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Kurzanleitung

VLT® AutomationDrive FC 300



Sicherheitshinweise:

Diese Kurzanleitung darf nur von geschultem Fachpersonal in Verbindung mit den Produkthandbiichern fiir Arbeiten
an Frequenzumrichtern der Serie VLT® AutomationDrive FC 300 verwendet werden.

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

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

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

bedi

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

Der Inhalt dieser Kurzanleitung bezieht sich hauptsachlich auf das Grundgerat des VLT® AutomationDrive mit graphischem Bedienteil
(LCP 102) bis 75kW (400 V) und die Inbetriebnahme an einem Asynchronmotor. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit kann die
Kurzanleitung nicht auf alle Optionen, Zubehor sowie Detailunterschiede bei gréReren Leistungen oder Sonderausfiihrungen eingehen.
Bitte beachten Sie in jedem Fall das jeweils zugehdrige Produkthandbuch.
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1. Anschluss

1.1 Ubersicht der Leistungs-/Versorgungsklemmen
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Achtung:

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

Verwenden Sie zu lhrer eigenen Sicherheit nur geeignetes Messwerkzeug, z.B. fiir Messungen an Frequenzumrichtern mit
Netzspannung 380-500 V AC, Messgerite Kat. 11l 1000V oder besser (siehe IEC 61010-1).



Klemmen Nr.: Beschreibung Anmerkungen

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

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

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

929 PE-Leiteranschluss Potentialausgleich Motor

88(-), 89(+) Kondensatorgepufferter Gleichspannungszwischenkreis ACHTUNG: Spitzenspannungen 850..1000 V DC!
vorgesehen fur Kopplung mehrerer Antriebsachsen. Klemmen ab 18,5 kW (IP20) als Option!

81,82 Optionaler Anschluss eines Bremswiderstandes, um eine hohere ACHTUNG: Spitzenspannungen 850..1000 V DC!
dynamische Bremswirkung zu erzielen.

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

Da Frequenzumrichter aufgrund ihrer Funktionsweise Erdableitstrome > 3,5 mA produzieren kénnen, muf3 gemaR EN 50178 der
Querschnitt des Erdungskabels mindestens 10 mm? betragen, oder es miissen zwei getrennt verlegte und angeschlossene Erdleitungen

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

Sicherheitsiiberlegungen. Ndhere Informationen finden Sie in den Danfoss Projektierungsunterlagen.

Die Ver dung derKI 81/82 zur Erhhung der dynamischen Bremswirkung ist nur mit geeigneten und korrekt
dimensionierten Bremswiderstanden moéglich und erfordert besondere Sicherheitsiiberlegungen. Nahere Informationen finden Sie in
den Danfoss Projektierung erlagen.




1.2 Ubersicht der Steuerklemmen im Grundgerit (ohne A, B oder C-Optionen)
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* nur beim FC 302
** nur beim FC 301 (Al Gehéuse) und FC 302

Beschreibung Schalter $201, S202 und S801 siehe Abschnitt 1.3.



Klemmen Nr.:

Beschreibung

Anmerkungen

12,13 Interne +24 V DC Quelle zur Beschaltung der digitalen Eingédnge FC301: max. 130 mA, FC 302: max. 200 mA
18 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-10) 0-24V DC,Ri=4kOhm
< 5V =logisch,0” (PNP Logik)
19 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-11) > 10V =logisch 1" (PNP Logik)
20 Bezugspotential (0 V) flir externe Beschaltung der digitalen Ein-/ Massepotential fir Klemmen 12, 13
Ausgdnge
27 Digitaler Ein-/Ausgang (Funktion siehe Par. 5-01, 5-12, 5-30) Eingang: Siehe Klemme 18, 19
29 Nur FC 302: Ausgang: 0/24 V DC, max. 40 mA
Digitaler Ein-/Ausgang (Funktion siehe Par. 5-02, 5-13, 5-31) Pulsausgang: Siehe Produkthandbuch
32 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-14) Eingang: Siehe Klemme 18, 19
33 Digitaler Eingang (Funktion siehe Par. 5-15) Puls-/Drehgebereingang: Siehe Produkthandbuch
37 Nur FC 302 und optional FC 301 mit A1-Gehause: Zum Erreichen der Sicherheitsfunktion sind die
Digitaler Eingang fur sicheren Halt gemaB EN 954-1, Kat. 3, Hinweise im Projektierungshandbuch einzuhalten.
bzw. EN 13849-1 SIL 2. (Funktion siehe Par. 5-19)
39 Massepotential fur Analogausgang 42
42 Skalierbarer Analogausgang 0/4..20 mA. (Funktion siehe Par. 6-5%) 0/4-20 mA, max. 500 Ohm
50 Interne +10 V DC Quelle zur Versorgung von Potentiometer 10V DC, max. 15 mA
oder Motorthermistor
53,54 Analogeingange 0..10 V DC oder 0/4..20 mA umschaltbar FC301:0.410 V DC; Ri = 10 kOhm
fiir Soll-/Istwert oder Motorthermistor FC302:-10..0.4+10 V DC; Ri = 10 kOhm
(Funktion Klemme 53: siehe Par. 6-1%, Klemme 54: siehe Par. 6-2%, Umschaltung V/mA siehe $201/5202
Sollwert: siehe Par. 3-15, 3-16, 3-17, Istwert: siehe Par. 7-2*, Achtung! Analoge Ei diirfen I mit
Motorthermistor: siehe Par. 1-93/1-90) 20V beschaltet werden!
55 Massepotential fir Analogeingénge 53, 54
61 Integrierte RC-Entkopplung Nicht verwenden
68(+)/69(-) Serielle RS 485 Schnittstelle (Funktion siehe Par. 8-3%) Max. 115 kBit/s
01,02,03 Relaisausgang 1 (Funktion siehe Par. 5-40 [0]) Max. 240V AC, 2A (ohmsche Last)
04,05,06 Nur FC 302: Relaisausgang 2 (Funktion siehe Par. 5-40 [1]) Weitere Daten siehe Projektierungshandbuch




