreibbefehl muss der Text das folgende
Format haben:

T

05 00 H

Highbyte Lowbyte
IND

Vom Frequenztransformator unterstiitzte Datentypen:

Datentypen Beschreibung

3 Ganzzahl 16 Bit
Ganzzahl 32 Bit
Ohne Vorzeichen 8 Bit
Ohne Vorzeichen 16 Bit
Ohne Vorzeichen 32 Bit
Textblock

VIiN|oa|un | >

,Ohne Vorzeichen” bedeutet, dass das Telegramm kein
Vorzeichen enthalt.

Beispiel - Schreiben eines Parameterwerts

Sie mussen Parameter 202 Ausgangsfrequenz hoch, fuax auf
100 Hz dndern. Sie missen den Wert nach einem
Netzausfall wieder aufrufen, daher wird dieser in das
EEPROM geschrieben.

PKE=EOCA Hex-Schreiben flir Parameter 202
Ausgangsfrequenzgrenze hoch, fuax

IND = 0000 Hex
PWEHIGH=0000 Hex

PWELow = 03E8 Hex — Datenwert 1000,
entsprechend 100 Hz, siehe Umrechnung.

EOCA H|0000 H[0000 H|03E8 H
PKE  IND PWEpigh PWE,,

Die Antwort des Follower an den Master lautet wie folgt:

10CA H[0000 H|0000 H|03E8 H
PKE  IND PWEpgy PWEp,

Beispiel - Auswahl eines Datenwerts

Zur Auswahl von [20] kg/Std. in Parameter 416 Prozessein-
heiten missen Sie den Wert nach einem Netzausfall wieder
aufrufen; daher wird dieser in das EEPROM geschrieben.

PKE = E19F Hex - Schreiben flir Parameter 416
Prozesseinheiten

IND = 0000 Hex
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PWEHIGH=0000 Hex

PWELow = 0014 Hex - Wahlen Sie die Datenoption
[20] kg/Std.

E1AO H|0000 H|0000 H|0014 H
PKE  IND PWEpign PWEq,

Die Antwort des Follower an den Master lautet wie folgt:

11A0 H|0000 H|0000 H[0014 H
PKE  IND PWEpigh PWEo,

Beispiel - Lesen eines Parameterwertes

Der Wert in Parameter 207 Rampenzeit auf 1 soll ausgelesen
werden.

Der Master sendet folgende Anfrage:

PKE = 10CE Hex - Lesen Parameter 207
Rampenzeit auf 1

IND = 0000 Hex
PWEHIGH=0000 Hex
PWELow=0000 Hex

10CF H|0000 H[0000 H|0000 H
PKE  IND PWEpigh PWEjoy

Lautet der Wert in Parameter 207 Rampenzeit Auf 1 10 s,
lautet die Antwort des Follower an den Master:

10CF H[0000 H|0000 H|000A H
PKE  IND PWEpigh PWEjoy

Umwandlung

Siehe Kapitel 5.5 Parameterliste mit Werkseinstellungen fir
verschiedene Attribute der einzelnen Parameter. Da ein
Parameterwert nur als ganze Zahl ibertragen werden
kann, miissen Sie zur Ubertragung von Dezimalzahlen ein
Umrechnungsfaktor verwenden.

Beispiel

Parameter 201 Ausgangsfrequenzgrenze niedrig, fuiv hat
einen Umrechnungsfaktor von 0,1. Wenn Sie die Mindest-
frequenz auf 10 Hz voreinstellen, so muss der Wert 100
Ubertragen werden, da ein Umrechnungsfaktor von 0,1
bedeutet, dass der Wert mit 0,1 multipliziert wird. Der Wert
100 wird somit als 10,0 erkannt.

4.7.5 Prozessworter

Der Block mit Prozesswortern wird in 2 Blocke zu je 16 Bit
unterteilt. Dies erfolgt stets in der definierten Reihenfolge.

T95NA0b66.10

PCD1 PCD2

Abbildung 4.28 Block der Prozessworter

PCD 1 PCD 2
Steuertelegramm Steuerwort Sollwert
(Master=Follower)
Steuertelegramm Zustandswort Aktuelle Ausgangs-
(Follower=Master) frequenz

Tabelle 4.10 Funktion von PCD 1 und PCD 2

4.7.6 Steuerwort gemafl FC-Protokoll

Zur Auswahl von FC-Protokoll im Steuerwort missen Sie
Parameter 512 Telegramm-Profil auf [1] FC-Protokoll
einstellen.

Das Steuerwort dient zum Senden von Befehlen vom
Master (z. B. von einem PC) an einen Follower (Frequen-
zumrichter).

Master—» Slave

%éj/e,t/.l,ér/—/ Ser. Komm
wort 7 Sollw.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit Nr.
Abbildung 4.29 Steuerwort gemaf3 FC-Protokoll

Umrechnungs- Umrechnungs-
index faktor
73 0,1
2 100
1 10
0 1
-1 0,1
-2 0,01
-3 0,001
-4 0,0001

-5 0,00001

Bit Bit=0 Bit =1

00 Festsollwert, Isb

01 Festsollwert msb

02 DC-Bremsung

03 Motorfreilaufstopp

04 Schnellstopp

05 Ausg.-Freq. speichern

06 Rampenstopp Start

07 Reset

08 Festdrz. JOG

09 Rampe 1 Rampe 2

10 Daten nicht gultig Daten gliltig

11 Ohne Funktion Relais 01 aktiviert

12 Ohne Funktion Digitalausgangsklemme 46
aktiviert

13 Parametersatzanwahl, Isb

14 Parametersatzanwahl, msb

15 Reversierung

Tabelle 4.11 Bit-Definition
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Bit 00/01

Bit 00/01 dient zur Wahl zwischen den beiden vorprogram-
mierten Sollwerten (Parameter 215-218 Festsollwert) gemaf
Tabelle 4.12.

Festsollwert Parameter Bit 01 Bit 00
1 215 0 0
2 216 0 1
3 217 1 0
4 218 1 1

Tabelle 4.12 Bit 00/01

HINWEIS!

Parameter 508 Festsollwertanwahl definiert, wie Bit 00/01
mit der entsprechenden Funktion an den Digitalein-
gangen verkniipft ist.

Bit 02, DC Bremse

Bit 02 = ,0” fiihrt zu DC-Bremse und -Stopp.
Bremsspannung und -dauer werden in den Parametern 132
DC-Bremsspannung und Parameter 126 DC-Bremszeit vorein-
gestellt.

HINWEI

In Parameter 504 DC-Bremse definieren Sie, wie Bit 02 mit
der entsprechenden Funktion an einem Digitaleingang
verknipft ist.

Bit 03, Freilaufstopp

Bit 03 = ,0” bewirkt, dass der Frequenzumrichter den
Motor sofort abschaltet (die Ausgangstransistoren werden
abgeschaltet), sodass der Motor im Freilauf auslauft.

Bit 03=,1" ermoglicht es dem Frequenzumrichter, den
Motor zu starten, wenn die anderen Startbedingungen
erfullt sind.

HINWEIS!

In Parameter 502 Freilaufstopp definieren Sie, wie Bit 03
mit der entsprechenden Funktion an einem Digital-
eingang verkniipft ist.

Bit 04, Schnellstopp

Bit 04=,0" bewirkt einen Stopp, indem die Motordrehzahl
Uber den Parameter 212 Rampenzeit Ab, Schnellstopp bis
zum Stopp reduziert.

Bit 05, Ausgangsfrequenz speichern

Bit 05=,0" fiihrt dazu, dass die aktuelle Ausgangsfrequenz
(in Hz) gespeichert wird. Sie kdnnen die gespeicherte
Ausgangsfrequenz nur mit den Digitaleingdngen andern,
die fur Drehzahl auf und Drehzahl ab programmiert sind.

HINWEI.

Wenn Drehzahl speichern aktiv ist, kdnnen Sie den
Frequenzumrichter nicht liber Bit 06 Start oder liber
einen Digitaleingang anhalten. Der Frequenzumrichter
kann nur wie folgt gestoppt werden:

. Bit 03, Motorfreilaufstopp
. Bit 02, DC-Bremse

. Digitaleingang programmiert auf DC-Bremse,
Freilaufstopp oder Reset und Motorfreilauf.

Bit 06, Rampe Stopp/Start

Bit 06=,0" - bewirkt einen Stopp, indem die Motordrehzahl
Uber den entsprechenden Parameter fiir Rampenzeit Ab bis
zum Stopp reduziert wird.

Bit 06=,1" ermdglicht es dem Frequenzumrichter, den
Motor zu starten, wenn die anderen Startbedingungen
erfullt sind.

HINWEI

In Parameter 505 Start definieren Sie, wie Bit 06
Rampenstart/-stopp mit der entsprechenden Funktion an
einem Digitaleingang verkniipft ist.

Bit 07, Reset

Bit 07=,0" fihrt nicht zu einem Reset.

Bit 07=,1" fihrt zum Quittieren eines Alarms. Reset wird
auf der ansteigenden Signalflanke aktiviert, d. h. beim
Ubergang von logisch ,0” zu logisch ,1".

Bit 08, Jog
Bei Bit 08 = ,1” wird die Ausgangsfrequenz durch
Parameter 213 JOG Festfrequenz bestimmt.

Bit 09, Auswahl von Rampe 1/2

Bit 09 = ,0” bedeutet, dass Rampe 1 (Parameter 207
Rampenzeit Auf 1/208 Rampenzeit Ab 1) aktiv ist.

Bei Bit 09 = ,1” ist Rampe 2 aktiv (Parameter 209
Rampenzeit Auf 2/210 Rampenzeit Ab 2).

Bit 10, Daten nicht giiltig/Daten giiltig

Wird verwendet, um dem Frequenzumrichter mitzuteilen,
ob das Steuerwort verwendet oder ignoriert wird.

Bit 10=,0" fiihrt dazu, dass das Steuerwort ignoriert wird.
Bit 10=,1" fiihrt dazu, dass das Steuerwort verwendet wird.
Diese Funktion ist relevant, weil das Telegramm
unabhdngig vom Telegrammtyp stets das Steuerwort
enthalt. Sie konnen das Steuerwort deaktivieren, wenn es
beim Aktualisieren oder Lesen von Parametern nicht
verwendet werden soll.
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Bit 11, Relais 01

Bit 11=,0" Relais nicht aktiviert.

Bit 11=,1" Relais 01 ist aktiviert, vorausgesetzt Sie haben in
Parameter 323 Relaisausgang 1-3 [26] Steuerwort Bit 11
gewahlt.

Bit 12, Digitalausgang, Klemme 46

Bit 12=,0" Digitalausgang wurde nicht aktiviert.

Bit 12=,1" Digitalausgang wurde aktiviert, vorausgesetzt
Sie haben in Parameter 341 Digital-/Pulsausgang Klemme 46
[26] Steuerwort Bit ausgewahlt.

Bit 13/14, Parametersatzanwahl
Mit Bit 13 und 14 konnen Sie die 4 Parametersatze
entsprechend Tabelle 4.13 wahlen.

Aufbau Bit 14 Bit 13
1 0 0
2 0 1
3 1 0
4 1 1

Tabelle 4.13 Bit 13/14

Die Funktion ist nur moglich, wenn Sie [5] Externe Anwah!
in Parameter 004 Aktiver Parametersatz gewahlt haben.

HINWEIS

Parameter 507 Parametersatzanwahl definiert, wie Bit
13/14 mit der entsprechenden Funktion an den Digita-
leingdngen verkniipft ist.

Bit 15 Reversierung
Bit 15=,0" verursacht keine Reversierung.
Bit 15=,1" verursacht Reversierung.

HINWEI

In der Werkseinstellung ist Reversierung in Parameter
506 Drehrichtung auf [0] Klemme eingestellt. Bit 15
bewirkt nur dann eine Reversierung, wenn [1] Bus, [3]
Bus oder Klemme oder [2] Bus und Klemme ausgewahlt
ist.

4.7.7 Zustandswort entsprechend dem FC-
Profil

istand€#] Ausgangs—|
Slave —p Master 2/,70}1' //‘ frquuen%

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 OBit Nr.
Abbildung 4.30 Zustandswort

Das Zustandswort wird verwendet, um den Master (z. B.
einen PC) Uber den Betriebsmodus des Followers (Frequen-
zumrichter) zu informieren. Follower=Master.

Bit Bit=0 Bit = 1

00 Steuer. bereit

01 Bereit

02 Motorfreilaufstopp

03 Keine Abschaltung Abschaltung

04 Unbenutzt

05 Unbenutzt

06 Abschaltblockierung

07 Keine Warnung Warnung

08 Drehzahl#Sollw. Drehzahl=Sollw.

09 Hand-Steuerung Ser. Komm.

10 AufBerhalb des Frequenzgrenze
Frequenzbereichs OK

11 Motor lauft

12

13 Spannungswarn.

14 Stromgrenze

15 Thermische Warn.

Tabelle 4.14 Definition des Zustandswort-Bit

Bit 00, Steuerung bereit
Bit 00=,1". Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit.
Bit 00=,0". Der Frequenzumrichter ist nicht betriebsbereit.

Bit 01, Frequenzumrichter bereit

Bit 01=,1". Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, aber
der Motorfreilaufbefehl ist tiber die Digitaleingange oder
Uber serielle Kommunikation aktiv.

Bit 02, Freilaufstopp

Bit 02=,0". Der Frequenzumrichter hat den Motor
freigegeben.

Bit 02=,1". Der Frequenzumrichter startet den Motor mit
einem Startbefehl.

Bit 03, Keine Abschaltung/Abschaltung

Bit 03=,0" bedeutet, dass kein Fehlerzustand des Frequen-
zumrichters vorliegt.

Bit 03=,1" bedeutet, dass der Frequenzumrichter
abgeschaltet ist und ein Reset-Signal zur Wiederaufnahme
des Betriebs erforderlich ist.
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Bit 04, Nicht verwendet
Bit 04 wird im Zustandswort nicht verwendet.

Bit 05, Nicht verwendet
Bit 05 wird im Zustandswort nicht verwendet.

Bit 06, Abschaltblockierung

Bit 06=,0" bedeutet, dass der Frequenzumrichter
abgeschaltet und blockiert ist.

Bit 06=,1" bedeutet, dass der Frequenzumrichter
abgeschaltet und blockiert ist und nicht zurlickgesetzt
werden kann, bevor die Netzversorgung getrennt wurde.
Die Abschaltung kann entweder Uber eine externe 24-V-
Steuerungsnotversorgung oder nach dem erneuten
AnschlieBen an die Stromversorgung zuriickgesetzt
werden.

Bit 07, Keine Warnung/Warnung
Bit 07=,0" bedeutet, dass keine Warnungen vorliegen.
Bit 07=,1" bedeutet, dass eine Warnung vorliegt.

Bit 08, Drehzahl+Sollw./Drehzahl=Sollw.

Bit 08=,0" bedeutet, dass der Motor lduft, die aktuelle
Drehzahl entspricht aber nicht dem voreingestellten
Drehzahlsollwert. Dies kann beispielsweise der Fall sein,
wenn die Drehzahl beim Starten/Stoppen ansteigt/sinkt.
Bit 08=,1" bedeutet, dass die aktuelle Motordrehzahl mit
dem voreingestellten Drehzahlsollwert ibereinstimmt.

Bit 09, Ort-Betrieb/Steuerung liber serielle Schnittstelle
Bit 09=,0" bedeutet, dass Sie die [STOP/RESET]-Taste an
der Bedieneinheit gedriickt haben oder dass Sie [1] Ort-
Steuerung in Parameter 002 Betrieb (Ort/Fern) ausgewahlt
haben. Es ist nicht méglich, den Frequenzumrichter tber
die serielle Schnittstelle zu steuern.

Bit 09=,1" bedeutet, dass der Frequenzumrichter tber das
Netzwerk/die serielle Schnittstelle gesteuert werden kann.

Bit 10, AuBlerhalb Frequenzbereich

Bit 10 = ,0", wenn die Ausgangsfrequenz den in Parameter
201 Ausgangsfrequenzgrenze niedrig oder Parameter 202
Ausgangsfrequenzgrenze hoch definierten Wert erreicht hat.
Bit 10=,1" bedeutet, dass die Ausgangsfrequenz innerhalb
der festgelegten Grenzen liegt.

Bit 11, Lauft/Lauft nicht

Bit 11=,0" bedeutet, dass der Motor nicht lauft.

Bit 11=,1" bedeutet, dass der Frequenzumrichter ein
Startsignal hat oder die Ausgangsfrequenz groer als 0 Hz
ist.

Bit 13, Spannungswarnung hoch/niedrig

Bit 13=,0" bedeutet, dass keine Spannungswarnungen
vorliegen.

Bit 13=,1" bedeutet, dass die Gleichspannung im
Zwischenkreis des Frequenzumrichters zu hoch bzw. zu
niedrig ist.

Bit 14, Stromgrenze

Bit 14=,0" bedeutet, dass der Ausgangsstrom unter dem in
Parameter 221 Stromgrenze Ium eingestellten Wert liegt.

Bit 14=,1" bedeutet, dass der Ausgangsstrom groRer als
der in Parameter 221 Stromgrenze lum eingestellte Wert ist
und der Frequenzumrichter nach einer festgelegten Dauer
abschaltet.

Bit 15, Ubertemperaturwarnung

Bit 15=,0" bedeutet, dass keine Ubertemperaturwarnung
vorliegt.

Bit 15=,1" bedeutet, dass die Temperaturgrenze im Motor,
im Frequenzumrichter oder von einem an einen Digital-
eingang angeschlossenen Thermistor Uberschritten wurde.

4.7.8 Steuerwort entsprechend dem
Feldbusprofil

Steuer</}Ser. Komm
Master—» Slave wort -/ }soliw.

15 14 13 12 11 10 98 7 6 5 4 3 2 1 O Bit Nr.
Abbildung 4.31 Steuerwort entsprechend dem Feldbusprofil

Stellen Sie zur Auswahl von Profildrive im Steuerwort
Parameter 512 Telegramm-Profil auf [0] Profidrive.

Das Steuerwort dient zum Senden von Befehlen vom
Master (z. B. von einem PC) an einen Follower (Frequen-
zumrichter). MasterFollower.

Bit Bit=0 Bit =1

00 AUS 1 EIN 1

01 AUS 2 EIN 2

02 AUS 3 EIN 3

03 Motorfreilaufstopp

04 Schnellstopp

05 Ausg.-Freq. speichern

06 Rampenstopp Start

07 Reset

08 Bus-Festdrehzahl 1
09 Bus-Festdrehzahl 2
10 Daten nicht gliltig Daten gliltig

1 Frequenzkorrektur Ab
12 Frequenzkorrektur Auf
13 Parametersatzanwabhl (Isb)

14 Parametersatzanwahl (msb)

15 Reversierung

Tabelle 4.15 Bit-Definition
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Bit 00-01-02, OFF1-2-3/ON1-2-3

Bit 00-01-02=,0" bewirkt einen Rampenstopp, der die in
den Parametern 207/208 oder 209/210 eingestellte
Rampenzeit anwendet.

Ist Relais 123 in Parameter 323 Relaisausgang gewahlt, so
wird das Ausgangsrelais bei einer Ausgangsfrequenz von 0
Hz aktiviert.

Bit 00-01-02=,1" bedeutet, dass der Frequenzumrichter den
Motor starten kann, wenn die anderen Startbedingungen
erflllt sind.

Bit 03, Freilaufstopp
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdf3 FC-
Protokoll.

Bit 04, Schnellstopp
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdl3 FC-
Protokoll.

Bit 05, Ausgangsfrequenz speichern
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdl3 FC-
Protokoll.

Bit 06, Rampe Stopp/Start
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdf3 FC-
Protokoll.

Bit 07, Reset
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdf3 FC-
Protokoll.

Bit 08, Jog 1
Bit 08=,1" bedeutet, dass die Ausgangsfrequenz in
Parameter 509 Bus Festdrehzahl 1 festgelegt wird.

Bit 09, Jog 2
Bit 09=,1" bedeutet, dass die Ausgangsfrequenz in
Parameter 510 Bus Festdrehzahl 2 festgelegt wird.

Bit 10, Daten nicht giiltig/Daten giiltig
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdf3 FC-
Protokoll.

Bit 11, Frequenzkorrektur ab

Dient zur Reduzierung des Drehzahlsollwertes mit dem
Wert in Parameter 219 Frequenzkorrektur Auf/Ab.

Bit 11 = ,0" bewirkt keine Anderung des Sollwertes.
Bei Bit 11 = ,1” wird der Sollwert reduziert.

Bit 12, Frequenzkorrektur Auf

Dient zur Erhohung des Drehzahlsollwertes mit dem Wert
in Parameter 219 Frequenzkorrektur Auf/Ab.

Bit 12 = ,0“ bewirkt keine Anderung des Sollwertes.

Bei Bit 12 = ,1” wird der Sollwert erhoht.

Sind sowohl Frequenzkorrektur ab als auch Frequenzkor-
rektur auf aktiviert (Bits 11 und 12 = ,1“), hat Verlangsamen
die hochste Prioritat, d. h. der Drehzahlsollwert wird
verringert.

Bits 13/14, Satzanwahl
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdl3 FC-
Protokoll.

Bit 15 Reversierung
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.6 Steuerwort gemdf3 FC-
Protokoll.

4.7.9 Zustandswort gemal3 Profidrive-
Protokoll

istandg] Ausgangs—
Slave —» Master [/,75 ort //‘ frquuengz

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 OBit Nr.
Abbildung 4.32 Zustandswort gemaB Profidrive-Protokoll

Das Zustandswort wird verwendet, um den Master (z. B.
einen PC) Uiber den Betriebsmodus des Followers (Frequen-
zumrichter) zu informieren. FollowerMaster.

