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Vorwort und allgemeine
Sicherheitshinweise

Dieser Abschnitt enthélt Sicherheitshinweise fiir dieses Produkt, deren Nichtbeachtung zu
todlichen Unfillen, Verletzungen von Personen oder Sachschédden fithren kann. Yaskawa ist nicht
verantwortlich fiir die Folgen, die aus einer Nichtbeachtung dieser Anweisungen entstehen.

111 VORWORT ...ttt s s s s s ann e 12
i.2 ALLGEMEINE SICHERHEITSHINWEISE............cooriiiiiiiisssnnnnns 13
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i.1 Vorwort

i.1  Vorwort

Die von Yaskawa hergestellten Produkte kommen als Komponenten in zahlreichen industriellen Systemen und Anlagen
zur Anwendung. Die Auswahl und Verwendung der Yaskawa Produkte verbleibt im Verantwortungsbereich des
Anlagenherstellers bzw. Endanwenders. Yaskawa iibernimmt keinerlei Verantwortung fiir die Integration der Produkte in
das Endsystem. Unter keinen Umstédnden darf ein Yaskawa Produkt als alleinige Sicherheitssteuerung in ein Produkt oder
eine Konstruktion integriert werden. Alle Steuerungen miissen ohne Ausnahme so ausgelegt werden, dass Fehler
dynamisch und ausfallsicher unter allen Umsténden erfasst werden. Alle Systeme oder Anlagen, die fiir den Einbau von
von Yaskawa hergestellten Produkten ausgelegt sind, miissen an den Endanwender mit den entsprechenden Warnungen
und Anweisungen fiir sicheren Gebrauch und Betrieb dieses Teiles ausgeliefert werden. Alle von Yaskawa bereitgestellten
Warnhinweise miissen unverziiglich an den Endnutzer weitergegeben werden. Yaskawa libernimmt eine ausdriickliche
Garantie ausschlieBlich fiir die Qualitét eigener Produkte in Ubereinstimmung mit den Standards und Spezifikationen
gemil Yaskawa Handbuch. ES WIRD KEINE WEITERE GARANTIE, AUSDRUCKLICH ODER IMPLIZIT,
UBERNOMMEN. Yaskawa iibernimmt keine Haftung fiir Verletzungen, Sachbeschadigungen, Verlust oder Forderungen,
die durch falsche Anwendung der Produkte auftreten konnten.

€ Zugehorige Dokumentation
Fiir die Frequenzumrichter der Typenreihe V1000 stehen die folgenden Handbiicher zur Verfiigung:

Kurzanleitung fiir Frequenzumrichter der Typenreihe V1000

Diese Anleitung muss zuerst gelesen werden. Dieses Handbuch ist dem Produkt beigefiigt. Es
enthdlt die grundlegenden Informationen, die zur Installation und Verdrahtung des
Frequenzumrichters notwendig sind. Dieses Handbuch enthélt grundlegende Anweisungen fiir
Programmierung, Aufbau und Einstellung.

Technisches Handbuch fiir Frequenzumrichter der Typenreihe V1000

Dieses Handbuch beschreibt Einbau, Verkabelung, Betriebsmafnahmen, Funktionen,
Fehlersuche, Wartung und die vor dem Betrieb durchzufiihrenden Uberpriifungen.

€ Symbole

Beachte: Bezeichnet einen Zusatz oder eine Vorsichtsmafinahme ohne Zusammenhang mit einer mdglichen Beschédigung des
Frequenzumrichters.

Bezeichnet einen Begriff oder eine Definition, der/die im vorliegenden Handbuch verwendet wird.

@ Begriffe und Abkiirzungen

* Frequenzumrichter: Frequenzumrichter Yaskawa Typenreihe V1000
"« PM-Motor: Synchronmotor (Abkiirzung fiir IPM-Motor oder SPM-Motor)
» IPM-Motor: Typenreihe SSR1
* SPM-Motor: SPM-Motor der Typenreihe SMRA

& Softwarestinde

Yaskawa kann aktualisierte Frequenzumrichter-Software herausgegeben, durch die neue Eigenschaften und Funktionen
hinzugefiigt werden.

Hinweise zum Softwarestand wie zum Beispiel [1011] erscheinen in diesem Handbuch neben den neuen Figenschaften
und Funktionen und geben die Softwareversion an, bei der diese Eigenschaft oder Funktion eingefiihrt worden ist.

Die auf dem Typenschild des Frequenzumrichters angegebene Softwareversionsnummer (PRG) finden Sie in Abb. i.1.

/[PRG:]()]() )

(MODEL : CIMR-VC2A0001FAAREV:A

4

INPUT : AC3PH 200-240V 50/60Kz 2.7/14A LISTER

OUTPUT: AC3PH (-240V 0-400H7 1 2A/0.8A W
WASS _: 0. 6Ke rﬁPRG:IOIO ]
ON_: C €

SIN

:______Fl
!us NO: E131457 |P20® .-I"r

97 ISCWE ELCRIC CRPORTIN st ROHS )

Abb. i.1 Softwareversionsnummer auf dem Typenschild des Frequenzumrichters
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i.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

i.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

€ Erginzende Sicherheitsinformationen

Allgemeine Sicherheitsvorkehrungen

 Zur Darstellung von Details konnen in diesem Handbuch die Gerite in den Schemazeichnungen ohne Abdeckungen oder
Schutzverkleidungen dargestellt sein. Die Abdeckungen und Abschirmungen miissen vor dem Betrieb des Frequenzumrichters
erneut angebracht werden und der Frequenzumrichter muss geméaf den in diesem Handbuch beschriebenen Anweisungen betrieben
werden.

+ Alle Abbildungen, Fotos oder Beispiele, wie sie in den vorliegenden Anleitungen verwendet werden, sind nur als Beispiel zu
betrachten und konnten nicht auf alle Produkte zutreffen, fiir die dieses Handbuch gilt.

* Die in diesem Handbuch beschriebenen Produkte und Spezifikationen oder der Inhalt und dessen Darstellung in dem Handbuch
konnen zwecks Verbesserung des Produktes und/oder des Handbuchs ohne vorherige Ankiindigung gedndert werden.

» Zur Anforderung einer neuen Kopie des Handbuches wegen Beschadigung oder Verlust wenden Sie sich bitte an die ndchstgelegene
Yaskawa Vertretung und nennen Sie die auf der Titelseite angegebene Handbuch-Nummer.

* Wenn Typenschilder abgenutzt oder beschiddigt wurden, kann Ersatz bei der ndchstgelegenen Vertretung von Yaskawa angefordert
werden.

Bitte lesen Sie dieses Handbuch vor Installation, Betrieb oder Wartung dieses Frequenzumrichters durch. Der
Frequenzumrichter muss geméaf diesem Handbuch und den lokalen Vorschriften installiert werden.

In diesem Handbuch werden Sicherheitshinweise nach den folgenden Konventionen gekennzeichnet. Die
Nichtbeachtung dieser Sicherheitshinweise kann zu schweren oder sogar todlichen Verletzungen oder zu Beschadigungen
der Produkte oder zugehoriger Einrichtungen und Systeme fiihren.

A GEFAHR

Kennzeichnet eine gefihrliche Situation, die zum Tode oder zu schweren Verletzungen fithren kann, wenn sie
nicht vermieden wird.

Kennzeichnet eine gefihrliche Situation, die zum Tode oder zu schweren Verletzungen fithren kann, wenn sie
nicht vermieden wird.

WARNUNG! kann auch gekennzeichnet werden durch ein fett gedrucktes Stichwort im Text, dem ein Sicherheitshinweis in Kursivschrift
folgt.

A VORSICHT

Kennzeichnet eine gefihrliche Situation, die zu leichten oder mittelschweren Verletzungen fiihren kann, wenn sie
nicht vermieden wird.

VORSICHT! kann auch gekennzeichnet werden durch ein fett gedrucktes Stichwort im Text, dem ein Sicherheitshinweis in Kursivschrift
folgt.

Kennzeichnet einen Hinweis auf Sachschiden.

HINWEIS: kann auch gekennzeichnet werden durch ein fett gedrucktes Stichwort im Text, dem ein Sicherheitshinweis in Kursivschrift
folgt.
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i.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

& Sicherheitshinweise

A GEFAHR

Beachten Sie die Sicherheitshinweise in diesem Handbuch.
Die Nichteinhaltung kann zum Tode oder zu schweren Verletzungen fiihren.
Der Betreiber der Geréte ist fiir alle Verletzungen oder Gerdteschdden verantwortlich, die durch Nichtbeachtung der
Warnhinweise in diesem Handbuch entstehen.
Stromschlaggefahr
Keine Leitungen anschlieffen oder trennen, wenn die Stromversorgung eingeschaltet ist.
Die Nichteinhaltung kann zum Tode oder zu schweren Verletzungen fiihren.

Vor Wartungsarbeiten die gesamte Stromversorgung der Anlage abschalten. Der interne Kondensator enthélt auch nach
dem Ausschalten der Versorgungsspannung noch Ladung. Die Ladungsanzeige-LED erlischt, wenn die
Zwischenkreisspannung 50 V DC unterschritten hat. Um einen Stromschlag zu vermeiden, warten Sie mindestens fiinf
Minuten, nachdem alle Anzeigen erloschen sind; messen Sie die Zwischenkreisspannung, um sicherzustellen, dass keine
gefahrliche Spannung mehr anliegt.

A WARNUNG
Gefahr durch plotzliche Bewegung

Das System kann nach dem Einschalten der Spannungsversorgung unerwartet anlaufen, was den Tod oder
schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

Beim Einschalten der Spannungsversorgung darf sich kein Personal in der Nidhe von Frequenzumrichter, Motor und
Maschine befinden. Sichern Sie Abdeckungen, Kupplungen, Druckkeile und Maschinenlasten, bevor Sie den
Frequenzumrichter einschalten.

Bei der Verwendung von DriveWorksEZ fiir eine kundenspezifische Programmierung dndern sich die
Werkseinstellungen der E/A-Klemmenfunktionen. Der Frequenzumrichter verhilt sich in diesem Fall nicht wie
im Handbuch beschrieben.

Eine unvorhergesehene Verhaltensweise von Anlagenteilen kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.
Achten Sie vor Einschalten besonders auf eine kundenspezifische E/A-Programmierung des Frequenzumrichters.

Stromschlaggefahr

Versuchen Sie nicht, den Frequenzumrichter auf irgendeine Weise zu modifizieren oder zu verindern, die nicht
in diesem Handbuch beschrieben ist.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Yaskawa haftet nicht fiir vom Benutzer am Produkt vorgenommene Anderungen. Dieses Produkt darf nicht verindert
werden.

Lassen Sie keine Personen das Geriit benutzen, die nicht dafiir qualifiziert sind.
Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Die Wartung, Inspektion und der Austausch von Teilen diirfen nur von autorisiertem Personal vorgenommen werden,
das mit der Installation, Einstellung und Wartung von Frequenzumrichtern vertraut ist.

Nehmen Sie die Abdeckungen nicht ab, und beriihren Sie keine Leiterplatten, wiihrend das Geriit unter Spannung
steht.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.
Brandgefahr

Verwenden Sie keine ungeeignete Spannungsquelle.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge haben.

Vergewissern Sie sich vor dem Einschalten, dass die Nennspannung des Frequenzumrichters mit der Eingangsspannung
iibereinstimmt.
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i.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

A WARNUNG
Quetschgefahr

Dieser Frequenzumrichter darf nicht in Hebezeugen verwendet werden, ohne dass externe Sicherheitsschaltungen
angebracht werden, die ein unbeabsichtigtes Herabfallen der Last verhindern.

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht iiber eingebauten Lastabfallschutz fiir die Anwendung in Hebezeugen.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch herabfallende Lasten zur Folge haben.

Es miissen elektrische und/oder mechanische Sicherheitsmechanismen eingebaut werden, die unabhidngig vom
Frequenzumrichter arbeiten.

A\ VORSICHT
Quetschgefahr

Halten Sie den Frequenzumrichter beim Tragen nicht an der Frontabdeckung fest.

Eine Nichtbeachtung kann leichte oder mittelschwere Verletzungen durch Herunterfallen des Frequenzumrichters-
Hauptteils zur Folge haben.

Beachten Sie beim Umgang mit dem Frequenzumrichter und den Leiterplatten die korrekten Verfahren im
Hinblick auf elektrostatische Entladung (ESD).

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung der Frequenzumrichter-Schaltungen durch elektrostatische Entladung
kommen.

Schlieflen Sie niemals den Motor an den Frequenzumrichter an oder trennen Sie diese voneinander, wihrend der
Frequenzumrichter Spannung liefert.

UnsachgemaBes Schalten kann Schiaden am Frequenzumrichter zur Folge haben.

Fiihren Sie an keinem Teil des Frequenzumrichters Spannungsfestigkeitstests durch.

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung der empfindlichen Bauteile im Frequenzumrichter kommen.
Betreiben Sie keine schadhaften Einrichtungen.

Andernfalls kann es zu weiteren Beschiddigungen der Einrichtungen kommen.

Gerite mit sichtbaren Beschiddigungen oder fehlenden Teilen diirfen nicht angeschlossen oder in Betrieb genommen
werden.

Installieren Sie nach den geltenden Vorschriften einen angemessenen Kurzschlussschutz fiir die angeschlossenen
Stromkreise.

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters kommen.

Der Frequenzumrichter ist geeignet fiir Schaltungen, die nicht mehr als 30.000 A eff symmetrisch, max. 240 V AC
(200 V-Klasse) und max. 480 V AC (400 V-Klasse) liefern.

Der Frequenzumrichter darf nicht Desinfektionsmitteln der Halogengruppe ausgesetzt werden.
Die Nichteinhaltung dieser Vorschrift kann zu Schidden an den elektrischen Komponenten im Frequenzumrichter fiithren.
Der Frequenzumrichter darf nicht in Holzmaterial verpackt werden, das desinfiziert oder sterilisiert wurde.

Die gesamte Packung darf nicht sterilisiert werden, nachdem das Produkt verpackt wurde.
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€ Warnschilder am Frequenzumrichter

Beachten Sie immer die Warnhinweise an der in Abb. i.3 angegebenen Stelle.

A ACHTUNG Stromschlaggefahr.

A = Vor dem Installieren das Handbuch lesen.
= Nach dem Abtrennen der Stromversorgung 5 Minuten
auf das Entladen des Kondensators warten.
= Zur Einhaltung der C€ -Vorschriften sicherstellen,
dass der Nullleiter der Stromversorgung fir die
400-V-Klasse geerdet ist.

Abb. i.2 Warnhinweis

@)

?
£

Progam

A WARNNG & .
ot e Warn-
- s onfarm e maka sre o . .
ground ihe suppl neutal fo 400V ass. hinweise

Abb. i.3 Position des Warnhinweises

€ Garantieinformationen
B Einschrankungen

Der V1000 wurde nicht fiir die Verwendung in Geréten oder Systemen ausgelegt oder hergestellt, von denen ein
unmittelbarer Einfluss auf menschliches Leben oder die Gesundheit ausgehen kann.

Kunden, die beabsichtigen, das in dem vorliegenden Handbuch beschriebene Produkt in Geréten oder Systemen im
Zusammenhang mit Transport, Krankenpflege, Raumfahrt, Atomkraft, elektrischer Energie oder in
Unterwasseranwendungen zu verwenden, miissen vorher Kontakt der néchstgelegenen Vertretung von Yaskawa
aufnehmen.

Dieses Produkt wurde unter strikten Qualititskontrollrichtlinien hergestellt. Wenn das Produkt jedoch an einer Stelle
installiert werden soll, an der ein Ausfall dieses Produktes iiber Leben oder Tod entscheiden konnte, den Verlust
menschlichen Lebens nach sich ziehen konnte, oder in einer Einrichtung, in der ein Ausfall des Produktes schwere Unfalle
oder Kdorperverletzungen verursachen konnte, miissen Sicherheitsvorrichtungen eingebaut werden, um die
Wahrscheinlichkeit von Unfiéllen zu verringern.

€ Kurzreferenz

Einfache Einstellung der anwendungsspezifischen Parameter

Fiir viele Anwendungen sind Parameter-Voreinstellungen verfligbar. Siehe Auswahl der E
Anwendungen auf Seite 90. @\ .’

Betreiben eines Motors der nachsthéheren Baugrofe

Wenn dieser Frequenzumrichter fiir Lasten mit variablen Drehmomenten eingesetzt wird, zum Beispiel fiir Gebldse und Pumpen, kann ein Motor
der niachsthoheren BaugroBe verwendet werden. Siehe C6-01: Auswahl des Beanspruchungsmodus (ND/HD) auf Seite 149
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Beachten Sie die Details der SicherheitsmafRnahmen

Die nachfolgend aufgefiihrten Funktionen sind wichtig fiir den sicheren Betrieb des Frequenzumrichters. Vor dem Betrieb muss sichergestellt
werden, dass die Einstellungen den Anwendungsanforderungen entsprechen.

Betrieb der Digitalausgéinge beim Autotuning. Das rotierende Autotuning ermdglicht einen normalen Betrieb der Digitalausginge, wéhrend ein
nicht-rotierendes Autotuning keinen normalen Betrieb der Digitalausgéinge ermoglicht.

Sicherer Betrieb.Betrieb durch Stromzuschaltung. Parameter-Einstellung b1-17.

LOCAL/REMOTE-Taste ist bei Stop im Frequenzumrichter-Betrieb aktiv. Parameter 02-01.

STOP-Taste Funktionsauswahl am LED-Bedienteil. Parameter 02-02.

Betitigung der ENTER-Taste erforderlich nach Anderung des Frequenzsollwertes iiber Tasten. Parameter 02-05.

Betriebsverriegelung, wenn Programm-Modus gewihlt ist. Parameter b1-08.

Frequenzumrichter-Tausch

Der auswechselbare Klemmenblock mit Parameter-Backup-Funktion ermdglicht die Ubernahme der
Parametereinstellungen nach einem Austausch des Frequenzumrichters. Siehe Ausbau des
Klemmenboards auf Seite 311.

Ansteuern eines PM-Synchronmotors

Der Frequenzumrichter V1000 kann PM-Synchronmotoren ansteuern. Siehe Unterdiagramm A3:
Betrieb mit Dauermagnetmotoren auf Seite 88.

Durchfiihren des Auto-Tuning

Beim automatischen Tuning werden die Motorparameter eingestellt. Siehe Autotuning auf Seite 96.

Uberpriifen der Wartungsintervalle mit Frequenzumrichter-Uberwachungsfunktionen

Die Wartungsintervalle fiir Liifter und Kondensatoren kénnen mit Hilfe der Frequenzumrichter-Uberwachungsfunktionen iiberpriift werden. Siehe
Lebensdauer-Uberwachungsfunktionen auf Seite 307

Anzeige von Umrichter- oder Motorstorungen am digitalen Bedienteil

Siehe Fehleranzeigen, Ursachen und Losungsmaglichkeiten auf Seite 259 und Siehe Alarmcodes, Ursachen und Lisungsmaoglichkeiten auf
Seite 273.

Erfiillung von Standards

Siehe Europiische Normen auf Seite 440 und Siehe UL-Standards auf Seite 447. c E c @ us
LISTED
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Eingangskontrolle

Dieser Abschnitt beschreibt die durchzufiihrenden Uberpriifungen nach Empfang des
Frequenzumrichters und zeigt die verschiedenen Gehéusearten und Komponenten.

1.1  SICHERHEITSMASSNAHMEN........ciiiiiternrirre s sssse s 20
1.2 KONTROLLE DER MODELLNUMMER UND DES TYPENSCHILDES........... 21
1.3 FREQUENZUMRICHTERMODELLE UND GEHAUSETYPEN.........ccceecvruenee. 23

1.4 KOMPONENTEN-BEZEICHNUNGEN
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1.1 SicherheitsmaRnahmen

1.1 SicherheitsmafBnahmen

A VORSICHT

Halten Sie den Frequenzumrichter beim Tragen nicht an der Frontabdeckung fest.

Eine Nichtbeachtung kann leichte oder mittelschwere Verletzungen durch Herunterfallen des Frequenzumrichters-
Hauptteils zur Folge haben.

Beachten Sie beim Umgang mit dem Frequenzumrichter und den Leiterplatten die korrekten Verfahren im
Hinblick auf elektrostatische Entladung (ESD).

Andernfalls kann es zu einer Beschddigung der Frequenzumrichter-Schaltungen durch elektrostatische Entladung
kommen.

Ein an einen PWM-Frequenzumrichter angeschlossener Motor kann bei hoherer Temperatur arbeiten als ein
direkt mit Netzspannung versorgter Motor, und der Betriebsdrehzahlbereich kann das Kiihlvermoégen des Motors
verringern.

Es muss sichergestellt werden, dass der Motor fiir den Auslastungsgrad geeignet ist und/oder dass der Betriebsfaktor
geeignet ist, um die zusitzliche Erwarmung durch die vorgesehenen Betriebsbedingungen aufzunehmen.
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1.2 Kontrolle der Modellnummer und des Typenschildes

Bitte fithren Sie nach Erhalt des Frequenzumrichters die folgenden Maflnahmen durch:
+ Uberpriifen Sie den Frequenzumrichter auf Beschidigungen.

Sollte der Frequenzumrichter bei Erhalt Beschddigungen aufweisen, nehmen Sie sofort Kontakt mit dem
Transportunternehmen auf.

* Stellen Sie sicher, dass Sie das richtige Modell erhalten haben, indem Sie die Angaben auf dem Typenschild iiberpriifen.

* Sollten Sie das falsche Modell erhalten haben, oder sollte der Frequenzumrichter nicht einwandfrei arbeiten, nehmen
Sie Kontakt mit dem Lieferanten auf.

€ Typenschild

Ampere Normal Duty / Heavy Duty

e — (WODEL :CIMR-VC2A0003BAA / N
A/l ¢ us

MAX APPLLMOTOR:0.75kW/0.4kW_REV:
Eingangsdaten — | INPUT : AC3PH 200-240V 50/60Hz 2.7A/14A 7 usTen

Ausgangsdaten — | QUTPUT: AC3PH (-240V 0-400Hz 1 JA/D8A _ 1ND.CONT o,
WASS : 0. 6Ke PRG- 1010

Losnummer— | o/N

- |——Softwarestand
Seriennummer—- | §/\

| _—Gehéausetyp

FILE N0: 131457 | PZOORASS

¥ YIS ELECTRIC ARPRATION e ROHS

Abb. 1.1 Angaben auf dem Typenschild

CIMR -V C2 A 0001 B A
1 T

A
T

Antrieb  V1000- Individuell . i
T Reihe N | Vorgaben N || GEENSEE Revigon
e | Linder A | standardmodell ‘B\ :Egg Auftrag
u | usa F [NEMA1
H [IP66 mit integrier-
Japan tem EMV-Filter
C Europa
NI Umgebungs-
Nr. Spannungsklasse spezifikation <1>
1-phasig 200/-240 VAC I\A/I Eztair::ﬁi;dkeits— und
2 | 3-phasig 200/-240 VAC| %taUDbesténdiq
N | Olbestandi
4 | 3-phasig 380/-480 VAQ S Vibgﬁiﬁsg‘;,éndig
v
H Einphasig 200 V
Normal Duty Heavy Duty
bibrraelle Nennausgangs- bl Nennausgangs-
Nr. Motortypenleistung strom A Nr. Motortypenleistung strom [A]
kW kW
0001 0,2 1,2 0001 0,1 0,8
0002 0,4 1,9 0002 0,2 1,6
0003 0,75 33 0003 0,4 3,0
0006 1,1 6,0 0006 0,75 5,0
0010 2,2 9,6 0010 1,5 8,0
0012 3,0 12,0 0012 2,2 11,0
— — 0018 4,0 17,5

Beachte: CIMR-VOBAOO018 ist nur in einer Auslegung fiir Heavy Duty erhéltlich.