29

Klemmen Nr. Index 18 19 27 (nur FC 302) 32 33
Parameter 5-10 5-11 5-12 5-13 5-14 5-15
Ohne Funktion [0] ' v v v X X
Alarm quittieren [ v v v v v v
Motorfreilauf (invers) 21 v v X v v v
Motorfreilauf / Reset (invers) [3] v v v v v v
Schnellstopp Rampe (invers) [4] v v v v v

DC Bremse (invers) [5] v v v v v v
Stopp (invers) [6] v v v v v v
Start [8] X v v v v v
Puls Start [9] v v v v v v
Reversierung [10] v X v v v v
Start + Reversierung [ v v v v v v
Start nur Rechts [12] v v v v v v
Start nur Links [13] v v v v v v
Festdrehzahl (Jog) [14] v v v X v v
Festsollwert ein [15] v v v v v v
Festsollwert Bit 0 [16] v v v v v v
Festsollwert Bit 1 [17] v v v v v v
Festsollwert Bit 2 [18] v v v v v v
Sollwert speichern [19] v v v v v v
Drehzahl speichern [20] v v v v v v
Drehzahl auf 211 v v v v v v
Drehzahl ab [22] v v v v v v

[v'1=wahlbar, [-] = nicht wahlbar, [x] = Werkseinstellung - Detaillierte Beschreibung der Auswahl siehe Programmierhandbuch.




Satzanwahl Bit 0 [23] v v v v v v
Satzanwahl Bit 1 [24] v v v v v v
Préziser Stopp (invers) [26] v v - - - -
Praziser Start, Stopp [271 v v = = 5 -
Frequenz Korrektur Auf [28] v v v v v

Frequenz Korrektur Ab [29] v v v v v v
Zihlereingang [30] - - - v - v
Pulseingang, Ausg. d. Pulsfl. 311 - - - v - v
Pulseingang auf Zeitbasis [32] - - - v - v
Rampe Bit 0 [34] v v v v v v
Rampe Bit 1 [35] v v v v v v
Praziser Puls-Start [40] v v o - - -
Préziser Puls-Stopp invers [41] v v - - - -
DigiPot auf [55] v v v v v v
DigiPot ab [56] v v v v v v
DigiPot 16schen [57] v v v v v v
Zshler A (+1) [60] - - - v - v
Zshler A (-1) [61] = - - v - v
Reset Zihler A [62] v v v v v v
Zihler B (+1) [63] = - - v - v
ZéhlerB (-1) [64] - - - v - v
Reset Zdhler B [65] v v v v v v
Mech. Bremse Istwert [70] v v v v v v
Mech. Bremse Istwert invers [711 v v v v v v
PTCKarte 1 [80] v v v v v v

[v'1=wahlbar, [-] = nicht wahlbar, [x] = Werkseinstellung - Detaillierte Beschreibung der Auswahl siehe Programmierhandbuch.




1.3 Funktion der DIP-Schalter im Grundgerit (ohne A, B oder C-Optionen) n
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Anderungen an der DIP-Schalterstellung werden erst nach einem Netz Aus/Ein iibernommen!



2. Bedienung liber LCP 102

2.1 Ubersicht der graphischen Bedieneinheit LCP 102

Klartextdisplay

Mentanwahl

Zustand LEDs

Betriebsart

Zugriff auf Inbetriebnahmementis

Zugriff auf Parameter-Hauptmenti (alle Parameter)

Fehlerspeicher und Alarmdiagnose

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

Alarm quittieren (siehe Abschitt 6.1)



2.2 Erlduterung der LCP 102 Statusanzeige

- - - -
Quick Main [l Alarm

Drehrichtung

Warnung Parametersatz
1= Betrieb
Alarm
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Betriebsart Betriebszustand

Sollwertquelle



3. Einfache Inbetriebnahme

3.1 Inbetriebnahmemenii (Untermenii Q2 im Quick Menii

Das Inbetriebnahmement enthélt eine Auswahl von 13 Parametern, die wéhrend einer typischen Inbetriebnahme benétigt werden. Die
Parameter sind dabei logisch strukturiert und nicht nach Nummerierung geordnet. Wichtig: Geben Sie sie in der vorgegebenen Reihenfolge ein.
Das Inbetriebnahmementi erreichen Sie tiber die [Quick-Men(i]-Taste, Auswahl von ,Q2 Inbetriebnahmemen(” und bestatigen mit [OK]. Durch
Betatigen der [Status]-Taste kehren Sie zurlick zur Normalansicht.

Deutsch
1-22 Angabe geméB Motortypenschild einstellen, Motorverschaltung beachten
Angabe gemaR Motortypenschild einstellen, Motorverschaltung beachten

Funktion Klemme 27 Bei Werkseinstellung: ,Motorfreilauf inv.[2]” muss eine Kabelbriicke zwischen Klemme
12 und 27 vorgesehen werden.
Wenn KI. 27 nicht benétigt wird ,Ohne Funktion [0]” wéhlen.

3-03 Maximaler Sollwert Gewilinschte Maximaldrehzahl/-frequenz einstellen

Rampenzeit Ab 1 Rampenzeit Ab (Verzégerungszeit von Nenndrehzahl bis 0 UPM) einstellen

1-29 Automatische Motoranpassung (AMA) Eine AMA ist dann sinnvoll, wenn der Motorlauf nicht zufriedenstellend ist, oder der
Betrieb noch zusatzlich optimiert werden soll.
Bitte beachten Sie die Beschreibungen zur AMA im Produkthandbuch.