Bit Bit=0 Bit = 1

00 Steuer. bereit

01 Bereit

02 Motorfreilaufstopp

03 Keine Abschaltung Abschaltung

04 EIN 2 AUS 2

05 EIN 3 AUS 3

06 Start aktivieren Start deaktivieren

07 Warnung

08 Drehzahlsollw. Drehzahl=Sollw.

09 Hand-Steuerung Ser. Komm.

10 AuBerhalb des Frequenzgrenze
Frequenzbereichs OK

1 Motor lauft

12

13 Spannungswarn.

14 Stromgrenze

15 Thermische Warn.

Tabelle 4.16 Bit-Definition

Bit 00, Steuerung nicht bereit/bereit

Bit 00=,0" bedeutet, dass die Bits 00, 01 oder 02 im
Steuerwort ,0” sind (AUS1, AUS2 oder AUS3) oder der
Frequenzumrichter nicht betriebsbereit ist.

Bit 00=,1" bedeutet, dass der Frequenzumrichter betriebs-
bereit ist.

Bit 01, Frequenzumrichter bereit
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 02, Freilaufstopp

Bit 02=,0" bedeutet, dass die Bits 00, 02 oder 03 im
Steuerwort ,0” sind (AUS1, AUS3 oder Freilaufstopp).
Bit 02=,1" bedeutet, dass die Bits 00, 01, 02 und 03 im
Steuerwort ,1” sind und der Frequenzumrichter nicht
abgeschaltet hat.

118 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten.

MG27E403



Programmierung

Projektierungshandbuch

Bit 03, Keine Abschaltung/Abschaltung
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 04, EIN 2/AUS 2
Bit 04=,0" bedeutet, dass Bit 01 im Steuerwort=,1" ist.
Bit 04=,1" bedeutet, dass Bit 01 im Steuerwort=,0" ist.

Bit 05, EIN 3/AUS 3
Bit 05=,0" bedeutet, dass Bit 02 im Steuerwort=,1" ist.
Bit 05=,1" bedeutet, dass Bit 02 im Steuerwort=,0" ist.

Bit 06, Start aktivieren/Start deaktivieren

Bit 06=,1" nach dem Quittieren einer Abschaltung, nach
der Aktivierung von AUS2 oder AUS3 und nach dem
Netzanschluss. Start deaktivieren wird durch Einstellen von
Bit 00 im Steuerwort auf ,0” zurlickgesetzt, und die Bits 01,
02 und 10 werden auf ,1“ eingestellt.

Bit 07, Warnung
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 08, Drehzahl
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 09, Keine Warnung/Warnung
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 10, Drehzahlsollw./Drehzahl = Sollw.
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 11, Lauft/Lauft nicht
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 13, Spannungswarnung hoch/niedrig
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 14, Stromgrenze
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

Bit 15, Ubertemperaturwarnung
Siehe Beschreibung in Kapitel 4.7.7 Zustandswort
entsprechend dem FC-Profil.

4.7.10 Bussollwert

Steyer—/ Ser. Komm

wort 7/ JSollw. Master —» Slave

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0Bit Nr.
Abbildung 4.33 Bussollwert

Der Bussollwert wird als 16-Bit-Wort an den Frequenzum-
richter Gbertragen. Der Wert wird in ganzen Zahlen
zwischen 0 und 32767 (£200%) Ubertragen.

16384 (4000 Hex) entspricht 100%.

Der Bussollwert hat das folgende Format: 0-16384 (4000
Hex) = 0-100% ( Parameter 204 Minimaler Sollwert-
Parameter 205 Maximaler Sollwert).

Uber den Bussollwert kénnen Sie die Drehrichtung dndern.
Dies erfolgt durch Umrechnung des binaren Sollwerts in
ein Zweierkomplement. Siehe Beispiel.

Beispiel - Steuerwort und Bussollwert:

Der Frequenzumrichter soll einen Startbefehl erhalten, und
der Sollwert soll auf 50 % (2000 Hex) des Sollwertbereichs
eingestellt werden.

Steuerwort = 047F Hex = Startbefehl.

Sollwert = 2000 Hex = 50 % Sollwert.

047F H|2000 H

Steuer— Sollwert
wort
Abbildung 4.34 Steuerwort und Sollwert

Der Frequenzumrichter soll einen Startbefehl erhalten, und
der Sollwert soll auf 50 % (-2000 Hex) des Sollwertbereichs
eingestellt werden.

Der Sollwert wird erst in ein Einerkomplement
umgerechnet, und dann wird bindr 1 addiert, um ein
Zweierkomplement zu erhalten:

2000 Hex

Einerkomplement

0010 0000 0000 0000 0000
1101 1111 1111 1111 1111

+1
1110 0000 0000 0000 0000

Zweierkomplement

Tabelle 4.17 Sollwert

Steuerwort = 047F Hex = Startbefehl.
Sollwert = E0O00 Hex = -50 % Sollwert.
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04/F H|EOOO H

Steuer— Sollwert
wort

Abbildung 4.35 Resultierendes Steuerwort und Sollwert

4.7.11 Aktuelle Ausgangsfrequenz

sfand$4| Ausgangs—
l%égzqn frquuengz Slave—» Master

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit Nr.
Abbildung 4.36 Aktuelle Ausgangsfrequenz

Der Wert der aktuellen Ausgangsfrequenz des Frequen-
zumrichters wird als 16-Bit-Wort Gbertragen. Der Wert wird
in ganzen Zahlen 0 bist32767 (£200%) Ubertragen.

16384 (4000 Hex) entspricht 100%.

Die Ausgangsfrequenz hat folgendes Format:

0-16384 (4000 Hex) = 0-100% (Parameter 201 Min.
Ausgangsfrequenzgrenze niedrig - Parameter 202 Ausgangs-
frequenzgrenze hoch).

Beispiel - Zustandswort und aktuelle Ausgangsfrequenz:
Der Master erhalt eine Zustandsmeldung vom Frequen-
zumrichter, dass die aktuelle Ausgangsfrequenz 50 % des
Ausgangsfrequenzbereichs betragt.

Parameter 201 Ausgangsfrequenzgrenze niedrig = 0 Hz
Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch = 50 Hz

Zustandswort = OF03 Hex.
Ausgangsfrequenz = 2000 Hex = 50 % des Frequenzbe-
reichs, entsprechend 25 Hz.

OF03 H|2000 H|

Zustands— Ausgangs—
wort frequenz

Abbildung 4.37 Zustandswort und Ausgangsfrequenz
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4.8 Parameter Serielle Kommunikation

500 Adresse

Wert:

Parameter 500 Protokoll = FC-Protokoll [0]

0 - 247 %* 1

Parameter 500 Protokoll = Metasys N2 [1]

1-255 % 1

Parameter 500 Protokoll = MODBUS RTU [3]

1-247 % 1

Funktion:
In diesem Parameter konnen Sie fiir jeden Frequenzum-
richter eine Adresse in einem seriellen
Kommunikationsnetz angeben.

Beschreibung der Auswahl:
Weisen Sie den einzelnen Frequenzumrichtern eine
eindeutige Adresse zu.
Sind mehr als 31 Gerdte (Frequenzumrichter + Master)
angeschlossen, so muss ein Verstarker (Repeater)
verwendet werden.
Sie kdnnen Parameter 500 Adresse nicht Uber die serielle
Schnittstelle wahlen, sondern missen diesen an der
Bedieneinheit einstellen.

501 Baudrate
Wert:
300 Baud (300 BAUD) [0]
600 Baud (600 BAUD) [1]
1200 Baud (1200 BAUD) [2]
2400 Baud (2400 BAUD) [3]
4800 Baud (4800 BAUD) [4]
% 9600 Baud (9600 BAUD) [5]

Funktion:
In diesem Parameter kdnnen Sie die Datenlibertragungsge-
schwindigkeit Gber die serielle Schnittstelle einstellen. Die
Baudrate ist als die Anzahl der pro Sekunde Ubertragenen
Bits definiert.

Beschreibung der Auswahl:
Die Ubertragungsgeschwindigkeit des Frequenzumrichters
ist so zu programmieren, dass sie der Ubertragungsge-
schwindigkeit des Masters entspricht.
Parameter 501 Baudrate konnen Sie nicht Uber die serielle
Schnittstelle wahlen, sondern mussen diesen an der
Bedieneinheit einstellen.

502 Motorfreilaufstopp
Wert:
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0]
Serielle Schnittstelle (SERIELLE SCHNITTSTELLE) (1]
Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) (2]
% Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) (3]

Funktion:
In den Parametern 502-508 konnen Sie anwahlen, ob der
Frequenzumrichter iber die Digitaleingange und/oder den
Bus gesteuert werden soll.
Bei Wahl von [1] Bus kénnen Sie den jeweiligen Befehl nur
Uber den Bus geben.
Bei Wahl von [2] Bus und Klemme kann die Funktion auch
Uber einen Digitaleingang aktiviert werden.

Beschreibung der Auswahl:
Tabelle 4.18, Tabelle 4.19, Tabelle 4.20 und Tabelle 4.21
zeigen fir jede der folgenden Wahlmdoglichkeiten, wann
der Motor lauft und wann er sich im Freilauf befindet:

. [0] Digitaleingang
. [1] Serielle Schnittstelle

. [2] Bus und Klemme oder [3] Bus oder Klemme

Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 Motorfreilauf
0 1 Motorfreilauf
1 0 Motor lauft
1 1 Motor lauft

Tabelle 4.18 Funktionsbeschreibung fiir [0] Digitaleingang

Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 Motorfreilauf
0 1 Motor lauft
1 0 Motorfreilauf
1 1 Motor lauft

Tabelle 4.19 Funktionsbeschreibung fiir [1] Serielle
Kommunikation

Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 Motorfreilauf
0 1 Motor lauft
1 0 Motor lauft
1 1 Motor lauft

Tabelle 4.20 Funktionsbeschreibung fiir [2] Bus und Klemme
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Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion Dig.-Eingang Serielle Schnitt- Funktion
0 0 Motorfreilauf stelle
0 1 Motorfreilauf 0 0 Schnellstopp
1 0 Motorfreilauf 0 1 Motor lauft
1 1 Motor lauft 1 0 Motor lauft
1 1 Motor lauft

Tabelle 4.21 Funktionsbeschreibung fiir [3] Bus oder Klemme

HINWEIS!

Freilaufstopp und Bit 03 im Steuerwort sind aktiv bei
logisch ,,0”.

503 Schnellstopp
Wert:
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0]
Serielle Schnittstelle (SERIELLE SCHNITTSTELLE) [1]
Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) [2]
% Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) [3]
Funktion:

Siehe Funktionsbeschreibung zu Parameter 502
Freilaufstopp.

Beschreibung der Auswahl:
Tabelle 4.22, Tabelle 4.23, Tabelle 4.24 und Tabelle 4.25
zeigen fir jede der folgenden Wahlmdoglichkeiten, wann
der Motor lauft und wann er im Schnellstopp ist:

. [0] Digitaleingang
. [1] Serielle Schnittstelle

. [2] Bus und Klemme oder [3] Bus oder Klemme

Tabelle 4.24 Funktionsbeschreibung fiir [2] Bus und Klemme

Dig.-Eingang Serielle Schnitt- Funktion
stelle
0 0 Schnellstopp
0 1 Schnellstopp
1 0 Schnellstopp
1 1 Motor lauft

Dig.-Eingang Serielle Schnitt- Funktion
stelle
0 0 Schnellstopp
0 1 Schnellstopp
1 0 Motor lauft
1 1 Motor lauft

Tabelle 4.22 Funktionsbeschreibung fiir [0] Digitaleingang

Tabelle 4.25 Funktionsbeschreibung fiir [3] Bus oder Klemme

HINWEI

Schnellstopp invers und Bit 04 sind im Steuerwort bei
logisch ,,0” aktiv.

504 DC-Bremse
Wert:
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0]
Serielle Schnittstelle (SERIELLE SCHNITTSTELLE) (1]
Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) [2]
% Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) [3]

Funktion:
Siehe Funktionsbeschreibung zu Parameter 502
Freilaufstopp.

Beschreibung der Auswahl:
Tabelle 4.26, Tabelle 4.27, Tabelle 4.28, and Tabelle 4.29
zeigen fir jede der folgenden Wahlmaoglichkeiten, wann
der Motor lduft und wann eine DC-Bremsung durchgefiihrt
wird:

. [0] Digitaleingang
. [1] Serielle Schnittstelle

Tabelle 4.23 Funktionsbeschreibung fiir [1] Serielle
Kommunikation

Dig.-Eingang Serielle Schnitt- Funktion e [2] Bus und Klemme oder [3] Bus oder Klemme
stelle
0 0 Schnellstopp Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 1 Motor lauft 0 0 DC-Bremsung
1 0 Schnellstopp 0 1 DC-Bremsung
1 1 Motor lauft 1 0 Motor lauft
1 1 Motor lauft

Tabelle 4.26 Funktionsbeschreibung fiir [0] Digitaleingang
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Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 DC-Bremsung 0 0 stop
0 1 Motor lauft 0 1 Start
1 0 DC-Bremsung 1 0 stop
1 1 Motor lauft 1 1 Start
Tabelle 4.27 Funktionsbeschreibung fiir [7] Serielle Tabelle 4.31 Funktionsbeschreibung fiir [1] Serielle
Kommunikation Kommunikation
Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 DC-Bremsung 0 0 stop
0 1 Motor lauft 0 1 stop
1 0 Motor lauft 1 0 stop
1 1 Motor lauft 1 1 Start
Tabelle 4.28 Funktionsbeschreibung fiir [2] Bus und Klemme Tabelle 4.32 Funktionsbeschreibung fiir [2] Bus und Klemme
Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 DC-Bremsung 0 0 stop
0 1 DC-Bremsung 0 1 Start
1 0 DC-Bremsung 1 0 Start
1 1 Motor lauft 1 1 Start
Tabelle 4.29 Funktionsbeschreibung fiir [3] Bus oder Klemme Tabelle 4.33 Funktionsbeschreibung fiir [3] Bus oder Klemme
HINWEIS
506 Reversierung
DC-Bremse invers und Bit 02 sind im Steuerwort bei Wert:
logisch ,,0” aktiv.
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0]
Serielle Schnittstelle (SERIELLE SCHNITTSTELLE) [1]
505 Start Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) (2]
Wert: % Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) (3]
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0] Funktion:
Serielle Schnittstelle (SERIELLE SCHNITTSTELLE) (] Siehe Funktionsbeschreibung zu Parameter 502
Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) (21  Freilaufstopp.
% Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) 3] Beschreibung der Auswahl;

Tabelle 4.34, Tabelle 4.35, Tabelle 4.36 und Tabelle 4.37

Funktion: . Lo . .
Siehe Funktionsbeschreibung zu Parameter 502 zeigen fir J.ede der folgenden Wahlmog!lchkelten, wann
. der Motor im Rechtslauf und Linkslauf lauft:
Freilaufstopp.

Beschreibung der Auswahl: ® [0] Digitaleingang,

Tabelle 4.30, Tabelle 4.31, Tabelle 4.32, and Tabelle 4.33 . [1] Serielle Kommunikation,
zeigen flr jede der folgenden Wahlmaoglichkeiten, wann

2] Bus und Klemme oder [3] Bus oder Klemme.
der Motor gestoppt wurde und wann der Frequenzum- * 21 Bus u 31 Bu

richter einen Startbefehl erhalten hat: Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
. [0] Digitaleingang, 0 0 Rechtslauf
e [1] Serielle Kommunikation, 0 ! Rechtslauf
1 0 Linkslauf
. [2] Bus und Klemme oder [3] Bus oder Klemme. ] ] Linkslauf
Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 stop Tabelle 4.34 Funktionsbeschreibung fiir [0] Digitaleingang
0 1 stop
1 0 Start
1 1 Start

Tabelle 4.30 Funktionsbeschreibung fiir [0] Digitaleingang
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Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion Parametersat- Parametersat- Funktion
0 0 Rechtslauf zanwahl msb zanwahl Isb
0 1 Linkslauf 0 0 Satz 1
1 0 Rechtslauf 0 1 Satz 2
1 1 Linkslauf 1 0 Satz 3
1 1 Satz 4
Tabelle 4.35 Funktionsbeschreibung fiir [7] Serielle
Kommunikation Tabelle 4.39 Funktionsbeschreibung fiir [1] Serielle
Kommunikation
Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion
0 0 Rechtslauf Bus Bus Dig. Dig. Parame-
0 1 Rechtslauf Parameter- | Parameter- | Parameter- | Parameter- | tersatz Nr.
1 0 Rechtslauf satzanwahl | satzanwahl | satzanwahl | satzanwahl
1 1 Linkslauf msb Isb msb Isb
0 0 0 0 1
Tabelle 4.36 Funktionsbeschreibung fiir [2] Bus und Klemme 0 0 0 1 1
0 0 1 0 1
Dig.-Eingang Ser. Schnittstelle Funktion 0 0 1 1 1
0 0 Rechtslauf 0 1 0 0 1
0 1 Linkslauf 0 ] 0 1 P
1 0 Linkslauf 0 1 1 0 1
1 1 Linkslauf 0 ] 1 1 >
Tabelle 4.37 Funktionsbeschreibung fiir [3] Bus oder Klemme 1 8 g ? 1
1 0 1 0 3
507 Satzanwahl 1 0 1 1 3
Wert: 1 1 0 0 1
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0] ! 1 0 L 2
Serielle Schnittstelle (SERIELLE SCHNITTSTELLE) 1 ! ! ! 0 3
Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) 2] ! ! ! ! 4
% Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) (31 Tabelle 4.40 Funktionsbeschreibung fiir [2] Bus und Klemme
Funktion:
Siehe Funktionsbeschreibung von Parameter 502 Bus Bus Dig. Dig. Parame-
Freilaufstopp. Parameter- [ Parameter- | Parameter- | Parameter- | tersatz Nr.
Beschreibung der Auswahl: satzanwahl | satzanwahl | satzanwahl | satzanwahl
Tabelle 4.38, Tabelle 4.39, Tabelle 4.40 und Tabelle 4.41 msb Isb msb Isb
zeigen, welche Parametersatzanwahl (Parameter 004 Aktiver 0 0 0 0 1
Parametersatz) fur eine der folgenden Auswahlen 0 0 0 1 2
ausgewahlt wird: 0 0 1 0 3
. [0] Digitaleingang, 0 0 ! ! 4
, o 0 1 0 0 2
° [1] Serielle Kommunikation, 0 ] 0 ] >
° [2] Bus und Klemme oder [3] Bus oder Klemme. 0 1 1 0 4
0 1 1 1 4
Parametersat- Parametersat- Funktion ] 0 0 0 3
zanwahl msb zanwahl Isb
1 0 0 1 4
0 0 Satz 1
1 0 1 0 3
0 1 Satz 2
1 0 1 1 4
1 0 Satz 3
1 1 0 0 4
1 1 Satz 4
1 1 0 1 4
Tabelle 4.38 Funktionsbeschreibung fiir [0] Digitaleingang ! 1 1 0 4
1 1 1 1 4

Tabelle 4.41 Funktionsbeschreibung fiir [3] Bus oder Klemme
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508 Anwahl des Festsollw.
Wert:
Digitaleingang (DIGITALEINGANG) [0]
Serielle Kommunikation (SERIELLE SCHNITTSTELLE)  [1]
Bus und Klemme (BUS UND KLEMME) [2]
% Bus oder Klemme (BUS ODER KLEMME) [3]
Funktion:

Siehe Funktionsbeschreibung von Parameter 502
Freilaufstopp.

Beschreibung der Auswahl:
Festsollwerte liber serielle Kommunikation sind aktiv, wenn
Parameter 512 Telegramm-Profil auf [1] FC-Protokoll
eingestellt ist.

509 Bus-Festdrehzahl JOG 1 (BUS FESTDREHZAHL

JOG 1 FREQ.)
510 Bus Festdrehzahl JOG 2 (BUS FESTDREHZAHL
JOG 2 FREQ.)
Wert:
0,0 - Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze
hoch * 10,0 Hz
Funktion:

Zeigt Parameter 512 Telegramm-Profil die Wahl [0]
Profidrive, so kdnnen Sie zwei Festdrehzahlen (Jog 1 bzw.
Jog 2) liber die serielle Schnittstelle wahlen.
Die Funktion ist gleich wie in Parameter 213 JOG
Festfrequenz.

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen die Festdrehzahlfrequenz fioc zwischen 0 Hz
und fmax wahlen.

512 Telegramm-Profil

Wert:
Profidrive (Profidrive) [0]
% FC-Protokoll (FC-Protokoll) [1]
Funktion:

Sie kdnnen zwischen zwei verschiedenen Steuerwort-
profilen wéhlen.

Beschreibung der Auswahl:
Wiahlen Sie das gewiinschte Steuerwortprofil.
Siehe Kapitel 4.7 Serielle Schnittstelle fiir weitere Informa-
tionen zu den Steuerwortprofilen.

513 Bus-Zeitintervall

Wert:
1-99 s t 2

Funktion:
Geben Sie die maximale erwartete Dauer zwischen dem
Empfang von zwei aufeinander folgenden Telegrammen
ein. Wird diese Zeit Giberschritten, so wird ein Ausfall der
seriellen Kommunikation angenommen, wobei Sie die
entsprechende Reaktion in Parameter 514 Zeitintervall der
Buskommunikation einstellen missen.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Zeit ein.

Zeitintervall der Buskommunikation

Wert:
¥ Off (aus) [0]

Ausgangsfrequenz speichern (AUSGANGS-
FREQUENZ) (11
stop (STOPP) [2]
Festdrz. (JOG) (FESTDREHZAHL JOG) (3]
Max. Drehzahl (MAX. DREHZAHL) [4]
Stopp und Alarm (STOPP UND ALARM) (5]

Funktion:

Stellen Sie in diesem Parameter die Reaktion des Frequen-
zumrichters beim Uberschreiten der in Parameter 513 Bus-
Zeitintervall eingestellten Zeit ein. Bei Aktivierung der

Optionen [1] bis [5] werden die Ausgangsrelais deaktiviert.