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch 21

= Eingangskontrolle



1.2 Kontrolle der Modellnummer und des Typenschildes

B Dreiphasig 200 V

Normal Duty
Nr MOtOI:‘/[t;Xiel:lllagi‘;tun Nennausgangs-
: l[:W g strom [A]
0001 0,2 1,2
0002 0,4 1,9
0004 0,75 3,5
0006 1,1 6,0
0010 2,2 9,6
0012 3,0 12,0
0020 5,5 19,6
0030 7,5 30,0
0040 11 40,0
0056 15 56,0
0069 18,5 69,0
B Dreiphasig 400 V
Normal Duty
Nr. | Motortypenleistung | Nemnausgongs
KW
0001 0,4 1,2
0002 0,75 2,1
0004 1,5 4,1
0005 2,2 5.4
0007 3,0 6,9
0009 3,7 8,8
0011 5,5 11,1
0018 7,5 17,5
0023 11 23,0
0031 15 31,0
0038 18,5 38,0

Heavy Duty
Nr Motolz'/lt;;iel:ll?eliestun N TR I
: KW g strom [A]
0001 0,1 0,8
0002 0,2 1,6
0004 0,4 3,0
0006 0,75 5,0
0010 1,5 8,0
0012 2,2 11,0
0020 4,0 17,5
0030 5,5 25,0
0040 7,5 33,0
0056 11 47,0
0069 15 60,0
Heavy Duty
Nr. | Motortypenteistung | Nemnausganes-
kW
0001 0,2 1,2
0002 0,4 1,8
0004 0,75 34
0005 1,5 4.8
0007 2,2 5,5
0009 3,0 7,2
0011 3,7 9,2
0018 5,5 14,8
0023 7,5 18,0
0031 11 24,0
0038 15 31,0

<1> Frequenzumrichter mit diesen Spezifikationen garantieren keinen vollstédndigen Schutz fiir die spezifizierten
Umgebungsbedingungen.

Beachte: Siehe Komponenten-Bezeichnungen auf Seite 24 beziiglich Unterschieden bei Schutzarten und Komponentenbeschreibungen.
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1.3 Frequenzumrichtermodelle und Gehausetypen

1.3 Frequenzumrichtermodelle und Gehausetypen

Die nachfolgende Tabelle beschreibt die Frequenzumrichtergehduse und -modelle.

Tabelle 1.1 Frequenzumrichtermodelle und Gehausetypen

Gehdusetyp
Spannungsklasse IP20/Offene Bauweise IP20 / NEMA Typ 1

CIMR-vO CIMR-VO

BAO0001B BAOOO1E

BA0002B BAO002F

BAO0003B BAO0O3F

Z(EI{R]I%iisgse BA0006B BAOOO6F
BA0010B BAOO10F

BAO0012B BAOO12F

BAO0O018B BAOO1SF

2A0001B 2A0001F

2A0002B 2A0002F

2A0004B 2A0004F

2A0006B 2A0006F

2A0010B 2A0010F

2]0)5 iifl-)llg;isge 2A0012B 2A0012F
2A0020B 2A0020F

2A0030B 2A0030F

2A0040B 2A0040F

2A0056B 2A0056F

2A0069B 2A0069F

4A0001B 4A0001F

4A0002B 4A0002F

4A0004B 4A0004F

4A0005B 4A0005F

4A0007B 4A0007F

4{))5 eii}-)llgllzslisgse 4A0009B 4A0009F
4A0011B 4A0011F

4A0018B 4A0018F

4A0023B 4A0023F

4A0031B 4A0031F

4A0038B 4A0038F

Fiir die Frequenzumrichter V1000 werden zwei Gehdusetypen angeboten.
* Die [P20-Modelle/Modelle in offener Bauweise werden oft in einen Schaltschrank eingebaut, bei dem die Umrichter-

Vorderseite abgedeckt ist, um ein versehentliches Beriihren der unter Spannung stehenden Teile zu verhindern.
» Die [P20/NEMA Typ 1-Modelle werden an einer Innenwand und nicht in einem Schaltschrank montiert.

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch
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1.4 Komponenten-Bezeichnung_;en

1.4 Komponenten-Bezeichnungen

Dieser Abschnitt zeigt die Komponenten des Frequenzumrichters, die im Handbuch erwdhnt werden.

& IP20 / Offene Bauweise

B Einphasig 200 V AC CIMR-VOOBA0001B ~ 0003B
Dreiphasig 200 V AC CIMR-VO2A0001B ~ 0006B

A - Liifterabdeckung <'> G - Schraube in Frontabdeckung

B — Montagebohrung H - Frontabdeckung

C — Kiihlkorper | — Kommunikations-Port

D - Optionale Abdeckung fiir 24 V- J — LED-Bedienteil Siehe
Gleichstromversorgungs- Verwendung des digitalen LED-
anschluss Bedienteils auf Seite 74

E — Anschlussklemmen-Baugruppe K - Gehéduse
Siehe Funktionen der Steuerkreis- L - Liifter <7>

Klemmenleiste auf Seite 57
F — Klemmenabdeckung

Abb. 1.2 Explosionsdarstellung der Komponenten IP20/Offene Bauweise Dreiphasig 200 V AC CIMR-V2A0006B

<1> Die Frequenzumrichter CIMR-VOBAO0001B ~ 0003B and CIMR-VO2A0001B ~ 0004B verfiuigen ber keinen Lifter und
keine Lifterabdeckung.
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1.4 Komponenten-Bezeichnungﬂ

B Einphasig 200 V AC CIMR-VOOBA0006B ~ 0018B
Dreiphasig 200 V AC CIMR-VO2A0010B ~ 0020B
Dreiphasig 400 V AC CIMR-V4A0001B ~ 0011B

2
—{—
E:-_{Il
0

(@ N
S ’\\‘.“s-a'!%yf

A - Liifterabdeckung <7> H - Frontabdeckung

B — Montagebohrung I - Klemmenabdeckung

C — Kiihlkoérper J — Untere Abdeckung

D - Optionale Abdeckung fiir 24 V- K - LED-Bedienteil Siehe
Gleichstromversorgungs- Verwendung des digitalen LED-
anschluss Bedienteils auf Seite 74

E - Kommunikations-Port L — Gehéuse

F — Anschlussklemmen-Baugruppe M- Liifter <7>

Siehe Funktionen der Steuerkreis-
Klemmenleiste auf Seite 57
G — Schraube in Frontabdeckung

Abb. 1.3 Explosionsdarstellung der Komponenten IP20/Offene Bauweise Dreiphasig 200 V AC CIMR-VO2A0012B

<1> Die Frequenzumrichter CIMR-VOBAO0006B und CIMR-VO4A0001B ~ 0004B verfligen uber keinen Lifter und keine
Lifterabdeckung. Der Frequenzumrichter CIMR-VOBAOO18B verfligt Giber zwei Lifter.

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch
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1.4 Komponenten-Bezeichnung_;en

& IP00 / Offene Bauweise

B Dreiphasig 200 V AC CIMR-VCOOBAO0030A ~ 0069A
Dreiphasig 400 V AC CIMR-V[J2A0018A ~ 0038A

J
N
A — Lufterabdeckung H — Schraube in Frontabdeckung
B — Lufter | — Frontabdeckung
C — Montagebohrung J — Klemmenabdeckung
D - Kiihlkorper K — Kommunikations-Port
E — Optionale Abdeckung fiir 24-V- L — LED-Bedienteil Siehe
Gleichstromversorgungs- Verwendung des digitalen LED-
anschluss Bedienteils auf Seite 74
F — Anschlussklemmen-Baugruppe M- Gehduse

Siehe Funktionen der Steuerkreis-
Klemmenleiste auf Seite 57
G —Untere Abdeckung

Abb. 1.4 Explosionsdarstellung der Komponenten IP00/Offene Bauweise Dreiphasig 400 V AC CIMR-V[O4A0018A
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1.4 Komponenten-Bezeichnungﬂ

€ Gehiuse IP20/NEMA Typ 1

B Einphasig 200 V AC CIMR-VLCOIBAO0001F ~ 0003F
Dreiphasig 200 V AC CIMR-VOO2A0001F ~ 0006F

A - Liifterabdeckung <"> I — Schrauben in Frontabdeckung

B — Montagebohrung J — Frontabdeckung

C — Kiihlkorper K — Kommunikations-Port

D - Optionale Abdeckung fiir 24 V- L — LED-Bedienteil Siehe
Gleichstromversorgungs- Verwendung des digitalen LED-
anschluss Bedienteils auf Seite 74

E — Anschlussklemmen-Baugruppe M- Gehduse
Siehe Funktionen der Steuerkreis- N — Obere Abdeckung
Klemmenleiste auf Seite 57 O - Liifter <1>

F — Schrauben in unterer Abdeckung
G — Gummidurchfiihrung
H — Untere Abdeckung

Abb. 1.5 Explosionsdarstellung der Komponenten IP20/NEMA Typ 1 Dreiphasig 200 V AC CIMR-VO2A0006F

<1> Die Frequenzumrichter CIMR-VOBAOOO1F ~ 0003F and CIMR-VO2A0001F ~ 0004F verfiigen uber keinen Lufter und
keine Lufterabdeckung.
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1.4 Komponenten-Bezeichnungen

B Einphasig 200 V AC CIMR-VOOBAOOOG6F ~ 0018F
Dreiphasig 200 V AC CIMR-VO2A0010F~ 0020F
Dreiphasig 400 V AC CIMR-VO4A0001F ~ 0011F

A - Liifterabdeckung <"> | — Schrauben in Frontabdeckung
B — Montagebohrung J — Frontabdeckung
C — Kiihlkorper K — Klemmenabdeckung
D - Optionale Abdeckung fiir 24 V- L — Kommunikations-Port
Gleichstromversorgungs- M - LED-Bedienteil Siehe
anschluss Verwendung des digitalen LED-
E — Anschlussklemmen-Baugruppe Bedienteils auf Seite 74
Siehe Funktionen der Steuerkreis- N — Gehduse
Klemmenleiste auf Seite 57 O —Obere Abdeckung
F — Schrauben in Abdeckung P - Liifter <">

G — Gummimuffe
H — Untere Abdeckung

Abb. 1.6 Explosionsdarstellung der Komponenten IP20/NEMA Typ 1 Dreiphasig 200 V AC CIMR-VOO2A0012F

<1> Die Frequenzumrichter CIMR-VOBAOO06B und CIMR-VO4A0001B ~ 0004B verfligen Uber keinen Lifter und keine
Lufterabdeckung. Der Frequenzumrichter CIMR-VOBAOO018B verfiigt Gber zwei Lifter.
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1.4 Komponenten-Bezeichnungﬂ

B Dreiphasig 200 V AC CIMR-VO2A0030F ~ 0069F
Dreiphasig 400 V AC CIMR-V[14A00018F ~ 0038F

WA

e

[ S

A - Lifterabdeckung | — Schrauben in Frontabdeckung
B - Liifter J — Klemmenabdeckung
C - Montagebohrung K — Anschlussklemmen-Baugruppe
D — Gehduse und Kiihlkorper Siehe Funktionen der Steuerkreis-
E — Optionale Abdeckung fiir 24 V- Klemmenleiste auf Seite 57

Gleichstromversorgungs- L — Frontabdeckung

anschluss M- Kommunikations-Port
F — Schrauben in Abdeckung N - LED-Bedienteil Siehe
G — Gummimuffe Verwendung des digitalen LED-
H - Untere Abdeckung Bedienteils auf Seite 74

O - Gehéuse
P — Obere Abdeckung

Abb. 1.7 Explosionsdarstellung der Komponenten des IP20/NEMA Typ 1 Dreiphasig 400 V AC CIMR-VL14A00618F
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1.4 Komponenten-Bezeichnung_;en

@ Vorderansichten

CIMR-VO2A0006B

CIMR-VO2A0012B

O

A — Steuerklemmen-Steckverbinder

B — DIP-Schalter S1 Siehe DIP-
Schalter S1 Signalauswahl
Analogeingang auf Seite 64

C - DIP-Schalter S3 Siehe Schalter
fiir Sink/Source-Betrieb auf Seite

62

=] .
[SZIECHje]

F

F — Erdungsklemme

G — Klemmenabdeckung

H — Steckverbinder fiir Optionskarte
Siehe Anschluss der
Optionskarte auf Seite 327

| — DIP-Schalter S2 Siehe MEMOBUS/
Modbus-Abschluss auf Seite 65

D — Anschlussklemmen-Baugruppe

Siehe Anschluss des

Steuerkreises auf Seite 57
E — Leistungsklemme Siehe

Anschluss der

Leistungsklemmen auf Seite 56

Abb. 1.8 Vorderansichten der Frequenzumrichter
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2

Mechanische Installation

Dieser Abschnitt erldutert die korrekte Montage und Installation des Frequenzumrichters.

2.1 SICHERHEITSMASSNAHMEN...........ccitttmiminnnnrre s sssss s 32
2.2 MECHANISCHE INSTALLATION.......cciiiiiiiinnnrrrss s sssssssssss s s 34

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch 31



2.1 SicherheitsmafBnahmen

2.1 SicherheitsmafBnahmen

A WARNUNG
Brandgefahr

Sorgen Sie fiir ausreichende Kiihlung beim Einbau des Frequenzumrichters in einem geschlossenen Gehiuse oder
einem Schrank.

Die Nichtbeachtung kénnte zu Uberhitzung und Brand fiihren.

Wenn mehrere Frequenzumrichter in ein und dieselbe Schalttafel eingebaut werden, muss eine geeignete Kithlung
vorgesehen werden, damit die in das Gehéuse einstromende Luft nicht wéirmer als 40 °C ist.

A VORSICHT
Quetschgefahr

Halten Sie den Frequenzumrichter beim Tragen nicht an der Frontabdeckung fest.

Eine Nichtbeachtung kann leichte oder mittelschwere Verletzungen durch Herunterfallen des Frequenzumrichters-
Hauptteils zur Folge haben.

Beachten Sie beim Umgang mit dem Frequenzumrichter die Verfahren zur elektrostatischen Entladung (ESD).

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung der Frequenzumrichterschaltkreise durch elektrostatische Entladung
kommen.

Wartungsarbeiten an Liiftern von Frequenzumrichtern, die iibereinander innerhalb eines Gehiuses eingebaut
sind, konnen schwierig sein.

Es muss ein geeigneter Abstand oberhalb des Frequenzumrichters sichergestellt werden, um ggf. einen Austausch der
Liifter vornehmen zu kénnen.

Der Betrieb des Motors im niedrigen Drehzahlbereich verringert die Kiihlwirkung, erhoht die Motortemperatur
und kann zu Beschidigungen des Motors durch Uberhitzung fiihren.

Das Motordrehmoment muss im niedrigen Drehzahlbereich verringert werden, wenn der Motor mit einem Standardliifter
gekiihlt wird. Wenn ein Drehmoment von 100 % sténdig bei niedriger Drehzahl bendtigt wird, sollte ein spezieller Antrieb
oder ein Motor fiir Umrichterbetrieb verwendet werden. Wahlen Sie den passenden Motor mit dem erforderlichen
Lastdrehmoment und Betriebsdrehzahlbereich.

Der Motor darf nicht iiber die maximale Nenndrehzahl hinaus betrieben werden.

Die Nichtbeachtung kann zu Lagerschidden oder anderen mechanischen Motorschéden fiihren.

Der Drehzahlbereich fiir Dauerbetrieb ist je nach Schmiermethode und Motorhersteller unterschiedlich.

Wenn der Motor mit einer hGheren Drehzahl als der Nenndrehzahl betrieben werden soll, ist der Hersteller zu konsultieren.

Der Dauerbetrieb eines 6lgeschmierten Motors in einem niedrigen Drehzahlbereich kann zum Brand fiihren.
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2.1 SicherheitsmaBRnahmen

Wenn die Eingangsspannung 480 V oder hoher ist oder die Leitungslinge grofier ist als 100 m, muss besonders
auf die Isolationsspannung des Motors geachtet werden, oder es muss ein fiir den Frequenzumrichter
dimensionierter Motor eingesetzt werden.

Nichtbeachtung dieser Anweisung kann zu Schiden an der Motorwicklung fiihren.

Die Motorvibrationen konnten sich beim Betrieb einer Maschine mit variabler Drehzahl erh6hen, wenn diese
Maschine vorher mit konstanter Drehzahl gefahren wurde.

Auf dem Motorfundament sind schwingungsdampfende Gummiunterlagen anzubringen, oder die Funktion zur
Ausblendung von Resonanzfrequenz ist zu verwenden, um ein Schwingen der Maschine mit der Eigenfrequenz zu
verhindern.

Der Nenneingangsstrom fiir Tauchmotoren ist hoher als der Nenneingangsstrom von Standardmotoren.

Es ist ein Frequenzumrichter mit einem geeigneten Nennausgangsstrom zu wéhlen. Wenn zwischen Motor und
Frequenzumrichter ein groer Abstand vorhanden ist, muss die verwendete Verbindungsleitung einen ausreichenden
Querschnitt haben, so dass sich das Drehmoment des Motors nicht verringert.

Bei Verwendung ein explosionsgeschiitzten Motors muss dieser zusammen mit dem Frequenzumrichter einem
Ex-Test unterzogen werden.

Dies gilt auch, wenn ein vorhandener Ex-geschiitzter Motor mit dem Frequenzumrichter eingesetzt werden soll. Da der
Frequenzumrichter selbst nicht Ex-geschiitzt ist, muss dieser immer an einem sicheren Ort aufgestellt werden.

Der Frequenzumrichter darf nicht fiir einen einphasigen Motor verwendet werden.

Den Motor gegen einen dreiphasigen Motor austauschen.

Wenn in der Kraftiibertragung ein 6lgeschmiertes Getriebe oder Reduziergetriebe verwendet wird, wird die
Olschmierung beeintrichtigt, wenn der Motor nur in dem niedrigen Drehzahlbereich arbeitet.

Die Kraftiibertragung wird Geréusche verursachen und Probleme mit der Lebensdauer und Haltbarkeit aufweisen, wenn
der Motor mit einer hoheren Drehzahl als der Nenndrehzahl betrieben wird.
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2.2 Mechanische Installation

2.2 Mechanische Installation

Dieser Abschnitt beschreibt Spezifikationen, Verfahren und Umweltvorschriften fiir die einwandfreie mechanische
Installation des Frequenzumrichters.

€ Installationsumgebung

Um eine Verlangerung der Lebensdauer mit optimaler Leistung des Frequenzumrichters zu erreichen, muss dieser in der
richtigen Umgebung installiert werden. In der folgenden Tabelle wird die geeignete Umgebung fiir den Frequenzumrichter
beschrieben.

Tabelle 2.1 Installationsumgebung
Umgebung Bedingungen
Installationsbereich In geschlossenen Raumen

-10 °C bis +40 °C (IP20/NEMA 1)
-10 °C to +50 °C (IP20/oftfene Bauweise)
Der Frequenzumrichter arbeitet zuverldssiger in Umgebungen ohne starke Temperaturschwankungen.

Umgebungstemperatur Installieren Sie bei Einbau in einen Schaltschrank einen Liifter oder eine Klimaanlage in dem Bereich, um
sicherzustellen, dass die Lufttemperatur im Schaltschrank die angegebenen Grenzwerte nicht iiberschreitet.
Sorgen Sie dafiir, dass sich kein Eis auf dem Frequenzumrichter bilden kann.

Luftfeuchtigkeit max. 95 % relative Luftfeuchtigkeit, ohne Kondensatbildung

Lagertemperatur -20 °C bis +60 °C

Installieren Sie den Frequenzumrichter in einem Bereich, der frei ist von:
+ Olnebel und Staub

+ Metallspinen, Ol, Wasser oder Fremdkérpern

« radioaktiven Substanzen

Umgebungsbereich * brennbaren Materialien (z. B. Holz)

 schéidlichen Gasen und Fliissigkeiten

 starken Vibrationen

* Chloriden

« direkter Sonneneinstrahlung

Aufstellhohe 1000 m oder weniger. Mit Derating 1%/100m bis 3000m.

10 bis 20 Hz bei 9,8 m/s?

20 bis 55 Hz bei 5,9 m/s?

Ausrichtung Installieren Sie den Frequenzumrichter stets aufrecht, um eine optimale Kiihlung zu erreichen.

Vibrationen

HINWEIS: Vermeiden Sie, dass Fremdkdrper, wie zum Beispiel Metallspédne oder Drahtabschnitte, wéhrend der Installations- und
Bauarbeiten in den Frequenzumrichter gelangen. Andernfalls kann es zu einer Beschéddigung des Frequenzumrichters kommen.
Decken Sie wéhrend der Installation des Frequenzumrichters dessen Oberteil provisorisch ab. Nehmen Sie die provisorische
Abdeckung vor der Inbetriebnahme ab, da die Abdeckung die Liiftung verringert und eine Uberhitzung des Frequenzumrichters
verursachen kénnte.

€ Ausrichtung und Abstinde bei der Installation

Frequenzumrichter senkrecht installieren, siche Abb. 2.1, um eine ordnungsgemafe Kiihlung zu gewahrleisten.

A - Richtig B - Falsch
Abb. 2.1 Richtige Ausrichtung bei der Installation
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2.2 Mechanische Installation

B Installation eines einzelnen Frequenzumrichters

Abb. 2.2erklart die erforderlichen Abstinde bei der Installation, um ausreichend Platz fiir die Kiihlluft und die Verkabelung
zu gewidhrleisten. Den Kiihlkorper an einer geschlossenen Flache anbringen, um eine Umlenkung der Kiihlluft um den
Kiihlkdrper zu vermeiden.

Seitenabstand Freiraum oben/unten

FA1 CI t
|
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|
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| —
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=

d Y/

A —mindestens 30 mm C —mindestens 100 mm
B - Luftstromrichtung

Abb. 2.2 Korrekte Einbauabstande

Beachte: Bei den Modellen IP20/NEMA Typ 1 und IP20/Modellen in offener Bauweise ist ober- und unterhalb des Frequenzumrichters jeweils
der gleiche Freiraum erforderlich.

B Installation mehrerer Frequenzumrichter

Beim Einbau mehrerer Frequenzumrichter in den gleichen Schaltschrank erfolgt die Montage der Frequenzumrichter
gemil Abb. 2.2. Bei der Montage von Frequenzumrichtern nebeneinander im Mindestabstand von 2 mm gemaf Abb.
2.3installieren, muss eine Leistungsherabsetzung in Betracht gezogen und Parameter L.8-35 eingestellt werden. Siehe
Parameterliste auf Seite 341.

A B 2 mm
bl .
@ — T
3’—____ T ‘E [
2 B
q i D
ﬂ HHH
(]
{1 Lol
\ H :
e % o
o
| t
A - Die Oberkanten der C - mindestens 100 mm
Frequenzumrichter miissen sich D - Luftstromrichtung

auf der gleichen Hohe befinden.
B — mindestens 30 mm

Abb. 2.3 Abstand zwischen Frequenzumrichtern (Seite-an-Seite-Montage)

Beachte: Bei der Montage von Frequenzumrichtern mit unterschiedlichen Hohen im gleichen Schaltschrank sollten sich die Oberkanten der
Umrichter auf der gleichen Hohe befinden. Es muss Raum zwischen der Oberkante und der Unterkante von iibereinander angebrachten
Frequenzumrichtern gelassen werden, um den Austausch der Liifter zu ermdglichen, wenn erforderlich. Mit dieser Methode ist es
mdglich, die Liifter spéter auszutauschen.