3.2 Weitere, hdufig verwendete Parameter aus dem Hauptmenii

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

Skaliert den Sollwert in UPM oder Hz. ACHTUNG: Durch Umschaltung werden sémtliche
Hz/UPM Umschaltung Skalierungen auf Werkseinstellung zurlickgesetzt! Dies sollte deshalb nur zu Beginn
einer Inbetriebnahme erfolgen. Im Zweifel: Nicht &ndern!

1-03 Drehmomentverhalten der Last Konst. Moment fir Férdertechnik, Quadr. Moment fiir Pumpen/Lufter

m Thermischer Motorschutz Motortemperaturiiberwachung. Siehe Beschreibung unter 4.2
2-2% Mechanische Bremse Einstellen der mech. Bremsansteuerung

Variabler Sollwert 1
Variabler Sollwert 2 . .
Variabler Sollwert 3 Siehe auch Beschreibung unter 4.1

Auswahl eines Analogeingangs oder einer Busschnittstelle als Sollwertsignal.

15-4* Typendaten Inhalte von Par. 15-43, 15-45, 15-51 bitte flr Serviceanfragen bereithalten.




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

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

Par. 0-50: Speichernin LCP

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

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



3.4 Parametrieren mit der MCT 10 - Software

Bezugsquelle und Systemvoraussetzung

Download unter: www.danfoss.de/vit

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

Min- Systemvoraussetzung: Pentium |1l 350 MHz (oder kompatibel), 128 MB RAM, 1 GB freier Festplattenspeicher.

Datenaustausch mit dem Umrichter

Umrichter->PC: 1. Umrichter mit PC verbinden

2. Umrichter im Netzwerk markieren PC->Umrichter:  1.Gespeicherte Datei ,6ffnen”

3. ,Kopieren” wahlen 2. Umrichter mit PC verbinden

4. Projekt anklicken und ,Einfigen” wahlen 3.Umrichter im Projekt markieren

5. Projekt im Men Datei ,speichern” 4." Zum Frequenzumrichter schreiben” wéhlen

Zugriff Gber USB Schnittstelle

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

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



Zugriff Gber RS-232 / Ethernet / USB Konverter

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

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

\ /

¢
1

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

Schnittstelle nach angeschlossenen Umrichtern durchsucht.



4. Anwendungsbeispiele

4.1 Start/Stop mit einfacher Reversierung und Sollwert liber Analogeingang

FC300

**Klemme 37 nur bei FC 302 und FC 301/ A1 Gehause

*Klemme 29 und Relais 2 nicht bei FC 301

+24V

+24V

DIN

DIN

12
13

Start/ Stopp

Reversieren

Sicherer Stopp

Analoger Sollwert

Relevante Parameter

Par. Funktion Einstellung

5-10 | Klemme 18 [8] Start

5-1 Klemme 19 [10] Reversieren
Sollwertskalierung

Par. Funktion Einstellung

0-02 | Hz/UPM Umschalt. [0] UPM

3-02 | Min.Sollwert 0UPM

3-03 | Max.Sollwert 1800 UPM

3-15 | Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 53

6-14 | KI.53 Min. Sollwert 0 UPM

6-15 | KI.53 Max. Sollwert | 1800 UPM




4.2 Motortemperaturiiberwachung iiber Thermistor (PTC)

FC300

**Klemme 37 nur bei FC 302 und FC 301/ A1 Gehiuse

*Klemme 29 und Relais 2 nicht bei FC 301

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

12
13

—

D Start/Stopp
P Fehlerquittierung

Sicherer Stopp

Motorthermistor

Relevante Parameter
Par. | Funktion Einstellung
5-10 | Klemme 18 | [8] Start*
5-11 | Klemme 19 | [1] Alarm quittieren
5-12 | Klemme 27 | [0] Ohne Funktion
Motorschutz
Par. Funktion Einstellung
1-90 | Motorschutz [2] Therm. Abschalt
1-93 | Thermistoranschl. | [2] Analogeingang 54
Sollwertvorgabe
Par. Funktion Einstellung
3-10 | Festsollwert [0] 100 %




4.3 Start/Stop mit Reversierung und 4 Festdrehzahlen

FC300

**Klemme 37 nur bei FC 302 und FC 301 / A1 Gehause

* Klemme 29 und Relais 2 nicht bei FC 301

+24V
+24V
DIN
DIN

12
13

o

o

Start/ Stopp

Reversieren

Sollwertanwahl 1
Sollwertanwahl 2

Sicherer Stopp

Relevante Parameter
Par. | Funktion Einstellung
5-10 | Klemme 18 [8] Start
5-11 Klemme 19 [10] Reversieren
5-12 | Klemme 27 [0] Ohne Funktion
5-14 | Klemme 32 [16] Festsollwert Bit 0
5-15 | Klemme 33 [17] Festsollwert Bit 1

Sollwertskalierung

Par. Funktion Einstellung
3-10 | Festsollwert [0] 25%
3-10 | Festsollwert[1] 50 %
3-10 | Festsollwert [2] 75 %
3-10 | Festsollwert [3] 100 %




5. Profibus DP Schnittstelle

5.1 Grundeinstellung

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

9-22 PPO Typ automatisch
9-63 Baudrate automatisch

Damit alle Einstellungen wirksam werden, muB3 die Profibus Schnittstelle
initialisiert werden (iiber Par. 9 - 72 die Schnittstelle zuriicksetzen oder

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

5.2 Weitere Einstellungen

Parameter Beschreibung Einstellung

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

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




6. Fehleranalyse

6.1 Warn-/Alarmanzeigen und Alarmquittierung

[ —-

LSORFM 1524 2121
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faitis Faves Exlriats

CFPH [FT] FEF]

Faaba Farm isbschil g

Warnung (gelbe Warn-LED leuchtet)

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

Alarm (rote Alarm LED blinkt)

Alarmmeldungen treten auf, wenn der Motorbetrieb aus Sicherheitsgriinden durch den FC 300 unterbunden
wurde. Analysieren Sie den Alarm anhand der angezeigten Alarmnummer [A...]. Alarme, die nicht
»abschaltblockiert” sind, kdnnen, nach Beseitigung der Alarmursache auf mehrere Arten quittiert werden:

- [Reset] Taste am LCP ([Off] Taste wird mit aktiviert)

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

Bei Quittierung eines Alarms iiber die [Reset]-Taste am lokalen LCP wird automatisch die [Off]-Taste aktiviert, um einen
unerwarteten Anlauf des Antriebes nach erfolgter Quittierung zu verhindern. Fiir einen Wiederanlauf iiber die externe

A ung muss d

Warnung:

halb zusatzlich die [Auto-On]-Taste betétigt werden.