Beschreibung der Auswahl:
Sie kdnnen die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters

. auf dem aktuellen Wert speichern,
. bis zum Stopp fortfahren,

. auf dem Wert von Parameter 213 JOG
Festfrequenz

. bzw. von Parameter 202 Ausgangsfrequenzgrenze
hoch, fuax speichern oder

. anhalten und eine Abschaltung auslosen.
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515-544 Datenanzeige

Par. Beschreibung Displaytext Einheit Aktualisierungs-
Nr. intervall
515 Antw. Sollwert (SOLLWERT %) %
516 Antw. Sollwert [Einheit] (SOLLWERT [EINHEIT]) Hz, UPM
517 Istwert [Einheit] (ISTWERT [EINHEIT]) Par. 416
518 Frequenz (FREQUENZ) Hz
519 Frequenz x Skalierung (FREQUENZ X SKALIERUNG) Hz
520 Motorstrom (MOTORSTROM) Ampere
521 Drehmoment (DREHMOMENT) %
522 Power[kW] (LEISTUNG (KW)) kw
523 Leistung [HP] (LEISTUNG (HP)) HP
524 Motorspannung (MOTORSPANNUNG) \'
525 Zwischenkreisspannung (DC-ZWISCHENKREISSPANNUNG) \
526 Thermische Motorbelastung (THERM. MOTORSCHUTZ) %
527 Thermische Belastung Wechselrichter (FREQUENZUMRICHTER THERM. %
UBERLAST)
528 Digitaleingang (DIGITALEINGANG) Bin
529 Kl. 53, Analogeingang (ANALOGEINGANG 53) Y
531 Kl. 60, Analogeingang (ANALOGEINGANG 60) mA
532 Pulssollwert (PULSSOLLWERT) Hz
533 Externer Sollw. (EXT. SOLLW.%) %
534 Zustandswort, Hex (ZUSTANDSWORT) Hex
535 Bus-Istwert 1 (BUS-ISTWERT 1) Hex
537 Wechselrichtertemperatur (WECHSELRICHTERTEMP.) °C
538 Alarmwort (ALARMWORT) Hex
539 Steuerwort (STEUERWORT) Hex
540 Warnwort (WARNWORT) Hex
541 Erweitertes Zustandswort (ZUSTANDSWORT) Hex
544 Pulszahlung (PULSZAHLUNG)
Funktion: Parameter 518 Frequenz [Hz]:

Diese Parameter kdnnen Sie (iber die serielle Schnittstelle
und Uber das LCP-Display auslesen. Siehe auch Parameter
009-012 Displayanzeige.

Beschreibung der Auswahl:
Parameter 515 Resultierender Sollwert %:
Liefert einen Prozentwert fiir den resultierenden Sollwert
im Bereich von Minimaler Sollwert Refmin bis Maximaler

Sollwert, Refuwax. Siehe auch Abschnitt Sollwertverarbeitung.

Parameter 516 Resultierender Sollwert [Einheit]:

Zeigt den resultierenden Sollwert in Hz im Betrieb ohne
Istwertrlickfihrung an (Parameter 100). Mit Istwertriick-
fuhrung wird die in Parameter 416 Prozesseinheiten
eingestellte Sollwerteinheit gewahlt.

Parameter 517 Istwert [Einheit]:

Angabe des resultierenden Istwerts mit der Einheit/
Skalierung, die in den Parametern 414 Minimaler Istwert,

415 Maximaler Istwert und 416 Prozesseinheiten gewdhlt ist.

Néahere Angaben finden Sie unter Kapitel 4.3.1 Sollwertver-
arbeitung.

Zeigt die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters an.
Parameter 519 Frequenz x Skalierung [-]:

Entspricht der aktuellen Ausgangsfrequenz fu multipliziert
mit dem in Parameter 008 Skalierung der Ausgangsfrequenz
Anzeige eingestellten Faktor.

Parameter 520 Motorstrom [A]:

Angabe des Motorphasenstroms gemessen als Effektivwert.
Parameter 521 Drehmoment [Nm]:

Angabe der aktuellen Motorlast im Verhaltnis zum
Nenndrehmoment des Motors.

Parameter 522 Leistung [kW]:

Angabe der aktuellen Leistungsaufnahme des Motors in
kW.

Parameter 523 Leistung [HP]:

Angabe der aktuellen Leistungsaufnahme des Motors in
HP.

Parameter 524 Motorspannung:

Angabe der Spannungsversorgung an den Motor.
Parameter 525 DC-Zwischenkreisspannung:

Angabe der Zwischenkreisspannung im Frequenzumrichter.
Parameter 526 Thermischer Motorschutz [%]:
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Angabe der berechneten/geschdtzten thermischen
Belastung des Motors. 100 % ist die Abschaltgrenze. Siehe
auch Parameter 128 Thermischer Motorschutz.

Parameter 527 Thermischer Wechselrichterschutz [%]:
Angabe der berechneten/geschétzten thermischen
Belastung des Frequenzumrichters. 100 % ist die Abschalt-
grenze.

Parameter 528 Digitaleingang:

Angabe des Signalzustands der fiinf Digitaleingange (18,
19, 27, 29 und 33). Eingang 18 entspricht dem am
weitesten links stehenden Bit. ,0” = kein Signal, ,1” =Signal
angeschlossen.

Parameter 529 Klemme 53, Analogeingang [V]:

Angabe des Spannungswertes flr das Signal an Klemme
53.

Parameter 531 Klemme 60 Analogeingang [mA]:

Angabe des aktuellen Werts fiir das Signal an Klemme 60.
Parameter 532 Pulssollwert [Hz]:

Angabe einer an Klemme 33 angeschlossenen Pulsfrequenz
in Hz.

Parameter 533 Externer Sollwert:

Gibt die Summe der externen Sollwerte (Summe aus
Analogsollwert/Pulssollwert/serieller Schnittstelle) im
Bereich zwischen minimalem Sollwert , Refuin und
maximalem Sollwert , Refwax in % an.

Parameter 534 Zustandswort:

Angabe des aktuellen Zustandsworts fiir den Frequenzum-
richter in Hex. Ndhere Angaben finden Sie unter

Kapitel 4.7 Serielle Schnittstelle.

Parameter 535 Bus-Istwert 1:

Ermdglicht das Schreiben eines Bus-Istwerts, der
anschlieBend in die Istwertverarbeitung einflief3t.
Parameter 537 Wechselrichtertemperatur:

Zeigt die aktuelle Wechselrichtertemperatur im Frequen-
zumrichter an. Die Abschaltgrenze liegt bei 90-100 °C; die
Wiedereinschaltgrenze bei 70 + 5 °C.

Parameter 538 Alarmwort:

Angabe des aktuellen Alarmworts fiir den Frequenzum-
richter in Hex. Nahere Angaben finden Sie unter

Kapitel 5.2.3 Warnwérter, Erweiterte Zustandswérter und
Alarmworter.

Parameter 539 Steuerwort:

Angabe des aktuellen Steuerworts fiir den Frequenzum-
richter in Hex. Nahere Angaben finden Sie unter

Kapitel 4.7 Serielle Schnittstelle.

Parameter 540 Warnwort:

Angabe in Hex, ob fiir den Frequenzumrichter eine
Warnung eingestellt ist. Ndhere Angaben finden Sie unter
Kapitel 5.2.3 Warnwérter, Erweiterte Zustandswérter und
Alarmworter.

Parameter 541 Erweitertes Zustandswort:

Angabe in Hex, ob fiir den Frequenzumrichter eine
Warnung eingestellt ist. Ndhere Angaben finden Sie unter
Kapitel 5.2.3 Warnwérter, Erweiterte Zustandswérter und
Alarmworter.

Parameter 544 Pulszéhler:

Dieser Parameter kann lber das LCP-Display (Parameter
009-012) ausgelesen werden. Im Betrieb mit Zahlerstopp
ermdglicht dieser Parameter, mit oder ohne Quittieren, die
Anzeige der vom Gerét registrierten Pulse. Die hochste
Frequenz betragt 67,6 kHz, die geringste 5 Hz. Der Zahler
wird zurlickgesetzt, wenn der Zahlerstopp erneut gestartet
wird.

HINWEI

Die Parameter 515-541 konnen nur Uber eine LCP-
Bedieneinheit ausgelesen werden.

560 Freigabezeit N2-Ubersteuerung
Wert:
1 - 65534 (AUS) s

¥ Aus

Funktion:
In diesem Parameter stellen Sie die erwartete maximale
Zeit zwischen dem Eingang von zwei aufeinander
folgenden N2-Telegrammen ein. Wird diese Zeit
Uberschritten, so wird ein Ausfall der seriellen Kommuni-
kation angenommen, und alle Gbersteuerten Punkte in der
N2-Punktdarstellung werden in der nachstehenden
Reihenfolge freigegeben:

1. Freigabe der Analogausgdnge von Punktadresse
(NPA) 0 bis 255.

2. Freigabe der Bindrausgdnge von Punktadresse
(NPA) 0 bis 255.

3. Freigabe der internen Gleitpunkte von
Punktadresse (NPA) 0 bis 255.

4. Freigabe der internen Festpunkte von
Punktadresse (NPA) 0 bis 255.

5. Freigabe der internen Bytepunkte von
Punktadresse (NPA) 0 bis 255.

Beschreibung der Auswahl:
Stellen Sie die erforderliche Zeit ein.

561 FC-Protokoll
Wert:

% FC-Protokoll (FC-PROTOKOLL) [0]
Metasys N2 (METASYS N2) [1]
Modbus RTU (2]

Funktion:

Sie kénnen zwischen drei verschiedenen Protokollen
wahlen.

Beschreibung der Auswahl:
Wiéhlen Sie das gewiinschte Steuerwortprotokoll.
Néhere Informationen zur Verwendung des Metasys N2-
Protokolls finden Sie im Metasys N2-Handbuch. Weitere
Informationen zur Verwendung der Modbus RTU finden Sie
im Modbus RTU-Handbuch.
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570 Modbus-Paritdt und Telegrammblocke
Wert:
(GERADE/1 STOPPBIT) [0]
(UNGERADE/1 STOPPBIT) [1]
3% (KEINE PARITAT/1 STOPPBIT) [2]
(KEINE PARITAT/2 STOPPBITS) [3]
Funktion:

Mit diesem Parameter kénnen Sie die Modbus RTU-Schnitt-
stelle des Frequenzumrichters fiir korrekte Kommunikation
mit dem Master-Rechner einstellen. Sie missen die Paritat
(GERADE, UNGERADE oder KEINE PARITAT) in Uberein-
stimmung mit der Einstellung des Master-Rechners
einstellen.

Beschreibung der Auswahl:
Waéhlen Sie die Paritdt, die der Einstellung fiir den Modbus
Master-Rechner entspricht. Gerade oder ungerade Paritét
wird gelegentlich verwendet, um ein Ubertragenes Wort
auf Fehler zu prifen. Da Modbus RTU das effizientere CRC
(Cyclic Redundancy Check)-Fehlerprifverfahren anwendet,
wird Paritdtspriifung in Modbus RTU-Netzwerken nur selten
verwendet.

571 Modbus-Timeout Kommunikation
Wert:
10 ms-2000 ms

Funktion:
Dieser Parameter bestimmt, wie lange die Modbus RTU-
Option des Frequenzumrichters zwischen den vom Master-
Rechner gesendeten Zeichen hochstens wartet. Wenn die
eingestellte Zeit Uiberschritten wird, geht die Modbus RTU-
Schnittstelle des Frequenzumrichters davon aus, dass die
Meldung vollstandig empfangen wurde.

Beschreibung der Auswahl:
In der Regel reichen 100 ms fiir Modbus RTU-Netzwerke
aus, obwohl einige dieser Netzwerke mit einem Timeout-
Wert von nur 35 ms arbeiten.
Bei einer zu knappen Einstellung dieses Werts entgeht der
Modbus RTU-Schnittstelle des Frequenzumrichters
moglicherweise ein Teil der Meldung. Da die CRC-Priifung
in diesem Fall ungiiltig ist, ignoriert der Frequenzumrichter
die Meldung. Die daraus resultierenden wiederholten
Versuche, Meldungen zu ubertragen, verlangsamen die
Kommunikation im Netzwerk.
Wird ein zu hoher Wert eingestellt, wartet der Frequen-
zumrichter langer als nétig, um festzustellen, dass die
Meldung vollsténdig ist. Dies verzdgert die Reaktion des
Frequenzumrichters auf die Meldung und verursacht
moglicherweise ein Timeout beim Master-Rechner. Die
daraus resultierenden wiederholten Versuche, Meldungen
zu Ubertragen, verlangsamen die Kommunikation im
Netzwerk.

% 100 ms

580-582 Definierte Parameter

Wert:
Nur Lesen

Funktion:
Die drei Parameter enthalten eine Liste aller im Frequen-
zumrichter definierten Parameter. Durch Verwendung der
entsprechenden Subindizes kdnnen einzelne Listen-
elemente gelesen werden. Die Subindizes beginnen mit 1
und folgen der Reihenfolge der Parameternummern.
Jeder Parameter enthalt bis zu 116 Elemente (Parametern-
ummern).
Die Liste endet, wenn als Parameternummer 0 ausgegeben
wird.
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4.9 Technische Funktionen

Par.-Nr. Beschreibung Displaytext Einheit Bereich

600 Betriebsstunden (BETRIEBSSTUNDEN) Stunden 0-130,000,0

601 Motorlaufstunden (MOTORLAUFSTUNDEN) Stunden 0-130,000,0

602 kWh-Zahler (KWH-ZAHLER) kWh Abhédngig von Einheit
603 Anzahl der Netz-Einschaltungen [ (NETZ-EINSCHALTUNGEN) Anzahl 0-9999

604 Anzahl der Ubertemperaturen | (ANZAHL UBERTEMP.) Anzahl 0-9999

605 Anzahl der Uberspannungen (ANZAHL UBERSP.) Anzahl 0-9999

Tabelle 4.42 600-605 Betriebsdaten

Funktion:
Diese Parameter kdnnen uber die serielle Schnittstelle und
Uber die LCP-Bedieneinheit ausgelesen werden.
Beschreibung der Auswahl:
Parameter 600, Betriebsstunden:
Gibt die Anzahl der Betriebsstunden des Frequenzum-
richters an. Der Wert wird stiindlich und bei einem
Netzausfall gespeichert. Dieser Wert kann nicht zuriick-
gesetzt werden.
Parameter 601, Motorlaufstunden:
Gibt die Anzahl der Motorlaufstunden seit dem Riickstellen
in Parameter 619 Reset des Laufstundenzdhlers an. Der Wert
wird stiindlich und bei einem Netzausfall gespeichert.
Parameter 602, kWh-Zdhler:
Gibt die Ausgangsleistung des Frequenzumrichters in kWh
an. Die Berechnung basiert auf dem mittleren kW-Wert
Uber eine Stunde. Sie kdnnen diesen Wert in Parameter 618
Reset des kWh-Zdhlers zurlicksetzen.
Bereich: 0 - gerdteabhdngig.
Parameter 603, Anzahl der Einschaltungen:
Gibt die Anzahl der Einschaltungen der Versorgungs-
spannung am Frequenzumrichter an.
Parameter 604, Anzahl der Ubertemperaturen:
Gibt die Anzahl der am Kiihlkoérper des Frequenzumrichters
festgestellten Ubertemperaturfehler an.
Parameter 605, Anzahl der Uberspannungen:
Gibt die Anzahl der Uberspannungen in der Zwischenkreis-
spannung des Frequenzumrichters an. Die Zdhlung erfolgt
nur, wenn Alarm 7 Uberspannung aktiv ist.

HINWEIS

Die Parameter 615-617 Fehlerspeicher konnen nicht liber
das integrierte Bedienfeld ausgelesen werden.

615 Fehlerspeicher: Fehlercode

Wert:
[Index 1-10] Fehlercode: 0-99

Funktion:
In diesem Parameter kann die Ursache fiir eine
Abschaltung des Frequenzumrichters ausgelesen werden.
Es sind 10 [1-10] Protokollwerte definiert.
Die niedrigste Protokollnummer [1] enthdlt den neuesten/
zuletzt gespeicherten Datenwert. Die héchste Protokoll-
nummer [10] enthadlt den dltesten gespeicherten
Datenwert. Tritt eine Abschaltung auf, kann die Ursache,
die Zeit sowie ein mdglicher Wert des Ausgangsstroms
bzw. der Ausgangsspannung ausgelesen werden.

Beschreibung der Auswahl:
Angabe als ein Fehlercode, dessen Nummer sich auf eine
Tabelle bezieht. Siehe Kapitel 5.2.2 Warn- und Alarmmel-
dungen

616 Fehlerspeicher: Zeit

Wert:

[Index 1 - 10] Stunden: 0 - 130,000,0

Funktion:
In diesem Parameter kann die Gesamtzeit der Betriebs-
stunden gemeinsam mit den letzten zehn Abschaltungen
ausgelesen werden.
Es werden 10 Protokollwerte [1-10] angegeben. Die
niedrigste Protokollnummer [1] enthéalt den neuesten/
zuletzt gespeicherten Datenwert und die héchste
Protokollnummer [10] den dltesten Datenwert.

Beschreibung der Auswahl:
Anzeige als Zahlenwert.

617 Fehlerspeicher: Wert

Wert:

[Index 1 - 10] Wert: 0 - 9999

Funktion:
In diesem Parameter kann ausgelesen werden, bei
welchem Wert eine Abschaltung erfolgte. Die Einheit des
Wertes hangt davon ab, welcher Alarm in Parameter615
Fehlerspeicher: Fehlercode aktiv ist.

Beschreibung der Auswahl:
Anzeige als Zahlenwert.
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618 Reset des kWh-Zahlers

Wert:
% Kein Reset (KEIN RESET) [0]
Reset (RESETZAHLER) [1]
Funktion:

Zuriicksetzen von Parameter 602 kWh-Zdhler auf Null.
Beschreibung der Auswahl:

Wenn Sie [1] Reset wahlen und die [OK] Taste driicken, so

wird der kWh-Zahler des Frequenzumrichters auf Null

zurilickgesetzt. Dieser Parameter kann nicht tber die

serielle Schnittstelle gewdhlt werden.

HINWEIS

Bei Betdtigung der [OK]-Taste wird der Zahler auf Null
zuriickgesetzt.

619 RESET MOTORLAUFSTUNDENZAHLER

Wert:

% Kein Reset (KEIN RESET) [0]
Reset (RESETZAHLER) [
Funktion:

Zurlcksetzen des Betriebsstundenzahlers Parameter 601

Beschreibung der Auswahl:
Wird [1] Reset gewahlt und die [OK]-Taste gedriickt, so
wird Parameter 601 des Frequenzumrichters Motorlauf-
stunden auf Null zurlickgesetzt. Dieser Parameter kann
nicht Uber die serielle Schnittstelle gewéhlt werden.

HINWEIS

Bei Betdtigung der [OK]-Taste wird der Parameter auf
Null zuriickgesetzt.

620 Betriebsart
Wert:

% Normalbetrieb (NORMALBETRIEB) [
Steuerkartentest (STEUERKARTENTEST) [2]
Initialisierung (INITIALISIERUNG) [3]

Funktion:

Neben seiner Normalfunktion kann dieser Parameter fiir
den Steuerkartentest verwendet werden.

AuBerdem konnen Sie eine Initialisierung auf die Werksein-
stellung fiir alle Parameter in allen Parametersatzen
durchfiihren, mit Ausnahme der Parameter 500 Adresse, 501
Baudrate, 600-605 Betriebsdaten und 615-617 Fehlerspeicher.

Beschreibung der Auswahl:
[0] Normalbetrieb dient fir den Normalbetrieb des Motors.
Wahlen Sie [2] Steuerkartentest, wenn die analogen/
digitalen Ein- und Ausgdnge, die Relaisausgdange und die
10 V- und 24 V-Spannungen der Steuerkarte gepriift
werden sollen.
Der Test wird folgendermaBen durchgefiihrt:
27-29-33-46 sind verbunden.
50-53 sind verbunden.
42-60 sind verbunden.

12-Relaisklemme 01 ist verbunden.
18-Relaisklemme 02 ist verbunden.
19-Relaisklemme 03 ist verbunden.

Relais o
2 o o %
03 02 01 3
NC NO COM 2
U Q@ -

1) I/0 analog, digital Std.bus

2 2 @ 2 2 @ @ @ @ @ @ @ @ 2 @ 2 @

12 18 19 20 27 29 33 42 46 50 53 55 60 67 68 69 70

+24V DI DI GND DI DI DI A0 DO +10V Voltl GND Ampl

o e O = O = I o N = N =~ = I I~ = I~ == =

Abbildung 4.38 Steuerkartentest

Gehen Sie fiir den Steuerkartentest wie folgt vor:
1. Widhlen Sie Steuerkartentest.

2. Trennen Sie die Netzspannung und warten Sie,
bis die Beleuchtung im Display erloschen ist.

3. Installieren Sie die Steuerkarte.

4. SchlieBen Sie die Netzversorgung an.

5. Der Frequenzumrichter testet automatisch die
Steuerkarte.

Wenn der Frequenzumrichter einen Fehlercode zwischen
37 und 45 anzeigt, ist der Steuerkartentest fehlgeschlagen.
Wechseln Sie die Steuerkarte, um den Frequenzumrichter
zu starten.

Wenn der Frequenzumrichter im Anzeigemodus startet, ist
der Test erfolgreich verlaufen. Nach Abnehmen des
Teststeckers ist der Frequenzumrichter betriebsbereit.
Parameter 620 Betriebsart wird automatisch auf [0] Normal-
betrieb eingestellt.

Wahlen Sie [3] Initialisierung, wenn Sie die Werkseinstellung
des Gerdtes verwenden mochten.

Initialisierungsverfahren:

1. Wahlen Sie [3] Initialisierung.

2. Trennen Sie die Netzspannung und warten Sie,
bis die Beleuchtung im Display erloschen ist.

3. Schlieen Sie die Netzversorgung an.

4. Es erfolgt die Initialisierung fiir alle Parameter in
allen Parametersatzen mit Ausnahme der
Parameter 500 Adresse, 501 Baudrate, 600-605
Betriebsdaten und 615-617 Fehlerspeicher.