HINWEIS: Werden Frequenzumrichter mit IP20/NEMA Typ 1-Gehéuse nebeneinander installiert, miissen die oberen Abdeckungen
aller Frequenzumrichter wie in Abb. 2.4 dargestellt entfernt werden.
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Abb. 2.4 IP20/NEMA 1, Seite-an-Seite-Montage im Gehause

€ Entfernen und Anbringen der Schutzabdeckungen

Siehe Elektrische Installation auf Seite 43 hinsichtlich Informationen zum Entfernen und Wiederanbringen der
Schutzabdeckungen.
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€ AuBen- und Montageabmessungen

Tabelle 2.2 Umrichtermodelle und -typen

Frequenzumrichter-Modell CIMR-VO
Schutzausfiihrung Einphasig Dreiphasig Dreiphasig Seite
200 V-Klasse 200 V-Klasse 400 V-Klasse
BLI0001B 20000018
2000002B
BO0002B 5000004B — 37
BOO0003B
2000068
IP20/Offene Bauweise 3%88%5
Ohne EMYV-Filter
BEooaen 2000010B 4000004B
BO0012B 2000012B 4000005B 38
BLI0018B 2000020B 400007B
400009B
400011B
BOO001E
BOO0002E - - 39
BOO0003E
400001E
IP20/Offene Bauweise 4000002E
Mit EMV-Filter BOO000GE 400004E
BOO0010E - 400005E 39
BOO0012E 400007E
400009E
400011E
BLI0001F 200001F
2000002F
BOO0002F >000004F - 40
BOO003F
200006F
400001F
4000002F
[P20/NEMAT BLI0006F 2000010F 4C10004F
vp 1 BOO0010F
s 2000012F 400005F 41
Ohne EMV-Filter BOO012F 5000020F 4000007F
BOOO18F
4000009F
400011F
2000030F 400018F
B 200040F 400023F 41
200056F 4000031F
2000069F 400038F o
<
Beachte: Siehe Spezifikationen auf Seite 329 hinsichtlich Informationen {iber die vom Frequenzumrichter erzeugte Warme und geeignete H _5
Kiihlmethoden. S5
S8
B Frequenzumrichter in IP20/Offener Bauweise sE

Tabelle 2.3 1P20/Offene Bauweise (ohne EMV-Filter)

2-M4

t1

] =T
I ==
L 2
HE
Iz | l=! C
E il ]
\} [l
LI
A i a
o D1
w I D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse |umrichter-Modell i
& & CIMR-VO w1 H1 w H D t1 H2 D1 Ge["'("éiht
BAO0001B 56 118 68 128 76 5 6,5 0,6
Einphasig
200 V-Klasse BA0002B 56 118 68 128 76 5 6,5 0,6
BA0003B 56 118 68 128 118 5 38,5 1,0
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L *=oa] |
1!
L ©
w E D1
D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse |umrichter-Modell :
e CIMRVO Wi | Hi w H D 1 | H2 | D1 G“ﬁ’(”é‘]’ht
2A0001B 56 118 68 128 76 3 5 6,5 0,6
Dreiphasig 2A0002B 56 118 68 128 76 3 5 6,5 0,6
200 V-Klasse 2A0004B 56 118 68 128 108 5 5 38,5 0,9
2A0006B 56 118 68 128 128 5 5 58,5 1,1
Tabelle 2.4 1P20/Offene Bauweisee (ohne EMV-Filter)
| w1 | 4-M4
1 *”*:1*;1:[=;1;;
alliE
€ AR
=R : e
A i Ej L
\ il ]
4 UL =l = 2
b ll| \Eaf 77777
W 2 R D1 t1
Frequenzumrichter- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse Modell
st cIMRYVO Wi | H1 | w H D t1 | H2 | D1 |Gewicht [kg]
BAO0006B 96 118 108 128 137,5 5 5 58 1,7
Einphasig BA0010B 96 118 108 128 154 5 5 58 1,8
200 V-Klasse BA0012B 128 118 140 128 163 5 5 65 2.4
BAO0O18B 158 118 170 128 180 5 5 65 3,0
2A0010B 96 118 108 128 129 5 5 58 1,7
Dreiphasig
200 V-Klasse 2A0012B 96 118 108 128 137,5 5 5 58 1,7
2A0020B 128 118 140 128 143 5 5 65 2.4
4A0001B 96 118 108 128 81 5 5 10 1,0
4A0002B 96 118 108 128 99 5 5 28 1,2
4A0004B 96 118 108 128 137,5 5 5 58 1,7
Dreiphasig
400 V-Klasse 4A0005B 96 118 108 128 154 5 5 58 1,7
4A0007B 96 118 108 128 154 5 5 58 1,7
4A0009B 96 118 108 128 154 5 5 58 1,7
4A0011B 128 118 140 128 143 5 5 65 2,4
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Tabelle 2.5 IP20/Offene Bauweise (mit EMV-Filter)

2-M4

t1

— ———r
[8 0 e i
25 f%
== ﬂ 0 niulnl a
sl 3
i =]
z I
8 : —
w 3 5 D1
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse | umrichter-Modell Gewicht
CIMR-vVO w w1 H H1 H2 H3 | H4 D D1 t1 [kl
BAOOOIE 68 56 178 128 118 76 6,5 0,8
Einphasig
200 V-Klasse BAO0002E 68 56 178 128 118 5 2 76 6,5 0,8
BAOOO3E 68 56 178 128 118 5 2 118 | 38,5 1,2
Tabelle 2.6 1P20/Offene Bauweise (mit EMV-Filter)
} . o
N ———L [ _cl=r="
E@\E\E Y n nopon | :,
== | LI e |
& Ao
HAHIPC
HAKILE] ||
I o]
i 1 ?;57:
o o
[l
I
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse | umrichter-Modell Gewicht
CIMR-vVO w w1 H H1 H2 H3 | H4 D D1 t1 k]
BAOOOGE 108 96 178 128 118 5 2 | 137,5] 59,6 5 2,0
Einphasig
200 V-Klasse BAOO10E 108 96 178 128 118 5 2 154 | 64,6 5 2,1
BAO0012E 140 128 183 128 118 5 2 163 | 66,6 5 2,8
4A0001E 108 96 178 128 118 5 2 81 11,6 5 1,3
4A0002E 108 96 178 128 118 5 2 99 29.6 5 1,5
4A0004E 108 96 178 128 118 5 2 | 137,5] 59,6 5 2,0
Dreiphasig
400 V-Klasse 4A0005E 108 96 178 128 118 5 2 | 137,5] 59,6 5 2,0
4A0007E 108 96 178 128 118 5 2 137,5| 59,6 5 2,0
4A0009E 108 96 178 128 118 5 2 | 137,5] 59,6 5 2,0
4A0011E 140 128 183 128 118 5 2 143 | 66,6 5 2,8
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B Frequenzumrichter in IP00/Offener Bauweise

Tabelle 2.7 IP00/Offene Bauweise (ohne EMV-Filter)
w1

4-d
& i l
— == T °
00 O
2°5° E"” L e
ki i I
W D
I
I
glEl= :
& |
]
s (|
w D1
D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse umrichter- i
P 9 Modell Wi | H2 | w H T | H1 | H4 | D1 t1 o | Gewicht
CIMR-vO [kal
2A0030A 122 | 248 | 140 247 140 | 234 | 13| 55 5 M5 3.6
Dreiphasig 2A0040A 122 | 248 | 140 247 140 | 234 | 13 | 55 5 M5 3.6
200 V-Klasse 2A0056A 160 | 284 | 180 285 163 | 270 | 15| 75 5 M5 53
2A0069A 192 | 336 | 220 335 187 | 320 | 15 | 78 5 M6 8,7
4A0018A 122 | 248 | 140 247 140 | 234 | 13| 55 5 M5 3.6
Dreiphasig 4A0023A 122 | 248 | 140 247 140 | 234 | 13 | 55 5 M5 3.6
400 V-Klasse 4A0031A 160 | 284 | 180 285 143 | 270 | 15| 55 5 M5 5,0
4A0038A 160 | 284 | 180 285 163 | 270 | 15 | 75 5 M5 53

B Frequenzumrichter in IP20 / NEMA Typ 1
Tabelle 2.8 IP20/NEMA Typ 1 (ohne EMV-Filter)

w1 2-M4§ i—«—
[==] | CH, *F=e
e )(AJCH) HHHE o
12 V o) H ﬂ]l
fourfors 00 | &
d
il
i
Y- (=]
o oz .
w - D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungsklasse umrichter- i
P 9 Modell | w1 | H1 | W | H2 | D | t1 [H5| D1 | H | H4 | H3 | He |Sewicht
CIMR-VO [kal
BAOOOIF 56 | 128 | 68 118 76 3 50 65 | 1495 | 20 4 1,5 0,8
2(])30“{}’_1113;‘;‘5“ BAO0O2F 56 | 128 | 68 118 76 3 51 65 | 1495 | 20 4 1,5 0,8
BAO00O3F 56 | 128 | 68 18 | 118 | 5 | 5 385 1495 | 20 4 1,5 1,2
2A0001F 56 | 128 | 68 118 76 3 51 65 | 1495 | 20 4 1,5 0,8
Dreiphasig 2A0002F 56 | 128 | 68 118 76 3 50 65 | 1495 | 20 4 1,5 0,8
200 V-Klasse 2A0004F 56 | 128 | 68 118 108 5 5 1385 | 1495 | 20 4 1,5 1,1
2A0006F 56 | 128 | 68 18 | 128 | 5 | 5 |585] 1495 | 20 4 1,5 1,3
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Tabelle 2.9 IP20/NEMA Typ 1 (ohne EMV-Filter)

‘ w1 4-M4 o 1
™ T [
¥ ==K - 5
(=) AMTRRRRH =
(V) (et i | HEL] [ ﬁ
Pom@emr 2 0aaHan | ey
@ ¢ gz uls Ei
A C
HE| A A
o il
(0 ||{HHH 1
} | e Hr
¢ =5 = D1
W 2 D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungs- umrichter- Gewicht
klasse Modell W1 | H2 | W | H1 D |t1| H5 | D1 H H4 | H3 | H6 e‘l’("'c
CIMR-VO [kal
BAOOOGF 96 | 118 | 108 | 128 | 1375 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
Einphasig BAOO10F 96 | 118 | 108 | 128 154 | 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 2,0
200 V-Klasse BAO012F 128 | 118 | 140 | 128 163 | 5 5 65 153 20 | 48 5 2,6
BA0018F 158 | 118 | 170 | 128 180 | 5 5 65 171 38 | 48 5 3,3
2A0010F 96 | 118 | 108 | 128 129 | 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
Dreiphasig
200 V-Klasse 2A0012F 9 | 118 | 108 | 128 | 1375 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
2A0020F 128 | 118 | 140 | 128 143 | 5 5 65 153 20 | 48 5 2,6
4A0001F 96 | 118 | 108 | 128 81 5 5 10 | 149,5 | 20 4 1,5 1,2
4A0002F 96 | 118 | 108 | 128 99 5 5 28 | 149,5 | 20 4 1,5 1,4
4A0004F 9 | 118 | 108 | 128 | 1375 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
Dreiphasig
400 V-Klasee 4A0005F 96 | 118 | 108 | 128 154 | 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
4A0007F 96 | 118 | 108 | 128 154 | 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
4A0009F 96 | 118 | 108 | 128 154 | 5 5 58 | 1495 | 20 4 1,5 1,9
4A0011F 128 | 118 | 140 | 128 143 | 5 5 65 153 20 | 48 5 2,6
Tabelle 2.10 IP20/NEMA Typ 1 (ohne EMV-Filter)
4-d
£ I
I °
julm)
il
| Dmg 0
i il
ﬂu\ il
gz :
N il
) ]
i 0
/ ) -
ﬁdl ,,,,,, S Huii “
‘ w I D1
[ T D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungs- umrichter- Gewicht
klasse Modell W1 | H2 | W |Hl | D [t1 |H5 | D1 | H |H4 |H3 | H6 | d
CIMR-vO [kg]
2A0030F 122 | 248 | 140 | 234 | 140 | 5 | 13| 55 | 254 | 13| 6 | 1,5 | M5 3.8
Dreiphasig 2A0040F 122 | 248 | 140 | 234 | 140 | 5 | 13| 55 | 254 | 13| 6 | 1,5 | M5 3.8
200 V-Klasse 2A0056F 160 | 284 | 180 | 270 | 163 | 5 | 13| 75 | 290 | 15| 6 | 1,5 | M5 55
2A0069F 192 | 336 | 220 | 320 | 187 | 5 | 22| 78 | 350 | 15| 7 | 1,5 | Mé 9,2
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|
i °
apa
I B[DS 0
[ il
Ill\ il
CERN Y
[ m il
s I
agi b
/ R ()
ﬁ}d\ ,,,,,, @ ,,,,,,, O™ t1
‘ w B I o D1
[ T D
Frequenz- Abmessungen [mm]
Spannungs- umrichter- Gewicht
klasse Modell W1 | H2 | W | HI | D [t1l |H5|D1| H |H4 | H3 | H6 | d e‘,’(‘"c
CIMR-vVO [kal
4A0018F 122 | 248 | 140 | 234 | 140 | 5 | 13| 55 | 254 | 13| 6 | 1,5 | M5 3.8
Dreiphasig 4A0023F 122 | 248 | 140 | 234 | 140 | 5 | 13| 55 | 254 | 13| 6 | 1,5 | M5 3.8
400 V-Klasse 4A0031F 160 | 284 | 180 | 270 | 143 | 5 | 13| 55 [ 290 | 15| 6 | 1,5 | M5 5.2
4A0038F 160 | 284 | 180 | 270 | 163 | 5 | 13 | 75 | 290 | 13 | 6 | 1,5 | M5 5,5
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Elektrische Installation

Dieser Abschnitt enthélt die MaBBnahmen fiir die Verkabelung der Steuerkreisklemmen, des Motor
und der Stromversorgung.

3.1 SICHERHEITSMASSNAHMEN.........cccciiiimtrmnnnrrr s 44
3.2 STANDARD-ANSCHLUSSDIAGRAMM..........ccciimmrrrrrrrsssssss s 46
3.3 ANSCHLUSSDIAGRAMM FUR DEN LEISTUNGSTEIL.......ccccecvvererserenserneenne 49
3.4 ANSCHLUSSKLEMMEN-KONFIGURATION.......ccccoirimrernnnnre e 50
3.5 SCHUTZABDECKUNGEN.......ccccomtriiiinnnnnrrrs s sssssssss s s s 51
3.6 VERKABELUNG DES LEISTUNGSTEILS.......ccccoiiiiirnnrre s 53
3.7 ANSCHLUSS DES STEUERKREISES...........ccccooimmminirrnnnse s 57
3.8  E/A-ANSCHLUSSE.........cceotieeercetree et sese e sas e se s sas e sn s sas e se s sas s enns 62
3.9 HAUPT-FREQUENZSOLLWERT ......cooociimmrmminnnnnnrsssssssnssssss s ssssssnes 64
3.10 MEMOBUS/MODBUS-ABSCHLUSS...........ccccostrmintrr s 65
3.11 BREMSWIDERSTAND........ooiciimmtrrriinssnrs s nnssss s s sssss s s s 66
3.12 ANSCHLUSS-CHECKLISTE..........ccooirinnnrrrsnre s ssssssss s snnes 68
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3.1 SicherheitsmaBnahmen

3.1 SicherheitsmafBRnahmen

A GEFAHR

Stromschlaggefahr
Keine Leitungen anschlieffen oder trennen, wenn die Stromversorgung eingeschaltet ist.
Die Nichteinhaltung kann zum Tode oder zu schweren Verletzungen fiihren.

A WARNUNG
Stromschlaggefahr

Die Anlage nicht betreiben, wenn die Sicherheitsabdeckungen abgenommen wurden.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Die Diagramme in diesen Anleitungen kénnen ohne Abdeckungen oder Sicherheitsabschirmungen dargestellt sein, um
Details zeigen zu konnen. Die Abdeckungen und Abschirmungen miissen vor dem Betrieb des Frequenzumrichters erneut
angebracht werden, und der Frequenzumrichter muss wie in diesem Handbuch beschrieben betrieben werden.

Die motorseitige Erdungsklemme muss immer geerdet werden.
Eine unsachgemafe Erdung kann bei Beriihrung des Motorgehéduses den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Fiihren Sie keine Arbeiten am Frequenzumrichter aus, wenn Sie lose Kleidung oder Schmuck tragen oder keinen
Augenschutz benutzen.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Legen Sie alle Metallgegenstéinde wie Armbanduhren und Ringe ab, sichern Sie weite Kleidungsstiicke und setzen Sie
einen Augenschutz auf, bevor Sie mit der Arbeit am Frequenzumrichter beginnen.

Nehmen Sie die Abdeckungen nicht ab, und beriihren Sie keine Leiterplatten, wihrend das Gerit unter Spannung
steht.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.
Nicht qualifiziertes Personal darf keine Arbeiten an dem Frequenzumrichter vornehmen.
Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Die Wartung, die Inspektion und der Austausch von Teilen diirfen nur von autorisiertem Personal vorgenommen werden,
das mit der Installation, Einstellung und Wartung von Frequenzumrichtern vertraut ist.

Beriihren Sie keine Klemmen, bevor die Kondensatoren vollstindig entladen sind.
Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.
Trennen Sie das Gerit vor der Verdrahtung der Klemmen vollstdndig von der Spannungsversorgung. Der interne
Kondensator enthélt auch nach dem Ausschalten der Versorgungsspannung noch Ladung. Die Ladungsanzeige-LED
erlischt, wenn die Zwischenkreisspannung 50 V DC unterschritten hat. Um einen Stromschlag zu vermeiden, warten Sie
mindestens fiinf Minuten, nachdem alle Anzeigen erloschen sind; messen Sie die Zwischenkreisspannung, um
sicherzustellen, dass keine geféhrliche Spannung mehr anliegt.

Brandgefahr
Ziehen Sie alle Klemmenschrauben mit dem vorgegebenen Drehmoment fest.

Lose elektrische Anschliisse konnen tddliche oder schwere Verletzungen durch einen Brand, der durch Uberhitzung der
elektrischen Anschliisse entstehen kann, zur Folge haben.

Benutzen Sie keine ungeeigneten brennbaren Materialien.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge haben.
Befestigen Sie den Frequenzumrichter an Metall oder einem anderen nicht brennbaren Material.
Verwenden Sie keine ungeeignete Spannungsquelle.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge haben.

Vergewissern Sie sich vor dem Einschalten, dass die Nennspannung des Frequenzumrichters mit der Eingangsspannung
iibereinstimmt.
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Beachten Sie beim Umgang mit dem Frequenzumrichter und den Leiterplatten die korrekten Verfahren im
Hinblick auf elektrostatische Entladung (ESD).

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung der Frequenzumrichter-Schaltungen durch elektrostatische Entladung
kommen.

Schliefien Sie niemals den Motor an den Frequenzumrichter an oder trennen Sie diese voneinander, wihrend der
Frequenzumrichter Spannung liefert.

UnsachgemaéfBes Schalten kann Schidden am Frequenzumrichter zur Folge haben.

Verwenden Sie keine ungeschirmten Kabel als Steuerleitungen.

Eine Nichtbeachtung kann elektrische Stérungen verursachen, die eine schlechte Systemleistung zur Folge haben.
Verwenden Sie abgeschirmte, paarweise verdrillte Leitungen, und verbinden Sie die Abschirmung mit der
Erdungsklemme des Frequenzumrichters.

Uberpriifen Sie nach der Installation des Frequenzumrichters und dem Anschluss weiterer Geriite die gesamte
Verkabelung, um sicherzustellen, dass alle Anschliisse korrekt vorgenommen wurden.

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters kommen.

Nehmen Sie keine Anderungen an den Frequenzumrichterschaltungen vor.

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters und zu einem Verlust des Garantieanspruchs
kommen.

Yaskawa haftet nicht fiir vom Benutzer am Produkt vorgenommene Anderungen. Dieses Produkt darf nicht verindert
werden.
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3.2 Standard-AnschIussdiag_;ramm

3.2 Standard-Anschlussdiagramm

Der Anschluss des Frequenzumrichters und der Peripheriegeréte erfolgt gemil3 Abb. 3.1 . Der Frequenzumrichter kann
auch tiber das digitale Bedienteil betrieben werden, ohne dass digitale E/A-Leitungen angeschlossen werden. Dieser
Abschnitt behandelt nicht die Bedienung des Frequenzumrichters; Siehe Programmierung fiir Inbetriebnahme und
Betrieb auf Seite 71 beziiglich Anweisungen fiir die Bedienung des Frequenzumrichters.

HINWEIS: Ein ungeeigneter Kurzschlussschutz der angeschlossenen Stromkreise kann zu Beschéddigungen des Frequenzumrichters
flihren. Installieren Sie nach den geltenden Vorschriften einen angemessenen Kurzschlussschutz fiir die angeschlossenen Stromkreise.
Der Frequenzumrichter ist geeignet fiir Schaltungen, die nicht mehr als 30.000 A eff symmetrisch, max. 240 V AC (200 V-Klasse) und
max. 480 V AC (400 V-Klasse) liefern.

HINWEIS: Wenn die Eingangsspannung 480 V oder héher oder die Leitungslédnge gré3er als 100 m ist, muss besonders auf die
Isolationsspannung des Motors geachtet werden, oder es muss ein fiir den Frequenzumrichter dimensionierter Motor eingesetzt werden.
Die Nichtbeachtung dieser Vorschrift kann zur Beschédigung der Motorisolation flihren.

HINWEIS: Das Bezugspotential fiir die analogen Ein- und Ausgénge (Anschlussklemme AC) darf nicht mit dem
Frequenzumrichtergehduse verbunden werden. Eine ungeeignete Erdung des Frequenzumrichters kann zu Fehlfunktionen des
Steuerkreises flihren.

HINWEIS: Die Mindestlast fiir den Multifunktionsrelaisausgang MA-MB-MC betrdgt 10 mA. Wenn ein Schaltkreis weniger als 10 mA
erfordert, ist er an einen Optokopplerausgang (P1, P2, PC) anzuschliel3en. Eine unsachgeméRe Verwendung von Peripheriegeréten
kann zu Beschédigungen des Optokopplerausgangs des Frequenzumrichters fiihren.
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lie mit +1, +2, , B1 und B2 gekennzeichneten DC-Drossel <2>
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Storungsrelais -7 | 1
o ! ! Digitalausgan
Digitaleingange 24V ' | 5 gis 48 VgDCg
(Standardeinstellung) | I 2 bis 50 mA
<5> TSink 71 ' i (Standardeinstellung)
DIP-Schalter S3 | | N .,
SC LSQufrcfaj,————————— mmmmmm e —m—m
p Wahrend Betrieb
vV (Optokoppler 1)

Abgeschirmter o
@ Erdungskontakt
e

Frequenzbestatigung
(Optokoppler 2)

Impulsfolgeeingang

\
|
|
|
|
|
|
|
|
|

A1 0bis+10V (20 kQ) Impulsfolgeausgang <G>

! RP i >

: (max. 32 kHz) | - Optokopplerausgangs-
1\ H !

| +V Referenzspannung | =--= =~~~ - - Peziospolenzal___.