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



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

3 T z’;’ (falls vorhanden) wird ,,Abschaltblock” angezeigt)
Eine Abschaltblockierung ist eine zusétzliche Schutzfunktion des VLT® AutomationDrive und kann nur durch eine
m Netztrennung aufgehoben werden. Verfligt das Gerét (iber eine externe 24V-DC-Versorgung (D-Option), genligt

es, die Netzversorgung des Gerates zu trennen. Die Steuerkarte bleibt in diesem Fall z.B. fir Kommunikation tiber

einen Feldbus aktiv.
e g A chal i ol

Nach einem Aus- und Wiedereinschalten des VLT® AutomationDrive FC 300 kann anschlieBend der Alarm wie
zuvor beschrieben quittiert werden.

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

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

Alarm wird immer noch angezeigt Einstellung

1. Ist der Alarm abschaltblockiert ? Siehe Beschreibung unter 6.1

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

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

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

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

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

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




6.3 Ubersicht Warn-/Alarmmeldungen

No.| Beschreibung Warnung | Alarm /Abschaltung | Alarm/Abschaltblockierung| siehe Parameter
1 10 Volt niedrig [X] 14-9*%
2 Signalfehler (X) (X) 6-01
3 Kein Motor (X) 1-80
4 Netzunsymmetrie (X) (X) (X) 14-12
5 DC-Spannung hoch X

6 DC-Spannung niedrig X

7 | bC-Uberspannung X X

8 DC-Unterspannung X X

9 Wechselrichteriiberlast X X

10 | Motortemperatur (ETR-Funktion) (X) (X) 1-90
11 | Motorthermistor (X) (X) 1-90
12 | Momentengrenze X1 (X) 14-25/14-9*
13 | Uberstrom X X X

14 | Erdschluss X X1 X1 14-9*
15 | Inkompatible Hardware X X

16 | Kurzschluss X X

17 | Steuerwort-Timeout (X) (X) 8-04
22 | Hoist Mech. brake (X) 1-72
23 | Interner Lifter (X) (X) 14-53
24 | Externer Liifter (X) (X) 14-53
25 | Bremswiderstand Kurzschluss X

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

28 | Bremstest X) (X) 2-15
29 | Umrichter / Leistungsmodul Ubertemp. X X X

30 | Motorphase U fehlt (X) (X) (X) 4-58
31 Motorphase V fehlt (X) (X) (X) 4-58




32 | Motorphase W fehlt (X) (X) 4-58

33 | Inrush Fehler X X

34 | Feldbus Fehler X

36 | Netzausfall X X

37 | Phasenunsym. (X) (X) 14-12
38 | Interner Fehler X X

39 | Temperatursensor X X

40 | Uberlast Digitalausgang Klemme 27 X 5-00/5-01
41 | Uberlast Digitalausgang Klemme 29 X 5-00/5-02
42 | Uberlast Digitalausgang Klemme 30/6-7 X 5-32 bzw. 5-33
45 | Erdschluss 2 X1 [X] 14-9*
46 | Pwr. Card supply X X

47 | Interner 24V Fehler X X [X] 14-9%
48 | Interner 1,8V Fehler X [X] 14-9*
49 | Drehzahlgrenze X

50 | AMA-Kalibrierung X

51 | AMA-Daten prifen X

52 | AMA-Motorstrom priifen X

53 | AMA-Motor zu grof3 X

54 | AMA-Motor zu klein X

55 | AMA-Daten auBerhalb Bereich X

56 | AMA-Abbruch X

57 | AMA-Timeout X

58 | AMA-Interner Fehler X

59 | Stromgrenze X (X) 14-24
60 | Externe verriegelung X X

61 Drehgeberabweichung (X) (X) 4-30

62 | Ausgangsfrequenzgrenze X 4-19

63 | Mechanische Bremse X 2-20




No. Beschreibung Warnung | Alarm/Abschaltung | Alarm/Abschaltblockierung| siehe Parameter
64 Motorspannung [X] 14-9*
65 Steuerkartentemperatur X X X

66 Temperatur zu niedrig X

67 Optionen neu X

68 Sicherer Stopp (X) (X) 5-19
69 Umr.Ubertemp X X

70 Ungil. FC-Konfig. X

71 PTC1 Safe Stopp (X) (X) 5-19
72 Dangerous Failure X

73 Sicherer Stopp Auto-Neustart

76 Power Unit Setup X

77 Gesenkter Leistungsmodus X 14-59
78 Tracking Error

79 Illegal PS config X X

80 Initialisiert X

88 Option Detection (X) 14-87
90 Drehgeberiiberwachung (X) (X) 17-61
91 Einstellung Analogeingang 54 X Schalter A-54
100-199 | MCO Fehler X X X