HINWEI

In DeviceNet-Geraten werden unterschiedliche Steuer-
karten verwendet. Detailliertere Informationen finden Sie
im DeviceNet-Handbuch.
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621-642 Typenschilddaten

Par.-Nr. Beschreibung Typenschild Displaytext

621 Gerdtetyp (FREQUENZUMRICHTERTYP)
624 Softwareversion (SOFTWAREVERSION)
625 LCP Identifikationsnummer (LCP-VERSION)

626 Datenbank-ldentifikationsnummer (DATENBANKVER.)

627 Leistungsteilversion (LEISTUNGSTEIL DB ID)
628 Anwendungsoptionstyp (ANW.-OPTION)

630 Kommunikationsoptionstyp (COM.-OPTION)

632 BMC-Software-ldentifikation (BMC-SOFTWARE-ID)
634 Einheitenidentifikation zur Kommunikation (EINHEITEN-ID)

635 Software-Teilenr. (SW.-TEILENR.)

640 Softwareversion (SOFTWAREVERSION)
641 BMC-Software-ldentifikation (BMC2 SW)

642 Leistungskartenidentifikation (LEISTUNGS-ID)

Tabelle 4.43 Typenschild

Funktion:
Sie kdnnen die Hauptdaten des Gerdts mit den Parametern
621 bis 635 Typenschild tiber die Bedieneinheit LCP 2 bzw.
die serielle Schnittstelle auslesen. Die Parameter 640 - 642
werden auch auf dem integrierten Display des Gerdts
angezeigt.

Beschreibung der Auswahl:
Parameter 621 Typenschild: Gerdtetyp:
Gibt Typ und Netzspannung des Frequenzumrichters an.
Beispiel: VLT 2811 380-480 V.
Parameter 624 Typenschild: Softwareversion Nr.
Gibt die aktuelle Software-Versionsnummer des Frequen-
zumrichters an.
Beispiel: V 1,00
Parameter 625 Typenschild: LCP 2-ID-Nummer:
Gibt die Identifikationsnummer des LCP2 des Gerdtes an.
Beispiel: ID 1.42 2 kB
Parameter 626 Typenschild: Datenbank-ID-Nummer:
Gibt die Identifikationsnummer der Software-Datenbank
an.
Beispiel: ID 1.14.
Parameter 627 Typenschild: Leistungsteil-ID-Nummer:
Gibt die Identifikationsnummer des Leistungsteils des
Gerates an.
Beispiel: ID 1.15.
Parameter 628 Typenschild: Anwendungsoptionstyp:
Gibt die Typen der im Frequenzumrichter installierten
Anwendungsoptionen an.
Parameter 630 Typenschild: Kommunikationsoptionstyp:
Gibt die Typen der im Frequenzumrichter installierten
Kommunikationsoptionen an.
Parameter 632 Typenschild: BMC-Software-Identifikation:
Gibt die ID-Nummer der BMC-Software an.
Parameter 634 Typenschild: Einheitenidentifikation zur
Kommunikation:
Gibt die Kommunikations-ID-Nummer an.

Parameter 635 Typenschild: Software-Abschnittsnr:

Gibt die Software-Abschnittsnr. an.

Parameter 640 Typenschild: Softwareversion:

Gibt die aktuelle Software-Versionsnummer des Frequen-
zumrichters an. Beispiel: 1,00

Parameter 641 Typenschild: BMC-Software-Identifikation:
Gibt die ID-Nummer der BMC-Software an.

Parameter 642 Typenschild: Leistungskartenidentifikation:
Gibt die ID-Nummer des Leistungsteils des Gerates an.
Beispiel: 1,15

Parameter 700 -

Nur fiir Wobble-Funktionen: Weitere Informationen zur
Verwendung dieser Funktion finden Sie in der Anleitung
Wobble-Funktion.

678 Konfigurieren der Steuerkarte
Wert:
Standardversion (STANDARDVERSION) (11

Profibus 3 Mbaud-Version (PROFIBUS 3 MB-Ver.) [2]
Profibus 12 Mbaud-Version (PROFIBUS 12 MB-Ver.) [3]

Funktion:
Dieser Parameter ermdglicht die Konfiguration einer
Profibus-Steuerkarte. Der Standardwert hdangt vom Gerat
ab und ist ebenfalls der maximal erreichbare Wert. Dies
bedeutet, dass eine Steuerkarte nur mit einer Version
niedrigerer Leistung ersetzt werden kann.
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5 Alle Informationen zum VLT 2800

5.1 Besondere Betriebsbedingungen

5.1.1 Galvanische Trennung (PELV)

Sie stellen eine PELV (Schutzkleinspannung - Protective
Extra Low Voltage) durch Einbau galvanischer Reparatur-
schalter zwischen den Steuerkreisen und den mit der
Netzspannung verbundenen Schaltungen her. Der
Frequenzumrichter ist so ausgelegt, dass er die Anforde-
rungen fiir hohere Isolierung erfiillt, da er die
erforderlichen Kriechstrom-/Luftabstdnde einhalt. Diese
Anforderungen sind in der Norm EN 50178 beschrieben.
Die Installation muss ebenfalls gemaR den 6rtlichen bzw.
nationalen Vorschriften fiir PELV-Versorgungen ausgefiihrt
werden.

Alle Steuerklemmen, Klemmen fiir die serielle Kommuni-
kation und die Relaisklemmen entsprechen PELV, d. h. sie
sind sicher vom Netzpotential getrennt. Schaltungen, die
an den Steuerklemmen 12, 18, 19,20, 27, 29, 33, 42, 46, 50,
55, 53 und 60 angeschlossen sind, sind galvanisch
miteinander verbunden. Die an den Feldbus
angeschlossene serielle Kommunikation ist galvanisch von
den Steuerklemmen getrennt, hierbei handelt es sich
jedoch nur um eine funktionelle Isolation.

Die Relaiskontakte an den Klemmen 1 - 3 sind von den
anderen Steuerkreisen durch erhéhte Isolation getrennt,
d. h. sie erflillen PELV, obwohl an den Relaisklemmen
Netzpotential anliegt.

Die nachfolgend aufgefiihrten Bauelemente sorgen fiir die
sichere galvanische Trennung. Sie erfiillen die Anforde-
rungen an erhdhte Isolierung und die zugehorigen
Prifungen nach EN 50178.

1. Transformator und Optokoppler in der
Spannungsversorgung.

2. Optokoppler zwischen Basis-Motorsteuerung und
Steuerkarte.

3. Isolation zwischen Steuerkarte und Leistungsteil.

4. Relaiskontakte und Klemmen fiir andere

Schaltungen auf der Steuerkarte.

Eine PELV-Isolierung der Steuerkarte ist unter folgenden
Bedingungen gewadbhrleistet:

. TT-Netz mit max. 300 Vesf zwischen Phase und

Erde.

° TN-Netz mit max. 300 Veff zwischen Phase und
Erde.

. IT-Netz mit max. 400 Veff zwischen Phase und
Erde.

Um den PELV-Schutzgrad beizubehalten, missen alle
steuerklemmenseitig angeschlossenen Gerdte den PELV-
Anforderungen entsprechen, d. h. Thermistoren missen
beispielsweise verstarkt/zweifach isoliert sein.

5.1.2 Ableitstrome und
Fehlerstromschutzschalter

Ableitstrom zur Erde wird hauptsachlich durch die
Fremdkapazitat zwischen den Motorphasen und der
Abschirmung der Motorkabel verursacht. Wird ein EMV-
Filter verwendet, so tragt dies zu zusatzlichem Ableitstrom
bei, da der Filterkreis liber Kondensatoren Uber einen
Erdungsanschluss verfiigt.

Die GroRe des Ableitstroms hangt von den folgenden
Faktoren ab (Angabe in der Reihenfolge der Bedeutung):

1. Ldnge des Motorkabels.

2 Motorkabel abgeschirmt/nicht abgeschirmt.
3 Hohe Taktfrequenz.

4. EMV-Filter ja/nein.
5

Motor am Standort geerdet/nicht geerdet.

Der Ableitstrom ist bei Handhabung und Betrieb des
Frequenzumrichters dann sicherheitsrelevant, wenn der
Frequenzumrichter (aufgrund eines Fehlers) nicht geerdet
ist.

AWARNUNG

Da der Ableitstrom > 3,5 mA betrdgt, muss eine
verstarkte Erdung angeschlossen werden. Dies ist eine
Anforderung zur Ubereinstimmung mit der Norm EN
50178. Der Kabelquerschnitt muss mindestens 10 mm?
betragen oder aus zwei getrennt abgeschlossenen
Erdkabeln bestehen.

AWARNUNG

Verwenden Sie niemals einen Fehlerstromschutzschalter
Typ A, da diese fiir Fehlerstrome aus Drehstrom-Gleich-
richterladungen ungeeignet sind.
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Bei der Verwendung von Fehlerstromschutzschaltern
missen diese folgende Bedingungen erfiillen:

. Schutz von Installationen mit Gleichspannungs-
anteil im Fehlstrom (Drehstrom-
Briickengleichrichter).

. Sie missen fir eine pulsférmige, kurze Entladung
bei Netz-Einschaltung geeignet sein.

. Geeignet fiir einen hohen Ableitstrom (300 mA).

Weitere Informationen finden Sie in
Kapitel 3.4.10 Erdanschluss.

5.1.3 Extreme Betriebsbedingungen

Kurzschluss

Der Frequenzumrichter ist gegen Kurzschliisse an den
Motorklemmen U, V, W (96, 97, 98) geschiitzt. Ein
Kurzschluss zwischen zwei Motorklemmen bewirkt einen
Uberstrom im IGBT-Modul, d. h. jeder Transistor im IGBT-
Modul wird einzeln abgeschaltet.

Nach 5-10 s schaltet der Wechselrichter ab, und der
Frequenzumrichter zeigt abhangig von Impedanz und
Motorfrequenz einen Fehlercode an.

Erdschluss

Bei Erdschluss an einer der Motorklemmen U, V, W (96, 97,
98) schaltet das IGBT-Modul, abhéngig von Impedanz und
Motorfrequenz, innerhalb von 100 s ab.

Anschluss am Ausgang

Das Schalten am Ausgang zwischen den Motorklemmen U,
V, W (96, 97, 98) und dem Frequenzumrichter ist uneinge-
schrankt zuldssig. Der Frequenzumrichter kann durch
Anschluss/Trennen der Motorklemmen in keiner Weise
beschadigt werden. Es kdnnen allerdings Fehlermeldungen
auftreten.

Vom Motor erzeugte Uberspannung

Die Spannung im Zwischenkreis erhéht sich beim genera-
torischen Betrieb des Motors. Das IGBT-Modul schaltet zum
Schutz des Frequenzumrichters ab, wenn eine bestimmte
Spannung erreicht ist.

Vom Motor erzeugte Uberspannung kann in zwei Fillen
auftreten:

1. Die Last treibt den Motor an, d. h., die Last
Jerzeugt” Energie.

2. Wéhrend der Verzégerung (Rampe ab), bei
hohem Tragheitsmoment, niedriger Reibung oder
zu kurzer Rampenzeit, um die Energie als Verlust
an den Frequenzumrichter, den Motor und die
Installation abzugeben. Die Bedieneinheit
versucht, die Rampe, wenn maéglich, zu
korrigieren.

Der Fehler kann durch einen Bremswiderstand beseitigt
werden, sofern der Frequenzumrichter Uber ein integriertes
Bremsmodul verfligt. Wenn der Frequenzumrichter kein
integriertes Bremsmodul hat, kann eine AC Bremse
verwendet werden, siehe Parameter 400 Bremsfunktion.
Siehe Abschnitt Kapitel 1.11 Bremswidersténde fiir weitere
Informationen.

Statische Uberlast

Wird der Frequenzumrichter Uberlastet (Stromgrenze in

Parameter 221 Stromgrenze Ium ist erreicht), so reduziert der

Regler die Ausgangsfrequenz, um die Belastung zu

reduzieren. Bei extremer Uberlastung kann jedoch ein
Ausgangsstrom auftreten, der den Frequenzumrichter nach 5
ca. 1,5 s zum Abschalten zwingt. Siehe Parameter 409
Abschaltverzégerung Uberstrom, lum.

Eine extreme Uberlastung fiihrt zu einer Reduzierung der
Taktfrequenz auf 3000 Hz.

5.1.4 dU/dt am Motor

Wenn ein Transistor im Wechselrichter gedffnet wird, steigt
die Spannung an den Motorklemmen um ein Spannungs-/
Zeitverhaltnis (dU/dt) an, das bestimmt wird durch:

. das Motorkabel (Typ, Querschnitt, Induktion,
Kapazitat, Lange, abgeschirmt/nicht abgeschirmt).

. die Netzspannung.

Selbstinduktion im Motorkabel fiihrt zu einem
Uberschwingen.

Upeak der Ausgangsspannung bei jedem Offnen eines
Transistors im Wechselrichter. Nach Upeak stabilisiert sich
die Ausgangsspannung auf einen Pegel, der von der
Zwischenkreisspannung bestimmt wird. Upeak und dU/dt
beeinflussen die Lebensdauer des Motors, dies gilt
insbesondere fiir Motoren ohne Phasentrennpapier in den
Drosseln. Bei kurzem Motorkabel (wenige Meter) ist das
Uberschwingen Upeak gering, wahrend dU/dt hoch ist. Bei
langem Motorkabel (> 20m) steigt Upeak auf ca. das
Zweifache der Zwischenkreisspannung an, wahrend dU/dt
abnimmt. Schalten Sie bei kleinen Motoren ohne Phasent-
rennpapier oder untergetauchten Wasserpumpen ein LC-
Filter hinter den Frequenzumrichter.

5.1.5 Schalten am Eingang

Die Wartezeit zwischen dem Schalten der Netzspannung
an den Klemmen 91, 92 und 93 muss mindestens 30 s
betragen. Anlaufzeit ca. 2,3 s.
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5.1.6 Spitzenspannung am Motor

Wird im Wechselrichter ein Transistor gedffnet, so steigt
die am Motor anliegende Spannung proportional zur
dU/dt-Anderung in Abhangigkeit von folgenden
Funktionen an:

° Motorkabel (Typ, Querschnitt, Ldnge, Ldnge mit/
ohne Abschirmung).

. Induktivitat.

Die Selbstinduktivitit verursacht ein Uberschwingen Upgak
in der Motorspannung, bevor sie sich auf einen von der
Spannung im Zwischenkreis bestimmten Pegel stabilisiert.
Anstiegzeit und Spitzenspannung Upeak beeinflussen die
Lebensdauer des Motors. Eine zu hohe Spitzenspannung
schadigt vor allem Motoren ohne Phasentrennungspapier
in den Wicklungen. Bei kurzen Motorkabeln (wenige Meter)
ist die Anstiegzeit hoher und die Spitzenspannung
niedriger.

Bei langen Motorkabeln (100 m) sinkt die Anstiegzeit und
die Spitzenspannung steigt ungefdhr auf den doppelten
Wert der Zwischenkreisspannung.

Werden sehr kleine Motoren ohne Phasentrennungspapier
oder untergetauchte Pumpen eingesetzt, schalten Sie dem
Frequenzumrichter ein LC-Filter nach.

Typische Werte fiir Anstiegzeit und Spitzenspannung Upeak
werden an den Motorklemmen zwischen zwei Phasen
gemessen.

Naherungswerte fiir unten nicht aufgefiihrte Kabelldngen
und Spannungen lassen sich (iber die folgenden
Faustregeln ermitteln:

Netz-

span Spitzen-
Kabel- nung Anstiegzeit |span du/dt
lange[m] vl [ps] nung [V] |V/[us]
5 380 0,081 680 6716
15 380 0,167 960 4593
30 380 0,306 992 2593
5 480 0,086 840 7778
15 480 0,177 1168 5279
30 480 0,323 1232 3050

Tabelle 5.2 VLT 2805-2840

Netz-

span Spitzen-
Kabel- nung Anstiegzeit |span du/dt
lange[m] vl [ps] nung [V] |V/[us]
5 380 0,120 772 4438
40 380 0,188 1004 3482
78 380 0,220 1012 2854
5 480 0,120 920 4667
40 480 0,245 1252 3646
78 480 0,225 1220 3168

1. Die Anstiegzeit steigt/féllt proportional zur Kabellange.
2. Upeak = DC-Zwischenkreisspannung x 1,9
(DC-Zwischenkreisspannung = Netzspannung x 1,35).

0.5 X UPEAK

du/dt = Anstiegzeit

Die Angaben werden gemaf3 IEC 60034-17 gemessen.

Netz- Spitzen-
Kabel- span- Anstiegzeit |spannung [dU/dt
lange[m] nung [V] | [ps] V] V/[us]
5 220 0,137 348 2,116
42 220 0,362 460 1,016
5 240 0,129 365 2,294
42 240 0,310 498 1,303

Tabelle 5.1 VLT 2803-2815

Tabelle 5.3 VLT 2805-2840

5.1.7 Storgerausche

Storgerdusche von Frequenzumrichtern haben zwei
Ursachen:

. DC-Zwischenkreisdrosseln
. Eingebaute Kuhllufter

Folgende Werte kénnen in 1 m Abstand vom Gerat mit
Volllast ermittelt werden:

. VLT 2803-2815 1x220 V: 52 dB(A).
. VLT 2822 1x220 V PD2: 54 dB(A).
. VLT 2840 1x220 V PD2: 55 dB (A).
. VLT 2840 3x200 V PT2: 54 dB (A).
. VLT 2803-2822 3x220 V: 52 dB(A).
. VLT 2805-2840 3x400 V: 52 dB(A).
. VLT 2855-2875 3x400 V: 54 dB(A).
. VLT 2880-2882 3x400 V: 55 dB(A).

5.1.8 Leistungsreduzierung wegen erhohter
Umgebungstemperatur

Die Umgebungstemperatur (Tamsmax) ist die maximal
zuldssige Temperatur. Der Uber 24 Stunden gemessene
Durchschnittswert (Tams,avc) muss mindestens 5 °C
darunter liegen. Wird der Frequenzumrichter bei
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Temperaturen Uber 45 °C betrieben, so ist eine Leistungs-
reduzierung des Ausgangsnennstroms notwendig.

lINv [%]

195NA198.11

100

901
80
70+
60

501

40

T AMB, MAX

35 40 45 50 55
40 45 50 T AMB, AVG

30 35
Abbildung 5.1 Leistungsreduzierung wegen erhohter

Umgebungstemperatur

5.1.9 Temperaturabhdngige Taktfrequenz

Diese Funktion ermdglicht die hochstmogliche
Taktfrequenz ohne thermische Uberlastung des Frequen-
zumrichters. Die innere Temperatur bestimmt, ob die
Taktfrequenz der Last, der Umgebungstemperatur, der
Versorgungsspannung oder der Kabelldnge angepasst
werden muss.

Anhand der internen Temperaturmessung wird die
Taktfrequenz des Frequenzumrichters zwischen fsw, min und
fsw, max (Parameter 411 Taktfrequenz) automatisch angepasst.
Siehe dazu Abbildung 5.2.

Taktfreq.
[kHz]
Par. 411
(Max. 14 kHz)
(Min. 3 kHz)
Ty Ty Temp.
175NA020.13

Abbildung 5.2 Taktfrequenzen gegeniiber Temperatur

Bei Verwendung eines LC-Filters betragt die minimale
Taktfrequenz 4,5 kHz.

5.1.10 Leistungsreduzierung wegen
geringem Luftdruck

Die PELV (Schutzkleinspannung - Protective extra low
voltage)-Anforderungen der Norm |IEC 61800-5-1 werden
bei Hohen tber 2000 m nicht eingehalten. Wenden Sie
sich fur weitere Informationen an Danfoss.

Unterhalb von 1000 m ist keine Leistungsreduzierung
notig.

Oberhalb von 1000 m muss die Umgebungstemperatur
(Tams) oder der max. Ausgangsstrom (Imax) dem Diagramm
in Abbildung 5.3 entsprechend reduziert werden:

1. Leistungsreduzierung des Ausgangsstroms in
Abhdngigkeit von der Hohe bei
Tams = max. 45 °C.

2. Leistungsreduzierung von Tawms in Abhdngigkeit
von der Hohe bei 100 % Ausgangsstrom.

Max. Ausgangsstrom Max. T,n bei 100%
bei 40°C Ausgangsstrom
i
IP20
100% 45°C
43°C
90% +— — —L _— ‘7
41°C =
80% +— — —1' _— 17 — T 39°C é

HLm ZLLm 3le Hohe Uber dem Meer
Abbildung 5.3 Leistungsreduzierung wegen geringem
Luftdruck

5.1.11 Leistungsreduzierung beim Betrieb
mit niedriger Drehzahl

Bei Anschluss eines Motors an einen Frequenzumrichter
missen Sie auf ausreichende Kiihlung des Motors achten.
Bei niedrigen Drehzahlen kann der Motorliifter keine
ausreichende Kiihlluftmenge liefern. Dieses Problem tritt
auf, wenn das Lastmoment (ber den gesamten
Regelbereich konstant ist (z. B. bei einem Forderband). Die
verringerte Kiihlluftmenge bestimmt das zuldssige
Drehmoment im Dauerbetrieb. Soll der Motor kontinu-
ierlich mit einer Drehzahl laufen, die weniger als die Halfte
der Nenndrehzahl betragt, so muss dem Motor zusatzliche
Kuhlluft zugefiihrt werden. Anstelle einer Zusatzkiihlung
kann auch die Motorlast reduziert werden. Dies kann durch
die Verwendung eines gré3eren Motors erfolgen. Die
Konstruktion des Frequenzumrichters setzt den mdglichen
MotorgroBen, die an den Frequenzumrichter
angeschlossen werden kdnnen, allerdings Grenzen.
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5.1.12 Leistungsreduzierung fir lange
Motorkabel

Der Frequenzumrichter wurde unter Verwendung von

75 Meter nicht abgeschirmtem Kabel und 25 Meter
abgeschirmtem Kabel getestet und fir die Funktion mit
einem Motorkabel mit einem Nennquerschnitt konzipiert.
Wenn ein Kabel mit einem gréf3eren Querschnitt bendétigt
wird, reduzieren Sie den Ausgangsstrom bei jedem Vergro-
Berungsschritt des Kabelquerschnitts um 5 %. (Ein
vergroBerter Kabelquerschnitt fiihrt zu erhdhter Kapazitat
an Erde und dadurch zu einem erhohten Erdableitstrom).