! +10,5 max. 20 mA - b

1

1

1

1
| ]
Hauptdrehzahl- : : 0 bis 32 kHz :
frequenzsollwert. A2 0bis+10V (20kQ) ! 1 Analoger |
) ! [ R Uberwachungs- |
— -+ g

Multifunktion, ! AC 0/4 bis 20 mA (250 Q): ' ausgang !
programmierbar | — ,' | 0 bis +10 Vdc 1
_______________ . ' -—f----'- (2mA) !

\ .
Komm.- Uberwachungs-

DIP- =]
| (1 Stand Anschluss ausgang

ISchalter | /1| |11200, 1/2W
| [ TR+

I
Safe-Torque-Off (STO) |

Eingang —:
1
- : MEMOBUS/
b hirmte Leit 1 — MODBUS-Komm.:
—- abgeschirmte Leitung X HC Mo s lar

© Leistungskreisklemme

O Steuerkreisklemme

ﬁ verdrillte, abgeschirmte Doppelleitung
=

Abb. 3.1 Standard-Anschlussdiagramm fiir den Frequenzumrichter

<1> Bei der Installation einer optionalen Zwischenkreisdrossel die Briicke entfernen.
<2> Das MC an der Eingangsseite des Leistungsteils sollte 6ffnen, wenn das Thermorelais ausgeldst wird.
<3> Eigengekiihlte Motoren erfordern keine getrennte Liiftermotorverkabelung.

<4> Angeschlossen unter Verwendung des Sequenzeingangssignals (S1 bis S6) vom NPN-Transistor; Einstellung: Sink-
Modus (0 V com).

<5> Nureine interne +24 V Versorgungsspannung im Sink-Betrieb verwenden; der Source-Betrieb erfordert eine externe
Stromversorgung Siehe E/A-Anschliisse auf Seite 62.

<6> Die Uberwachungsausgénge dienen zum Anschluss von Geriten wie zum Beispiel analoge Frequenzmesser,
Amperemeter, Voltmeter und Wattmeter; sie sind nicht fiir Riickfiihrungssignale vorgesehen.

<7> Entfernen Sie die Drahtbriicke zwischen HC, H1 und H2 bei Verwendung des Sicherheitseingangs.Siehe
Anschlussverfahren auf Seite 60 fiir ndhere Informationen zum Entfernen der Drahtbriicke. Die Leitung fiir den
Safe-Torque-Off (STO) Eingang sollte nicht ldnger als 30 m sein.
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3.2 Standard-AnschIussdiagramm

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Die Verkabelung fiir den Steuerkreis darf erst geschlossen werden, wenn der
Parameter fiir die Multifunktionseingangsklemme korrekt eingestellt ist (S5 fiir 3-Draht-Ansteuerung; H1-05 = “0”). Eine nicht korrekte
Ablaufsteuerung des Run/Stop-Kreises kann zu schweren Verletzungen und sogar zum Tod durch bewegliche Teile fiihren.

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Es muss sichergestellt werden, dass die Start/Stop- und Sicherheitskreise einwandfrei
verkabelt sind und sich in einem korrekten Zustand befinden, bevor der Frequenzumrichter eingeschaltet wird. Eine Nichtbeachtung
kann den Tod oder schwere Verletzungen durch bewegliche Teile zur Folge haben. Bei Programmierung fiir eine 3-Draht-Ansteuerung
bewirkt ein kurzzeitiges SchlieBen an Klemme S1 den Anlauf des Frequenzumrichters.

WARNUNG! Bei Verwendung einer 3-Draht-Ansteuerung ist die 3-Draht-Ansteuerung am Frequenzumrichter einzustellen, bevor die
Steuerklemmen angeschlossen werden und es ist sicherzustellen, dass Parameter B1-17 auf 0 eingestellt ist (der Frequenzumrichter
akzeptiert beim Hochfahren keinen Laufbefehl [Einstellung]). Wenn der Frequenzumrichter flir 3-Draht-Ansteuerung verschaltet wurde,
aber auf 2-Draht-Ansteuerung eingestellt wird (Einstellung), und wenn der Parameter b1-17 auf 1 eingestellt ist (Frequenzumrichter
akzeptiert beim Hochfahren einen Start-Befehl), 1auft der Motor beim Einschalten des Frequenzumrichters riickwérts und kann
Verletzungen verursachen.

WARNUNG! Bei Ausfiihrung der Anwendungsparameter-Voreinstellungen (oder wenn A1-06 auf einen anderen Wert als 0 eingestellt
wird) &ndern sich die E/A-Klemmenfunktionen des Frequenzumrichters. Dies kann zu unerwarteten Bewegungen und méglicherweise
zu Sachschéden oder Verletzungen fiihren.

Abb. 3.2 zeigt ein Beispiel fiir 3-Draht-Ansteuerung.

Antrieb

Stopprelais (N/G) Betriebsrelais (N/O)
+ S1

o Start-Befehl (Start bei momentanem SchlieRen)

- 2 i
Stopp-Befehl (Stopp bei momentanem Offnen)
Vorwarts-/Riickwérts-Befehl
(Multifunktionseingang: H1-05 = 0)

SC

Sequenzeingangs-Bezugspotential

Abb. 3.2 3-Draht-Ansteuerung
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3.3 Anschlussdiagramm fir den Leistungsteil

3.3 Anschlussdiagramm fiir den Leistungsteil

Die Diagramme in diesem Abschnitt zeigen die Anschliisse fiir den Leistungsteil. Die Anschliisse konnen je nach
Typenleistung des Frequenzumrichters unterschiedlich sein. Die Gleichstromeinspeisung des Leistungsteils versorgt den
Steuerkreis.

HINWEIS: Die Minus-Zwischenkreisklemme "-" darf nicht als Erdungsklemme verwendet werden. An dieser Klemme liegt ein hohes
Gleichspannungspotential an. Unsachgemél3es Anschlieen kann Schdden am Frequenzumrichter zur Folge haben.

€ Einphasig 200 V-Klasse (CIMR-VOOBA0001 ~ 0018)

DC-Drossel

(Option) Bremswider-
I

Briicke % 1 | standseinheit
) \ . ' (optional)
©-©--0-O—
42 +1 B1 B2 |
Antrieb

\ \
R/LA um ©
CHN =T
) > © S/L2 WIT3©
Einphasig \
200vac  ©- 1

19 *

Abb. 3.3 Anschluss von einphasigen Leistungsklemmen

HINWEIS: T/L3 Klemme nicht anschlieBen, wenn eine Einphasen-Stromeinspeisung verwendet wird. Eine nicht korrekte Beschaltung
kann Beschédigungen des Frequenzumrichters zur Folge haben.

€ Dreiphasig 200 V-Klasse (CIMR-VJ2A0001 ~ 0069);
Dreiphasig 400 V-Klasse (CIMR-V[O4A0001 ~ 0038)

DC Drossel Bremswider-
(Option) standseinheit
L+ (Option)
! I

Jumper N
b ! I I
D =S

| ¥2 +1 Bl B2 |

RIL1 V1000 U1 ¢
@ o siL2 vIT2 & @
© TIL3 WIT3®

Dreiphasig 200 V (é |
(400 V) e 1

Abb. 3.4 Anschluss von dreiphasigen Leistungsklemmen
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34 AnschIussklemmen-Konfiguration

3.4 Anschlussklemmen-Konfiguration

Die Abbildungen in diesem Abschnitt veranschaulichen die Leistungsklemmen-Konfigurationen fiir die verschiedenen
Frequenzumrichtergrof3en.

Modelle: O: O: Modelle: O:

CIMR-VOBAO0001, 0002, 0003 CIMR-VOBAO0006, 0010, 0012

CIMR-VOI2A0001, 0002, 0004 CIMR-VO2A0010, 0012, 0020

_ 0006 Ao CIMR-VI4A0001, 0002, 0004 o
= ~ i 0005, 0007, 0009 - =

Modelle: /]\,
CIMR-V2A0030, 0040

Modell: CIMR-V4A0018, 0023

CIMR-VOIBA0018 I

)

(
)
(

|
I" Hi | |
s |
< ml ‘w‘ |m ““ |m ||I R'LJ S/L.2 T3 - 4 +2 UTI VT2 WT3 |
4 AT ADIAN ) N ANIA |
o = Inl+1 0 +2 (0l Bl (0] B2 | 1[nIV/ T2 wT3] -

l L+_]

(SIS

L Modelle: /L

CIMR-VO2A0056
CIMR-V4A0031, 0038

Modell:

=y | (5
O E'
\J

il =
0 1@;

Abb. 3.5 Leistungsklemmen-Konfigurationen
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3.5 Schutzabdecku ngen

3.5 Schutzabdeckungen

Befolgen Sie die nachfolgenden Maflnahmen zum Abnehmen der Schutzabdeckungen vor der Verkabelung des
Frequenzumrichters und zum Wiederanbringen der Abdeckungen nach Beendigung der Verkabelung.

€ IP20/Offene Bauweise - Abnehmen und Wiederanbringen der Abdeckungen

B Abnehmen der Schutzabdeckungen

1. Zum Abnehmen I&sen Sie die Schraube, mit der die vordere Abdeckung befestigt ist.
//

Abb. 3.6 Abnehmen der vorderen Abdeckung an einem Frequenzumrichter IP20/Offene Bauweise

2. Driicken Sie auf die Laschen auf jeder Seite der Klemmenabdeckung. Ziehen Sie die Klemmenabdeckung vom
Frequenzumrichter ab, wahrend Sie weiterhin Druck auf die Laschen austiben, um die Abdeckung frei zu

bekommen.

Abb. 3.7 Abnehmen der Klemmenabdeckung an einem Frequenzumrichter IP20/Offene Bauweise

B Wiederanbringen der Schutzabdeckungen

Fiihren Sie die Verkabelung ordnungsgemil durch und verlegen Sie die Leistungskabel getrennt von den Steuerkabeln.
Bringen Sie nach erfolgter Verkabelung alle Schutzabdeckungen wieder an. Uben Sie nur geringen Druck aus, um die
Abdeckung wieder einzurasten.

Abb. 3.8 Wiederanbringen der Schutzabdeckungen an einem Frequenzumrichter IP20/Offene Bauweise

€ IP20/NEMA Typ 1, Abnehmen und Anbringen der Abdeckung
B Abnehmen der Schutzabdeckungen an einem Umrichter IP20/NEMA Typ 1

1. Losen Sie die Schraube an der vorderen Abdeckung und entfernen Sie die Frontabdeckung.

Abb. 3.9 Abnehmen der Frontabdeckung bei einem Frequenzumrichter IP20/NEMA Typ 1
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3.5 Schutzabdecku ngen

2. Losen Sie die Schraube an der Klemmenabdeckung (Abb. 3.10, B), um die Klemmenabdeckung zu entfernen
und die Kabelrohr-Halterung freizulegen (Abb. 3.10, A).

Abb. 3.10 Abnehmen der Frontabdeckung bei einem Frequenzumrichter IP20/NEMA Typ 1

3. Lésen Sie zwei Schrauben an der Kabelrohr-Halterung (Abb. 3.11, A), um diese zu entfernen.

Abb. 3.11 Entfernen der Kabelrohr-Halterung an einem Frequenzumrichter IP20/NEMATyp 1

B Wiederanbringen der Schutzabdeckungen

Fiihren Sie die Stromversorgungs- und Steuersignalleitungen durch die Ausgangslocher an der Unterseite der Kabelrohr-
Halterung des Frequenzumrichters. Verlegen Sie die Stromversorgungskabel und die Steuersignalleitungen in
verschiedenen Kabelrohren. Stellen Sie nach Einbau des Frequenzumrichters und dem Anschluss anderer Geréte sorgfaltig
alle Leitungsverbindungen her. Bringen Sie nach erfolgter Verkabelung alle Schutzabdeckungen wieder an.

A —Fiihren Sie die Stromversorgungsleitungen und die Steuersignalleitungen
durch verschiedene Ausgangslocher an der Unterseite des
Frequenzumrichters.

Abb. 3.12 Wiederanbringen der Schutzabdeckungen und der Kabelrohr-Halterung an einem Frequenzumrichter
IP20/NEMA Typ 1
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3.6 Verkabelung des Leistung_jsteils

3.6 Verkabelung des Leistungsteils

Dieser Abschnitt beschreibt die Funktionen, Spezifikationen und erforderlichen MaBnahmen fiir die sichere und
ordnungsgemife Verkabelung des Frequenzumrichter-Leistungsteils.
HINWEIS: Verbindungskabel diirfen am Frequenzumrichter nicht angelétet werden. Gelétete Leitungsanschliisse kénnen sich mit der

Zeitlockern. Unsachgemé&R hergestellte Anschliisse kbnnen zu Funktionsfehlern des Frequenzumrichters flihren, wenn sich Anschliisse
an den Klemmen lésen.

€ Funktionen der Leistungs-Anschlussklemmen

Tabelle 3.1 Funktionen der Leistungsteil-Klemmen

Klemme Typ Funktion Referenz
R/LI Zum Anschluss des Frequenzumrichters an die Netzspannung.
S/L2 Netzanschlussklemme | Frequenzumrichter mit 200 V Einphasen-Eingangsspannung verwenden nur die 49
T/L3 Klemmen R/L1 und S/L2 (T/L3 darf nicht verwendet werden).
U/T1
V/T2 Motorklemmen Zum Anschluss des Motors. 55
W/T3
Bl . Ermdglicht den Anschluss eines optionalen Bremswiderstands oder der optionalen
Bremswiderstand : L 66
B2 Bremswiderstandseinheit.
+1 Anschluss fiir Diese Klemmen sind in der Lieferversion kurzgeschlossen. Die Briicke zwischen +1
; . und +2 wird entfernt, wenn eine Zwischenkreisdrossel an diese Klemmen 321
+2 Zwischenkreisdrossel .
angeschlossen wird.
+1
Gleichstromeinspeisung | Zum AnschlieBen einer Gleichstromversorgung. -
@ Erdungsklemme
(2 Klemmen) Erde Fiir 200-V-Klasse: 100 Q oder weniger 55
Fiir 400-V-Klasse: 10 Q oder weniger

€ Leiterquerschnitte und Anzugsdrehmoment

Waihlen Sie die geeigneten Leiter und Quetschverbindungen aus: Tabelle 3.2 bis Tabelle 3.4.
Beachte: | Empfehlungen fiir Leiterquerschnitte auf der Basis des Frequenzumrichter-Dauernennstroms unter Verwendung von Leitungen mit
Vinylmantel fiir 75 °C / 600 V AC unter Annahme einer Raumtemperatur unter 30 °C und einer Leitungsldnge von unter 100 m.

2. Klemmen +1,+2, - B1 und B2 dienen zum Anschluss optionaler Einrichtungen, z. B. Drosselspule oder Bremswiderstand. Es diirfen
keine anderen, nicht spezifizierten Einrichtungen an diese Klemmen angeschlossen werden.

* Bei der Auswahl der Leitungsquerschnitte muss der Spannungsabfall beriicksichtigt werden. Erhohen Sie den
Leitungsquerschnitt, wenn der Spannungsabfall mehr als 2 % der Motornennspannung betrégt. Es ist sicherzustellen,
dass der Leitungsquerschnitt fiir die Anschlussklemmen-Baugruppe geeignet ist. Verwenden Sie die folgende Formel,
um die Hohe des Spannungsabfalls zu berechnen:

* Spannungsabfall in der Leitung (V) = /3 x Leitungswiderstand (€/km) x Leitungslinge (m) x Stromstirke [A] x 103
+ Siehe die Anleitung TOBPC72060000 beziiglich der Leiterquerschnitte fiir die Bremseinheit oder den Bremswiderstand.
* Siehe Einhaltung der UL-Standards auf Seite 447 fiir Angaben zur UL-Konformitét.

B Einphasig 200 V-Klasse

Tabelle 3.2 Spezifikationen fiir Leiterquerschnitt und Anzugsdrehmomente

Elektrische Installation

Anzugs- Moglicher Empfohlener
CIMMRO- ?I?:I"B A Klemme Sch:%l'lsl;en- drehmoment Querschnitt Querschnitt
9 [Nm] (Ib.in.) [mm?] (AWG) [mm2] (AWG)
888% R/LL S/L2, U/TL VT2, /T3, +1,42,| oo s 0,8 bis 1,0 0,75 bis 2,5 2,5
B1,B2,® ’ (7,1 bis 8.,9) (18 bis 14) (14)
0003
0006 R/L1,S/L2, U/T1,V/T2, W/T3,—, +1,+2, M4 1,2 bis 1,5 2,5bis 6 2.5
B1,B2,® (10,6 bis 13.3) (14 bis 10) (14)
1,2 bis 1,5 2,5 bis 6,0 4
0010 R/L1, S/L2, U/T1, V/T2, W/T3, D M4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (12)
1,2 bis 1,5 2,5 bis 6,0 6
= *1,+2,Bl, B2 M4 (10,6 bis 13.3) (14 bis 10) (10)
0012 R/L1,S/L2,U/T1,V/T2, W/T3, —, +1, +2, M4 1,2 bis 1,5 2,5bis 6 6
B1,B2,® (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (10)
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3.6 Verkabelung des Leistung_jsteils

Anzugs- Méglicher Empfohlener
CIMMIRO-?I(-Iz:IIIB A Klemme Scht;%l'l&l:en- drehmoment Querschnitt Querschnitt
9 [Nm] (Ib.in.) [mm?] (AWG) [mm?] (AWG)
0018 R/L1, S/L2, U/T1, V/T2, W/T3,—,+1,+2, M5 2 bis 2,5 4 bis 10 10
B1,B2,® (17,7 bis 22,1) (12 bis 8) ®)

B Dreiphasig 200 V-Klasse

Tabelle 3.3 Spezifikationen fiir Leiterquerschnitt und Anzugsdrehmomente

Anzugs- Moglicher Empfohlener
cmm?/%z A Klemme Schrl%l;stéen- drehmoment Querschnitt Querschnitt
9 [Nm] (Ib.in.) [mm2] (AWG) [mm?] (AWG)
0001
0002 R/L1, S/L2, T/L3, U/TL, VT2, W/T3, — +L.|  ypa 0,8 bis 1,0 0,75 bis 2,5 2,5
0004 +2,B1, B2, © ; (7.1 bis 8.9) (18 bis 14) (14)
0006
R/LL, S/L2, T/L3, UTL, V/T2, W/T3, 4L, 0 12 bis 1,5 2,5 bis 6 25
o010 +2, B1, B2 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (14)
12 bis 1,5 2,5 bis 6 4
© M#4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (12)
012 R/LL, S/L2, T/L3, U/TL V/T2, W/T3,— +1] 0, 1,2 bis 1,5 2,5 bis 6 4
+2,B1, B2, © (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (12)
0020 R/LL, S/L2, T/L3, U/TL V/T2, WIT3, — +1] 0, 12 bis 1,5 2,5 bis 6 6
+2,B1, B2, © (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (10)
RILL, S/L2, TIL3, UTL, VIT2, W/T3, - L] 12 bis 1,5 6 bis 16 10
2 (10,6 bis 13,3) (10 bis 6) ®)
12 bis 1,5 2,5 bis 6 6
0030 BI, B2 M4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (10)
2 bis 2,5 6 bis 16 10
© M5 (17,7 bis 22,1) (10 bis 6) ®)
R/LI, /L2, TL3, U/TL, VT2, W/T3, - +1, | 12 bis 1,5 6 bis 16 16
2 (10,6 bis 13,3) (10 bis 6) (6)
12 bis 1,5 2,5 bis 6 6
0040 BI, B2 M4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (10)
2bis 2,5 6 bis 16 10
© M5 (17,7 bis 22,1) (10 bis 6) ®)
R/LL, S/L2, /L3, U/TL, V/T2, W/T3, - +L] o 4 bis 6 16 bis 25 25
2 (35,4 bis 53,1) (6 bis 4) @)
2bis 2,5 6 bis 10 10
0056 BI, B2 M5 (17,7 bis 22,1) (10 bis 8) )
4 bis 6 16 bis 25 25
© M6 (35,4 bis 53,1) (6 bis 4) )
R/LL, S/L2, /L3, UITL, V/T2, W/T3, - +L] o 9bis 11 10 bis 35 35
+2 (79,7 bis 11,0 (8 bis 2) 2)
2 bis 2,5 10 bis 16 16
0069 BI, B2 M5 (17,7 bis 22,1) (8 bis 6) (6)
4bis 6 10 bis 25 25
© M6 (35,4 bis 53,1) (8 bis 4) )

B Dreiphasig 400 V-Klasse

Tabelle 3.4 Spezifikationen fiir Leiterquerschnitt und Anzugsdrehmomente

Anzugsdrehmom Moglicher Empfohlener
Cll\ll\lnl‘\?-(\ilelg 4A Klemme scm;%‘r'&ze"' ent Querschnitt Querschnitt
9 [Nm] (lb.in.) | [mm 2 (AWG) | [mm 2] (AWG)
0001
888‘2‘ R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, —, +1, 4 1,2 bis 1,5 2,5 bis 6,0 2,5
OO0 +2,B1,B2. @ (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (14)
0007
R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, —, +1, M4 1,2 bis 1,5 2,5 bis 6 2.5
0000 +2, B1, B2 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (14)
1,2 bis 1,5 2,5 bis 6 4
S M4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (12)
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3.6 Verkabelung des Leistung_jsteils

Anzugsdrehmom Maoglicher Empfohlener
Cllvl\lnlg-(\jlelg 4A Klemme Schrl%lalzen- ent Querschnitt Querschnitt
9 [Nm] (lb.in) | [mm2] (AWG) | [mm 2] (AWG)

R/LL, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, -, +1, M4 1,2 bis 1,5 2,5 bis 6 2,5

ool +2, B1, B2 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (14)
12 bis 1,5 2,5 bis 6 4

© M#4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (12)
R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, -, +1, M4 12 bis 1,5 2,5 bis 6 6

oo1s +2, BI, B2 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (10)
2bis 2,5 6 bis 16 6

© M5 (17,7 bis 22,1) (10 bis 6) (10)

R/LL, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, -, +1, "4 1,2 bis 1,5 6 bis 16 10

+2 (10,6 bis 13,3) (10 bis 6) ®)
12 bis 1,5 2,5 bis 6 6

0023 BI, B2 M#4 (10,6 bis 13,3) (14 bis 10) (10)
2bis 2,5 6 bis 16 6

© M3 (17,7 bis 22,1) (10 bis 6) (10)

R/LL, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, -, +1, S 2 bis 2,5 6 bis 16 10

+2 (17,7 bis 22,1 (10 bis 6) ®)

2bis 2,5 6 bis 10 10

0031 Bl, B2 M5 (17,7 bis 22,1) (10 bis 8) ®)
4 bis 6 6 bis 16 10

© M6 (35,4 bis 53,1) (10 bis 6) ®)

R/L1, S/L2, T/L3, U/T1, V/T2, W/T3, -, +1, M5 2bis 2,5 6 bis 16 10

+2 (17,7 bis 22,1) (10 bis 6) ®)

2bis 2,5 6 bis 10 10

0038 BI, B2 M5 (17,7 bis 22,1) (10 bis 8) (8)
4bis 6 6 bis 16 10

© M6 (35,4 bis 53,1) (10 bis 6) ®)

€ Verkabelung von Netzanschlussklemmen und Motor

Dieser Abschnitt beschreibt die verschiedenen Schritte, Vorsichtsmainahmen und Priifpunkte fiir die Verkabelung der
Netzanschlussklemmen und Motorklemmen.
HINWEIS: Beim Anschluss des Motors an die Frequenzumrichter-Ausgangsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 muss die Phasenfolge fiir

Frequenzumrichter und Motor tibereinstimmen. Die Nichtbeachtung der Vorschriften fiir eine ordnungsgeméfle Verkabelung kann dazu
flihren, dass der Motor riickwérts l&uft, wenn die Phasenfolge umgekehrt ist.