243 Brems IGBT X X

244 Kiithlkdrpertemperatur X X

245 Kiihlkérpergeber X X

246 Umrichter-Versorgung X X

247 Umrichter-Ubertemperatur X X

248 Ungiiltige Leistungsteilkonfiguration X X

250 Neues Ersatzteil (X) 14-23
251 Typencode neu X X

- Display dunkel

(x) = Parameterabhéngig



7. Parameteriibersicht

o Betrieb/Display WE 1 Motor/Last 1-5500_|_U/f-Kennlinie - UIV] 7
1561 _|_U/-Kennlinie - flHz] 7.
0-01 Sprache 0 1-00 Regelverfahren 0 1-58 Flystart Test Pulses Current 30%
0-02 Hz/UPM Umschaltung 0 1-01 inzij 1 1-59 Flystart Test Pulses Frequency 200%
0-03__| Landerei 0 1202 | Drehgeber Anschluss 1 [0 [ tastabh.Einstellungen |
0-04 Netz-Ein-Modus (Hand) 1 1-03 Di der Last 0 1-60 L ich tief 100
_ 1:04__| Uberlastmodus 0 e | ich hoch 100
010 | AktiverSatz 1:05__| Hand/Ort-Betrieb Konfiguration > 62| schiupfausgleich 100
o1t Programm satz 1 1206 | Clockwise Direction o 1563 | schlupfausgleich Zeitkonstante X
012 | Sateverkncptenrit 0 64| Resonanzdampfung 100
Do oot T o | [ | eonmsmplung Zetiomante 5
1266__|_Min. Strom bei niedr. Drz 100
120 | Motornennleistung (kW] . 67| Lastyp 0
0-20__| Displayzeile 1. 1617 21 Motornennleistung [PS] 7. 68| Massentragheit Min. 7.
021__| Displayzeile 1.2 614 122 | Motornennspannung 7. 1769 | Massentragheit Max. .
022 Displayzeile 1.3 1610 123 Motornennfrequenz R 07 [strtfunktion |
023 | Displayzeile 2 1613 124__| Motornennstrom 7. 171 Startverzogerung 00
0-24__| Displayzeile 3 1602 125__| Motornenndrehzahi . 72| Startfunktion 2
025 | Benutzer-Mend 126__| Dauer-Nenndrehmoment . 73| Motorfangschaltung 0
_ 129 “Autom. Motoranpassung 0 174 Startdrehzahl [UPM] [
030 | Einheit fur benutzerdefinierte [0 [EwMotordaten 1 [T Startdrehzahl [Hz) 0
031 | Min. Wert benutzerdef. Anzeige 000 130 | Statorwiderstand (Rs) .. 76| startstrom 0.00
0-32 Max. Wert benutzerdef. Anzeige 100% 131 Rotorwiderstand (Rr) . _-
o iepmasen T | [33 [ statorstreureaktanz o) 7 1580 | Funktion bei Stopp 0
0-40__| Hand-Onl-LCP Taste [ 134__| Rotorstreureaktanz (X2) 7. 81| Ein-Drehzahl Stoppfunkt. (UPM] .
041 | (Of-LCP Taste i 135 | Hauptreaktanz (Xh) 7. 1582 | Ein-Drehzahl Stoppfunkt. (Hz] .
0-42__| [Auto-Onl-LCP Taste [ 136__| Eisenverlustwiderstand (Rfe) 7. 183 | praziser Stopp-Funktion 0
043 | (Resetl-LCP Taste [ 137 | Indukt. D-Achse (Ld) 7. 84| praziser Stopp-Wert 100
ﬁ 139 Motorpolzahl 7 185 Verzogerung Drehzahlkompensatio 10
050 | LCP-Kopie 0 140 | Gegen EMK bei 1000 UPM . [ [ motortemperatar ]
0-51 Parametersatz-Kopie 0 1-41 Geber-Offset 0 1-90 Thermischer Motorschutz 0
0-60 Hauptmenii Passwort 100 1-50 isi bei 0 UPM 100% 1-93 L i 0
0-61 (i Zugriff ohne PW 0 1-51 Min. Drehzahl norm.Magnetis.[UPM] . 1-95 KTY-Sensortyp 0
0-65 Quick-Menii Passwort 200 1-52 Min. Drehzahl norm.Magnetis.[Hz] /. 1-96 KT hlu: 0
0-66 Quick-Menii Zugriff ohne PW 0 1-53 ip Umschaltpunkt /. 1-97 KTY-Schwellwert 80
0-67 Bus Passwort Access 0 1-54 Voltage reduction in fieldweakning /.

von WE=




Bremsfu n 3-104]_| Festsoliwert4 0.00 Rampentyp 4 0
DC Halt/DC Bremse 3-1005]_| Festsollwert 5 0.00 Rampenzeit Auf 4 .
DC-Haltestrom 50 3-1006] | Festsollwert 6 0.00 Rampenzeit Ab 4 .
DC-Bremsstrom 50 3-107] | Festsollwert 7 0.00 5-Rampe Auf 4 Anfang 50%
DC-Bremszeit 10.00 31 Festdrehzahl Jog [Hz] % S-Rampe Auf 4 Ende 50%
DC-Bremse Ein [UPM] . 312 Frequenzkorrektur Auf/Ab 0.00 S-Rampe Ab 4 Anfang 50%
DC-Bremse Ein [Hz] J. 313 Sollwertvorgabe [ S-Rampe Ab 4 Ende. 50%