5.1.13 Leistungsreduzierung wegen
erhohter Taktfrequenz

Eine hohere Taktfrequenz (einzustellen in Parameter411
Taktfrequenz) fihrt zu héheren Verlusten in der Elektronik
des Frequenzumrichters.

Der VLT 2800 verflgt Uber ein Pulsmuster, das eine
Einstellung der Taktfrequenz im Bereich von
3,0-10,0/14,0 kHz zuldsst.

Der Frequenzumrichter reduziert automatisch den
Ausgangsnennstrom lv.t,n, wenn die Taktfrequenz 4,5 kHz
Ubersteigt.

In beiden Féllen erfolgt die Reduzierung linear bis auf 60%

von IvLTN.
I our 195NA380.10

100% SFAVM
| | /VLT 2803-2875
| |
| VUi 2880-2882/

BO%|——— o ——f —— ———— — — — N — — — — =
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
J\/\/\’S.o 4.5 10.0 14.0

fsw [kHz]
Abbildung 5.4 Leistungsreduzierung wegen erhohter
Taktfrequenz

5.1.14 Vibrationen und Erschiitterungen

Der Frequenzumrichter wurde gemaR folgender Normen
geprift:
. IEC 68-2-6: Schwingung (sinusformig) - 1970.

. IEC 68-2-34: Schwingen, Breitbandrauschen
(digital geregelt) - allgemeine Anforderungen.

. IEC 68-2-35: Schwingen, Breitbandrauschen
(digital geregelt) - hohe Reproduzierbarkeit.

° IEC 68-2-36: Schwingen, Breitbandrauschen
(digital geregelt) - mittlere Reproduzierbarkeit.

Der Frequenzumrichter entspricht den Anforderungen fir
Gerate zur Wandmontage, sowie bei Montage an Maschi-
nengestellen oder in Schaltschréanken.

5.1.15 Luftfeuchtigkeit

Der Frequenzumrichter ist so konstruiert, dass er der Norm
IEC 68-2-3, EN 50178 Pkt. 9.4.2.2/DIN 40040 Klasse E bei
40 °C entspricht.

5.1.16 UL-Standard

Dieses Gerat ist UL-zugelassen.

5.1.17 Wirkungsgrad

Um den Energieverbrauch so gering wie méglich zuhalten,
ist es wichtig, den Wirkungsgrad eines Systems zu
optimieren. Der Wirkungsgrad sollte bei jeder einzelnen
Komponente des Systems so hoch wie moglich sein.

95— —

90

85

80

T | |

50 75 100 %
175ZA084.12 Belostung

Abbildung 5.5 Wirkungsgrad gegeniiber Last
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Wirkungsgrad des Frequenzumrichters (ninv)

Die Last am Frequenzumrichter hat kaum Auswirkung auf
seinen Wirkungsgrad. In der Regel ist der Wirkungsgrad bei
der Motornennfrequenz fun derselbe, ob der Motor nun
100 % des Wellennenndrehmoments oder, im Fall von
Teillasten, nur 75 % liefert.

Das heif3t auch, dass sich der Wirkungsgrad des Frequen-
zumrichters selbst dann nicht dndert; wenn Sie eine andere
U/f-Kennlinie wahlen. Dennoch haben die U/f-Kennlinien
Einfluss auf den Wirkungsgrad des Motors.

Der Wirkungsgrad verringert sich geringfiigig, wenn Sie die
Taktfrequenz auf einen Wert (iber 4,5 kHz (Parameter411
Taktfrequenz) einstellen. Der Wirkungsgrad verringert sich
zudem geringfiigig, wenn eine hohere Netzspannung

(480 V) verwendet wird oder wenn das Motorkabel mehr
als 25 m lang ist.

Motorwirkungsgrad (nmotor)

Der Wirkungsgrad eines an den Frequenzumrichter
angeschlossenen Motors hangt von der Sinusform des
Stroms ab. Im Allgemeinen ist der Wirkungsgrad ebenso
gut wie beim Netzbetrieb. Der Wirkungsgrad des Motors
hangt vom Motortyp ab.

Im Nenndrehmomentbereich von 75-100 % ist der
Motorwirkungsgrad praktisch konstant, sowohl wenn dieser
vom Frequenzumrichter geregelt als auch wenn er direkt
am Netz betrieben wird.

Im Allgemeinen hat die Taktfrequenz keinen Einfluss auf
den Wirkungsgrad von kleinen Motoren.

Wirkungsgrad des Systems (nsystem)

Zur Berechnung des Systemwirkungsgrads wird der
Wirkungsgrad des Frequenzumrichters (ninv) mit dem
Motorwirkungsgrad (nmotor) multipliziert:

NSYSTEM = NINV X )MOTOR.

Berechnen Sie den Wirkungsgrad des Systems basierend
auf Abbildung 5.5 bei verschiedenen Lasten.

5.1.18 Netzversorgungsstorung/-
rickwirkung

Ein Frequenzumrichter nimmt vom Netz einen nicht
sinusférmigen Strom auf, der den Eingangsstrom leff
erhoht. Nicht sinusférmige Strome kdnnen mithilfe einer
Fourier-Analyse in Sinusstrome verschiedener Frequenz,
d. h. in verschiedene Oberschwingungsstrome In mit einer
Grundfrequenz von 50 Hz, zerlegt werden:

Oberschwingungsstrome Ih Is l7
Frequenz [Hz] 50 250 350

0,9 0,4 03 5

Tabelle 5.4 Oberschwingungsstrome

Die Oberschwingungsstrome beeinflussen nicht direkt die
Leistungsaufnahme, flihren jedoch zu gréBeren Warmever-
lusten in der Installation (Transformator, Kabel). Bei
Anlagen mit einem relativ hohen Anteil an Gleichrichter-
lasten ist es daher wichtig, die Oberschwingungsstrome
auf einem niedrigen Pegel zu halten, um eine Uberlast des
Transformators und zu hohe Temperaturen in den Kabeln
zu vermeiden.

Oberschwingungsstrome konnen Kommunikationsgerdte
storen, die an denselben Transformator angeschlossen
sind, oder Resonanzen mit Blindstromkompensations-
anlagen verursachen.

5.1.19 Leistungsfaktor

Der Leistungsfaktor (Pf) ist das Verhaltnis zwischen |1 und
leff.

Der Leistungsfaktor einer 3-Phasen-Netzversorgung ist
definiert als:

_ A3 x U X I X cosp

V3 X U x IEFF
Der Leistungsfaktor gibt an, wie stark ein Frequenzum-
richter die Netzversorgung belastet. Je niedriger der
Leistungsfaktor, desto héher der leff bei gleicher kW-
Leistung. Darliber hinaus weist ein hoher Leistungsfaktor
darauf hin, dass der Oberschwingungsstrom sehr niedrig
ist.

PF
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5.1.20 EMV-Fachgrundnormen/Produktnormen

Norm/Bereich Industriebereich Wohn-, Geschafts- und Gewerbebereiche,

Kleinbetriebe

EMV-Produktnorm EN61800-3 EN61800-3

1. Ausgabe, 1996 Uneingeschrankt Eingeschrankt Uneingeschrankt Eingeschrankt

2. Ausgabe, 2004 Kategorie 3 Kategorie 4 Kategorie 1 Kategorie 2

EMV-Grundstandard, EN55011, Klasse A2 EMV-PlanV Klasse B Klasse A1

leitungsgebunden/abgestrahlt

Allgemeine EMV-Normen EN 61000-6-4 EN 61000-6-3

EMV-Grundstandard, EN55011, Klasse A Klasse B

leitungsgebunden/abgestrahlt

1) Detaillierte Beschreibung in EMV-Produktnorm. Diese Kategorie gilt unter anderem fiir komplexe Installationen (z. B. IT-Versorgungsnetzwerke).

Die folgenden Systemergebnisse wurden auf einem System erzielt, das aus einem VLT® 2800 Frequenzumrichter mit
geschirmter Steuerleitung, Steuerkasten mit Potenziometer, geschirmtem Motorkabel und geschirmtem Bremsanschlusskabel
sowie einem LCP2 mit Kabel besteht.

VLT 2803-2875 Emission
Industriebereich Wohn-, Geschifts- und Gewerbebereiche, Kleinbe-
triebe
EN 55011 Klasse 1A EN 55011 Klasse 1B
Parametersatz Leitungsgebunden Abgestrahlt Leitungsgebunden Abgestrahlt
150 kHz-30 MHz 30 MHz-1 GHz 150 kHz-30 MHz 30 MHz-1 GHz
3 x 480 V-Version mit EMV- Ja Ja Nein Nein
Filter der Klasse 1A 25 m geschirmt 25 m geschirmt
3 x 480 V-Version mit EMV- Ja Ja Nein Nein
Filter der Klasse 1A (R5: fur 5 m geschirmt 5 m geschirmt
IT-Netz)
1A x 200 V-Version mit EMV- Ja Ja Ja Nein
Filter der Klasse 1A" 40 m geschirmt 40 m geschirmt 15 m geschirmt
3 x 200 V-Version mit EMV- Ja Ja Ja Nein
Filter der Klasse 1A (R4: zur 20 m geschirmt 20 m geschirmt 7 m geschirmt
Verwendung mit RCD)
3 x 480 V-Version mit EMV- Ja Ja Ja Nein
Filter der Klasse 1A+1B 50 m geschirmt 50 m geschirmt 25 m geschirmt
1 x 200 V-Version mit EMV- Ja Ja Ja Nein
Filter der Klasse 1A+1B" 100 m geschirmt 100 m geschirmt 40 m geschirmt
VLT 2880-2882 Emission
Industriebereich Wohn-, Geschifts- und Gewerbebereiche, Kleinbe-
triebe
EN 55011 Klasse 1A EN 55011 Klasse 1B
Parametersatz Leitungsgebunden Abgestrahlt Leitungsgebunden Abgestrahlt
150 kHz-30 MHz 30 MHz-1 GHz 150 kHz-30 MHz 30 MHz-1GHz
3 x 480 V-Version mit EMV- Ja Ja Ja Nein
Filter der Klasse 1B 50 m 50 m 50 m

Tabelle 5.5 Konformitat mit den EMV-Emissionsvorschriften

1) Fiir den VLT 2822-2840 3 x 200-240 V gelten dieselben Werte wir fiir die 480 V-Version mit EMV-Filter der Klasse 1A.

. EN 55011: Emission

Grenzwerte und Messmethoden fiir die Funkstérungskennlinien industrieller, wissenschaftlicher medizinischer (ISM)
Hochfrequenzausriistung.

- Klasse 1A: In Industriebereichen eingesetzte Gerate.

- Klasse 1B: In Bereichen mit einem o&ffentlichen Versorgungsnetz eingesetzte Gerate (Wohn-, Geschéfts-
und Gewerbebereiche, Kleinbetriebe).
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5.1.21 EMV-Storfestigkeit

Um die Storfestigkeit gegeniiber EMV-Emissionen durch
andere zugeschaltete elektrische Gerédte zu dokumentieren,
wurde der nachfolgende Storfestigkeitstest durchgefiihrt,
und zwar in einem System bestehend aus Frequenzum-
richter, abgeschirmtem Steuerkabel und Steuerkasten mit
Potenziometer, abgeschirmtem Motorkabel,
abgeschirmtem Anschlusskabel fiir Bremse und einem LCP
2 mit Kabel.

Die Prifungen wurden nach den folgenden Fachgrund-
normen durchgefiihrt: 5

. EN 61000-4-4 (IEC 61000-4-4): Simulation von
Storungen durch Schalttransienten, herbeigefiihrt
durch Schalten mit Schitzen, Relais oder
dhnlichen Geraten.

. EN 61000-4-5 (IEC 61000-4-5): Simulation von
Transienten, z. B. durch Blitzschlag in nahe
gelegenen Anlagen.

. EN 61000-4-2 (IEC 61000-4-2): Simulation
elektrostatischer Entladung von Personen.

. EN 61000-4-3(IEC 61000-4-3): Elektromagne-
tisches Einstrahlfeld, amplitudenmodulierte
Simulation der Auswirkungen von Radar- und
Funkgerdten sowie von mobilen Kommunikations-
geraten.

. VDE 0160 Klasse W2 Testimpuls: Netztran-
sienten Simulation von Transienten mit hoher
Energie, die z. B. durch durchgebrannte Hauptsi-
cherungen und das Ein-/Ausschalten von
Kompensationsanlagen usw. erzeugt werden.

. EN 61000-4-6 (IEC 61000-4-6): HF-Gleichtakt
Simulation der Auswirkung von Funksende-
gerdten, die an Verbindungskabel angeschlossen
sind.
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Fachgrundnorm Impulskette Surge- ESD Abgestrahlt Netz- RF CM-
61000-4-4 Transienten 61000-4-2 61000-4-3 verzerrung Spannung?
61000-4-5 VDE 0160 61000-4-6
Akzeptanz- kriterium B B B A A
Anschluss CM (Common DM (Differenz- Feld DM (Differenz- CM (Common
Mode) betrieb)/CM betrieb) Mode)
(Common Mode)
Leitung OK/OK OK
"Motor OK
Steuerleitungen OK -/OK" OK
Relais OK -/OK oK
Profibus OK -/OK" OK
Signalschnittstelle<3 m OK
Schutzart OK OK
Standardbus OK -/OK" oK
Grundlegende Spezifikationen
Leitung 2 kV/Direkt 2 kv/4kv 10 Veff
verbundenes
Netzwerk
"Motor 10 Veff
Steuerleitungen 2 kv/CCC 2 kv/2 QY 10 Veff
(Capacitive
Clamp Coupling)
Relais 2 kv/ccc 2 kv/2 QY 10 Vet
(Capacitive
Clamp Coupling)
Profibus 2 kv/ccC 2 kv/2 QY 10 Veff
(Capacitive
Clamp Coupling)
Signalschnittstelle 2 kv/CCC
<3m (Capacitive
Clamp Coupling)
Schutzart 8 kv AD 10 V/m
6 kv CD
Standardbus 2 kv/CCC 2 kv/2 QY 10 Veff
(Capacitive
Clamp Coupling)

Tabelle 5.6 Daten zur EMV-Storfestigkeit

1) Injektion auf Kabelschirm

DM: Differenzbetrieb
CM: Gleichtakt

CCC: Capacitive Clamp Coupling (Kapazitive Dampfungskopplung, 5 kHz)
DCN: Direct Coupling Network (Galvanisch gekoppeltes Netzwerk, 5 kHz)

5.1.22 Oberschwingungsstromemission

Alle 3-phasigen 380-480 V-Einheiten erfiillen die Norm EN 61000-3-2.

5.1.23 Aggressive Umgebungsbedingungen

Wie alle anderen elektronischen Geréte enthélt ein Frequenzumrichter zahlreiche mechanische und elektronische Bauteile,
die in unterschiedlichem Mal3e gegeniiber Umwelteinfliissen empfindlich sind.
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AVORSICHT

Der Frequenzumrichter darf nicht in Umgebungen installiert werden, deren Atmosphare Fliissigkeiten, Partikel oder

Gase enthilt, die die Elektronik beeinflussen oder beschdadigen konnen. Werden in solchen Féllen nicht die erforder-
lichen MaBnahmen zum Schutz des Frequenzumrichters getroffen, so verringert sich das Risiko von Ausfdllen und es
verlangert sich die Lebensdauer des Frequenzumrichters.

Flussigkeiten kdnnen sich schwebend in der Luft befinden und im Frequenzumrichter kondensieren. Dariiber hinaus kdnnen
sie zu galvanischer Korrosion von Bauteilen und Metallteilen fiihren. Dampf, Ol und Salzwasser kénnen ebenfalls zur
Korrosion von Bauteilen und Metallteilen fiihren. In solchen Bereichen miissen Sie die Gerdte in Schaltschrénken installieren.
Die Schaltschranke miissen mindestens uber die Schutzart IP54 verfliigen.

Schwebende Partikel, wie z. B. Staub, kdnnen zu mechanisch, elektrisch oder thermisch bedingten Ausfdllen des Frequen- 5
zumrichters fiihren. Eine Staubschicht um den Ventilator des Frequenzumrichters ist ein typisches Anzeichen fiir einen zu

hohen Grad an Schwebepartikeln. Es wird empfohlen, die Gerdte In Bereichen mit Gbermafiger Staubbelastung in Schalt-

schranken zu installieren. Die Schaltschrdnke miissen mindestens tber die Schutzart IP54 verfiigen.

Aggressive Gase, z. B. Schwefel, Stickstoff und Chlorgemische, begiinstigen in Verbindung mit hoher Luftfeuchtigkeit und
Temperatur chemische Prozesse an den Bauteilen des Frequenzumrichters. Diese chemischen Prozesse kénnen die Elektronik
schnell beeintrachtigen und beschadigen. In solchen Umgebungen muss fiir eine Frischluftzirkulation im Schaltschrank
gesorgt werden, sodass die aggressiven Gase vom Frequenzumrichter ferngehalten werden.

AVORSICHT

Die Aufstellung eines Frequenzumrichters in aggressiven Umgebungsbedingungen erhéht das Risiko von Ausfallen und
verkiirzt die Lebensdauer des Geréts erheblich.

Vor der Installation des Frequenzumrichters miissen Sie die Umgebungsluft auf Flissigkeiten, Partikel und Gase Uberpriifen,
indem Sie bestehende Anlagen in dieser Umgebung auf Einfllsse solcher Stoffe kontrollieren. Typische Anzeichen fir
Aerosol-Fliissigkeiten sind an Metallteilen haftendes Wasser oder Ol oder Korrosionsbildung an Metallteilen. Haufig befindet
sich zu viel Staub auf der Oberseite von Schaltschréanken und auf vorhandenen elektrischen Installationen. Anzeichen fir
aggressive Gase in der Luft sind schwarze Kupferstabe und Kabelenden bei vorhandenen Installationen.
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5.2 Anzeigen und Meldungen
5.2.1 Displayanzeige

Fr
Der Frequenzumrichter zeigt die aktuelle Ausgangs-
frequenz in Hertz [Hz] an.

lo
Der Frequenzumrichter zeigt den vorhandenen
Ausgangsstrom in Ampere [A] an.

Uo
Der Frequenzumrichter zeigt die vorhandene Ausgangs-
spannung in Volt [V] an.

ud
Der Frequenzumrichter zeigt Zwischenkreisspannung in
Volt [V] an.

Po
Der Frequenzumrichter zeigt den berechneten Ausgang in
Kilowatt [kW] an.

notrun

Diese Meldung wird angezeigt, falls Sie versuchen, einen
Parameterwert bei laufendem Motor zu dndern. Stoppen
Sie den Motor und dndern Sie den Parameterwert.

LCP

Diese Meldung wird bei Einbau einer LCP 2-Bedieneinheit
und Betdtigung der Tasten [QUICK MENU] oder [CHANGE
DATA] angezeigt. Bei Einbau einer LCP 2-Bedieneinheit ist
eine Parameteranderung nur auf diese Weise mdoglich.

Ha
Der Frequenzumrichter zeigt die Sollfrequenz fiir den
Hand-Betrieb in Hertz [Hz] an.

SC
Der Frequenzumrichter zeigt die skalierte Ausgangs-
frequenz an (aktuelle Ausgangsfrequenz x Parameter 008).

5.2.2 Warn- und Alarmmeldungen

Eine Warn- bzw. Alarmmeldung wird auf dem Display als
Zahlencode Err. xx angezeigt. Eine Warnung wird auf dem
Display angezeigt, bis der Fehler beseitigt ist, wahrend ein
Alarm weiter blinkt, bis die [STOP/RESET]-Taste gedriickt
wird.

In Tabelle 5.7 sind die verschiedenen Warn- und Alarmmel-
dungen aufgefiihrt. Sie gibt auch an, ob der jeweilige
Fehler zu einer Abschaltblockierung des Frequenzum-
richters fihrt. Nach einer Abschaltblockierung wird die
Netzversorgung abgeschaltet und der Fehler beseitigt. Die
Netzversorgung wird wieder angeschlossen und der
Frequenzumrichter zurlickgesetzt. Der Frequenzumrichter
ist nun betriebsbereit. Es gibt 3 Mdglichkeiten, eine
Abschaltung manuell zuriicksetzen:

. Uber die Betriebstaste [STOP/RESET].
. Uber einen Digitaleingang.
. Uber die serielle Schnittstelle.

Eine automatische Quittierfunktion kénnen Sie auch in
Parameter 405 Quittierfunktion auswahlen. Die Anzeige
eines Kreuzes in einer Warnung und einem Alarm kann
bedeuteten, dass eine Warnung vor einem Alarm kommt.
Sie kann auch bedeuten, dass der Benutzer programmieren
kann, ob fiir einen bestimmten Fehler eine Warnung oder
ein Alarm angezeigt wird, z. B. fiir den Parameter 128
Thermischer Motorschutz. Nach einer Abschaltung lauft der
Motor im Freilauf, und auf dem Frequenzumrichter blinken
Alarm und Warnung. Wird der Fehler jedoch beseitigt,
blinkt nur der Alarm. Nach einem Quittieren ist der
Frequenzumrichter wieder betriebsbereit.
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Nr. Beschreibung Warnung Alarm Abschalt-
blockierung
2 Signalfehler (SIGNALFEHLER) X X X
4 Netzasymmetrie (NETZASYMMETRIE) X X
5 Spannungswarnung hoch (DC-ZWISCHENKREISSPANNUNG) X
6 Spannungswarnung niedrig (DC-ZWISCHENKREISSPANNUNG NIEDRIG) X
7 Uberspannung (DC-ZWISCHENKREIS-UBERSPANNUNG) X X X
8 Unterspannung (DC-ZWISCHENKREIS-UNTERSPANNUNG) X X X
9 Wechselrichtertuberlast (WECHSELRICHTER-ZEIT) X X
10 Motoriiberlastung (MOTOR, ZEIT) X X
11 Motor-Thermistor (MOTOR-THERMISTOR) X X
12 Stromgrenze (STROMGRENZE) X X 5
13 Uberstrom (UBERSTROM) X X X
14 Erdschluss (ERDSCHLUSS) X X
15 Schaltermodusfehler (SCHALTERMODUSFEHLER) X X
16 Kurzschluss (STROMKURZSCHLUSS) X X
17 Timeout serielle Schnittstelle (STD BUS TIMEOUT) X X
18 HPFB-Bus Timeout (HPFB TIMEOUT) X X
33 AuBerhalb des Frequenzbereichs (OUT FREQ RNG/ROT LIM) X
34 HPFB-Kommunikationsfehler (PROFIBUS OPT. FAULT) X X
35 Einschaltstrom-Fehler (EINSCHALTSTROMFEHLER) X X
36 Ubertemperatur (JBERTEMPERATUR) X X
37-45 Interner Fehler (INTERNER FEHLER) X X
50 AMT nicht moglich X
51 AMT-Fehler re. Typenschilddaten (AMT-TYP.DATEN-FEHLER) X
54 Falscher AMT-Motor (FALSCHER AMT-MOTOR) X
55 AMT-Timeout (AMT-TIMEOUT) X
56 AMT-Warnung wihrend AMT (AMT-WARN. WAHREND AMT) X
99 Gesperrt (GESPERRT) X
Tabelle 5.7 Warnungen und Alarmmeldungen
Warnung Gelb
Alarm rot
Abschaltblockierung Gelb und Rot

Tabelle 5.8 LED-Anzeigen
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WARNUNG/ALARM 2: Signalfehler

Das Spannungs- oder Stromsignal an Klemme 53 oder 60
liegt unter 50 % des voreingestellten Werts in Parameter
309 Klemme 53, min. Skalierung oder Parameter 315 Klemme
60, min. Skalierung.