HINWEIS: Es diirfen keine Motorkondensatoren oder LC/RC-Filter an die Ausgangsklemmen angeschlossen werden. Eine
unsachgeméle Anwendung von Filtern kann Schdden am Frequenzumrichter zur Folge haben.

HINWEIS: Legen Sie an die Motorklemmen des Frequenzumrichters keine Netzspannung an. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder
schwere Verletzungen durch Feuer infolge eines Schadens am Frequenzumrichter durch den Anschluss der Spannungsversorgung an
die Ausgangsklemmen zur Folge haben.

B Leitungslange zwischen Frequenzumrichter und Motor

Wenn die Leitungsldnge zwischen Frequenzumrichter und Motor zu lang ist (besonders bei niedriger Ausgangsfrequenz),
ist zu beachten, dass der Spannungsabfall auf der Leitung das Motordrehmoment herabsetzen kann. Der Ausgangsstrom
des Frequenzumrichters erhoht sich mit zunehmendem Leckstrom der Leitung. Eine Erhéhung des Leckstroms kann eine
Uberstromsituation ausldsen und die Genauigkeit der Stromerkennung beeintrichtigen.

Stellen Sie die Frequenzumrichter-Taktfrequenz gemif3 der folgenden Tabelle ein. Wenn bedingt durch die
Systemkonfiguration die Leitungslinge zum Motor mehr als 100 m betrigt, miissen die Erdstrome verringert werden.
Siehe C6-02: Auswahl der Taktfrequenz auf Seite 150

Siehe Tabelle 3.5 zur Einstellung einer geeigneten Taktfrequenz.

Tabelle 3.5 Leitungsldnge zwischen Frequenzumrichter und Motor

Mehr als 100 m
2 kHz oder weniger

Leitungsldnge 50 m oder weniger 100 m oder weniger

Taktfrequenz 15 kHz oder weniger 5 kHz oder weniger

Beachte: Beim Einstellen der Taktfrequenz ist die Leitungsldnge als die Gesamtlange der Verkabelung zu allen angeschlossenen Motoren
berechnet werden, wenn mehrere Motoren iiber einen einzelnen Frequenzumrichter betrieben werden.

B Erdungsanschluss

Befolgen Sie die SicherheitsmaBinahmen bei der Erdung fiir einen oder mehrere Frequenzumrichter.

WARNUNG! Stromschlaggefahr. Verwenden Sie stets einen Erdungsleiter, der den technischen Normen fiir Elektrogeréte entspricht,
und halten Sie die Ldnge des Erdungsleiters so kurz wie méglich. Eine unsachgeméf3e Erdung der Geréte kann zu geféhrlichen
elektrischen Potentialen an den Gerétegehéusen fiihren, die schwere Verletzungen und sogar den Tod verursachen kénnen.
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WARNUNG! Stromschlaggefahr. Es muss sichergestellt werden, dass die Erdungsklemmen des Frequenzumrichters geerdet werden.
(200 V-Klasse: Erdung mit 100 Q oder weniger, 400 V-Klasse: Erdung mit 10 Q oder weniger). Eine unsachgeméRe Erdung kann bei
Bertihrung des ungeerdeten Motorgeh&duses den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

HINWEIS: Die Erdungsleitungen diirfen nicht mit anderen Geréten, wie zum Beispiel SchweiSmaschinen oder anderen elektrischen
Anlagen mit hoher Stromaufnahme, gemeinsam benutzt werden. Eine unsachgeméfe Erdung der Anlage kann zu Funktionsstérungen
des Frequenzumrichters und der Anlage, bedingt durch elektrische Stérungen, fiihren.

HINWEIS: Beim Einsatz von mehr als einem Frequenzumrichter miissen die Frequenzumrichter gemal3 den Anweisungen geerdet
werden. Eine unsachgeméle Erdung kann zum unerwiinschten Verhalten des Frequenzumrichters oder der Anlage fiihren.

Siehe Abb. 3.13 bei Verwendung mehrerer Frequenzumrichter. Erdungskabel diirfen nicht als Schleife verlegt werden.

A —Richtig B - Falsch
Abb. 3.13 Verkabelung mehrerer Frequenzumrichter

B Anschluss der Leistungsklemmen

WARNUNG! Stromschlaggefahr. Die Stromversorgung der Frequenzumrichter muss abgeschaltet werden, bevor der Anschluss der
Leistungsklemmen vorgenommen wird. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Beachte: Eine Abdeckung, die vor dem Versand iiber den Zwischenkreis- und Bremskreisklemmen angebracht wird, trdgt zur Vermeidung
fehlerhafter Anschliisse bei. Diese Abdeckungen sind nach Bedarf mit einer Spitzzange wegzuschneiden.

A —-Schutzabdeckung zur Vermeidung fehlerhafter Anschliisse

Beachte: Die Schraube der Erdungsklemme am IP20/NEMA Typ 1 dient zum Befestigen der Schutzabdeckung.
Anschlussdiagramm fiir den Leistungsteil

Siehe Abschnitt 3.3 Anschlussdiagramm fiir den Leistungsteil auf Seite 49 beziiglich der Anschliisse fiir den Leistungsteil
des Frequenzumrichters.

WARNUNG! Brandgefahr. Die Anschlussklemmen fiir Bremswidersténde sind B1 und B2. Bremswidersténde diirfen an keine anderen
Klemmen angeschlossen werden. Ein unsachgeméler Anschluss kénnte zu einer Uberhitzung des Bremswiderstands flihren und
schwere Verletzungen und sogar tédliche Unfélle durch Brand verursachen. Die Nichtbeachtung kann zu einer Beschéadigung des
Bremskreises oder des Frequenzumrichters fiihren.
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3.7 Anschluss des Steuerkreises

HINWEIS: Verbindungskabel diirfen am Frequenzumrichter nicht angelétet werden. Gelétete Leitungsanschliisse kénnen sich mit der
Zeitlockern. Unsachgemé&R hergestellte Anschliisse kbnnen zu Funktionsfehlern des Frequenzumrichters flihren, wenn sich Anschliisse
an den Klemmen lésen.

V1000

___________ Steuerkreis

| M
! Vorwirts ) s :@:
I | Start/St
Thesbsianii BN :
: Ruckwarts [ 1 Options-
Start/Stopp | ! L kartenan-
| | 1 H
!| Externer Fehler L 1] s3i _ ﬂ-’ﬂ{_ schluss
'l Fehler-Reset | ] sa! Fﬂ_':l{_ DIP-Schalter S1 Digitalausgang
| | = Y | 250 VAC, 10 mA bis 1A
! Mehrstuf . i 30 VDC, 10 mA bis 1 A
! drohoant 1 | 1] s5! —HZ-':I{ (Standardeinstellung)
1| drehzahl 1 [ | A [¢]
| [ Haupt-/Hilfsschaftef ! ! B
: Mehrstufen- 1] S61 _SF ;ST T T -——= \
T
: drehzahl 2 : : | +24V 8mA : A :
N :_:_ | _ /} | ve | Fener | Digitalausgang
ehler b
| P 2y | o | 5~48VDC
Digitaleingénge | ! <2> N '\ /; 2 bis 50 mA
(Standardein- Ly DIP (Sink I Sm--—o- ----7 (Standardeinstellung)
! .
stellung) : : sc Schalter S3 !'Source _: ______________________
i ) v P1]  Im Betrieb Y
@Abgeschwmter oV I LT 1 (Optokoppler 1) !
— Erdungskontakt : - .
1 ] Frequenzbestatigung |
—————————————————————————— < P2 |
:/ rp Impulsfolgeeingang i N < (Optokoppler 2) !
| (max. 32 kHz) | - PC Optokoppleraqsgangs-'
! +v Referenzspannung : N . __ )\ __ Bezugspotenzial __.
[ s iy
: +19'5 max. 20mA e MP_] Impulsfolgeausgang \
Hauptdreh- ! AT Obis+10V(20kQ) | ! @ Obis32kHz, !
zahlfrequenz- | A2 0bis+10V (20kQ) ! [ AM naloger Uber- |
sollwert. 1 (0)4 bis 20 m A (250 Q) | | D e gfgggggs- !
Multifunktion, | AC | | X !
programmierbart — /j ! acl [ 1. ?zbrl;gm Vdc ;
______________ \\__5___ | -
AT TTIIITREIT ST ~
pmmmm e —-=y L iDIP. ] ASenusS | Komm.- } Uberwachungs-
]
1 Sicherheitsschalter || iSchalter | ! | 120 0, 1/2 w] Anschluss | ausgang
Sich : 1152 : REG |
ichere I :
Anlaufsperre | Do | <} | :
(Safe-Torque-Off) | Lo : | : MEMOBUS/
1y
\ P ! L MODBUS-Komm.:
1 | : RS-485/422
| |
I I
\ )

——+ abgeschirmte Leitung :@i verdrillte, abgeschirmte Doppelleitung
© Leistungskreisklemme ©  Steuerkreisklemme

Abb. 3.14 Anschlussdiagramm fiir den Steuerkreis
<1> Anschluss mit Steuereingangssignal (S1 bis S6) vom NPN-Transistor; Einstellung: Sink-Betrieb (Bezugspotential 0
V)

<2> Nur interne + 24 V-Spannungsversorgung im Sink-Betrieb verwenden; der Source-Betrieb erfordert eine externe
Stromversorgung Siehe E/A-Anschliisse auf Seite 62.

@ Funktionen der Steuerkreis-Klemmenleiste

Die Frequenzumrichter-Parameter bestimmen die Funktionszuordnung zu den digitalen Multifunktionseingédngen (S1 bis
S6), digitalen Multifunktionsausgangen (MA, MB), Multifunktions-Impulseingéngen und -ausgéingen (RP, MP) sowie
Multifunktions-Optokopplerausgingen (P1, P2). Die Angabe der Einstellung erfolgt direkt neben den einzelnen Klemmen
in Abb. 3.14.
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3.7 Anschluss des Steuerkreises

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Nach der Verkabelung miissen immer die Funktion und die Anschliisse der
Steuerkreise (berpriift werden. Der Betrieb eines Frequenzumrichters mit nicht liberpriiften Steuerkreisen kann zu schweren
Verletzungen und sogar zu tédlichen Unféllen fiihren.

WARNUNG! Kontrollieren Sie die E/A-Signale des Frequenzumrichters und die externe Ansteuerung vor Beginn eines Probelaufs. Das
Setzen des Parameters A1-06 kann die ab Werk voreingestellte E/A-Klemmenfunktion automatisch &ndern. Siehe Auswahl der
Anwendungen auf Seite 90. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

B Eingangsklemmen

Tabelle 3.6 Steuerkreis-Eingangsklemmen

Typ Nr. Klemmenbezeichnung (Funktion) Funktion (Signalpegel) Einstellung
Multifunktionseingang 1 (geschlossen: Vorwiértslauf,
S1 " .
geoftnet: Stopp)
S Multifunktionseingang 2 (geschlossen: Riickwértslauf,
geoffnet: Stopp) Optokoppler
: - - - 24V DC, 8 mA
Digitale S3 | Multifunktionseingang 3 (Externer Fehler (Schliefier)) Anmerkung: Frequenzumrichter voreingestellt fiir Sink-Betrieb.
Multifunktions | S4 |Multifunktionseingang 4 (Stérung zuriicksetzen) Fiir Source-Betrieb den DIP Schalter S3 fiir externe .
einginge - - - Stromversorgung 24 V DC (£10 %) einstellen. Siehe Schalter fiir
g5 |Multifunktionseingang 5 (mehrstufiger Sink/Source-Betrieb auf Seite 62.
Drehzahlsollwert 1)
S6 Multifunktionseingang 6 (mehrstufiger
Drehzahlsollwert 2)
SC |Masse fiir Multifunktionseingénge (Steuerungsmasse) | Ansteuerungsmasse
HC ]Sét.ror{wersorgung fiir Safe-Torque-Oft (STO)- +24 V DC (max. 10 mA zulissig)
ingédnge
Safe-Torque- H1 |Safe-Torque-Off (STO)-Eingang 1 Einer oder beide gedffnet: Ausgang deaktiviert (verwenden Sie
Off (STO)- immer beide Eingénge)
Eingang Geschlossen: Normaler Betrieb
H2 |Safe-Torque-Off (STO)-Eingang 2 Anmerkung: Entfernen Sie die Drahtbriicke zwischen HC, H1 und
H2, wenn Sie den Safe-Torque-Off (STO)-Eingang verwenden. Die
Leitung sollte nicht langer als 30 m sein.
Anwortfrequenz: 0,5 bis 32 kHz
- - - (Arbeitszyklus: 30 bis 70 %)
RP ?g;ﬂtllfl‘;‘r’é;‘g’l‘fjv‘;%p‘ﬂSf(’lgeemga“g (High-Spannung: 3,5 bis 13.2 V DC)
q (Low-Spannung: 0,0 bis 0,8 V DC)
(Eingangsimpedanz: 3 kQ)
Haupt- +V | Analoge Eingangsspannung +10,5 VDC (zuldssiger Strom max. 20 mA)
Frequenzsoll- Al |Multifunktions-Analogeingang 1 (Frequenzsollwert) |Eingangsspannung 0 bis +10 V DC (20 KQ) Auflésung 1/1000
wert-Eingang Eingangsspannung oder Eingangsstrom (gewdahlt iiber DIP Schalter
S1und H3-01) 0 bis +10 V DC (20 KQ),
A2 |Multifunktions-Analogeingang 2 (Frequenzsollwert) |Auflosung: 1/1000
4 bis 20 mA (250 Q) oder 0 bis 20 mA (250 Q),
Auflésung: 1/500
AC |Frequenzsollwert-Masse 0V DC

B Ausgangsklemmen

Tabelle 3.7 Steuerkreis-Ausgangsklemmen

Typ Nr. Klemmenbezeichnung (Funktion) Funktion (Signalpegel) Einstellung

MA | SchlieBer (Fehler) .

Multifunktions- ” Digitalausgang

Digitalausgang MB |Oftner-Ausgang (Stérung) 30 VDC, 10 mA bis 1 A;250 V AC, 10mA bis 1 A
MC |Masse fiir Digitalausgange Mindestlast: 5 V DC, 10 mA (Sollwert)
P1 |Optokopplerausgang 1 (bei Betrieb)

Multifunktions- - - .

Op?toi(:)lgplé(r)glslsgang P2 | Optokopplerausgang 2 (Frequenziibereinstimmung) | Optokopplerausgang 48 V DC, 0 bis 50 mA
PC | Optokopplerausgang-Masse
MP |Impulsfolgeausgang (Ausgangsfrequenz) max. 32 kHz

Uberwachungsausgang AM | Analoger Uberwachungsausgang 0 bis 10 VDC (max. 2 mA) Auflésung: 1/1000
AC | Uberwachungsausgang-Masse ov

SchlieBen Sie bei Ansteuerung einer Blindlast wie einer Relaisspule eine Entstérdiode entsprechend Abb. 3.15 an. Stellen
Sie sicher, dass die Nennspannung der Diode iiber der des Stromkreises liegt.
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3.7 Anschluss des Steuerkreises

A - Externe Spannungsversorgung, C - Spule
max. 48 V D - max. 50 mA
B — Entstordiode

Abb. 3.15 Anschluss einer Entstordiode

B Klemmen fiir serielle Schnittstelle

Tabelle 3.8 Steuerkreisklemmen: Serielle Schnittstelle

Typ Nr. Signalbezeichnung Funktion (Signalpegel)
R+  |Kommunikationseingang (+) RS-485/422
R- Kommunikationseingang (-) MEMOBUS/Modbus-Kommunikation: ME%S;?US/
MEMOBUS/Modbus- S+ | Kommunikationsausgang (+) Schliclien Sie den Frequenzumrichter dber Ubertragungsproto-
Kommunikation eine RS-485- oder RS-422-Leitung an. koll 115.2 KBit/s
S- Kommunikationsausgang (-) (max.)
IG  |Schirmerde ov

€ Klemmenkonfiguration

~
R+R-S5+3-16
P1P2PCATA2V+AC AMACMP
$15253545556 SCHCH1 H2RP] [MA MB_NC
{ N | N | Y| N | Y Y | B Y | N | O gldld
/

Abb. 3.16 Abnehmbarer Steuerklemmenblock

B Drahtstarke

Waibhlen Sie die geeigneten Leiter und Quetschverbindungen geméal Tabelle 3.9 aus. Bringen Sie an den Signalkabeln
Aderendhiilsen an, um die Verkabelung einfacher und zuverlédssiger zu machen.

Tabelle 3.9 Spezifikationen fiir Leitungsquerschnitte (fiir alle Modelle gleich)

Blankdrahtklemme Hilsenklemme
o Moglicher
Klemme _ Méglicher Empfohlener : : Empfohlener
Leitungsquerschnitt | Querschnitt [mm?] "e't”"gls"‘;';‘i]’ schnitt Querschnitt [mm?] | Leitungstyp
[mm?] (AWG) (AWG) (AWG) (AWG)
S1-S6, SC, RP, +V, Al, Litzepdraht:
e e s L 0.25 bis 0,5 Geschirmte
, P2, PC, MP, AM, | (24 bis 16) 0.75 (13) (24 bis 20) 0,5 (20) Leitung, usw
AC, S+, S-, R+, R-, IG, |Massivdraht: 0,2 bis 1,5 g :
MA, MB, MC (24 bis 16)

B Anschliisse mit Aderendhiilsen

Bringen Sie an den Signalkabeln Aderendhiilsen an, um die Verkabelung einfacher und zuverléssiger zu machen.
Verwenden Sie CRIMPFOX ZA-3, ein Quetschwerkzeug von PHOENIX CONTACT.
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3.7 Anschluss des Steuerkreises

-

d2
Abb. 3.17 Abmessungen der Aderendhiilsen

Tabelle 3.10 Arten und GroRen von Aderendhiilsen

H 2
Q“ers(‘m,'g)[mm ] Typ L [mm] d1 [mm] d2 [mm] Hersteller
0.25 (24) AL0.25-6YE 12.5 0.8 1.8
034 (22) AL 0.34-8TQ 10.5 0.8 1.8 PHOENIX CONTACT
AI0,5-8WH oder
0,5 (20) s 14 11 2,5

€ Anschlussverfahren

Dieser Abschnitt beschreibt die ordnungsgeméflen Vorgehensweisen und Vorbereitungen fiir die Verkabelung der
Steuerklemmen.

WARNUNG! Stromschlaggefahr. Nehmen Sie die Abdeckungen nicht ab, und beriihren Sie keine Leiterplatten, wéhrend das Gerét
unter Spannung steht. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

HINWEIS: Verlegen Sie die Leitungen der Steuerkreise getrennt von den Leitungen des Leistungsteils (Klemmen R/L1, S/L2, T/L3, B1,
B2, U/T1, V/T2, W/T3, -, +1, +2) und anderen Leistungskabeln. Unsachgemé&l hergestellte Anschliisse kénnen eine Fehlerfunktion des
Frequenzumrichters verursachen, bedingt durch elektrische Stérungen.

HINWEIS: Trennen Sie die Verkabelung fiir die digitalen Ausgabeklemmen MA, MB und MC von der Verkabelung fiir andere
Steuerkreisleitungen. Unsachgemal3 hergestellte Anschliisse kbnnen zu Fehlfunktionen des Frequenzumrichters oder der Anlage oder
zu unerwiinschten Auslésungen fiihren.

HINWEIS: Verwenden Sie eine Stromversorgung der Klasse 2 (UL-Standard) fiir den Anschluss an die Steuerklemmen. Die
unsachgemélle Anwendung von Peripheriegerédten kann zu einer Beeintréchtigung der Frequenzumrichterfunktion fiihren, bedingt
durch eine nicht einwandfreie Stromeinspeisung.

HINWEIS: Isolieren Sie die Abschirmungen mit Isolierband oder Schrumpfschlduchen, um den Kontakt mit anderen Signallleitungen
oder Anlagen zu vermeiden. Eine unsachgeméRe Verkabelung kann zu Funktionsstérungen des Frequenzumrichters oder der Anlage
flihren, bedingt durch Kurzschluss.

HINWEIS: Die Abschirmung der geschirmten Leitungen muss an die entsprechende Erdungsklemme angeschlossen werden. Eine
unsachgeméle Erdung kann zu Funktionsstérungen des Frequenzumrichters oder der Anlage oder zu unerwiinschten Auslésungen
fiihren.

Behandeln Sie die Enden der Steuerkreisleitungen geméf 4bb. 3.18 fiir den Anschluss an die Steuerklemmen. Verwenden
Sie Hiilsen oder Massivdrahte; die Abisolierlange fiir Massivdréahte betrdgt 8 mm.

HINWEIS: Die Schrauben diirfen nicht fester als mit dem vorgegebenen Anzugsdrehmoment angezogen werden. Nichtbeachtung kann
zu Beschéadigung der Anschlussklemmen fiihren.

HINWEIS: Verwenden Sie geschirmte paarweise verdrillte Leitungen wie angegeben, um Betriebsstérungen zu vermeiden.
Unsachgemal3 hergestellte Anschliisse kénnen Funktionsstérungen des Frequenzumrichters oder der Anlage verursachen, bedingt
durch elektrische Stérungen.

Die Steuerleitungen wie in der folgenden Abbildung gezeigt anschlieBen:

Drahtende in die
Klemme schieben

Steuerdrahte

Klemmbrett

Abb. 3.18 Anschluss der Leitungen an die Steuerklemmen
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3.7 Anschluss des Steuerkreises

Zum Trennen der Steuerleitungen von den Klemmen beachten Sie bitte die in der nachfolgenden Abbildung beschriebene
Vorgehensweise. Halten Sie das Kabel mit einer Zange an der Stelle, an der es in die Klemme eingefiihrt wird, 16sen Sie
die Klemme mit einem Schlitzschraubendreher und ziehen Sie den Draht heraus. Bei festem Sitz, d. h. bei Verwendung
von Aderendhiilsen, drehen Sie den Draht um 45° und ziehen Sie ihn vorsichtig heraus. Entfernen Sie geméal dieser
Vorgehensweise die Drahtbriicke zwischen den Klemmen HC, H1 und H2, die im Lieferzustand montiert ist.

Zum Offnen der Klemme

nach unten driicken
Draht um ca. 45° drehen
und aus der Klemme ziehen.

Schraubendreher mit einer
max. 2,5 mm breiten und
0,4 mm starken Klinge
verwenden.

Steuerdrahte
Klemmbrett

Abb. 3.19 Entfernen von Leitungen aus den Anschlussklemmen

A - Frequenzumrichter-Seit D - Steuerungsseite

B — Abschirmung an die E — Schirmhiille (mit Isolierband
Erdungsanschlussklemme des isolieren)
Frequenzumrichters anschliefen. F — Abschirmung

C - Isolierung
Abb. 3.20 Vorbereitung der Enden geschirmter Leitungen

Beim Einstellen der Frequenz durch einen Analogsollwert von einem externen Potentiometer abgeschirmte paarweise
verdrillte Leitungen verwenden und die Abschirmung der paarweise verdrillten Leitungen an die Erdungsklemme des
Frequenzumrichters anschlieB3en.

HINWEIS: Die analogen Signalleitungen zwischen Frequenzumrichter und Bedienteil oder Peripherie sollten nicht Ianger als 50 m sein,

wenn ein Analogsignal aus einer externen Quelle zur Vorgabe des Frequenzsollwertes verwendet wird. Die Nichteinhaltung dieser
Vorschrift kann zur Beeintrédchtigung der Systemleistung fiihren.