21 Generator. Bremsen 314 Relativer Festsollwert 0.00 Weitere Rampen

210 Bremsfunktion o1 315 Variabler Sollwert 1 1 Rampenzeit JOG .

21 Bremswiderstand (Ohm) J. 316 Variabler Sollwert 2 20 Rampenzeit Schnellstopp .

212 Leistung (kW) J. 317 Variabler Sollwert 3 11 Rampentyp Schnell 0

213 Lei i 0 318 Relativ. Skalierungssollw. 0 Schn: S-Form Anfang Start 50%

215 Test 0 3-19 Festdrehzahl Jog [UPM] J. Schn: S-Form Ende 50%

216 AC-Bremse max. Strom 100 3-4% Rampe 1 Digitalpoti

217 ( 0 3-40 Rampentyp 1 0 Digitalpoti Einzelschritt 0.10

218 Bremswiderstand Testbedingung 0 3-41 Rampenzeit Auf 1 J. Digitalpoti Rampenzeit 1.00

2% Mech. Bremse 3-42 Rampenzeit Ab 1 J. Digitalpoti speichern bei Netz-Aus 0

220 Bremse offnen bei Motorstrom J. 3-45 5-Rampe Auf 1 Anfang 50% Digitalpoti Max. Grenze 100

221 Bremse schliessen bei Motordrehzahl J. 3-46 S-Rampe Auf 1 Ende 50% Digitalpoti Min. Grenze -100

222 Bremse schliessen bei Motorfrequenz J. 3-47 S-Rampe Ab 1 Anfang 50% Rampenverzogerung 1.000

223 Mech. Bremse Verzgerungszeit 0.0 3-48 S-Rampe Ab 1 Ende 50%

224 Stopp-Verzégerung 0.0 3-5¢ Rampe 2 41+ Motor Grenzen

225 Bremse liiften Zeit 020 3-50 Rampentyp 2 0 4-10 Motor Drehrichtung [

226 Drehmomentsollwert 000 351 Rampenzeit Auf 2 J. 411 Min. Drehzahl [UPM] o

227 Drehmoment Rampenzeit 02 3-52 Rampenzeit Ab 2 J. 412 Min. Frequenz [Hz] )

228 Verstarkungsfaktor 1.00 355 S-Rampe Auf 2 Anfang 50% 413 Max. Drehzah! [UPM] .

3-56 S-Rampe Auf 2 Ende 50% 414 Max. Frequenz [Hz] .
Sollwertgrenzen 3-57 S-Rampe Ab 2 Anfang 50% 416 Momentengrenze motorisch .
Sollwertbereich 1 358 S-Rampe Ab 2 Ende 50% 417 Momentengrenze generatorisch 100
Soll-/Istwerteinheit 2 36" Rampe 3/ 418 Stromgrenze .
Minimaler Sollwert 0 3-60 Rampentyp 3 0 419 Max. Ausgangsfrequenz 132.0
Max. Sollwert 1500 3-61 Rampenzeit Auf 3 /. 42 Variable Grenzen
Sollwertfunktion 0 3-62 Rampenzeit Ab 3 /. 4-20 Variable Drehmomentgrenze [
Sollwerteinstellungen 3-65 S-Rampe Auf 3 Anfang 50% 421 Variable Drehzahlgrenze 0
Festsollwert 0 000 3-66 S-Rampe Auf 3 Ende 50% 43" Drehg. Uberw.
Festsollwert | 0.00 3-67 S-Rampe Ab 3 Anfang 50% 4-30 Drehgeberiiberwachung Funktion 2
Festsollwert 2 0.00 3-68 S-Rampe Ab 3 Ende 50% 431 Drehgeber max. Fehlabweichung 300
Festsollwert 3 0.00 37" Rampe 4 432 Drehgeber Timeout-Zeit 0.05
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4-34 Drehgeberiberwachung Funktion ] 5-40[0] | Relaisfunktion (Relais 1) 0 6-14 Klemme 53 Min. Soll-/Istwert [
4-35 Drehgeber-Fehler 10 5-4001] | Relaisfunktion (Relais 2) [ 615 Klemme 53 Max. Soll-/Istwert .
4-36 Drehgeber-Fehler Timeout Zeit 1.00 5-41ix]_| Ein Verzdg, Relais 0.01 616 Klemme 53 Filterzeit 0.001
4-37 Drehgeber-Fehler Rampe: 100 5-42x | AusVerzdg, Relais 0.01 62" 2
4-38 Drehgeber-Fehler Rampe Timeout Zeit 10 5-5% Pulseingange 6-20 Klemme 54 Skal. Min. Spannung 0.07
4-39 Drehgeber-Fehler nach Rampe TO Zeit 5.0 5-50 Klemme 29 Min. Frequenz 100 6-21 Klemme 54 Skal. Max. Spannung 10.00
45" Warnungen Grenzen 551 Klemme 29 Max. Frequenz 100 6-22 Klemme 54 Skal. Min. Strom 014
4-50 Warnung Strom niedrig 0.00 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert 0.000 6-23 Klemme 54 Skal. Max. Strom 20.00
451 Warnung Strom hoch B 553 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert 1500 624 Klemme 54 Min. Soll-/Istwert 0
452 Warnung Drehz. niedrig 0 554 Pulseingang 29 Filterzeit 100 625 Klemme 54 Max. Soll-/Istwert .
4-53 Warnung Drehz. hoch . 555 Klemme 33 Min. Frequenz 100 6-26 Klemme 54 Filterzeit 0.001
4-54 Warnung Sollwert niedrig 9999 5-56 Klemme 33 Max. Frequenz 100 65" Analogausgang 1
455 Warnung Sollwert hoch 19999 5-57 Klemme 33 Min. Soll-/Istwert 0.000 6-50 Klemme 42 Analogausgang [
4-56 Warnung Istwert niedrig 9999 5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert 1500 6-51 K. 42, Ausgang min. Skalierung 0.00
4-57 Warnung Istwert hoch +9999 5-59 Pulseingang 33 Filterzeit 100 6-52 K. 42, Ausgang max. Skalierung 100.000
4-58 Motorphasen Uberwachung 1 5-6* Pulsausginge 6-53 KI. 42, Wert bei Bussteuerung 0.00
46" Drehz.ausblendung 5-60 Klemme 27 0 6-54 K. 42, Wert bei Bus-Timeout 0.00
4-601]_| Ausbl. Drehzahl von [UPM] 0 5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz, 5000 6-55 KI. 42 Ausgangsfilterilter [
4-61] | Ausbl. Drehzahl von [Hz) 0 5-63 Klemme 29 Pulsausgang [ 700 PID
4-62x]_| Ausbl. Drehzahl bis [UPM] 0 5-65 Ausgang 29 Max. Frequenz 5000 7-0° PID-Drehzahlregler