WARNUNG/ALARM 4: Netzasymmetrie

Keine Phase auf der Netzversorgungsseite. Uberpriifen Sie
die Versorgungsspannung zum Frequenzumrichter. Dieser
Fehler ist nur bei Drehstromversorgung aktiv. Der Alarm
kann auch bei schwankender Last erfolgen. In diesem Fall
mussen die Pulse z. B. durch eine Tragheitsscheibe
verdrosselt werden.

WARNUNG 5: Oberer Spannungsgrenzwert

Ist die Zwischenkreisspannung (UDC) hoéher als Spannungs-
warnung hoch, so gibt der Frequenzumrichter eine
Warnung aus, und der Motor lauft unverdandert weiter.
Bleibt UDC Uber dem Grenzwert fiir Spannungswarnung,
so schaltet der Frequenzumrichter nach einem festen
Zeitraum ab. Die Zeit ist gerateabhdngig und auf 5- 10 s
eingestellt. Hinweis: Der Frequenzumrichter schaltet mit
einem Alarm 7 (Uberspannung) ab. Eine Spannungs-
warnung kann auftreten, wenn die angeschlossene
Netzspannung zu hoch ist. Priifen Sie, ob die Versorgungs-
spannung zum Frequenzumrichter passt, siehe

Kapitel 5.3 Allgemeine technische Daten flr weitere Informa-
tionen. Eine Spannungswarnung kann auch erfolgen, wenn
die Motorfrequenz aufgrund einer zu kurzen Rampenzeit
zu schnell reduziert wird.

WARNUNG 6: Spannungswarnung niedrig

Ist die Zwischenkreisspannung (UDC) geringer als
Spannungswarnung niedrig, so gibt der Frequenzumrichter
eine Warnung aus, und der Motor lauft unverandert weiter.
Eine Spannungswarnung kann auftreten, wenn die
angeschlossene Netzspannung zu niedrig ist. Priifen Sie, ob
die Versorgungsspannung zum Frequenzumrichter passt,
siehe Kapitel 5.3 Allgemeine technische Daten fir weitere
Informationen. Beim Abschalten des Frequenzumrichters
wird kurz Warnung 6 (und Warnung 8) angezeigt.

WARNUNG/ALARM 7: Uberspannung

Uberschreitet die Zwischenkreisspannung (UDC) die
Uberspannungsgrenze des Frequenzumrichters, so wird der
Wechselrichter abgeschaltet, bis UDC erneut unter die
Uberspannungsgrenze fillt. Bleibt UDC iiber der Uberspan-
nungsgrenze, so schaltet der Wechselrichter nach einem
festgelegten Zeitraum ab. Die Zeit ist gerdteabhangig und
auf 5- 10 s eingestellt. Eine UDC-Uberspannung kann
auftreten, wenn die Motorfrequenz aufgrund einer zu
kurzen Rampenzeit zu schnell reduziert wird. Wenn der
Wechselrichter abschaltet, wird eine Abschaltquittierung
generiert. Oberer Spannungsgrenzwert (Warnung 5) kann
somit auch einen Alarm 7 ausldsen.

WARNUNG/ALARM 8: Unterspannung

Unterschreitet die Zwischenkreisspannung (UDC) die
Unterspannungsgrenze des Wechselrichters, so wird der
Wechselrichter abgeschaltet, bis UDC erneut die
Unterspannungsgrenze Uberschreitet. Bleibt UDC unter
dem Unterspannungsgrenzwert, so schaltet der Wechsel-
richter nach einem festgelegten Zeitraum ab. Die Zeit ist
gerateabhdngig und auf 2 - 15 s eingestellt. Eine
Unterspannung kann auftreten, wenn die angeschlossene
Netzspannung zu niedrig ist. Priifen Sie , ob die Versor-
gungsspannung zum Frequenzumrichter passt. Siehe
Kapitel 5.3 Allgemeine technische Daten fiir detaillierte
Informationen. Beim Abschalten des Frequenzumrichters
wird kurz Warnung 8 (und Warnung 6) angezeigt und eine
Abschaltquittierung generiert. Spannungswarnung niedrig
(Warnung 6) kann so auch einen Alarm 8 auslésen.

WARNUNG/ALARM 9: Wechselrichteriiberlast

Das elektronisch thermische Uberlastrelais zeigt an, dass
der Frequenzumrichter aufgrund von Uberlastung
(Ausgangsstrom zu lange zu hoch) abschalten wird. Der
Zihler fiir das elektronisch thermische Uberlastrelais gibt
bei 98 % eine Warnung aus und schaltet bei 100 % mit
einem Alarm ab. Sie kénnen den Frequenzumrichter erst
quittieren, wenn der Zahler unter 90 % gefallen ist. Der
Fehler tritt auf, weil der Frequenzumrichter zu lange
Uberlastet wurde.

WARNUNG/ALARM 10: Motor iiberlastet

Der Motor ist gemaB dem elektronisch thermischen
Uberlastrelais zu heiB. In Parameter 128 Thermischer
Motorschutz kdnnen Sie wahlen, ob der Frequenzumrichter
eine Warnung oder einen Alarm ausgeben soll, wenn der
Zéhler 100 % erreicht. Der Fehler tritt auf, wenn der Motor
zu lange mit UGber 100 % Uberlastet wird. Vergewissern Sie
sich, dass die Motordaten in den Parametern 102-106
korrekt eingestellt sind.

WARNUNG/ALARM 11: Motorthermistor

Der Motor ist zu hei3, oder der Thermistor/Thermistoran-
schluss ist getrennt. In Parameter 128 Thermischer
Motorschutz kdnnen Sie einstellen, ob der Frequenzum-
richter eine Warnung oder einen Alarm ausgeben soll.
Prifen Sie, ob der PTC-Thermistor korrekt zwischen den
Klemmen 18, 19, 27 oder 29 (Digitaleingdange) und Klemme
50 (+ 10 V-Versorgung) angeschlossen ist.

WARNUNG/ALARM 12: Stromgrenze

Der Ausgangsstrom ist groBer als der Wert in Parameter
221 Stromgrenze 1w, und der Frequenzumrichter schaltet
nach der in Parameter 409 Abschaltverzégerung
eingestellten Zeit ab.
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WARNUNG/ALARM 13: Uberstrom

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters (ca. 200 % des
Ausgangsnennstroms) ist Uberschritten. Die Warnung
dauert ca. 1 bis 2 s. Danach schaltet der Frequenzumrichter
ab und gibt einen Alarm aus. Schalten Sie den Frequen-
zumrichter aus und priifen Sie, ob sich die Motorwelle
drehen ldsst und die MotorgréBe fiir den Frequenzum-
richter geeignet ist.

ALARM 14: Erdschluss

Es ist ein Erdschluss zwischen den Ausgangsphasen und
Erde entweder im Kabel zwischen Frequenzumrichter und
Motor oder im Motor vorhanden. Schalten Sie den
Frequenzumrichter ab und beseitigen Sie den Erdschluss.

ALARM 15: Schaltmodusfehler
Fehler im Schaltnetzteil SMPS (interne Stromversorgung).
Wenden Sie sich an einen Danfoss-Handler.

ALARM: 16: Kurzschluss

An den Motorklemmen oder im Motor ist ein Kurzschluss
vorhanden. Trennen Sie die Stromversorgung des Frequen-
zumrichters und beseitigen Sie den Kurzschluss.

WARNUNG/ALARM 17: Timeout serielle Schnittstelle

Es besteht keine Kommunikation zum Frequenzumrichter.
Die Warnung ist nur aktiv, wenn Parameter 514 Bus-
Timeoutfunktion auf einen anderen Wert als AUS gesetzt
ist. Wird Parameter 514 Bus-Timeoutfunktion auf [5] Stopp
und Abschaltung gesetzt, so erfolgt zuerst eine Warnung,
dann Rampe ab mit Abschaltung und einem Alarm.
Parameter 513 Bus-Timeout kann ggf. erhht werden.

WARNUNG/ALARM 18: HPFB-Bus-Timeout

Es besteht keine serielle Kommunikation mit der Kommuni-
kations-Optionskarte des Frequenzumrichters. Die Warnung
ist nur aktiv, wenn Parameter 804 Bus-Timeoutfunktion auf
einen anderen Wert als AUS gesetzt wurde. Wird Parameter
804 Bus-Timeoutfunktion auf Stopp und Abschaltung
gesetzt, so erfolgt zuerst eine Warnung, dann Rampe ab
mit Abschaltung und einem Alarm. Sie kdnnen Parameter
803 Bus-Timeout bei Bedarf erhéhen.

WARNUNG 33: AuBlerhalb Frequenzbereich

Diese Warnung ist aktiv, wenn die Ausgangsfrequenz den
Wert in Parameter 201 Ausgangsfrequenz bzw. Parameter
202 Ausgangsfrequenzgrenze hoch erreicht hat. Ist der
Frequenzumrichter auf Prozessregelung mit Rlckflihrung
eingestellt, so bleibt die Warnung auf dem Display aktiv.
Befindet sich der Frequenzumrichter in einem anderen
Modus als Prozessregelung mit Rickfiihrung, so wird Bit
008000 Auf8erhalb Frequenzgrenze im erweiterten
Zustandswort aktiv, es ist aber keine Warnung auf dem
Display aktiv.

WARNUNG/ALARM 34: HPFB-Kommunikationsfehler
Kommunikationsfehler treten nur bei Feldbusausfiihrungen
auf. Hinsichtlich des Alarmtyps konsultieren Sie bitte die
Informationen zu Parameter 953.

ALARM 35: Einschaltstrom-Fehler
Dieser Alarm tritt auf, wenn der Frequenzumrichter zu oft
innerhalb von 1 Minute an das Netz angeschlossen wurde.

WARNUNG/ALARM 36: Ubertemperatur

Steigt die Temperatur im Leistungsmodul tber 75 - 85 °C
(gerdteabhangig), so gibt der Frequenzumrichter eine
Warnung aus, und der Motor lauft unverdndert weiter.
Steigt die Temperatur weiter, so wird die Taktfrequenz
automatisch reduziert. Siehe Kapitel 5.1.9 Temperaturab-
hdngige Taktfrequenz fir detaillierte Informationen.

Steigt die Temperatur im Leistungsmodul tber 92 -100 °C
(gerdteabhdngig), so schaltet der Frequenzumrichter ab.
Der Temperaturfehler kann erst dann zurtickgesetzt 5
werden, wenn die Temperatur unter 70 °C gesunken ist.
Die Toleranz betragt + 5 °C. Die Erhitzung kann folgende
Ursachen haben:

. Zu hohe Umgebungstemperatur.
. Zu lange Motorkabel.
. Zu hohe Netzspannung.

ALARM 37-45: Interner Fehler
Wenden Sie sich an Danfoss, wenn einer dieser Fehler
auftritt.

Alarm 37, interne Fehlernummer 0: Kommunikationsfehler
zwischen Steuerkarte und BMC.

Alarm 38, interne Fehlernummer 1: Flash-EEPROM-Fehler
an Steuerkarte.

Alarm 39, interne Fehlernummer 2: RAM-Fehler an
Steuerkarte.

Alarm 40, interne Fehlernummer 3: Kalibrierkonstante in
EEPROM.

Alarm 41, interne Fehlernummer 4: Datenwerte in EEPROM.

Alarm 42, interne Fehlernummer 5: Fehler in Motorpa-
rameter-Datenbank.

Alarm 43, interne Fehlernummer 6: Allgemeiner Leistungs-
kartenfehler.

Alarm 44, interne Fehlernummer 7: Minimale Software-
Version der Steuerkarte oder BMC.

Alarm 45, interne Fehlernummer 8: E/A-Fehler (Digitalein-/-
ausgang, Relais oder Analogein-/-ausgang).

HINWEI

Beim Neustart nach einem Alarm 38-45 zeigt der
Frequenzumrichter einen Alarm 37 an. In Parameter 615
Fehlerspeicher: Fehlercode kann der eigentliche
Alarmcode ausgelesen werden.
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ALARM 50: AMT nicht moglich
Es kann eine der folgenden drei Méglichkeiten vorliegen:

. Der berechnete Rs-Wert féllt auBBerhalb der erlaubten Grenzen.
. Der Motorstrom in mindestens einer der Motorphasen ist zu niedrig.
. Der verwendete Motor ist fir die Durchfiihrung der AMT-Berechnungen zu klein.

ALARM 51: AMT-Fehler Typenschilddaten
Es besteht eine Inkonsistenz zwischen den festgestellten Motordaten. Priifen Sie die Motordaten fiir den relevanten Parame-
tersatz.

ALARM 52: AMT fehlende Motorphase
Die AMT-Funktion hat eine fehlende Motorphase erkannt.

ALARM 55: AMT-Timeout
Die Berechnungen dauern zu lange, moglicherweise aufgrund von Stérungen in den Motorkabeln.

ALARM 56: Warnung wahrend AMT
Wéhrend der AMT erfolgte eine Frequenzumrichter-Warnung.

WARNUNG 99: Gesperrt
Siehe Parameter 18.

Ohne Bremse Mit Bremse Ohne Bremse Mit Bremse
VLT 2800 1/3 x 200-240 V 1/3 x 200-240 V 3x380-480 V 3x380-480 V
[V DC] [V DC] [V DC] [V DC]
Unterspannung 215 215 410 410
Spannungswarnung niedrig 230 230 440 440
Oberer Spannungs- 385 400 765 800
grenzwert
Uberspannung 410 410 820 820

Tabelle 5.9 Alarm-/Warngrenzen

Die angegebenen Spannungswerte entsprechen der Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichters mit einer Toleranz von
+5 %. Die entsprechende Netzspannung entspricht der Zwischenkreisspannung dividiert durch 1,35.
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5.2.3 Warnworter, Erweiterte Bit (Hex) Alarmworte
Zustandsworter und Alarmworter 000002 Abschaltblockierung
000004 AMT nicht ok
Warnworter, Zustandsworter und Alarmworter werden im 000040 HPFB-Bus-Timeout
Hex-Format angezeigt. Bei mehreren Warn-, Zustands- bzw. 000080 Standardbus-Timeout
Alarmwortern werden alle Warn-, Zustands- bzw. 000100 Stromkurzschluss
Alarmworter angezeigt. Warn-, Zustands- und Alarmworter 000200 Schaltmodusfehler
konnen auch Uber die serielle Schnittstelle mit den 000400 Erdschluss
Parametern 540, 541 bzw. 538 ausgelesen werden. 000800 Uberstrom
002000 Motorthermistor
Bit (Hex) Warnworte 004000 Motoriiberlastung
000008 HPFB-Bus-Timeout 008000 Wechselrichteriiberlast 5
000010 Standardbus-Timeout 010000 Unterspannung
000040 Stromgrenze 020000 Uberspannung
000080 Motorthermistor 040000 Phasenfehler
000100 Motoriberlastung 080000 Signalfehler
000200 Wechselrichteriiberlast 100000 Kiihlkérpertemperatur zu hoch
000400 Unterspannung 2000000 Profibus-Kommunikationsfehler
000800 Uberspannung 8000000 Einschaltstrom-Fehler
001000 Spannungswarnung niedrig 10000000 Interner Fehler
002000 Oberer Spannungsgrenzwert
004000 Phasenfehler Tabelle 5.12 Alarmworte
010000 Signalfehler
400000 AuBerhalb Frequenzbereich
800000 Profibus-Kommunikationsfehler
40000000 Schaltmodusfehler
80000000 Kiihlkérper-Ubertemperatur

Tabelle 5.10 Warnworte

Bit (Hex) Erweiterte Zustandsworter
000001 Rampe

000002 AMT lauft

000004 Start vorw./rlickwarts
000008 Frequenzkorrektur Ab
000010 Frequenzkorrektur Auf
000020 Istwert hoch

000040 Istwert niedr.

000080 Ausgangsstrom hoch
000100 Ausgangsstrom niedrig
000200 Ausgangsfrequenz hoch
000400 Ausgangsfrequenz niedrig
002000 Bremsen

008000 AuBerhalb Frequenzbereich

Tabelle 5.11 Erweiterte Zustandsworter
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5.3 Allgemeine technische Daten

Versorgungsspannung VLT 2803-2840 220-240 V (N, L1)

1 x 220/230/240 V +10%

Versorgungsspannung VLT 2803-2840 200-240 V

3 x 200/208/220/230/240 V £10%

Versorgungsspannung VLT 2805-2882 380-480 V

3 x 380/400/415/440/480 V £10%

Versorgungsspannung VLT 2805-2840 (R5)

380/400 V +10%

Netzfrequenz

50/60 Hz +3 Hz

Max. Asymmetrie der Versorgungsspannung

+ 2,0% der Versorgungsnennspannung

Wirkleistungsfaktor (A)

0,90 bei Nennlast

Verschiebungs-Leistungsfaktor (cos ¢)

nahe 1 (> 0,98)

Anzahl der Anschliisse am Versorgungseingang L1, L2, L3

2 Mal/min.

Max. Kurzschlusswert

100.000 A

Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1 Besondere Betriebsbedingungen.

Ausgangsdaten (U, V, W)

Ausgangsspannung

0-100 % der Versorgungsspannung

Ausgangsfrequenz

0,2-132 Hz, 1-590 Hz

Motornennspannung, 200-240-V-Einheiten

200/208/220/230/240 V

Motornennspannung, 380-480-V-Einheiten

380/400/415/440/460/480 V

Motornennfrequenz 50/60 Hz
Schalten am Ausgang Unbegrenzt
Rampenzeiten 0,02-3600 s

Drehmomentkennlinie

Startmoment (Parameter 101 Drehmomentkennlinie = Konstantes Drehmoment)

160 % in 1 min."”

Startmoment (Parameter 101 Drehmomentkennlinie = Variables Drehmoment)

160 % in 1 min."”

Startmoment (Parameter 119 Hohes Anlaufmoment)

180 % fur 0,5 s

Uberlastmoment (Parameter 101 Drehmomentkennlinie = Konstantes Drehmoment) 160%"
Uberlastmoment (Parameter 101 Drehmomentkennlinie = Variables Drehmoment) 160%"
Prozentzahl bezieht sich auf den Nennstrom des Frequenzumrichters.

1) VLT 2822 PD2/2840 PD2 1x220 V nur 110 % in 1 min
Steuerkarte, Digitaleingdnge
Anzahl programmierbarer Digitaleingdnge 5

Klemme Nr.

18,19, 27, 29, 33

Spannungsniveau

0-24 V DC (PNP positive Logik)

Spannungsniveau, logisch ,0” <5V DC
Spannungsniveau, logisch ,1” > 10V DC
Maximale Spannung am Eingang 28 V DC
Eingangswiderstand, Ri (Klemmen 18, 19, 27, 29) ca. 4 kQ
Eingangswiderstand, Ri (Klemme 33) ca. 2 kQ

Alle Digitaleingéinge sind von der Versorgungsspannung (PELV) und anderen Hochspannungsklemmen galvanisch getrennt.

Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).
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Steuerkarte, Analogeingange

Anzahl analoge Spannungseingadnge 1 Stck.
Klemme Nr. 53
Spannungsniveau 0 - 10 V DC (skalierbar)
Eingangswiderstand, Ri ca. 10 kQ
Hochstspannung 20V
Anzahl Analogstromeingdnge 1 Stck.
Klemme Nr. 60
Strombereich 0/4 - 20 mA (skalierbar)
Eingangswiderstand, Ri ca. 300 Q
Max. Strom 30 mA
Auflésung der Analogeingénge 10 Bit
Genauigkeit der Analogeingdnge Max. Abweichung 1 % der Gesamtskala
Abtastintervall 133 ms

Die Analogeingdnge sind galvanisch von der Versorgungsspannung (PELV = Protective extra low voltage/Schutzkleinspannung)
und anderen Hochspannungsklemmen getrennt. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

Steuerkarte, Pulseingange

Anzahl der programmierbaren Pulseingdange 1
Klemme Nr. 33
Max. Frequenz an Klemme 33 67,6 kHz (Gegentakt)
Max. Frequenz an Klemme 33 5 kHz (offener Kollektor)
Min. Frequenz an Klemme 33 4 Hz
Spannungsniveau 0-24 V DC (PNP positive Logik)
Spannungsniveau, logisch ,0” <5V DC
Spannungsniveau, logisch ,1” > 10V DC
Maximale Spannung am Eingang 28 V DC
Eingangswiderstand, R; ca. 2 kQ
Abtastintervall 13,3 ms
Auflésung 10 Bit
Genauigkeit (100 Hz-1 kHz) Klemme 33 Max. Abweichung: 0,5 % der Gesamtskala
Genauigkeit (1 kHz-67,6 kHz) Klemme 33 Max. Abweichung: 0,1 % der Gesamtskala

Der Pulseingang (Klemme 33) ist galvanisch von der Versorgungsspannung PELV (Schutzkleinspannung - Protective extra low
voltage) und anderen Hochspannungsklemmen getrennt. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung
(PELV).