A
+—B
ORP 4———C
O+V <—D
oG Al ¢&——F
on2 ¢——F
A - Frequenzumrichter E — (A1) Hauptdrehzahlsollwert 0 bis
B - Erdungsklemme +10 V DC (20 KQ)
(Schirmanschluss) F — (A2) Multifunktions-
C - (RP) Impulsfolge (max. 32 kHz) Analogeingang
D - (+V) Referenzspannung max. 0 bis +10 V DC (20 KQ) oder
+10,5V DC 4 bis 20 mA (250 Q)/

0 bis 20 mA (250 Q)
G — Potentiometer fiir
Frequenzeinstellung

Abb. 3.21 Anschluss des Frequenzsollwertes an die Steuerkreisklemmen (externer Sollwert)
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3.8 E/A-Anschlisse

& Schalter fiir Sink/Source-Betrieb

Mit dem DIP-Schalter S3 an der Vorderseite des Frequenzumrichters wird die digitale Eingangsklemmen-Logik zwischen
Sink- und Source-Betrieb umgeschaltet, Einstellung des Frequenzumrichters: Sink-Betrieb.

Tabelle 3.11 Einstellung fiir Sink/Source-Betrieb

Einstellwert Details
SINK Sink-Betrieb (Bezugspotential 0 V): Einstellung
SOURCE Source-Betrieb (Bezugspotential +24 V)
C == R
DIP-Schalter S3
| T
T I SINK
‘ -
o é@g ) I I: @
0m [ ]
uagﬂ?ﬂ ( {EDD :I
°|[P1P2PCAI A2V? NP SOURCE
 SECE AT

° ==

RLI 12 T3] UH HVT2 WS,

Abb. 3.22 DIP-Schalter S3

B Transistoreingangssignal Verwendung von 0 V Bezugspotential/Sink-Betrieb

Bei der Steuerung der Digitaleingéinge iber NPN-Transistoren (Bezugspotential 0 V/Sink-Betrieb) den DIP-Schalter S3
auf SINK einstellen und die interne 24 V-Steuerspannung verwenden.

SINK
Abgeschirmtes Kabel \ V1000
N S1 X iig
Vorwérts Start/Stopp e EITEI4N
g) —>
SOURCE  §| Riickwirts Start/Stopp —-2 o L >
8‘1 [ S3 —
‘S| Externer Fehler N/O ¢ o [ —~
c L S4 % i»g
% Fehler-Reset ;’i ' »—Xﬂ»g
g 't S5 —
| Mehrstufendrehzahl 1 5 o L >
E L S6 —-
Mehrstufendrehzahl 2 K o
X SINK
| 24V
5 — "
L sal | F |
L sc SOURCE—J
o

Abb. 3.23 Sink-Betrieb: Ansteuerung iiber NPN-Transistor (Bezugspotential 0 V)

B Transistor-Eingangssignal mit Bezugspotential + 24 V/Source-Betrieb

Bei der Steuerung der Digitaleingéinge iiber PNP-Transistoren (Bezugspotential +24 V/Source-Betrieb) den DIP-Schalter
S3 auf SOURCE einstellen und eine externe 24 V Spannungsversorgung verwenden.
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3.8 E/A-Anschliisse
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Abb. 3.24 Source-Betrieb: Ansteuerung tiber PNP-Transistor (Bezugspotential +24 V)
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3.9 Haupt-Frequenzsollwert

3.9 Haupt-Frequenzsollwert

€ DIP-Schalter S1 Signalauswahl Analogeingang

Der Hauptfrequenzsollwert kann entweder ein Spannungs- oder ein Stromeingangssignal sein. Fiir Spannungssignale
konnen beide Analogeingidnge (A1 und A2) verwendet werden, wihrend fiir Stromsignale der Eingang A2 verwendet

werden muss.

Bei Verwendung von Eingang A2 als Spannungseingang stellen Sie den DIP-Schalter S1 auf "V" (linke Position,
Einstellung) und programmieren Sie den Parameter H3-09 auf "0" (0 bis + 10 V DC mit Untergrenze) oder "1" (0 bis +

10 V DC ohne Untergrenze).

Fiir die Verwendung eines Stromeingangssignals an Klemme A2 stellen Sie den DIP-Schalter S1 auf "I" und setzen Sie
den Parameter H3-09 auf“2” oder “3” (4-20 mA oder 0-20 mA). Setzen Sie den Parameter H3-10 =“0" (Frequenzsollwert).

Beachte: Wenn beide Klemmen A1 und A2 fiir den Frequenzsollwert (H3-02 = 0 und H3-10 = 0) eingestellt sind, bildet die Summe der beiden

Signale den Frequenzsollwert.

Tabelle 3.12 Konfigurationen des Frequenzsollwerts

Spannungseingang

Stromeingang

Antrieb
+10,5V

- e
i Hauptdrehzahl-
0 bis 10 V A1 frequenzsollwert

2kQ

Hauptdrehzahl-
A2 frequenzsollwert

(Spannungseingang)

4 bis 20 mA Eingang
oder
0 bis 20 mA Eingang.

Antrieb

+10,5V
+V 20 mA Strom

Hauptdrehzahl-
frequenzsollwert
(Spannungseingang)

Hauptdrehzahl-
frequenzsollwert
(Stromeingang)

(Stromeingang)

AC Frequenzsollwert-

o AC Frequenzsollwert-
Bezugspotenzial

Bezugspotenzial

DIP-Schalter S1
\% |
=y =qli=
)

a8
o)

Abb. 3.25 DIP-Schalter S1

Tabelle 3.13 Einstellungen DIP-Schalter S1

Einstellwert Beschreibung

V (linke Stellung) Spannungseingang (0 bis 10 V)

I (rechte Stellung) Stromeingang (4 bis 20 mA oder 0 bis 20 mA) Standardeinstellung fiir A2

Tabelle 3.14 Parameter H3-09 Details

Nr. Parameterbezeichnung Beschreibung Ilsalo.;‘rsetiill!n- Stirt‘g?:lg;' n-
Wihlt den Signalpegel fiir Analogeingang A2.
Frequenzsollwert (Strom) 0 bis +10 V, unipolarer Eingang (mit unterem Grenzwert)
H3-09 q . . 1: 0 bis +10 V, bipolarer Eingang (ohne unteren Grenzwert) 0 bis 3 2
Klemme A2 Signalpegeleinstellung 2+ 4 bis 20 mA
3: 0 bis 20 mA
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3.10 MEMOBUS/Modbus-Abschluss

3.10 MEMOBUS/Modbus-Abschluss

DIP-Schalter S2 kontrolliert den Abschlusswiderstand wie dargestellt. Fiir die MEMOBUS/Modbus-Kommunikation ist
die AUS-Stellung fiir diesen Schalter voreingestellt. Stellen Sie S2 auf EIN, wenn der Frequenzumrichter der letzte
Umrichter in einer Folge von 1 bis 31 Slave-Umrichtern ist.

Tabelle 3.15 Einstellungen des DIP-Schalters S2

Position S2 Beschreibung
EIN Interner Abschlusswiderstand EIN
AUS Interner Abschlusswiderstand AUS (kein Abschlusswiderstand); Einstellung
— N
S DIP-Schalter S2
“ AUS EIN
d g b
b Dn:ﬁl 4—}
1 A: A. V‘s.lll {Etin‘:';l } /

Abb. 3.26 DIP-Schalter S2

Beachte: Weitere Angaben zu MEMOBUS/Modbus finden Sie im Handbuch fiir die MEMOBUS/Modbus-Kommunikation.
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3.11 Bremswiderstand

3.11 Bremswiderstand

Dynamisches Bremsen (DB) bringt den Motor problemlos und schnell zum Stillstand, wenn Lasten mit hoher
Massentrigheit gefahren werden. Da der Frequenzumrichter die Frequenz eines Motors mit einer gekoppelten hohen
Tragheitsmasse verringert, tritt eine Regeneration ein. Dies kann eine Uberspannungssituation verursachen, wenn die
Regenerationsenergie in die Zwischenkreiskondensatoren zuriickflie3t. Ein Bremswiderstand verhindert diese
Uberspannungsfehler.

HINWEIS: Lassen Sie keine Personen das Gerét benutzen, die dafiir nicht qualifiziert sind. Andernfalls kann es zu einer Beschédigung

des Frequenzumrichters oder des Bremskreises kommen. Die Anleitung fiir den Bremswiderstand muss sorgféltig durchgelesen
werden, wenn an den Frequenzumrichter eine optionale Bremse angeschlossen wird.

Beachte: Der Bremskreis muss entsprechend dimensioniert werden, um die zum Abbremsen der Last in der gewiinschten Zeit erforderliche
Leistung aufnehmen zu konnen. Es ist sicherzustellen, dass der Bremskreis die Energie fiir die eingestellte Verzdgerzungszeit
aufnehmen kann, bevor der Frequenzumrichter gestartet wird.

HINWEIS: Verwenden Sie ein thermisches Uberlastrelais oder einen Ubertemperaturkontakt, um bei einer Uberhitzung des
Bremswiderstandes den Eingangsstrom zum Frequenzumrichter zu unterbrechen. Im Falle einer méglichen thermischen Uberlastung
16st das Relais das Eingangsschiitz aus und vermeidet so ein Abbrennen des Bremswiderstands.

€ Installation

WARNUNG! Brandgefahr. Die Anschlussklemmen fiir Bremswiderstdnde sind B1 und B2. Bremswiderstédnde diirfen an keine anderen
Anschlussklemmen angeschlossen werden. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge
haben. Die Nichtbeachtung kann zu einer Beschédigung des Bremskreises oder des Frequenzumrichters fiihren.

HINWEIS: Die Bremswiderstdnde miissen an den Frequenzumrichter wie in den E/A-Anschlussbeispielen gezeigt angeschlossen
werden. Unsachgemél3es AnschlieBen der Bremskreise kann Schdden am Frequenzumrichter und an der Anlage zur Folge haben.

B Installationsverfahren

1. Schalten Sie die gesamte Spannungsversorgung des Frequenzumrichter aus und warten Sie mindestens fiinf
Minuten, bevor Sie Arbeiten an dem Frequenzumrichter und den sonstigen angeschlossenen Komponenten
vornehmen.

Die vordere Abdeckung des Frequenzumrichters abnehmen.

Mit einem Voltmeter kontrollieren, dass an den Eingangsklemmen keine Spannung mehr anliegt und dass die
Zwischenkreiskondensatoren keine Ladung mehr enthalten.

Thermorelais

wn

Strom-
versorgung MCCB

THRX AUSEIN MC | |
o Antrieb

'''''

Fehlerkontakt
Abb. 3.27 Anschluss eines Bremswiderstands

4. Befolgen Sie die Anweisungen des Herstellers, um die Widerstandseinheit an den Frequenzumrichter
anzuschlieRen, hierbei den richtigen Leitungsquerschnitt geman den ortlichen Elektroverordnungen verwenden.

Leistungskabel zu abgesetzt montierten Widerstanden erzeugen starke elektrische Stérungen; diese
Signalleitungen missen getrennt gruppiert werden.

5. Die Widerstandseinheit muss auf einer nicht brennbaren Flache montiert werden. Es miissen seitlich und oben
Mindestabstande gemal den Anweisungen des Herstellers eingehalten werden.

WARNUNG! Brandgefahr. Benutzen Sie keine ungeeigneten brennbaren Materialien. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder
schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge haben. Befestigen Sie den Frequenzumrichter an Metall oder einem anderen
nicht brennbaren Material.

Bringen Sie die Abdeckungen am Frequenzumrichter und an der Widerstandseinheit wieder an, wenn vorhanden.

Setzen Sie den Parameter L3-04 auf “0” oder “3”, um den Kippschutz beim Abbremsen zu deaktivieren.
Setzen Sie den Parameter L8-01 auf “1” um den Uberhitzungsschutz zu aktivieren, wenn eine mit Kiihlkérper
montierte Bremswiderstandsoption verwendet wird.

Setzen Sie L8-01 auf “0” fur andere Arten von Bremswiderstanden.

Setzen Sie den Parameter L3-04 = “3”, um die Tieflaufzeit so kurz wie mdglich zu halten.

N o
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3.11 Bremswiderstand

Tabelle 3.16 Einstellunge

n fiir Bremswiderstande

Parameter

Einstellungen

L8-01: Auswahl interner dynamischer Uberhitzungsschutz fiir
Bremswiderstand

0: Deaktiviert. Der Frequenzumrichter stellt keinen
Uberhitzungsschutz zur Verfligung. Ein Uberhitzungsschutz
ist auf andere Weise sicherzustellen. _

1: Aktiviert Bremswiderstand ist gegen Uberhitzung geschutzt.

0: Kippschutzfunktion ist deaktiviert.

L3-04: Kippschutz beim Tieflauf
Beachte: Wahlen Sie 0 oder 3

3: Kippschutz mit Bremswiderstand deaktiviert

Beachte: Diese Einstellung kann nicht bei OLV-Regelung
fir den PM-Motor verwendet werden.

der dynamischen Bremsung erreicht wird.

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch

8. Betreiben Sie das System und liberpriifen Sie, ob die erforderliche Verzégerungsrate oder das Anhalten wihrend
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3.12 Anschluss-Checkliste

3.12 Anschluss-Checkliste

M Nr. Gerat Seite

Frequenzumrichter, Peripherie, Optionskarten

1 Frequenzumrichtermodell iiberpriifen, um den Erhalt des richtigen Modells sicherzustellen. 21

5 Uberpriifung auf Vorhandensein der richtigen Bremswiderstinde, Zwischenkreisdrosseln, EMV-Filter und 66
anderer Optionen.

3 Uberpriifen auf Vorhandensein des richtigen Optionskarten-Modells. 327

Installationsbereich und mechanischer Aufbau

| 4 | Sicherstellen, dass das Umfeld des Frequenzumrichters den Spezifikationen entspricht. 34

Versorgungsspannung, Ausgangsspannung

OO (O |Oo00

5 Die Versorgungsspannung muss der Eingangsspannungsspezifikation des Frequenzumrichters entsprechen. 162
6 Die Betriebsspannung des Motors muss mit der Spezifikation fiir die Frequenzumrichter-Ausgangsspannung 21
iibereinstimmen.

Anschliisse fiir den Leistungsteil

7 Sicherstellen, dass die Schutzvorrichtung fiir die angeschlossenen Stromkreise den nationalen und lokalen 46
Vorschriften entspricht.

8 Die Versorgungsspannung zu den Frequenzumrichter-Klemmen R/L1, S/L2 und T/L3 ordnungsgemaf 49
anschlieflen.

Frequenzumrichter und Motor ordnungsgemaf} miteinander verbinden.
Die Motorleitungen und die Frequenzumrichter-Ausgangsklemmen R/T1, V/T2 und W/T3 miissen aufeinander 55
abgestimmt sein, um die gewiinschte Phasenfolge zu erzielen. Bei nicht korrekter Phasenfolge bewirkt der
Frequenzumrichter einen Lauf in die entgegengesetzte Richtung.

Fiir die Stromversorgung und die Motorleitungen sind fiir 600 V AC ausgelegte Leitungen mit Vinylmantel zu 53

ool o |goiagd

10
verwenden.

11 Verwenden Sie die richtigen Leitungsquerschnitte fiir den Leistungsteil. Siehe Tabelle 3.2 , Tabelle 3.3 oder 53
Tabelle 3.4 .

* Wenn relativ lange Motorleitungen verwendet werden, ist die Hohe des Spannungsabfalls zu berechnen.

Motornennspannung (V) x 0,02 = 53

3 x Spannungswiderstand (Q/km) x Kabelldnge (m) x Motornennstrom (A) x 10°

» Wenn die Leitung zwischen Frequenzumrichter und Motor ldnger als 50 m ist, ist die Taktfrequenz (C6-02) 55

entsprechend anzupassen.
O 12 |Den Frequenzumrichter ordnungsgemif erden. 55
O 13 Alle Klemmenschrauben fest anziehen (Steuerkreisklemmen, Erdungsklemmen). 53

Siehe Tabelle 3.2 , Tabelle 3.3 oder Tabelle 3.4 .

Richten Sie Uberlastschutzschaltkreise ein, wenn Sie mehrere Motoren an einem einzelnen Frequenzumrichter

betreiben.
P°Wer:S“PP'V Drive Mc1 oLt
Mc2  OL2
O 14 [ ) -
MCn oLn

MC1 - MCn ... magnetic contactor
OL1-0Ln ...thermal relay

Anmerkung: SchlieBen Sie MC1 bis MCn vor der Betriebsauthahme des Frequenzumrichters.

Bei Verwendung eines Bremswiderstandes oder einer dynamischen Bremswiderstandseinheit bauen Sie einen
15 |Magnetschiitz ein. Bauen Sie den Widerstand korrekt ein und stellen Sie sicher, dass der Uberlastschutz die 66
Stromversorgung unterbricht.

16  |Uberpriifen, dass auf der Frequenzumrichter-Ausgangsseite KEINE Motorkondensatoren installiert sind. -

Anschliisse fiir den Steuerkreis

17 | Verwenden Sie paarweise verdrillte Leitungen fiir alle Steuerkreisanschliisse des Frequenzumrichters. 57
18 |Die Abschirmung der geschirmten Leitungen ist mit der Klemme GND © zu verbinden. 60
19 Bei 3-Draht-Ansteuerung miissen die Parameter fiir die Multifunktionseingangsklemmen S1 bis S5 richtig 48

eingestellt werden und die Verkabelung der Steuerkreise muss korrekt durchgefiihrt werden.

20 |SchlieBen Sie alle Optionskarten ordnungsgemas an. 327

O 0O ojo0o o O

Uberpriifen, dass keine sonstigen Anschlussfehler vorliegen.
21 - o . -
Anschliisse nur mit einem Multimeter priifen.
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3.12 Anschluss-Checkliste

M Nr. Gerat Seite

O 2 Die Klemmenschrauben fiir den Steuerkreis des Frequenzumrichters miissen ordnungsgeméf angezogen sein. 53
Siehe Tabelle 3.2 , Tabelle 3.3 oder Tabelle 3.4 .

O 23 |Sammeln Sie alle Kabelschnittenden ein. -

O 24 Es muss sichergestellt werden, dass von den Anschlussleitungen keine Litzen abstehen. Diese konnten sonst )
Kurzschliisse verursachen.

O 25 |Die Steuerkreisverkabelung muss sauber von der Leistungskreisverkabelung getrennt werden. -

O 26 |Leitungen fiir Analogsignale sollten nicht ldnger als 50 m sein. -

O 27 |Die Leitung fiir den Anschluss der Safe-Torque-Off (STO)-Eingénge sollte nicht lénger als 30 m sein. -
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3.12 Anschluss-Checkliste
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Programmierung fur Inbetriebnahme
und Betrieb

Dieser Abschnitt beschreibt die Funktionen des LED-Bedienteild und die Programmierung fiir die
Inbetriebnahme des Frequenzumrichters.

4.1 SICHERHEITSMASSNAHMEN.........cccciiiimrrinnre s s snnnns 72
4.2 VERWENDUNG DES DIGITALEN LED-BEDIENTEILS.........ccccciiiiiiiineenneen, 74
4.3 DIE STEUER- UND PROGRAMMIERBETRIEBSARTEN..........cccoeimmmiriiniinnnns 78
4.4 ABLAUFDIAGRAMME FUR DIE INBETRIEBNAHME..........ccccoeeentrumrerensenerenne 84
4.5 EINSCHALTEN DES FREQUENZUMRICHTERS.........ccoooimmmeerrerrrrseeeeeeeeen 89
4.6 AUSWAHL DER ANWENDUNGEN........ccccoiniimmmmnnnnirssss s s 90
4.7 AUTOTUNING......oooiceirrincrrr e s s an e s e 96
4.8 PROBELAUF OHNE LAST ...ttt sssss s ssssssees 102
4.9 PROBELAUF MIT ANGESCHLOSSENER LAST.........cccoiimmmrrnnnnneenns 103
4.10 UBERPRUFEN UND SPEICHERN DER PARAMETEREINSTELLUNGEN
......................................................................................................................... 104
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4.1 SicherheitsmaBnahmen

4.1 SicherheitsmafRnahmen

A GEFAHR

Stromschlaggefahr
Keine Leitungen anschlieffen oder trennen, wenn die Stromversorgung eingeschaltet ist.
Die Nichteinhaltung kann zum Tode oder zu schweren Verletzungen fiihren.

A WARNUNG
Stromschlaggefahr

Die Anlage nicht betreiben, wenn die Sicherheitsabdeckungen abgenommen wurden.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Die Diagramme in diesem Abschnitt konnen ohne Abdeckungen oder Sicherheitsabschirmungen dargestellt sein, um
Details zeigen zu konnen. Die Abdeckungen und Abschirmungen miissen vor dem Betrieb des Frequenzumrichters erneut
angebracht werden und der Frequenzumrichter muss wie in diesem Handbuch beschrieben betrieben werden.

Die motorseitige Erdungsklemme muss immer geerdet werden.

Eine unsachgemafe Erdung kann bei Beriihrung des Motorgehéduses den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.
Beriihren Sie keine Klemmen, bevor die Kondensatoren vollstindig entladen sind.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Trennen Sie das Gerét vor der Verdrahtung der Klemmen vollstindig von der Spannungsversorgung. Der interne
Kondensator enthélt auch nach dem Ausschalten der Versorgungsspannung noch Ladung. Die Ladungsanzeige-LED
erlischt, wenn die Zwischenkreisspannung 50 V DC unterschritten hat. Um einen Stromschlag zu vermeiden, warten Sie
mindestens fiinf Minuten, nachdem alle Anzeigen erloschen sind; messen Sie die Zwischenkreisspannung, um
sicherzustellen, dass keine gefdhrliche Spannung mehr anliegt.

Nicht qualifiziertes Personal darf keine Arbeiten an dem Frequenzumrichter vornehmen.
Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Die Wartung, die Inspektion und der Austausch von Teilen diirfen nur von autorisiertem Personal vorgenommen werden,
das mit der Installation, Einstellung und Wartung von Frequenzumrichtern vertraut ist.

Fiihren Sie keine Arbeiten am Frequenzumrichter aus, wenn Sie lose Kleidung oder Schmuck tragen oder keinen
Augenschutz benutzen.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Legen Sie alle Metallgegenstéinde wie Armbanduhren und Ringe ab, sichern Sie weite Kleidungsstiicke, und setzen Sie
einen Augenschutz auf, bevor Sie mit der Arbeit am Frequenzumrichter beginnen.

Nehmen Sie die Abdeckungen nicht ab, und beriihren Sie keine Leiterplatten, wihrend das Gerit unter Spannung
steht.

Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Brandgefahr
Ziehen Sie alle Klemmenschrauben mit dem vorgegebenen Drehmoment fest.

Lose elektrische Anschliisse kdnnen den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer auf Grund von Uberhitzung der
elektrischen Anschliisse zur Folge haben.

Verwenden Sie keine ungeeignete Spannungsquelle.
Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge haben.

Vergewissern Sie sich, dass die Nennspannung des Frequenzumrichters mit der Spannung der Spannungsversorgung
iibereinstimmt, bevor Sie den Umrichter einschalten.

Benutzen Sie keine ungeeigneten brennbaren Materialien.
Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen durch Feuer zur Folge haben.
Befestigen Sie den Frequenzumrichter an Metall oder einem anderen nicht brennbaren Material.
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4.1 SicherheitsmaRnahmen

Beachten Sie beim Umgang mit dem Frequenzumrichter und den Leiterplatten die korrekten Verfahren im
Hinblick auf elektrostatische Entladung (ESD).