Ausbl. Drehzahl bis [Hz] 0 57" 24V Drehgeber 7-00 Drehgeberriickfiihrung 1

570 K1. 32/33 Drehgeber Aufl. [Pulse/U] [ 1024 7-02 Drehzahlregler P-Verstérkung 0015

5-0 Grundeinstellungen 571 K1. 32/33 Drehgeber Richtung | o 7-03 Drehzahlregler |-Zeit 200.0
5-00 Schaltlogik 0 5.9+ 704 Drehzahiregler D-Zeit -
5-01 Klemme 27 Funktion 0 5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung Ohex 7-05 Drehzahlregler D-Verstark./Grenze 5.0
5-02 Klemme 29 Funktion 0 5-93 Klemme 27, Wert bei Bussteuerung . 7-06 Drehzahlregler Tiefpassfilterzeit 10.0
51 Digitaleinga 5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout . 7-07 Speed PID Feedback Gear Ratio 1.000
5-10 Klemme 18 Digitaleingang 8 5-95 Klemme 29, Wert bei Bussteuerung . 7-08 Drehzahlregler Vorsteuerung [
511 Klemme 19 Digitaleingang 10 5-96 Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout /. 71" Torque PI Ctrl.
5-12 Klemme 27 Digitaleingang 2 712 Torgue Pl Propartional Gain 100
513 Klemme 29 Digitaleingang 14 6-0" 713 Torgue Pl Integration Time 20
5-14 Klemme 32 Digitaleingang 0 6-00 Signalausfall Zeit [ 10 72 PID-Prozess Istw.
515 Klemme 33 Digitaleingang 0 6-01 Signalausfall Funktion | o 7-20 PID-Prozess Istwert | 0
5-19 Terminal 37 Safe Stop 1 61 Analogeingang 1 722 PID-Prozess Istwert 2 0
5-3° Digif 6-10 Klemme 53 Skal. Min. Spannung 007 73 PID-|
530 Klemme 27 Di 0 611 Klemme 53 Skal. Max. Spannung 10.00 730 Auswahl Normal-/Invers-Regelung 0
531 Klemme 29 DI 0 612 Klemme 53 Skal. Min. Strom 0.14 731 PID-Prozess Anti Windup 1
5-4* Relais 613 Klemme 53 Skal. Max. Strom 20.00 732 PID-Prozess Reglerstart bei 0
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7-33 PID-Prozess P-Verstarkung 001 831 Adresse 1
7-34 PID-Prozess |-Zeit 10000 8-32 FC-Baudrate 2 | 132000 [ stTimer [ o |
7-35 PID-Prozess D-Zeit 0.00 833 Paritat / Stoppbits )
7-36 PID-Prozess D-Verstarkung/Gren 5.0 835 FC-Antwortzeit Min.-Delay 10 13-400_| Logikregel Boolsch 1 0
7-38 PID-Prozess Vorsteuerung 0 836 FC-Antwortzeit Max.-Delay 5000 13-41_| Logikregel Verknipfung 1 0
7-39 Bandbreite Ist=Sollwert 5 837 FCInterchar. Max.-Delay 25 13-421x]_| Logikregel Boolsch 2 [
[(ea [Fomcpotoken ] 13-435x]_| Logikregel Verkniipfung 2 0
7-40 PID-ProzessReset I-Teil 0 8-40 Telegrammtyp 1 13-44[x] | Logikregel Boolsch 3 0
7-41 PID-Prozessausgangneg. Begrenzung 100 8-41 Protokoll-Parameter ) ﬁ
742 PID-Prozessausgangpos. Begrenzung 100 8-42 PCD. ion Schreiben 1685 13-510d_|_SL-Controller Ereignis 0
7-43 PID-Prozess P-Skal.Min.Sollw. 100 8-43 PCD-Konfiguration Lesen 1603 13-52(x) | SL-Controller Aktion )
744 PD-prosess P Sacsallg el e |
7-45 PID-Prozess 0 8-50 Motorfreilauf 3
7-46 Auswahl FF-Normal-/Invers-Regelung 0 8-51 opp. 3 14-00 1
7-48 PCD Feed Forward 0 8-52 DC Bremse 3 14-01 Taktfrequenz A
7-49 PID- Ausgang Normal/Invers 0 8-53 Start 3 14-03 Ubermodulation 1
8-54 Reversierung 3 14-04 PWM-Jitter 0
7-50 PID-Prozess erw. PID 1 8-55 Satzanwahl 3 14-06 Dead Time Compensation 1
7-51 PID-Prozess FF- & 100 8-56 Festsollwertanwahl 3
7-52 PID-Prozess FF-Rampe Auf 0.01 8-57/58 Profidrive OFF2 / OFF3 Select 3 14-10 Netzausfall-Funktion 0
7-53 PID-Prozess FF-Rampe Ab 001 [(e&"  FcPortDiagnostics | 14-11 Netzausfall-Spannung .
7-56 PID-Prozess Sollw. Filterzeit 0.001 8-80 Bus Message Count 0 14-12 Netzphasen-Unsymmetrie 0
8-81 Bus Error Count 0
8-82 Slave Messages Rcvd 0 14-20 Quitierfunktion 0
8-83 Slave Error Count 0 14-21 Autom. Quittieren Zeit 10
14-22 Betriebsart
8-02 Aktives Steuerwort 1 Bus Festdrehzahl 1 14-24 Trip Delay at Current Limit -
8-03 Steuerwort Timeout-Zeit 1.0 Bus Festdrehzahl 2 14-25 Drehmom.grenze Verzgerungszeit -
8-04 Steuerwort Timeout-Funktion 0 14-26 WR-Fehler Abschaltverzégerung 3
8-05 Steuerwort Timeout-Ende 1 14-29 Servicecode Ohex
8-06 Timeout Steuerwort quittieren o 13-00 | Smart Logic Controller [Gas" [ stomgrenze |
8-07 Diagnose Trigger 0 13-01 SL-Controller Start 39 14-30 Regler P 100
13-02 SL-Controller Stopp 40 14-31 Regler |-Zeit 0.02
8-10 Steuerwortprofil 0 13-03 SL-Parameter initialisieren 0 14-32 Regler, Filter Zeit 1.0
814 Konfigurierbares STW 1 13-105]_| Vergleicher-Operand 0 14-40 | Quadr. Mom. Anpassung 66
13-110d_| Vergleicher-Funktion 1 14-41 Minimale AEO-Magnetisierung 40
830 FC-Protokoll 0 13-12ix]_| Vergleicher-Wert 0,000 14-42 Minimale AEO-Frequenz 10
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14-43 Motor Cos-Phi . 1611 | Leistung [PS]
15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode 1612__| Motorspannung
14-50 EMV-Filter 1 15-31 Fehlerspeicher: Wert 1613 | Frequenz
14-51 DC-Link Compensation 1 15-32 Fehlerspeicher: Zeit 1614__| Motorstrom
14-52 Liftersteuerung 0 1615 | Frequenz %)
14-53 Lifteriiberwachung 1 15-40 FCTyp 16-16__|_Drehmoment [Nm]
14-55 Ausgangsfilter 0 15-41 Leistungsteil 16-17__| Drehzahl (UPM]
14-56 Kapazitat Ausgangsfilter . 15-42 Nennspannung 1618 | Therm. Motorschutz
14-57 Induktivitat Ausgangsfilter . 15-43 Softwareversion 1619 | KTY-Sensortemperatur
14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter . 15-44 | Typencode (original) 1620 | Rotor-Winkel
15-45 | Typencode (aktuell) 1621 | Torque [%] High Res.
14-72 VLT Alarmwort [ 1546 | Typ 1622 | Drehi 191
14-73 VLT Warnwort 0 15-47 Lei 16-25 | Torque INM] High
VLT Erw. Zustandswort 15-48 LCP-Version
15-49 Steuerkarte SW-Version 1630 | DC-Spannung
| 1489 [ optionDetection [ 1 | [1ss0 |1 teil SW-Version 1632 i
15-51 Typ Seri 16-33 2min
15-53 Leistungsteil Seriennummer 16-34 | Kahlkérpertemp.
15- Info ng 1635 | FCUberlast
15-60[x] | Option installiert 16-36__| Nenn-WR-Strom
15-00 - 15-611]_| SW-Version Option 16-37__| Max-WR-Strom
15-01 - 15-62ix]_| Optionbs 1638 | SLContr. Zustand
15-02 Zahler-kWh - 15-630d_| Optionseriennr. 1639 | Steuerkartentemp.
15-03 Anzahl Netz-Ein - 16-40 | Echtzeitkanalspeicher voll
15-04 Anzahl Ubertemperaturen - 15-92 Definierte Parameter 16-49 | Current Fault Source
15-05 Anzahl Uberspannungen - 15-93 Geanderte Parameter
15-06 Reset Zahler-kWh - 15-98 Drive Identification 1650 | Externer Sollwert
15-07 Reset Motorlaufstundenza 15-99 Parameter-Metadaten 1651 | Puls-Sollwert
1652 | Istwert [Einheit]
15-100] i Quelle [ 1653 | Digitalpoti Sollwert
15-111x]_| Echtzeitkanal Abtastrate 0.001 16-00 | Steverwort
15-12 itkanal Triggerereignis o 16-01 Sollwert [Einheit] 16-60 | Digit
15-13 i t o 16-02 Sollwert % 1661 | AE 53 Modus
15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger 50 16-03 | Zustandswort 16-62__| Analogeingang 53
Hauptistwert [%] 16-63__| AES54Modus
15-20 Protokoll: Ereignis ) Benutzerdefinierte Anzeige 16-64__| Analogeingang 54
15-21 Protokoll: Wert o 1665 | Analogausgang 42
15-22 Protokoll: Zeit o Leistung (kW] 16-66__| Digi B
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16-67 Pulseing. 29 [Hz]