Steuerkarte, Digital-/Pulsausgang

Anzahl der programmierbaren Digital-/Pulsausgange 1 Stck.
Klemme Nr. 46
Spannungsniveau am Digital-/Pulsausgang 0 - 24V DC (O.C PNP)
Max. Ausgangsstrom am Digital-/Pulsausgang 25 mA.
Max. Last bei Digital-/Pulsausgang 1 kQ
Max. Kapazitat am Pulsausgang 10 nF
Min. Ausgangsfrequenz am Pulsausgang 16 Hz
Max. Ausgangsfrequenz am Pulsausgang 10 kHz
Genauigkeit am Pulsausgang Max. Abweichung: 0,2 % der Gesamtskala
Auflésung am Pulsausgang 10 Bit

Der Digitalausgang ist von der Versorgungsspannung (PELV) und anderen Hochspannungsklemmen galvanisch getrennt. Weitere
Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

MG27E403 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. 149




Danfits

Alle Informationen zum VLT ... Projektierungshandbuch

Steuerkarte, Analogausgang

Anzahl programmierbarer Analogausgénge 1
Klemme Nr. 42
Strombereich am Analogausgang 0/4-20 mA
Max. Last GND - Analogausgang 500 Q
Genauigkeit am Analogausgang Max. Abweichung: 1,5 % der Gesamtskala
Auflésung am Analogausgang 10 Bit

Der Analogausgang ist galvanisch von der Versorgungsspannung (PELV - Schutzkleinspannung, Protective extra low voltage)
und anderen Hochspannungsklemmen getrennt. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

Steuerkarte, 24 V DC-Ausgang
Klemme Nr. 12
Maximale Last 130 mA

Die 24 V DC-Versorgung ist galvanisch von der Versorgungsspannung (PELV) getrennt, hat jedoch das gleiche Potenzial wie die
analogen und digitalen Ein- und Ausgdnge. Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

Steuerkarte, 10 V DC-Ausgang

Klemme Nr. 50
Ausgangsspannung 105V 0,5V
Max. Last 15 mA

Die 10-V-DC-Versorgung ist von der Versorgungsspannung (PELV) und anderen Hochspannungsklemmen galvanisch getrennt.
Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).

Steuerkarte, RS-485 serielle Schnittstelle

Klemme Nr. 68 (TX+, RX+), 69 (TX-, RX-)
Klemme Nr. 67 +5V
Klemme Nr. 70 Masse fiir Klemmen 67, 68 und 69

Volle galvanische Trennung Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 5.1.1 Galvanische Trennung (PELV).
Informationen zu CANopen/DeviceNet-Gerdten finden Sie im VLT 2800 DeviceNet-Handbuch.

Relaisausginge”

Anzahl programmierbarer Relaisausgdange 1
Klemmennummer, Steuerkarte (ohmsche und induktive Last) 1-3 (6ffnen), 1-2 (schlieBen)
Max. Belastungsstrom der Klemme (AC1) an 1-3, 1-2, Steuerkarte 250 V AC, 2 A, 500 VA
Max. Belastungsstrom der Klemme (DC1 (IEC 947)) an 1-3, 1-2, Steuerkarte 25V DC, 2 A/50V DC, 1A, 50 W
Min. Belastungsstrom der Klemme (AC/DC) an 1-3, 1-2, Steuerkarte 24V DC 10 mA, 24 V AC 100 mA

1) Der Relaiskontakt wird durch eine verstdrkte Isolation vom Rest der Schaltung getrennt.

HINWEIS!

Nennwerte ohmsche Last - cos® > 0,8 fiir bis zu 300.000 Vorgénge.
Induktive Lasten bei cos® 0,25 ca. 50 % Last oder 50 % Lebensdauer.
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Kabelldangen und Querschnitte

Max. Motorkabelldnge, abgeschirmtes Kabel 40 m
Max. Motorkabelldnge, nicht abgeschirmtes Kabel 75 m
Max. Motorkabelldnge, abgeschirmtes Kabel und Motordrossel 100 m
Max. Motorkabelldnge, nicht abgeschirmtes Kabel und Motordrossel 200 m
Max. Motorkabelldnge, abgeschirmtes Kabel und EMV/1B-Filter 200 V, 100 m
Max. Motorkabelldnge, abgeschirmtes Kabel und EMV/1B-Filter 400V, 25 m
Max. Motorkabelldnge, abgeschirmtes Kabel und EMV 1B/LC-Filter 400V, 25 m
Max. Querschnitt fiir Motor, siehe néichsten Abschnitt.

Max. Querschnitt fir Steuerdrahte, starrer Draht 1,5 mm2/16 AWG (2x0,75 mm?)
Max. Querschnitt flr Steuerkabel, flexibles Kabel 1 mm?/18 AWG
Max. Querschnitt flir Steuerkabel, Kabel mit Aderendhiilse 0,5 mm?/20 AWG

Bei Konformitdt mit EN 55011 1A und EN 55011 1B muss das Motorkabel in bestimmten Fdllen gekiirzt werden. Nédhere Angaben
finden Sie unter Kapitel 5.1.21 Konformitét mit den EMV-Vorschriften.

Steuerungseigenschaften

Frequenzbereich 0,2-132 Hz, 1-590 Hz
Aufldsung der Ausgangsfrequenz 0,013 Hz, 0,2-590 Hz
Wiederholgenauigkeit fiir Praz. Start/Stopp (Klemmen 18, 19) 0,5 ms
System-Reaktionszeit (Klemmen 18, 19, 27, 29, 33) 26,6 ms
Drehzahlregelbereich (ohne Riickfiihrung) 1:10 der Synchrondrehzahl
Drehzahlregelbereich (mit Riickfiihrung) 1:120 der Synchrondrehzahl
Drehzahlgenauigkeit (ohne Riickfiihrung) 150-3600 U/min: Max. Abweichung von +23 U/min
Drehzahlgenauigkeit (mit Riickfiihrung) 30-3600 U/min: Max. Abweichung von +7,5 U/min

Alle Angaben zu Steuerungseigenschaften basieren auf einem vierpoligen Asynchronmotor.

Umgebungen

Schutzart IP20
Gehduse mit Optionen NEMA 1
Vibrationstest 0749
Maximale relative Feuchtigkeit 5%-93% wahrend des Betriebs
Umgebungstemperatur Max. 45 °C (durchschnittliches Maximum 24 Stunden 40 °C)

Weitere Informationen zu Leistungsreduzierung bei erhéhter Umgebungstemperatur siehe Kapitel 5.1 Besondere Betriebsbedin-
gungen.

Minimale Umgebungstemperatur bei Volllast 0°C
Min. Umgebungstemperatur bei reduzierter Leistung -10 °C
Temperatur bei Lagerung/Transport -25 bis +65/70 °C
Max. Hohe (iber dem Meeresspiegel 1000 m
Fiir weitere Informationen zur Leistungsreduzierung bei hohem Luftdruck siehe Kapitel 5.1 Besondere Betriebsbedingungen.
EMV-Normen, Stéraussendung EN 61081-2, EN 61800-3, EN 55011
EMV-Normen, Storfes-

tigkeit EN 50082-1/2, EN 61000-4-2, EN 61000-4-3, EN 61000-4-4, EN 61000-4-5, EN 61000-4-6, EN 61800-3

Ndhere Angaben finden Sie in Kapitel 5.1 Besondere Betriebsbedingungen.

MG27E403 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. 151




Alle Informationen zum VLT ... Projektierungshandbuch

Safeguards

. Elektronischer thermischer Motorliberlastschutz.

. Durch eine Temperaturiiberwachung des Leistungsmoduls kann sichergestellt werden, dass der Frequenzumrichter
bei Erreichen einer Temperatur von 100 °C abgeschaltet wird. Sie kénnen eine Uberlastabschaltung durch hohe
Temperatur erst zurlicksetzen, nachdem die Kiihlkérpertemperatur wieder unter
70 °C gesunken ist.

. Der Frequenzumrichter ist gegen Kurzschlisse an den Motorklemmen U, V, W geschiitzt.

. Bei fehlender Netzphase schaltet der Frequenzumrichter ab.

. Die Uberwachung der Zwischenkreisspannung stellt sicher, dass der Frequenzumrichter abschaltet, wenn die
Zwischenkreisspannung zu gering oder zu hoch ist.

. Der Frequenzumrichter ist an den Motorklemmen U, V und W gegen Erdschluss geschiitzt.

5.4 Netzversorgung

5.4.1 Netzversorgung 1x220-240 V/3x200-240 V

Gemal internationalen Standards |Typ 2803 |2805 |2807 (2811 (2815 |2822 (2822 (2840 (2840 PD2
PD2

Ausgangsstrom |linv. [A] 2,2 |32 4,2 6,0 6,8 96 (96 16 16
(3 x 200-240 V) [Imax (60 s) [A] 35 |51 67 |96 108 |153 [10,6 |256 [17,6
Ausgangs- Sinv. [KVA] 09 |13 1.7 |24 |27 38 |38 (64 6,4
leistung (230 V)
Typische Pmn [KW] 0,37 |0,55 0,75 (1,1 1,5 22 (22 |37 37
Wellenleistung
Typische Pmn [HP] 05 10,75 |1,0 1,5 120 30 |30 (50 5,0
Wellenleistung
Max. Kabelquer- [[mmZ/AWG]" 4/10 |4/10 [4/10 |4/10 |4/10 |[4/10 |4/10 |4/10 |16/6
schnitt, Motor
Eingangsstrom |ILn [Al 59 83 106 |145 152 |- 22,0 |- 31,0
(1 x 220-240 V) |lLmax (60 s) [Al |94 (13,3 |16,7 |232 [243 |- 243 |- 34,5
Eingangsstrom |lLn [Al 2,9 4,0 5,1 7,0 7,6 8,8 8,8 14,7 14,7

» (3 x 200-240 V) |l max (60s) [A] 46 |64 (82 112 122 |141 [97 |235 16,2
Maximaler [mm%/AWG]" 4/10 |4/10 [4/10 |4/10 |4/10 |[4/10 |4/10 |4/10 |16/6
Kabelquer-
schnitt, Leistung
Maximale [EC/UL? [A] 20/ |20/ |20/ (20/ |20/ |20/ 35/ |25/ 50/
Vorsicherungen 20 20 20 20 20 20 35 25 50
Wirkungsgrad® |[%] 95 95 95 95 95 95 95 95 95
Verlustleistung |[W] 24 35 48 69 94 125 [125 |[231 231
bei 100% Last
Gewicht [kgl 20 [20 |20 (20 |20 37 160 [60 18,50
Schutzart? IP20 (IP20 |IP20 |IP20 (IP20 |[IP20 |IP20 [IP20 |(IP20/

NEMA 1

Tabelle 5.13 Netzversorgung 1x220-240 V/3x200-240 V

1) American Wire Gauge. Der maximale Kabelquerschnitt ist der gré8te Kabelquerschnitt, den Sie an die Klemmen anschlieSen kénnen. Beachten

Sie immer nationale und 6rtliche Vorschriften.

2) Verwenden Sie Vorsicherungen vom Typ gG zur Installation gemdf IEC-Regeln. Verwenden Sie zur Beibehaltung von UL/cUL Vorsicherungen

vom Typ Bussmann KTN-R 200 V, KTS-R 500 V oder Ferraz Shawmut, Typ ATMR (maximal 30 A). Die Sicherungen mdissen fiir den Schutz eines

Stromkreises ausgelegt sein, der imstande ist, hochstens 100.000 Aeff (symmetrisch), 500 V max. zu liefern.

3) Gemessen mit 25 m abgeschirmtem Motorkabel bei Nennlast und Nennfrequenz.
4) IP20 ist die standardmdfBige Schutzart bei den Modellen VLT 2805-2875, NEMA 1 hingegen ist eine Option.
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5.4.2 Netzversorgung 3 x 380-480 V

Gemal internationalen Standards Typ 2805 2807 2811 2815 2822 2830
Ausgangsstrom Iinv. [A] 1,7 2,1 3,0 3,7 52 7,0
(3 x 380-480 V) Imax (60 s) [A] 2,7 3,3 4,8 5,9 8,3 11,2
Ausgangsleistung Sinv. [KVA] 1,1 1,7 2,0 2,6 3,6 48
=) (400 V)
Typische Wellen- PmN [kW] 0,55 0,75 11 1,5 2,2 3,0
leistung
Typische Wellen- Pmn [HP] 0,75 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0
leistung
Maximaler Kabelquer- | [mm?2/AWG]" 4/10 4/10 4/10 4/10 4/10 4/10
schnitt, Motor
Eingangsstrom ILn [A] 1,6 1,9 2,6 3,2 4,7 6,1
(3 x 380-480 V) ILmax (60 s)[A] 2,6 3,0 4,2 5,1 7,5 9,8
Maximaler Kabelquer- | [mm?2/AWG]" 4/10 4/10 4/10 4/10 4/10 4/10
» schnitt, Leistung
Maximale Vorsiche- | IEC/UL? [A] 20/20 20/20 20/20 20/20 20/20 20/20
rungen
Wirkungsgrad® [%] 96 96 96 96 9% 96
Verlustleistung bei [W] 28 38 55 75 110 150
100% Last
Gewicht [kgl 2,1 2,1 2,1 2,1 3,7 3,7
Schutzart? 1P20 1P20 1P20 1P20 1P20 1P20
Tabelle 5.14 Netzversorgung 3 x 380-480 V, Teil 1
Gemal internationalen Standards Typ 2840 2855 2875 2880 2881 2882
Ausgangsstrom Iinv. [A] 91 12 16 24 32,0 37,5
(3 x 380-480 V) Imax (60 s) [A] 14,5 19,2 25,6 38,4 51,2 60,0
Ausgangsleistung Sinv. [KVA] 6,3 83 11,1 16,6 22,2 26,0
) (400 V)
Typische Wellen- Pmn [kW] 4,0 55 7,5 11,0 15,0 18,5
leistung
Typische Wellen- Pmn [HP] 5,0 7,5 10,0 15,0 20,0 25,0
leistung
Maximaler Kabelquer- | [mm2/AWG]" 4/10 4/10 4/10 16/6 16/6 16/6
schnitt, Motor
Eingangsstrom ILn [A] 8,1 10,6 14,9 24,0 32,0 37,5
(3 x 380-480 V) ILmax (60 s) [Al 13,0 17,0 23,8 38,4 51,2 60
Maximaler Kabelquer- [ [mm?2/AWG]" 4/10 4/10 4/10 16/6 16/6 16/6
» schnitt, Leistung
Maximale Vorsiche- | IEC/UL? [A] 20/20 25/25 25/25 50/50 50/50 50/50
rungen
Wirkungsgrad? [%] 96 96 96 97 97 97
Verlustleistung bei [W] 200 275 372 412 562 693
100% Last
Gewicht [kal 3,7 6,0 6,0 18,5 18,5 18,5
Schutzart® 1P20 IP20 P20 1P20/ 1P20/ 1P20/
NEMA 1 NEMA 1 NEMA 1

Tabelle 5.15 Netzversorgung 3 x 380-480 V, Teil 2

1) American Wire Gauge = Amerikanisches Drahtmal. Der maximale Kabelquerschnitt ist der gré8te Kabelquerschnitt, den Sie an die Klemmen

anschlieSen kénnen. Beachten Sie immer nationale und 6rtliche Vorschriften.

2) Verwenden Sie Vorsicherungen vom Typ gG zur Installation gemdf IEC-Regeln. Verwenden Sie zur Beibehaltung von UL/cUL Vorsicherungen

vom Typ Bussmann KTN-R 200 V, KTS-R 500 V oder Ferraz Shawmut, Typ ATMR (maximal 30 A). Die Sicherungen miissen fiir den Schutz eines

Stromkreises ausgelegt sein, der imstande ist, hochstens 100.000 Aeff (symmetrisch), 500 V max. zu liefern.

Ndhere Angaben finden Sie unter Tabelle 3.2.

3) Gemessen mit 25 m abgeschirmtem Motorkabel bei Nennlast und Nennfrequenz.
4) IP20 ist die standardmdfBige Schutzart bei den Modellen VLT 2805-2875, NEMA 1 hingegen ist eine Option.
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5.5 Parameterliste mit Werkseinstellungen

PNU # |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Konv.-index Datentyp
tersatz
001 Sprache English Nein 5
002 Betriebsart (Ort/Fern) Ferngesteuert Ja 5
003 Ortsollwert 000.000,000 Ja -3 4
004 Aktiver Parametersatz Satz 1 Nein 5
005 Programmierungssatz Aktiver Parametersatz Nein 5
006 Parametersatz kopieren Kein Kopieren Nein 5
007 LCP-Kopie Kein Kopieren Nein 0 5
008 Skalierung Anzeige 1,00 Ja -2 6
009 GroRe Displayanzeige Frequenz [Hz] Ja 0 5
010 Kleine Displayzeile 1.1 Sollwert [%] Ja 0 5
011 Kleine Displayzeile 1.2 Motorstrom [A] Ja 0 5
012 Kleine Displayzeile 1.3 Leistung [kW] Ja 0 5
013 Hand-Steuerung Fern-Betrieb gemaf Par. 100 Ja 0 5
014 Lokaler Stop/Reset Aktiv Ja 0 5
015 Ort-JOG Nicht aktiv Ja 0 5
016 Hand-Reversierung Nicht aktiv Ja 0 5
017 Hand-Reset nach Abschaltung Aktiv Ja 0 5
018 Sperrung Parameteranderung Nicht gesperrt Ja 0 5
019 Betriebsstatus bei Netz-Einschaltung Erzwungener Stopp, gespeicherten |Ja 0 5
Sollw. verwenden

020 Sperrung fiir Hand-Betrieb Aktiv Nein 0 5
024 Benuterdefiniertes Quick-Meni Nicht aktiv Nein

025 Quick-Meni-Einstellung 000 Nein

Tabelle 5.16 Werkseinstellungen fiir Parameter 001-025

4-Parametersatz

Ja bedeutet, dass der Parameter in jedem der 4 Parametersatze einzeln programmiert werden kann, d. h. ein einzelner
Parameter kann 4 verschiedene Datenwerte haben. Nein bedeutet, dass der Datenwert ist in allen Parametersatzen gleich ist.

Umrechnungsindex

Zeigt den Umrechnungsfaktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben (iber eine serielle Schnittstelle mit einem Frequenzum-

richter der entsprechende Wert multipliziert werden muss.
Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 4.7.4 Datenzeichen (Byte).