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung der Frequenzumrichter-Schaltungen durch elektrostatische Entladung
kommen.

Schliefien Sie niemals den Motor an den Frequenzumrichter an oder trennen Sie diese voneinander, wihrend der
Frequenzumrichter Spannung liefert.

UnsachgemaéfBes Schalten kann Schidden am Frequenzumrichter zur Folge haben.
Verwenden Sie keine ungeschirmten Kabel als Steuerleitungen.

Eine Nichtbeachtung kann elektrische Stérungen verursachen, die eine schlechte Systemleistung zur Folge haben.
Verwenden Sie abgeschirmte, paarweise verdrillte Leitungen und verbinden Sie die Abschirmung mit der
Erdungsklemme des Frequenzumrichters.

Lassen Sie keine Personen das Gerit benutzen, die dafiir nicht qualifiziert sind.
Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters oder des Bremskreises kommen.

Die Anleitung TOBPC72060000 muss sorgféltig durchgelesen werden, wenn eine Bremsoption an den
Frequenzumrichter angeschlossen wird.

Nehmen Sie keine Anderungen an den Frequenzumrichterschaltungen vor.

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters und zu einem Verlust des Garantieanspruchs
kommen.

Yaskawa haftet nicht fiir vom Benutzer am Produkt vorgenommene Anderungen. Dieses Produkt darf nicht verindert
werden.

Uberpriifen Sie nach der Installation des Frequenzumrichters und dem Anschluss weiterer Geriite die gesamte
Verkabelung, um sicherzustellen, dass alle Anschliisse korrekt vorgenommen wurden.

Andernfalls kann es zu einer Beschiddigung des Frequenzumrichters kommen.
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4.2 Verwendung_; des digitalen LED-Bedienteils

4.2 Verwendung des digitalen LED-Bedienteils

Verwenden Sie das LED-Bedienteil fiir die Eingabe von Start- und Stopp-Befehlen, zur Anzeige von Daten, zur
Bearbeitung von Parametern, sowie zur Anzeige von Storungs- und Alarminformationen.

@ Drucktasten, Anzeigen und LEDs

12 13
1

|\

10

./
REV %<::)
WL
Esc ‘e X 1
= N R
o Jor Iy

Tabelle 4.1 Drucktasten und Anzeigen am LED-Bedienteil

Nr.

Anzeige

Bezeichnung

Funktion

Datenanzeigefeld

Zeigt den Frequenzsollwert, die Parameternummer, usw. an.

m
U}\
O

Taste ESC

Riickkehr zum vorherigen Menii.

V

[0
m
Im
i

RESET-Taste

Bewegt den Cursor nach rechts.
Riicksetzen des Frequenzumrichters zum Loschen einer Storung.

RUN-Taste

Startet den Frequenzumrichter.

Aufwirtspfeil-Taste

Scrollt nach oben zur Auswahl von Parameternummern, Einstellwerten, usw.

Abwirtspfeil-Taste

Scrollt nach unten zur Auswahl von Parameternummern, Einstellwerten, usw.

STOP-Taste

Stoppt den Frequenzumrichter.

Anmerkung:Stopp-Vorrangschaltung. Ein Stopp ist durch Druck auf die STOP-
Drucktaste moglich, auch wenn der Frequenzumrichter mit einem Signal von der
Multifunktionseingangsklemme betrieben wird (REMOTE ist eingestellt) Um ein
Anbhalten durch Druck auf die STOP-Taste zu vermeiden, muss 02-02
(Funktionswahl fiir STOP-Taste) auf 0 (Deaktiviert) eingestellt werden.

=

ENTER

ENTER-Taste

Dient zur Auswahl aller Betriebsarten, Parameter, Einstellungen, usw.
Wihlt einen Mentipunkt, der anschlieBend in eine andere Bildschirmanzeige
tibernommen werden kann.

®
~
o

LOCAL/REMOTE-
Auswahltaste

Schaltet die Umrichtersteuerung zwischen der Bedienung iiber das Bedienteil
(LOCAL) und iiber die Steuerklemmen (REMOTE) um.

Anmerkung: LOCAL/REMOTE-Taste ist bei Stop im Frequenzumrichter-
Betrieb aktiv. Falls es aufgrund einer fehlerhaften Bedienung vorkommen kann,
dass das digitale Bedienteil von REMOTE auf LOCAL geschaltet wird, setzen
Sie 02-01 (Funktionsauswahl fiir die LOCAL/REMOTE-Taste) auf “0”
(deaktiviert), um die LOCAL/REMOTE-Taste zu deaktivieren.

74

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch



4.2 Verwendung_; des dig_;italen LED-Bedienteils

Nr. Anzeige Bezeichnung Funktion
10 RUN-Anzeigelampe Leuchtet, wihrend der Frequenzumrichter den Motor ansteuert.
11 .‘%TE IAOC.AL/REMOTE' Leuchtet, wenn die Bedienung iiber das Bedienteil (LOCAL) gewahlt wurde.
nzeigelampe
12 ALM ALARM-LED-Anzeigelampe
13 REV REVERSE-LED-Anzeigelampe
Siehe LED-Bildschirmanzeigen auf Seite 75.
14 DRV DRIVE-LED-Anzeigelampe
15 FOUT FOUT-LED-Anzeigelampe

@ Digitale Textanzeige

Der Text erscheint am wie unten gezeigt. Dieser Abschnitt erklért die Bedeutung des Textes, wie er auf der Anzeige
angezeigt wird.

Leuchtet Blinkt
Tabelle 4.2 Digitale Textanzeige
Text LED Text LED Text LED Text LED
0 0 9 9 I i R -
1 ! A A J u S 5
2 Z B b K t T I
3 3 C C L L U U
i
4 Y T a M s v y
_ - Iu f
5 g E £ N n B o
6 & F £ 0 o X keine
7 " i P = Y Y
8 g H H Q g z keine

<1> Zweistellige Anzeige.

€ LED-Bildschirmanzeigen

Anzeige Leuchtet Blinkt Aus

* Bei Auftreten eines Alarms

ALM Wenn der Frequenzumrichter einen Alarm |* oPE erkannt Normaler Zustand (weder Fehler noch

oder Fehler erkennt « Bei Auftreten einer Storung oder eines | Alarm)

Fehlers wéhrend des Autotuning

REV Motor dreht riickwérts — Motor dreht vorwirts
DRV itgz)iﬁ)rﬁggeb <Ble>1 Verwendung von DriveWorksEZ Programmierbetrieb

Datenanzeigefeld zeigt die
FOUT Ausgangsfrequenz an [Hz]

Wie in dieser
Anleitung
abgebildet

FOUT

<1> Weitere Informationen finden Sie im DriveWorksEZ-Betriebshandbuch.
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4.2 Verwendung_; des digitalen LED-Bedienteils

€@ LED-Anzeigen LOCAL/REMOTE LED und RUN

LED Leuchtet Blinkt Blinkt schnell <’> Aus
10 Wenn der Start-Befehl iiber Start-Befehl wurde von einer
das LED-Bedienteil gew#hlt — — anderen Einrichtung als dem LED-
wurde (LOCAL) Bedienteil gewahlt (REMOTE)
* Beim Tieflauf bei Schnell-
» Beim Tieflauf bis zum Halt Sgg;). tetiaut bet Sehne

Im Betrieb * Wenn ein Start-Befehl bei |, Beim Tieflauf Bei Stopp

Frequenzsollwert 0 .

eingegeben wird * Bei Halt durch

Verriegelung.

~

ar
Wie gezeigt A« K RUN

<1> Siehe Abb. 4.1 beziiglich des Unterschiedes zwischen "blinken" und "schnell blinken".

1s R
EN EN
Blinktk — ||
Blinkt EN|  |EN EN| [EN
schnell ]

Abb. 4.1 RUN-LED Zustand und Bedeutung

Antriebsausgangsfrequenz

; ' [BETRIEB | ! TBETRIEB]
| wahrend S::r:) | STOPP], f———— 5T0PP
z l 1 1 |
Frequenzeinstellung ~ —2-HZT l | l —_
RUN LED [ Aus | EIN \ | Aus ] | AUS |
T T

Abb. 4.2 RUN-LED und Steuerbetrieb
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4.2 Verwendung_] des digitalen LED-Bedienteils

€ Meniistruktur fiir das digitale LED-Bedienteil

ANTRIEBSMODUS

DRIVE-LED (Antrieb) leuchtet.
Driicken von RUN startet den Motor

PROGRAMMIERMODUS

:I

Strom einschalten

ALl

Auswahl von Vorwarts

ALl

Ausgangsfrequenz

t

-

Ausgangsstrom

t

E-

Ausgangsspannung

t

-

DRIVE-LED (Antrieb) ist aus.
Antrieb kann den Motor nicht steuern.

Autotuning

1

p—

—) —
Bildschirmanzeige T 4
‘ f v .

o =

S—

EE =
Meni ,Verify* 4
(Geanderte Parameter) \ &

— —

EE — KA —
Einrichtmodus 4
V.

lt XX XX |-

EE = pund

S— S—
Parameter- M
einstellungsmodus ¥ .

I -

I

<1>

— I

Auswahl von Rickwarts

Beschreibung der Tastenbetatigung

- - ER
- &3
! - @
t:

Hinweis: In diesem Handbuch werden die Zeichen als ,XX* dargestellt.

Der Antrieb zeigt die tatséchlichi Werte an.

oo
XY 2

:
1

"-:_u-:XX —) —p m
[ |

Abb. 4.3 Bildschirmaufbau fiir das digitale LED-Bedienteil

<1> Riickwirtslauf kann nur gewihlt werden, wenn LOCAL eingestellt ist.
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4.3 Die Steuer- und Programmierbetriebsarten

4.3 Die Steuer- und Programmierbetriebsarten

Die Steuerfunktionen sind getrennt in zwei Hauptgruppen, die iiber das digitale LED-Bedienteil zugénglich sind.

Steuerbetrieb: Der Steuerbetrieb ermoglicht den Motorbetrieb und die Parameteriiberwachung. Die
Parametereinstellungen konnen beim Zugriff auf die Funktionen im Steuerbetrieb (Motorbetrieb) nicht verdndert
werden (Tabelle 4.3).

Programmierbetrieb: Der Programmierbetrieb ermdglicht den Zugriff auf Einstellungen/Abgleich,
Parameteriiberpriifung und Autotuning. Wihrend eine Funktion im Programmierbetrieb des digitalen LED-Bedienteils
aktiv ist, konnen tiber den Frequenzumrichter keine Anderungen im Motorbetrieb vorgenommen werden.

Tabelle 4.3 veranschaulicht die verschiedenen Funktionen, die angezeigt werden, wenn die Aufwirtspfeil-Taste nach
Einschalten des Frequenzumrichters betétigt wird.

Beachte: Wenn b1-08 (Auswahl Start-Befehl im Programmierbetrieb) auf 1 gesetzt (aktiviert) ist, kann der Frequenzumrichter arbeiten, auch
wenn auf Programmierbetrieb umgeschaltet wurde. Bei Einstellung b1-08 auf 0 (deaktiviert) kann nicht auf Programmierbetrieb
umgeschaltet werden, wéhrend der Frequenzumrichter arbeitet.

Tabelle 4.3 Zusammenfassung der Betriebsarten

Betriebsarten-Gruppe Beschreibung Tastendruck |Anzeige am digitalen LED-Bedienteil
Frequenzsollwert-Anzeige in Hz. A 0o

(Anfangszustand nach dem Einschalten)

3

EEREEEEREEEE

A

Vorwirts/Riickwarts (Forward/Reverse)

>

A fi -Anzeige in Hz.
Funktionen im Steuerbetrieb usgangstrequenz-anzege th

(Motorbetrieb und -iiberwachung)

Ausgangsstrom-Anzeige in A

Spannungssollwert-Ausgabe

Uberwachungsanzeige (Monitor) A

Geidnderte Parameter (Verify)

Setup-Gruppen-Parameter (Setup)
Funktionen im Programmierbetrieb
(Parametereinstellungen) -
Alle Parameter (Parameter) A

T
i

Autotuning (Autotune)

€ Navigieren im Steuer- und Programmierbetrieb

Der Frequenzumrichter ist beim ersten Einschalten auf Steuerbetrieb eingestellt. Umschalten zwischen
Anzeigebildschirmen unter Verwendung der Tasten und KA
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4.3 Die Steuer- und Prog_jrammierbetriebsarten

Frequenzsollwert
oo Dieser Anzeigebildschirm ermdglicht dem Anwender die Uberwachung und
Einstellung des Frequenzsollwertes im laufenden Betrieb des Frequenzumrichters.
Einschalten ; = d Siehe Die Steuer- und Programmierbetriebsarten auf Seite 78.
iy Anmerkung: Der Anwender kann beim ersten Einschalten des Frequenzumrichters
durch Setzen des Parameters 01-02 die anzuzeigenden Positionen wihlen.
Einstellung
I
Vorwirts/Riickwirts For: Motor dreht vorwirts.
For rEu: Motor dreht riickwirts.
Anmerkung:Fiir Anwendungen, die nicht riickwérts laufen diirfen (Lifter, Pumpen,
usw.) ist der Parameter b1-04 auf “1” einzustellen, um den Riickwartslauf des Motors
zu verhindern. Diese Bedienfolge schaltet den Frequenzumrichter ebenfalls auf
LOCAL-Betrieb. )
Umschalten auf Riickwartslauf: ~£u A\,
o g % e g o d A Bg
Die LED leuchtet, wenn
< Ty fCAL ausgewahlt ist
Steuerbetrieb m -
11
Ausgangsfrequenz-Anzeige . i
o Uberwacht den Frequenzausgang des Frequenzumrichters.
I
Ausgangsstrom-Anzeige .. .
N0 Uberwacht den Stromausgang des Frequenzumrichters.
1
Ausgangsspannungs-Sollwert .. . .
Einstellung Durch den Parameter 01-01 (Auswahl Anwender-Uberwachung) bléttern, bis der
nn, gewiinschte Inhalt erscheint.=»Siehe Parameterliste auf Seite 341
Steuerbetrieb 1 I
Uberwgglrlungsanzeige
hY > f .
"o Uberwachungsparameter (U-Parameter) werden angezeigt.
1
Geéindel;te Parameter Listet alle Parameter auf, die nach der Einstellung bearbeitet oder veréndert wurden.
N —— =P Siche Uberpriifung der Parameterinderungen: Geinderte Parameter - Menii
(Verify) auf Seite 82.
Eine ausgewdhlte Liste von Parametern zur Beschleunigung der Umrichter-
Inbetriebnahme. =9 Siehe Die Einstellgruppe im Programmierbetrieb auf Seite 80.
Anmerkung: Die angezeigten Parameter hdngen von der Einstellung von A1-06
(Anwendungsvoreinstellung) ab. Siehe Auswahl der Anwendungen auf Seite 90.
Programmierbetri ,
eb 1
Parameter-Einstellungen L. . . .
Ty, Ermoglicht dem Anwender den Zugriff auf alle Parametereinstellungen, um diese zu
a0 bearbeiten.=» Siehe Parameterliste auf Seite 341.
1
Autotuning . . . .
N7, Motorparameter werden berechnet und automatisch eingestellt.=» Siehe Autotuning
At auf Seite 96.
1
. Frequenzsollwert . o .
Steuerbetrieb c onnn Riickkehr zum Frequenzsollwert-Anzeigebildschirm.
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4.3 Die Steuer- und Programmierbetriebsarten

B Details zum Steuerbetrieb

Die folgenden MaBnahmen sind im Steuerbetrieb moglich:
+ Starten und Stoppen des Frequenzumrichters.

« Uberwachung des Betriebszustands des Frequenzumrichters (Frequenzsollwert, Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom,
Ausgangsspannung, usw.)

* Informationen zu einem Alarm ansechen.
» Anzeige einer Liste mit den aufgetretenen Alarmen.
Beachte: Wihlen Sie "Steuerbetrieb" (Drive Mode) wéhrend des Betriebs. Im Stillstand (Stop) kann eine beliebige Betriebsart auler dem

Steuerbetrieb gewéhlt werden (Programmierbetrieb, usw.). Der Frequenzumrichter kann jedoch in den anderen Betriebsarten nicht
betrieben werden. Schalten Sie nach Abschluss der periodischen Kontrolle in den "Drive Mode" zuriick.

Abb. 4.4 zeigt die Einstellung des Standard-Frequenzsollwerts von F 0.00 (0 Hz) auf F 6.00 (6 Hz) im Steuerbetrieb. Dieses
Beispiel setzt voraus, dass der Frequenzumrichter auf LOCAL eingestellt wurde.

Frequenzsollwertanzeige
beim Hochfahren

arn

ooy
9 d
-

NI 4V 4V
~ A ~ A - i - 6 -

Driicken, um LOCAL zu wahlen Driicken, um die Ziffer |

,fUE

rechts zu wahlen

4V, AV
W - g - 5 - - - §
Driicken, bis der
Frequenzsollwert 6 Hz ist I

Abb. 4.4 Einstellung des Frequenzsollwertes im Steuerbetrieb

Beachte: Der Frequenzumrichter akzeptiert keinen Einstellwert fiir den Frequenzsollwert, auler wenn nach Eingabe des Frequenzsollwertes die
ENTER-Taste betétigt wird. Dieses Feature vermeidet ein versehentliches Einstellen des Frequenzsollwertes. Durch die Einstellung
02-05 (Auswahl der Einstellmethode fiir den Frequenzsollwert auf 1 (aktiviert) akzeptiert der Frequenzumrichter den Frequenzsollwert
beim Einstellen am digitalen Bedienteil.

H Details zum Programmierbetrieb

Die folgenden MafBinahmen sind im Programmierbetrieb méglich:

« Uberpriifung der Funktion: Uberpriifung der Verinderungen der Parametereinstellungen gegeniiber den
urspriinglichen Standardwerten.

 Einstellgruppe: Zugang zu einer Liste von hiufig verwendeten Parametern zur Vereinfachung der Einstellungen.
* Parameter-Einstellbetrieb: Aufrufen und Bearbeiten aller Parametereinstellungen.

* Autotuning: Automatische Berechnung und Einstellung der Motorparameter fiir Vektorregelung ohne Geber oder PM-
Vektorregelung, um den Frequenzunrichter optimal an die Motoreigenschaften anzupassen.

Die Einstellgruppe im Programmierbetrieb

In der Einstellgruppe kann der Anwender auf die kleinstmogliche Gruppe von Parametern zugreifen, die fiir den Betrieb
der Anwendung erforderlich sind.

Beachte: Auflistung der Parameter der Einstellgruppe siche Tabelle 4.4.

Beachte: Durch Driicken von ENTER bei APPL gelangen Sie zum Einstellbildschirm fiir die Anwendungsvoreinstellung. Wird der eingestellte
Wert gedndert, wird auch der Parameter auf den fiir jede Anwendung optimalen Wert geéndert. Vor der Auslieferung wird er auf 0
(Universal) gesetzt. Siehe Auswahl der Anwendungen auf Seite 90.

Abb. 4.5zeigt die Tastenbetdtigungen zum Aufrufen der Einstellgruppe.

In diesem Beispiel wird die Quelle des Frequenzsollwertes von den Steuerklemmen zum LED-Bedienteil geéndert (d. h.
b1-01 wird von 1 auf 0 gedndert).
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4.3 Die Steuer- und Prog_jrammierbetriebsarten

Frequenzsollwert erscheint
beim Hochfahren

<1>

£ 080 RS .
%" T -’%-’mﬂ
)

Driicken, bis 5/ 4F

erscheint
Y7y, AV
~ XS] - A - N~ 3 — I

Parameteranzelge Steuer-

klemmen-

Zu bearbeitende

v

AV

LED Bedienteil

l I anschluss _Ziffer wahlen

<3> VY7,

o = i - — C_ = WENBNEEE =)
0O 17U | | EE EE [ cCho I AT

Parameter Anzeige

Einrichtmodus.

Abb. 4.5 Beispiel fiir die Einstellgruppe

<1> Betatigen von ENTER in APPL navigiert zu den
Anwendungsvoreinstellungen.Beim Andern des Einstellwerts
wird der Parameter auf den optimalen Wert fiir jede Einstellung
geandert.Er wird vor dem Versand auf O (universell) eingestellt.
<2> Nach rechts zum Andern von Parametereinstellungen.
Nach unten zum Anzeigen und Prifen von Einstellungen im

<3> Zum Aufrufen des Hauptmenis drUcken. Zum Anzeigen
oder Bearbeiten anderer Parameter und drticken.

€ Andern der Parametereinstellungen oder Werte

Dieses Beispiel erklirt das Andern von C1-01 (Hochlaufzeit 1) von 10,0 Sekunden (Einstellung) auf 20,0 Sekunden.

Schritt Anzeige/Ergebnis
1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint. g
y
2. | Taste driicken, bis die "Setup Mode"-Darstellung angezeigt wird. nd
d
3. | Taste driicken, um die Darstellung der Parametereinstellungen zu sehen. g
4. |Blattern Sie durch die Parameter, indem Sie die Taste driicken, bis C1-01 -
angezeigt wird.
5. |Taste %= driicken zum Aufrufen des momentanen Stromeinstellwertes (10,0). (Zahl| = m
ganz links blinkt)
vy
>
6. | Taste driicken, bis die gewiinschte Zahl ausgewihlt ist. (“1” blinkt) nd
-
7- | Taste driicken und 0020.0 eingeben. nd
y
o .
8. | Taste driicken, woraufhin der Frequenzumrichter die Anderung bestétigt. g
9 Die Anzeige wird automatisch auf die in Schritt 4 gezeigten Bildschirmdarstellung -
* | zuriickgesetzt.
p
10. | paste driicken, bis Sie sich wieder in der Anfangsanzeige befinden. nd
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4.3 Die Steuer- und Programmierbetriebsarten

€ Uberpriifung der Parameteridnderungen: Geinderte Parameter - Menii (Verify)

Das “Geédnderte Parameter” - Menii (Verify) listet die Parameter auf, die im Programmierbetrieb oder durch Autotuning
gedndert wurden. Es hilft bei der Bestimmung, welche Einstellungen gedndert wurden und ist besonders niitzlich, wenn
ein Frequenzumrichter ausgewechselt wird. Wenn keine Einstellungen gedndert wurden, zeigt das “Geénderte Parameter”

- Menii (Verify) nont an. Ansonsten ermdglicht es den Anwendern auch den Zugriff und die erneute Bearbeitung bereits
gednderter Parameter.

Beachte: Das Geédnderte Parameter - Menii zeigt keine Parameter der Gruppe A1l an (auler A1-02), auch wenn diese Parameter gegeniiber der
Einstellung veréndert wurden.

Das folgende Beispiel ist eine Fortsetzung der Schritte von Seite 81. Hier wird Parameter C1-01 unter Verwendung des
Geénderte Parameter - Meniis aufgerufen und wieder auf 20,0 s gedndert.