16-68 Pulseing. 33 [Hz]

16-69 Pulsausg. 27 [Hz]

16-70 Pulsausg. 29 [Hz]

16-71 Relaisausgange

16-72 Zahler A

16-73 Zahler B

16-74 Praziser Stopp-Zéhler

16-8* Anzeig. Schnittst.

16-80 Bus Steuerwort 1

16-82 Bus Sollwert 1

16-84 Feldbus-Komm. Status

16-85 FC Steuerwort 1

16-86 FC Sollwert 1

16-9% Bus Diagnose

16-90 Alarmwort

16-91 Alarmwort 2

16-92 Warnwort

16-93 Warnwort 2

16-94 Erw. Zustandswort
nzeigen 2

18-6* nge & Ausginge

18-60 Digital Eingang 2

18-9* PID- Anzeigen

18-90 Process PID Error

18-91 Process PID Output

18-92 PID Prozessbegrenz.

18-93 PID Prozessverstarkungs skal.

elle Merkmale
30-8* Kompati
30-80 d-axis Inductance (Ld)
30-81 (Ohm)
30-83 Di P -
30-84 PID-Prozess P-

/.= abhangig von Leistungsgréfe



Notizen









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

Webseite des jeweiligen Landes.

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

Spezifikationen dadurch gedndert werden. Alle in dieser Publikation enthaltenen

der Danfoss A/S. Alle Rechte vorbehalten.

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

Danfoss GmbH

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

Danfoss Gesellschaft m. b. H.
VLT Antriebstechnik

Danfoss Stral3e 8

A-2353 Guntramsdorf

Telefon: +43 2236 5040-0

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

Danfoss AG

VLT Antriebstechnik
Parkstrasse 6

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

MZ.07.FC300.K3.03

VLT ist ein Warenzeichen von Danfoss A/S
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