Datentyp
Der Datentyp zeigt Typ und Ldnge des Telegramms.
Datentyp Beschreibung

3 Ganzzahl 16 Bit

4 Ganzzahl 32 Bit

5 Ohne Vorzeichen 8 Bit
6 Ohne Vorzeichen 16 Bit
7 Ohne Vorzeichen 32 Bit
9 Textblock

Tabelle 5.17 Datentyp
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PNU # [Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Konv.-index Datentyp
tersatz
100 Konfiguration Drehzahlreg., ohne Ruickflihrung Ja 5
101 Drehmomentkennlinie Konstantes Drehmoment Ja 5
102 Motorleistung Pmn Abhéngig von Einheit Ja 1 6
103 Motorspannung Umn Abhéngig von Einheit Ja 6
104 Motorfrequenz fun 50 Hz Ja 6
105 Motorstrom Imn Abhdngig vom gewdhlten Motor Ja -2 7
106 Motornenndrehzahl Abhéngig von Par. 102 Ja 6
107 Automatische Motoranpassung Optimierung aus Ja 5
108 Statorwiderstand Rs Abhdngig vom gewdhlten Motor Ja -3 7
109 Statorreaktanz Xs Abhdngig vom gewdhlten Motor Ja -2 7
117 Resonanzdampfung AUS Ja 0 6
119 Hohes Startmoment 0,0 s Ja -1 5
120 Startverzégerung 00s Ja -1 5
121 Startfunktion Freilauf bei Startverzog. Ja 5
122 Stoppfunktion Motorfreilauf Ja 5
123 Min. Freq. zur Aktivierung von Par. 122 0,1 Hz Ja -1 5
126 DC-Bremszeit 10s Ja -1 6
127 DC-Bremse Einschaltfrequenz AUS Ja -1 6
128 Thermischer Motorschutz Kein Schutz Ja 0 5
130 Startfrequenz 0,0 Hz Ja -1 5
131 Spannung beim Start 00V Ja -1 6
132 DC-Bremsspannung 0% Ja 0 5
133 Startspannung abhdngig von Einheit Ja -2 6
134 Lastausgleich 100% Ja -1 6
135 U/f-Verhéltnis Abhéngig von Einheit Ja -2 6
136 Schlupfausgleich 100% Ja -1 3
137 DC-Haltespannung 0% Ja 0 5
138 Bremsabschaltgrenze 3,0 Hz Ja -1 6
139 Bremseinschaltfrequenz 3,0 Hz Ja -1 6
140 Strom, Mindestwert 0% Ja 0 5
142 Streureaktanz Abhdngig vom gewdhlten Motor Ja -3 7
143 Interne Liftersteuerung Automatisch Ja 0 5
144 AC-Bremsenfaktor 1,30 Ja -2 5
146 Spannungsvektor quittieren Off Ja 0 5

Tabelle 5.18 Werkseinstellungen fiir Parameter 100-146
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PNU # [Parameterbeschreibung Werkseinstellung Anderungen 4-Parame- |Konv.- Datentyp
wahrend des tersatz index
Betriebs
200 Ausgangsfrequenzbereich Nur Rechtslauf, 0-132 Hz Nein Ja 0 5
201 Ausgangsfrequenz, min. Grenze fuin 0,0 Hz Ja Ja -1 6
202 Ausgangsfrequenz, max. Grenze fuax 132 Hz Ja Ja -1 6
203 Sollwertbereich Min. Sollw.-Max. Sollw. Ja Ja 0 5
204 Minimaler Sollw. Refmin 0,000 Hz Ja Ja -3 4
205 Maximaler Sollw. Refwax 50,000 Hz Ja Ja -3 4
206 Rampentyp Linear Ja Ja 0 5
207 Rampenzeit Auf 1 3,00 s Ja Ja -2 7
208 Rampenzeit Ab 1 3,00 s Ja Ja -2 7
209 Rampenzeit Auf 2 3,00 s Ja Ja -2 7
210 Rampenzeit Ab 2 3,00 s Ja Ja -2 7
211 JOG Rampenzeit 3,00 s Ja Ja -2 7
212 Schnellstopprampenzeit 300s Ja Ja -2 7
213 Frequenz Festdrehzahl - Jog 10,0 Hz Ja Ja -1 6
214 Sollwertfunktion Addierend Ja Ja 0 5
215 Festsollwert 1 0,00% Ja Ja -2 3
216 Festsollwert 2 0,00% Ja Ja -2 3
217 Festsollwert 3 0,00% Ja Ja -2 3
218 Festsollwert 4 0,00% Ja Ja -2 3
219 Sollwert fur Frequenzkorrektur auf/ab 0,00% Ja Ja -2 6
221 Stromgrenze 160 % Ja Ja -1 6
223 Warn. Min. Strom 00 A Ja Ja -1 6
224 Warn. Max. Strom Imax Ja Ja -1 6
225 Warn. Niedrige Frequenz 0,0 Hz Ja Ja -1 6
226 Warn. Hohe Frequenz 132,0 Hz Ja Ja -1 6
227 Warn. Niedriger Istwert -4000.000 Ja Ja -3 4
228 Warn. Hoher Istwert 4000,000 Ja Ja -3 4
229 Frequenzbypass, Bandbreite 0 Hz (AUS) Ja Ja 0 6
230 Frequenzbypass 1 0,0 Hz Ja Ja -1 6
231 Frequenzbypass 2 0,0 Hz Ja Ja -1 6

Tabelle 5.19 Werkseinstellungen fiir Parameter 200-231
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PNU # [Parameter-beschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Konv.- Daten-
tersatz index typ
302 Digitaleingang, KI. 18 Start Ja 0 5
303 Digitaleingang, KI. 19 Reversierung Ja 0 5
304 Digitaleingang, KI. 27 Reset und Motorfreilauf invers Ja 0 5
305 Digitaleingang, KI. 29 Festdrz. JOG Ja 0 5
307 Digitaleingang, KI. 33 Ohne Funktion Ja 0 5
308 Kl. 53, Analogeingangsspannung Sollwert Ja 0 5
309 Kl. 53, min. Skalierung 0,0V Ja -1 6
310 Kl. 53, max. Skalierung 10,0 V Ja -1 6
314 Kl. 60, Analogeingangsstrom Ohne Funktion Ja 0 5
315 KI. 60, min. Skalierung 0,0 mA Ja -4 6
316 KI. 60, max. Skalierung 20,0 mA Ja -4 6
317 Zeit nach Sollwertfehler 10s Ja -1 5
318 Funktion nach Timeout Ohne Funktion Ja 0 5
319 KI. 42 Analogausgang 0-Imax = 0-20 mA Ja 0 5
323 Relaisausgang Steuer. bereit Ja 0 5
327 Pulssollw./-istw. 5000 Hz Ja 0 7
341 KI. 46 Digitalausgang Steuer. bereit Ja 0 5
342 KI. 46 Max. Pulsausgang 5000 Hz Ja 0 6
343 Funktion Praziser Stopp Normaler Rampenstopp Ja 0 5
344 Zéhlerwert 100.000 Pulse Ja 0 7
349 Verzégerung Drehzahlkomp. 10 ms Ja -3 6

Tabelle 5.20 Werkseinstellungen fiir Parameter 302-349

4-Parametersatz

Ja bedeutet, dass der Parameter einzeln in jedem der zwei Parametersdtze programmiert werden kann, d. h. ein einzelner

Parameter kann vier verschiedene Datenwerte haben. Nein bedeutet, dass der Datenwert ist in allen Parametersatzen gleich

ist.

Umrechnungsindex

Zeigt den Umrechnungsfaktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben liber eine serielle Schnittstelle mit einem Frequenzum-

richter der entsprechende Wert multipliziert werden muss.
Siehe Kapitel 4.7.4 Datenzeichen (Byte) flir weitere Informationen.

Datentyp

Der Datentyp zeigt Typ und Ldnge des Telegramms.
Datentyp Beschreibung

3 Ganzzahl 16 Bit

4 Ganzzahl 32 Bit

5 Ohne Vorzeichen 8 Bit
6 Ohne Vorzeichen 16 Bit
7 Ohne Vorzeichen 32 Bit
9 Textblock

Tabelle 5.21 Datentyp
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PNU # |Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- | Konv.-index Datentyp
tersatz
400 Bremsfunktion Abhéngig vom Geratetyp Nein 0 5
405 Quittierfunktion Manueller Reset Ja 0 5
406 Autom. Quittieren Zeit 5s Ja 0 5
409 Abschaltverzégerung Uberstrom Aus (61 s) Ja 0 5
411 Taktfrequenz 4,5 kHz Ja 0 6
412 Var. Tragerfrequenz Ohne LC-Filter Ja 0 5
413 Ubermodulationsfunktion Ein Ja 0 5
414 Min. Istwert 0,000 Ja -3 4
415 Max. Ruckwirkung 1500,000 Ja -3 4
416 Prozesseinheiten Keine Einheit Ja 0 5
417 Drehzahlregler-Proportionalverst. 0,010 Ja -3 6
418 Drehzahlregler intergra. 100 ms Ja -5 7
419 PID-Drehzahl-Differentiationszeit 20,00 ms Ja -5 7
420 Drehzahlregler D-Verstarkungsgrenze 50 Ja -1 6
421 Drehzahlregler Tiefpassfilter 20 ms Ja -3 6
423 U1 Spannung Parameter 103 Motorspannung Uun |Ja -1 6
424 F1-Frequenz Parameter 104 Motorfrequenz fM,N | Ja -1 6
425 U2 Spannung Parameter 103 Motorspannung Uun |Ja -1 6
426 F2-Frequenz Parameter 104 Motorfrequenz fM,N  |Ja -1 6
427 U3-Spannung Parameter 103 Motorspannung Uun |Ja -1 6
428 F3-Frequenz Parameter 104 Motorfrequenz fM,N  |Ja -1 6
437 Proz. PID no/inv. Normal Ja 5
438 PID-Prozess Anti-Windup. Aktiv Ja 5
439 PID-Prozess Startfrequenz Parameter 201 Ausgangsfrequenz- Ja -1 6
grenze niedrig, fuin
440 PID-Prozess Start Proportionalverst. 0,01 Ja -2 6
441 Prozess PID-Integrationszeit Aus (9999,99 s) Ja -2 7
442 PID-Prozess D-Zeit Aus (0,00 s). Ja -2 6
443 PID-Prozess D-Verstarkung/ grenze 5,0 Ja -1 6
444 Proz. PID-Tiefpassfilterzeit 0,02 s Ja -2 6
445 Motorfangschaltung Nicht moglich Ja 5
451 Drehzahl PID Proportionalverstarkung 100% Ja 6
452 Reglerbandbreite 10% Ja -1 6
456 Bremsspannungsreduzierung 0 Ja 5
461 Istwertumwandlung Linear Ja 5
462 Timer flr verbesserten Energiesparmodus Off
463 Boost-Sollwert 100%
464 Aufwachdruck 0
465 Minimale Pumpenfrequenz 20
466 Maximale Pumpenfrequenz 50
467 Minimale Pumpenleistung ow
468 Maximale Pumpenleistung ow
469 NF-Leistungskompensation 1,2
470 Trockenlauf-Timeout off
471 Trockenlauf Verriegelungstimer 30 min.
484 Ausgangsrampe off
485 Fullrate Off
486 Sollwert fur gefullt Parameter 414 Minimaler Istwert,
FBrow
Tabelle 5.22 Werkseinstellungen fiir Parameter 400-486
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PNU # Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parametersatz | Konv.-index Datentyp
500 Adresse 1 Nein 0 5
501 Baudrate 9600 Baud Nein 0 5
502 Motorfreilaufstopp Bus oder Klemme Ja 0 5
503 Schnellstopp Bus oder Klemme Ja 0 5
504 DC-Bremse Bus oder Klemme Ja 0 5
505 Start Bus oder Klemme Ja 0 5
506 Reversierung Bus oder Klemme Ja 0 5
507 Satzanwahl Bus oder Klemme Ja 0 5
508 Anwahl des Festsollw. Bus oder Klemme Ja 0 5
509 Bus-Festdrehzahl 1 10,0 Hz Ja -1 6
510 Bus-Festdrehzahl 2 10,0 Hz Ja -1 6
512 Telegramm-Profil FC-Protokoll Ja 5
513 Bus-Zeitintervall 1s Ja 5
514 Zeitintervall der Buskommunikation | Off Ja 5
515 Datenanzeige: Sollwert % Nein -1 3
516 Datenanzeige: Sollwert [Einheit] Nein -3 4
517 Datenanzeige: Istwert [Einheit] Nein -3 4
518 Datenanzeige: Frequenz Nein -1 3
519 Datenanzeige: Frequenz x Skalierung Nein -1 3
520 Datenanzeige: Motorstrom Nein -2 7
521 Datenanzeige: Drehmoment Nein -1 3
522 Datenanzeige: Leistung [kW] Nein 1 7
523 Datenanzeige: Leistung [HP] Nein -2 7
524 Datenanzeige: Motorspannung [V] Nein -1 6
525 Datenanzeige: DC-Zwischenkreis- Nein 0 6
spannung
526 Datenanzeige: Thermische Belastung Nein 0 5
des Motors
527 Datenanzeige: Thermische Belastung Nein 0 5
des Wechselrichters
528 Datenanzeige: Digitaleingang Nein 0 5
529 Datenanzeige: Analogeingang, Nein -1 5
Klemme 53
531 Datenanzeige: Analogeingang, Nein -4 5
Klemme 60
532 Datenanzeige: Pulssollwert Nein -1 7
533 Datenanzeige: Externer Sollwert Nein -1 6
534 Datenanzeige: Zustandswort Nein 6
535 Datenanzeige: Bus-Istwert 1 Nein 3
537 Datenanzeige: Wechselrichtertem- Nein 0 5
peratur
538 Datenanzeige: Alarmwort Nein 0 7
539 Datenanzeige: Steuerwort Nein 0 6
540 Datenanzeige: Warnwort Nein 0 7
541 Datenanzeige: Erweitertes Nein 0 7
Zustandswort
544 Datenanzeige: Pulszéhlung Nein 0 7

Tabelle 5.23 Werkseinstellungen fiir Parameter 500-544
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PNU # Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4-Parame- Konv.-index Datentyp
tersatz

600 Betriebsstunden Nein 73 7
601 Motorlaufstunden Nein 73 7
602 kWh-Zahler Nein 2 7
603 Anzahl der Einschaltvorgange Nein 0 6
604 Anzahl der Ubertemperaturen Nein 0 6
605 Anzahl der Uberspannungen Nein 0 6
615 Fehlerspeicher: Fehlercode Nein 0 5
616 Fehlerspeicher: Zeit Nein 0 7
617 Fehlerspeicher: Wert Nein 0 3
618 Reset des kWh-Zahlers Kein Reset Nein 0 7
619 Reset des Motorlaufstundenzahlers Kein Reset Nein 0 5
620 Betriebsmodus Normalbetrieb Nein 0 5
621 Typenschild: Geratetyp Nein 0 9
624 Typenschild: Softwareversion Nein 0 9
625 Typenschild: LCP Identifikationsnummer Nein 0 9
626 Typenschild: Datenbank-ldentifikationsnummer Nein -2 9
627 Typenschild: Leistungsteilversion Nein 0 9
628 Typenschild: Anwendungsoptionstyp Nein 0 9
630 Typenschild: Kommunikationsoptionstyp Nein 0 9
632 Typenschild: BMC-Software-ldentifikation Nein 0 9
634 Typenschild: Einheitenidentifikation zur Kommuni- Nein 0 9

kation
635 Typenschild: Software-Teilenr. Nein 0 9
640 Softwareversion Nein -2 6
641 BMC-Software-ldentifikation Nein -2 6
642 Leistungskartenidentifikation Nein -2 6
678 Konfigurieren der Steuerkarte
700 Verwendet fir die Wobble-Funktion. Weitere

Informationen finden Sie in der Anleitung fiir die

Wobble-Funktion.

Tabelle 5.24 Werkseinstellungen fiir Parameter 600-700

4-Parametersatz
Ja bedeutet, dass der Parameter in jedem der 4 Parametersétze einzeln programmiert werden kann, d. h. ein einzelner
Parameter kann 4 verschiedene Datenwerte haben. Nein bedeutet, dass der Datenwert ist in allen Parametersatzen gleich ist.

Umrechnungsindex
Zeigt den Umrechnungsfaktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben liber eine serielle Schnittstelle mit einem Frequenzum-
richter der entsprechende Wert multipliziert werden muss.

Weitere Informationen finden Sie in Kapitel 4.7.4 Datenzeichen (Byte).

Datentyp

Der Datentyp zeigt Typ und Lange des Telegramms.

Datentyp Beschreibung
3 Ganzzahl 16 Bit
4 Ganzzahl 32 Bit
5 Ohne Vorzeichen 8 Bit
6 Ohne Vorzeichen 16 Bit
7 Ohne Vorzeichen 32 Bit
9 Textblock
Tabelle 5.25
160 Danfoss A/S © Ver. 09/2014 Alle Rechte vorbehalten. MG27E403



Index Projektierungshandbuch
Index

D
A Datenzeichen 112
Abgeschirmtes Kabel 39 DC-Bremsdauer 73
Ableitstrom 32 DC-Bremsspannung 74
AC-Bremse 95 DC-Bremsung 73
AC-Bremsung 19 DC-Haltespannung 75
Addierend 83 DeviceNet 11
Aggressive Umgebungsbedingungen 140 Differentiator 99
Aktiver Parametersatz 62 Digital-/Pulsausgang 92
Analogausgang 91 Digitaleingang 86, 87
Analogeingang 89 Displayanzeige 142
Analogeingangsstrom 89 Displayanzeigestatus 23
Anschluss der mechanischen Bremse 59 Drehmomentkennlinie 68
Anschluss eines Zweileiter-Transmitters........ceecereceeens 57 Drehzahl auf/ab 57
Anschlusskabel fiir Bremse 20 Drehzahl PID 100
Anstiegzeit 134 Drehzahlregelung 97
Anzeige 22 Drehzahlregelung mit Riickfiihrung 68
Anzeigeleuchte 26 Drehzahlregelung ohne Riickfiihrung 68
Anzeigemodus 26,28 DU/dt am Motor 133
Anzugsdrehmoment fiir Leistungsklemme...........eeeeeeeeennee 51 Durchschnittsleistung am Bremswiderstand...........ccccoueceee. 18
Ausgangsfrequenz 78,120 Dynamische Bremse 16
Automatische Motoranpassung 25,69

E
B Effizienz 136
Baudrate 121 Elektrische Verdrahtung 43
Bedieneinheit 10,22 EMV-Filter 10
Berechnung der Bremsleistung 18 EMV-Filter der Klasse 1B 12,34
Berechnung des Bremswiderstands 17 EMV-Filter der Klasse 1B/LC-Filter 12
Bestellformular 14 EMV-gerechte elektrische Installation 40
Betriebsart (Ort/Fern) 61 EMV-gerechte Verkabelung 41
Betriebsart bei Netz-Einschaltung 66 EMV-Norm 138
Betriebsdaten 129 EMV-Schalter 48
Bremsabschaltgrenze 75 EMV-Storfestigkeit 139
Bremsanschlussklemmen 50 Entladezeit 32
Bremseinschaltfrequenz 76 Erdableitstrom 132
Bremsenkonfiguration 17 Erdanschluss 50
Bremsfunktion 95 Erdung 39
Bremsspannungsreduzierung 104 Erdung abgeschirmter Steuerkabel 42
Bremswiderstand 10,21  ETR 73
Bus Festdrehzahl JOG 125 Extreme Betriebsbedingungen 133
Bus-Zeitintervall 125

F
C FC-Protokoll 10,110,127
CE-Kennzeichnung 8 Fehlerstromschutzschalter 39
Change Data (Daten dndern) 23 Feldbus 117
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Feldbus-Option 1 Leistungsreduzierung wegen erhohter Taktfrequenz......... 136
Festsollwert 58, 83 Leistungsreduzierung wegen erhéhter Umgebungstempera-
Frequenz Festdrehzahl - Jog 82 tur.... 135
Frequenzausblendung 85 Leistungsreduzierung wegen geringem Luftdruck.............. 135
Funktion Praziser Stopp 93 Liftersteuerung 76
Luftfeuchtigkeit 136
G
Galvanische Trennung 7 M
Galvanische Trennung (PELV) 132 Manuelle Initialisierung 23,30
Gleichstrominduktionsbremsen 19 Maximaler Puls 92
GroRe Displayanzeige 63 Maximaler Sollwert 80
Grof3e Hohenlagen 32 McCT 10 15
Mechanische Abmessung 33
H Mechanische Bremse 52,59
Hand Auto 24 Mechanische Installation 37
Handbetrieb 67  Menlimodus 23
Hand-Steuerung 27 Minimaler Motorstrom 76
Hochspannung 31 Minimaler Sollwert 80
Hochspannungspriifung 39  Motoranschluss 48
Hochspannungswarnung 38  Motordrehrichtung 49
Motordrossel 11,34
| Motorfangschaltung 103
Initialisierung 130 Motorfrequenz 69
Istwertbereich 98 Motorkabel 50
Istwertumwandlung 104 Motorleistung 69
Istwertverarbeitung 99 Motornenndrehzahl 69
Motorschutz 8
K Motorspannung 69
Kabel 39 Motorstrom 69
Klemmenabdeckung 34
Konfigurieren der Steuerkarte 131 N
Konformitat mit den EMV-Vorschriften........renernnnens 138 Netzabsicherung 7
Konstantes Drehmoment 68 Netzanschluss 48
Kontinuierliches Bremsen 18 Netzkabel 39
Kurzschluss 133 Netzphasen-Unsymmetrie 104
Netzspannung 8
L Netzversorgung 152
Language 61
Lastausgleich 75 )
LC-Filter 12 Oberschwingungsfilter 10
LCP 2-Bedieneinheit 25,29 Optimales Bremsen mithilfe eines Widerstands..........cco..cu.... 19
LCP-Kopie 63 Ortsollwert 61
Leistungsfaktor 137
Leistungsreduzierung bei langem Motorkabel...................... 136 P
Leistungsreduzierung beim Betrieb mit niedriger Drehzahl Paralleler Motoranschluss 49
------ 135 parameter Serielle Kommunikation 121
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Parameterauswahl 29 Seite-an-Seite-Installation 38
Parametereinstellung 28 Sicherheit 32
Parameterliste 154 Skalierung der Ausgangsfrequenz 63
Parametersatz-Konfiguration 62 Sollwert 98
Parametersatz-Kopie 62 Sollwert Frequenzkorrektur Ab 83
PC-Softwaretool 15 Sollwert Frequenzkorrektur auf 83
PELV 32 Sollwertfunktion 83
PID-Funktion 98 Sollwertverarbeitung 78
PID-Prozess 101 Sondermotor-Modus 68
Potenziometer-Sollwert 57 Spannungsvektor quittieren 77
Profibus 11 Sperrung fiir Datendnderung 66
Profibus DP V1 15 Spitzenleistung des Bremswiderstands 18
Programm-Satz 62 Spitzenspannung 134
Prozesseinheit 97 Start/Stopp 56
Prozessregelung 97 Startfrequenz 74
Prozessregelung mit Riickflihrung 68 Startfunktion 71
Pulssollwert/-istwert 92 Startmoment 71
Puls-Start/Stopp 56 Startspannung 74
Startverzdgerung 71
Q Statorreaktanz 70
Qualifiziertes Fachpersonal 31 Statorwiderstand 70
Quick-Menti 23,24 Steuerkabel 39,53
Quick-Meni-Einstellung 67 Steuerklemme 52
Quittierfunktion 95 Steuertaste 23
Steuertaste zur Parametereinstellung 26
R Steuerverfahren 6
Radiziert 104 Steuerwort 114,117
Rampentyp 80 Stop/Reset-Taste 23
Rampenzeit Ab 81 Stoppfunktion 72
Rampenzeit Auf 81 Storgerdusche 134
Rampenzeit Festdrehzahl - Jog 81 Streureaktanz 76
RCD 30 Stromgrenze 83
Regler. 97
Relaisanschluss 55 T
Relaisausgang 91 Taktfrequenz 96, 135
Relativ 83 Telegrammaufbau 110
Resonanzdampfung 7T Telegramm-Profil 125
Reversierung 87 Telegrammibermittlung 110
Réickwirkung 96 Thermischer Motorschutz 50,73
Thermischer Schutz 8
5 Thermistor 74,88
Schlupfausgleich 75 Thermistorverbindung 88
Schnellstopprampenzeit 82 Tiefpassfilter 99
Schutz 7
Schutzart 10 U
Schutzfunktion wahrend der Installation...........cccvecevneceucens 20 Ubermodulationsfunktion 2
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U

Umschalten der Parametersdtze 62
Unerwarteter Anlauf. 31
Vv

Variables Drehmoment 68
Verstarkung AC-Bremse 76
Verzégerung Drehzahlkompensierung 94
Vibrationen und Erschiitterungen 136
Vorsicherungen 47
W

Warnung und Alarm 142
Warnworter, erweiterte Zustandsworter und Alarmwort... 147
Z

Zéhlerwert 94
Zeit nach Sollwertfehler 20
Zubehor 16
Zusatzlicher Schutz 39
Zustandswort 116,118
Zwischenkreiskopplung 31,51
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