Uberpriifung der Liste der bearbeiteten Parameter:

Schritt Anzeige/Ergebnis
1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint.| = Eoann [DRV]
o \Vy,
2. Taste driicken, bis das “Geénderte Parameter” - Menii (Verify) angezeigt wird. g m
Taste @&W=8 driicken, um die Liste der Parameter aufzurufen, die gegeniiber ihrer AP,
3. |urspriinglichen Einstellung geéndert wurden. g B2-02
Mit durch die Parameter blattern.
y Aal¥y,
4 | Taste driicken, bis C1-01 angezeigt wird. nd m
- Yy
J
5. Taste driicken, um den Einstellwert aufzurufen. (Zahl ganz links blinkt) nd m

€ Umschaltung zwischen LOCAL und REMOTE

Die Eingabe des Startbefehls am LED-Bedienteil wird als lokale Bedienung (LOCAL) bezeichnet, wihrend die Eingabe
des Startbefehls von einer externen Einrichtung iiber die Steuerkreisklemmen oder die Netzwerk-Optionskarte als
dezentrale Bedienung (REMOTE) bezeichnet wird.

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Der Frequenzumrichter kann unerwartet starten, wenn der Startbefehl bereits bei de
Umschaltung von LOCAL auf REMOTE gegegeben wurde, wenn b1-07 = 1. Hierdurch kénnen schwere Verletzungen und sogar der
Tod verursacht werden. Stellen Sie sicher, dass sich das gesamte Personal in sicherem Abstand von rotierenden Maschinenteilen und
elektrischen Anschliissen befindet, bevor die Umschaltung von LOCAL auf REMOTE erfolgt.

Es gibt zwei Arten der Umschaltung zwischen LOCAL und REMOTE.

Beachte: ;. Nach Auswahl LOCAL, leuchtet die LO/RE-Lampe weiter.
2. Der Frequenzumrichter kann vom Anwender wihrend des Betriebs nicht zwischen LOCAL und REMOTE umgeschaltet werden.

B Verwendung der Taste LO/RE am LED-Bedienteil

Schritt Anzeige/Ergebnis
1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint. =) £ oog [DRV ]
Driicken Sie hierzu @58  Die LO/RE-Anzeigelampe leuchtet auf. Der B
5. | Frequenzumrichter befindet sich jetzt in LOCAL. - ity
* |Um den Frequenzumrichter auf REMOTE zu stellen, betétigen Sie nochmals die Taste @5

— m-
B Verwendung der Eingangsklemmen S1 bis S6 zum Umschalten zwischen LO/RE

Umschaltung zwischen LOCAL und REMOTE unter Verwendung einer der digitalen Eingangsklemmen S1 bis S6 (stellen
Sie den zur Klemme gehdrenden Parameter H1-01 — H1-06 auf “17).

Stellen Sie die digitalen Eingangsklemmen wie im nachfolgenden Beispiel beschrieben ein.

Beachte: 1 1 iste der Auswahlméglichkeiten fiir Digitaleinginge: Siehe Parameterliste auf Seite 341.

2. Das Setzen einer Multifunktionseingangsklemme auf den Wert 1 deaktiviert die Taste LO/RE am LED-Bedienteil.
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4.3 Die Steuer- und Prog_jrammierbetriebsarten

€ In der Einstellgruppe verfiigbare Parameter
B Einstellbetrieb (STUP)

Die fiir diesen Frequenzumrichter verwendeten Parameter sind in A und U klassifiziert. Um das Einstellen des
Frequenzumrichters zu vereinfachen, werden haufig verwendete Parameter ausgewéhlt und in den Einstellbetrieb
iibernommen.

1. Zum Einstellen eines Parameters muss zuerst der Einstellbetrieb angezeigt werden. Die Aufwarts/Abwarts-Taste
so lange betatigen, bis 3 UF angezeigt wird.
2. Den Parameter wihlen und die Einstellung dndern. Tabelle 4.4 listet die verfiigbaren Parameter in der

Einstellgruppe auf. Wenn der gewlinschte Parameter im Einstellbetrieb nicht eingestellt werden kann, verwenden
Sie den Parametereinstellbetrieb.

Beachte: Wird der Parameter A1-02 (Auswahl des Regelverfahrens) gedndert, werden einige Parameterwerte ebenfalls automatisch geandert.
Beachte: Verwenden Sie das Menii “Par” im Programmierbetrieb, um Parameter aufzurufen, die in der Setup-Gruppe nicht aufgefiihrt sind.

Beachte: Die Anzeige der Parameter hiangt von A1-06 ab. Siehe Auswahl der Anwendungen auf Seite 90.

Tabelle 4.4 Setup-Gruppen-Parameter

Parameter Bezeichnung Parameter Bezeichnung
A1-02 Auswahl des Regelverfahrens E1-01 Eingangsspannungssollwert
b1-01 Frequenzsollwert-Auswahl 1 E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie
b1-02 Auswahl START-Befehl 1 E1-04 Maximale Ausgangsfrequenz
b1-03 Auswabhl der Stoppmethode E1-05 Maximale Spannung
C1-01 Hochlaufzeit 1 E1-06 Basisfrequenz
C1-02 Tieflaufzeit 1 E1-09 Minimale Ausgangsfrequenz
C6-01 Wahl der Beanspruchung (ND/HD) E1-13 Basisspannung
C6-02 Auswabhl der Taktfrequenz E2-01 Motornennstrom
d1-01 Frequenzsollwert 1 E2-04 Anzahl der Motorpole
d1-02 Frequenzsollwert 2 E2-11 Motornennleistung
d1-03 Frequenzsollwert 3 H4-02 Klemme AM Verstirkungseinstellung
d1-04 Frequenzsollwert 4 L1-01 Auswahl Motorschutzfunktion
d1-17 Tippbetrieb-Frequenzsollwert L3-04 Auswahl Kippschutzfunktion beim Tieflauf
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4.4 Ablaufdiag_;ramme fiir die Inbetriebnahme

4.4 Ablaufdiagramme fur die Inbetriebnahme

Die Ablaufdiagramme in diesem Abschnitt fassen die grundlegenden Schritte zur Inbetriebnahme des Frequenzumrichters
zusammen. Mit Hilfe der Ablaufdiagramme kann der Anwender das geeigneteste Inbetriebnahmeverfahren fiir eine
bestimmte Anwendung ermitteln. Die Ablaufdiagramme sollen als Kurzreferenz dienen, um den Anwender mit der
Inbetriebnahme vertraut zu machen.

digg:g::wfr-n: dig;rt:r:m Zielsetzung Seite
A Grundlegende Inbetriebnahme und Motoreinstellung. 85
A-1 Einfaches Einstellen des Motors mit Energiesparmodus oder Fangfunktion im U/f-Betrieb. 86
A-2 Hochleistungsbetrieb mit Vektorregelung ohne Geber (OLV). 87
A-3 Betrieb mit Dauermagnetmotoren (PM). 88

Einstellen des Frequenzumrichters mit anwendungsspezifischen Auswahllisten. Siehe
Auswahl der Anwendungen auf Seite 90.

84

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch



4.4 Ablaufdiag_;ramme fiir die Inbetriebnahme

€ Ablaufdiagramm A: Grundlegende Inbetriebnahme und Motoreinstellung

Abb. 4.6, Ablaufdiagramm A, beschreibt den grundlegenden Ablauf der Inbetriebnahme fiir Frequenzumrichter und
Motorsystem. Dieser Ablauf kann sich leicht verdndern, abhéngig von der Anwendung. Verwenden Sie Standard-
Einstellparameter fiir einfache Anwendungen, die keine hohe Prézision erfordern.

( START )

( Antrieb wie in Kapitel 1, 2 und 3 beschrieben installieren und verdrahten. )
/2

[ Hauptstromversorgung an Antrieb anlegen. Sicherheitshinweise zur Stromzufuhr beachten. )

Anwendungsvoreinstellungen
A1-06 verwendet?

Ja I

alr Nein
( Steuermodus in Parameter A1-02 einstellen. Siehe Abschnitt
Anwendungs-
A auswahl
Grundparameter einstellen:
* b1-01/02 zur Auswahl der Frequenzsollwert- und Start-Befehlsquelle 1
* H1-00,H2-00,H3-00,H4-00,H6-00 fiir E/A-Klemmeneinstellung von

*

d1-00 fur Mehrstufendrehzahlsollwerte, falls verwendet

* C1-00 und c2-00 fir Beschl./Brems- und S-Kurven-Zeiteinstellungen
* C6-01 flr die Auswahl des Modus hohe/normale Belastung

L3-04 falls Bremsoptionen verwendet werden

Steuermodus A1-02 =

*

5:Vektorregelung ohne Geber
fiir PM-Motore

0:U/f-Regelung

Zu Zu 2: Vektorregelung Zu
Fluss- Fluss- ohne Geber Fluss-
diagramm diagramm diagramm

A-1 A-2 A-3

Von Unterdiagramm A-1, A-2 oder A-3

Motor ohne Last laufen lassen; Drehrichtung und Betrieb priifen.
Externe Signalbefehle an den Antrieb auf gewlinschte Funktion prifen.

( Last oder Maschine an den Motor koppeln. Maschine laufen lassen und auf gewiinschten Betrieb priifen. )

( Parameter fein einstellen.Falls erforderlich, Anwendungseinstellungen (PID, ...) anpassen. )
(Endi]berpri]fung auf ordnungsgemaRe Parametereinstellungen und Funktion durchfiihren. )
( Der Antrieb ist zum Ausfiihren der Anwendung bereit. )

Abb. 4.6 Grundlegende Inbetriebnahme und Motoreinstellung
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4.4 Ablaufdiagramme fiir die Inbetriebnahme

€ Unterdiagramm A1: Einfaches Einstellen des Motors mit Energiesparmodus oder
Fangfunktion im U/f-Betrieb.

Abb. 4.7, Ablaufdiagramm A1, beschreibt ein einfaches Einrichten des Motors fiir die U/f-Regelung. Die U/f-

Motorregelung kann fiir die meisten Basisanwendungen wie Liifter und Pumpen verwendet werden. In diesem Verfahren

werden die Anwendung der Energieeinsparfunktionen und die Drehzahlberechnung mit Fangfunktion beschrieben. Die
U/f-Regelung kann in Fillen verwendet werden, in denen kein Autotuning durchgefiihrt werden kann.

Von Ablauf-
diagramm
A

(U/f—MustereinsteIIungen E1-00 einstellen oder prijfen)

Energie-
sparfunktion
(b8-01=1)
oder
Drehzahlermittlung
mit Drehzahlschatzwert
(b3-24=1)
aktiviert?

Ist das Motorkabel
langer als 50 m?

Autotuning mit Motordrehung fur
U/f-Regelung durchfiihren
(T1-01=3)

JA
N NEIN

Motor-Anschlusswiderstand durchfiihren
(T1-01=2)
1

[Autotuning ohne Motordrehung fiir

Zu Ablauf-

diagramm

Abb. 4.7 Einfaches Einstellen des Motors mit Energiesparmodus oder Fangfunktion im U/f-Betrieb
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4.4 Ablaufdiagramme fiir die Inbetriebnahme

€ Unterdiagramm A2: Hochleistungsbetrieb mit Vektorregelung ohne Geber (OLV)

Abb. 4.8, Ablaufdiagramm A2, beschreibt die Vektorregelung ohne Geber fiir den Hochleistungsbetrieb des Motors. Diese
Regelung ist fiir Anwendungen bestimmt, bei denen ein hohes Anlaufmoment, Drehmomentbegrenzung und eine
verbesserte Drehzahlregelung erforderlich sind.

Motordrehung wahrend
Tuning moglich? <1>

<1> Tuning mit Drehung sollte
bei abgekoppelter Last
erfolgen

Motortestbericht/Datenblatt
verflugbar?

Daten aus dem Motordatenblatt Be;r?r:lz?r:z Z::Efrme;er::r:ﬁg dii;nnn Autotuning mit Drehung
in Parameter E2-0000  eingeben. bere)lghnen durchfiihren (T1-01 = 0)

Ist das Motorkabel
langer als 50 m?

Autotuning ohne Motordrehung fir
Anschlusswiderstand durchfihren
(T1-01=2)

Zum
Ablauf-
diagramm
A

Abb. 4.8 Unterdiagramm A2: Hochleistungsbetrieb mit Vektorregelung ohne Geber
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4.4 Ablaufdiagramme fiir die Inbetriebnahme

€ Unterdiagramm A3: Betrieb mit Dauermagnetmotoren

Abb. 4.9, Ablaufdiagramm A3, beschreibt das Tuning fiir Dauermagnetmotoren mit Vektorregelung ohne Geber.
Dauermagnetmotoren kdnnen zur Energieeinsparung in Anwendungen mit verringertem oder variablem Drehmoment
verwendet werden.

Von
Ablauf-
diagramm
A

Motorcode bekannt?
Fir Parameter E5-01

fur Yaskawa PM-Motore)

NEIN
1

[ ,FFFF“in Parameter E5-01

Ja .
eingeben

E5-01 einstellen E5-02 bis E5-24 eingeben

[ Motorcode in Parameter ] Motordaten in Parameter

Zuriick zum
Ablauf-
diagramm
A

Abb. 4.9 Betrieb mit Dauermagnetmotoren
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4.5 Einschalten des Frequenzumrichters

4.5 Einschalten des Frequenzumrichters

€ Einschalten des Frequenzumrichters und Anzeige des Betriebszustandes

Bl Einschalten des Frequenzumrichters

Kontrollieren Sie die folgende Checkliste, bevor Sie die Stromversorgung einschalten.

Zu kontrollierende Position

Beschreibung

Sicherstellen, dass die Versorgungsspannung korrekt ist:
200 V-Klasse: einphasig 200 bis 240 V AC 50/60 Hz
200 V-Klasse: dreiphasig 400 bis 240 V AC 50/60 Hz
400 V-Klasse: dreiphasig 380 bis 480 V AC 50/60 Hz

und Motorklemmen

Versorgungsspannung
Die Eingangsklemmen R/L1, S/L2 und T/L3 iir die Stromversorgung ordnungsgemaf} anschliefen.
(fuir einphasige Modelle der 200 V-Klasse Modelle nur R/L1 und S/L2 anschlie3en)
Die einwandfreie Erdung von Frequenzumrichter und Motor iiberpriifen.
F;ﬁg;:ﬁ;gﬂ;ﬂ::: Die Frequenzumrichter-Ausgangsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 ordnungsgemaf mit den Motorklemmen U, V

und W verbinden.

Steuerkreisklemmen Anschliisse an den Steuerkreisklemmen iiberpriifen.
Statl!s i Bis auf Klemme S3 die Steuerkreiskontakte 6ftnen (aus).
Steuerkreisklemmen
Zustand der Last
und der angeschlossenen | Motor von der mechanischen Last trennen.
Maschinen

B Zustandsanzeige

Bei eingeschalteter Stromversorgung zum Frequenzumrichter erscheinen folgende Anzeigelampen am LED-Bedienteil:

Nr. Bezeichnung Beschreibung
N]g:tl;l;llfr Im Datenanzeigebereich erscheint der Frequenzsollwert. leuchtet.
T Datenanzeige dndert sich je nach Art der Storung. Siehe Fehleranzeigen, Ursachen und
Fehler il Lisungsmoglichkeiten auf Seite 259 hinsichtlich zusétzlicher Information und

Leistungsteﬂ Niederspannung (ex) mogllcher Lt')sungen. und leuchten.
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4.6 Auswahl der Anwendung_;en

4.6 Auswahl der Anwendungen

Es sind mehrere Anwendungsparameter-Voreinstellungen verfligbar, die das Einrichten des Frequenzumrichters fiir hdufig
verwendete Anwendungen vereinfachen. Durch die Auswahl einer dieser Anwendungsparameter-Voreinstellungen
werden die erforderlichen Parameter automatisch auf dazu passende Werte eingestellt und die Ein- und Ausginge
ausgewahlt. Zusitzlich werden die Parameter, die am wahrscheinlichsten gedndert werden miissen, der Liste der
Anwenderparameter hinzugefiigt, A2-01 bis A2-16. Diese Parameter konnen im Setup-Modus aufgerufen werden und
ermdglichen eine schnellere Einstellung, da der Anwender nicht mehr durch mehrere Meniis blittern muss.

Die folgenden Voreinstellungen kdnnen ausgewihlt werden:

Beachte: Vor der Auswahl einer Anwendungsparameter-Voreinstellung sollten die Umrichterparameter initialisiert, indem A1-03 auf “2220”
oder “3330” gesetzt wird.

WARNUNG! Kontrollieren Sie die E/A-Signale des Frequenzumrichters und die externe Ansteuerung vor Beginn eines Probelaufs. Das
Setzen des Parameters A1-06 kann die ab Werk voreingestellte E/A-Klemmenfunktion automatisch &ndern. Eine Nichtbeachtung kann
den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esi,t,i't'g?aﬂ;
0: deaktiviert
1: Wasserpumpe
2: Forderanlage
A1-06 Anwendungsparameter-Voreinstellungen 3 ﬁ?{lﬁftgeblése 0
5: Kompressor
6: Hebezug
7: Verfahren
€ Einstellung 1: Wasserpumpenanwendung
Tabelle 4.5 Parameter-Einstellungen fiir die Wasserpumpenanwendung
Nr. Bezeichnung Standardeinstellung
A1-02 Auswahl des Regelverfahrens 0: U/f-Regelung
b1-04 Auswahl Riickwértslauf 1: Riickwiértslauf gesperrt
C1-01 Hochlaufzeit 1 1,0s
C1-02 Tieflaufzeit 1 1,0s
C6-01 Beanspruchungseinstellung (HD/ND) 1: Normale Beanspruchung (ND)
E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie OFH
E1-07 Mittlere Ausgangsfrequenz 30,0 Hz
E1-08 Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz 50,0V
L2-01 Iéllel'fzﬁi}sl%‘acllf: Betriebs zur Uberbriickung kurzzeitiger 1: Aktiviert
L3-04 Auswahl Kippschutzfunktion beim Tieflauf 1: Aktiviert
Tabelle 4.6 Wasserpumpe: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16)
Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
bl1-01 |Auswahl Frequenzsollwert E1-07 |Mittlere Ausgangsfrequenz
b1-02 | Auswahl Start-Befehl E1-08 |Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz
b1-04 | Auswahl Riickwértslauf E2-01 |Motornennstrom
s [Falomandidaise s
I e
E1-03 |Auswahl U/f-Kennlinie L5-01 |Anzahl der automatischen Neustartversuche
€ Einstellung 2: Férderanlagen-Anwendung
Tabelle 4.7 Forderanlage: Parameter-Einstellungen
Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
A1-02 Auswabhl des Regelverfahrens 0: U/f-Regelung
C1-01 Hochlaufzeit 1 30s
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Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung

C1-02 Tieflaufzeit 1 3,0s

C6-01 Beanspruchungseinstellung (HD/ND) 0: Hohe Beanspruchung (HD)

L3-04 Auswahl Kippschutzfunktion beim Tieflauf 1: Aktiviert

Tabelle 4.8 Forderanlage: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16)

Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
A1-02 |Auswahl des Regelverfahrens C1-02 |Tieflaufzeit |
b1-01 Auswahl Frequenzsollwert E2-01 [Motornennstrom
b1-02 | Auswahl Start-Befehl L3-04 |Auswahl Kippschutzfunktion beim Tieflauf
C1-01 [Hochlaufzeit 1 - -

€ Einstellung 3: Lifteranwendung

Tabelle 4.9 Abluftgeblase:

Parameter-Einstellungen

Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
A1-02 Auswahl des Regelverfahrens 0: U/f-Regelung
b1-04 Auswahl Riickwértslauf 1: Riickwiértslauf gesperrt
C6-01 Wahl der Beanspruchung (HD/ND) 1: Normale Beanspruchung (ND)
E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie OFH
E1-07 Mittlere Ausgangsfrequenz 30,0 Hz
E1-08 Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz 50,0 vV
L2-01 Iﬁgf;zﬁl;}ﬁfts Betriebs zur Uberbriickung kurzzeitiger 1 Aktiviert
L3-04 Auswabhl Kippschutzfunktion beim Tieflauf 1: Aktiviert
Tabelle 4.10 Abluftgebldase: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16)
Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
bl-01 | Auswahl Frequenzsollwert E1-07 |Mittlere Ausgangsfrequenz
b1-02 | Auswahl Start-Befehl E1-08 [Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz
bl-04 |Auswahl Riickwartslauf E2-01 |Motornennstrom
b3-01 Auswahl Fangfunktion beim Start H1-05 i&ﬁggﬁi?ﬂ;ﬁggg?fgi&mme S5
BER Hochlaufzeit 1 LA ﬁllﬁlzféggliﬁﬁ)ivg:gg(gfgsifemme S6
C1-02 |Tieflaufzeit 1 L5-01 |Anzahl der automatischen Neustartversuche
E1-03 | Auswahl U/f-Kennlinie - -

€ Einstellung 4: HKL-Liifter-Anwendung
Tabelle 4.11 HKL-Liifter: Parameter-Einstellungen

Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
A1-02 Auswahl des Regelverfahrens 0: U/f-Regelung
b1-04 Auswahl Riickwértslauf 1: Riickwartslauf gesperrt
C6-01 Beanspruchungseinstellung (ND/HD) 1: Normale Beanspruchung (ND)
C6-02 Auswabhl der Taktfrequenz 3:8,0kHz
H2-03 Funktionsauswahl fiir die Klemmen P2 39: Wattstunden-Impulsausgang
. 2: CPU-Spannungsversorgung aktiv — Der
Auswahl des Betriebs zur Uberbriickung kurzzeitiger |Frequenzumrichter startet neu, wenn die
L2-01 . . . .
Netzausfille Spannungsversorgung wiederhergestellt wird, bevor die
Steuerspannung ausgeschaltet wird.
L8-03 Auswahl Temperatur-Voralarm 4: Betrieb mit niedriger Drehzahl
L8-38 Taktfrequenz-Reduzierung 2: Aktiviert im gesamten Frequenzbereich.
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Tabelle 4.12 HKL-Liifter: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16)

Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
bl-01 |Auswahl Frequenzsollwert E1-03 |Auswahl U/f-Kennlinie
b1-02 | Auswahl Start-Befehl E1-04 |Max. Ausgangsfrequenz
bl-04 |Auswahl Riickwartslauf E2-01 |Motornennstrom
C1-01 |Hochlaufzeit 1 H3-11 |Klemme A2 Verstarkungseinstellung
C1-02 |Tieflaufzeit 1 H3-12 |Eingangsvorspannung Klemme A2
C6-02 | Auswahl der Taktfrequenz 1.2-01 ?Igtsz\zzilslgiﬁ: Betriebs zur Uberbriickung kurzzeitiger
d2-01 |Obergrenze Frequenzsollwert L8-03 |Auswahl Temperatur-Voralarm
d2-02 | Untergrenze Frequenzsollwert 04-12 | Auswahl Anfangswert fiir kWh-Uberwachung

€ Einstellung 5: Kompressoranwendung

Tabelle 4.13 Kompressor: Parameter-Einstellungen

Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung

A1-02 Auswahl des Regelverfahrens 0: U/f-Regelung

b1-04 Auswahl Riickwirtslauf 1: Riickwirtslauf gesperrt

C1-01 Hochlaufzeit 1 5,0s

C1-02 Tieflaufzeit 1 5,0s

C6-01 Beanspruchungseinstellung (HD/ND) 0: Hohe Beanspruchung (HD)

E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie OFH

12-01 ﬁleltsz\zzilsl}a(}f: Betriebs zur Uberbriickung kurzzeitiger 1- Aktiviert

L3-04 Auswahl Kippschutzfunktion beim Tieflauf 1: Aktiviert

Tabelle 4.14 Kompressor: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16):

Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
bl1-01 |Auswahl Frequenzsollwert E1-03 | Auswahl U/f-Kennlinie
b1-02 | Auswahl Start-Befehl E1-07 |Mittlere Ausgangsfrequenz
b1-04 | Auswahl Riickwértslauf E1-08 |Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz
C1-01 |Hochlaufzeit 1 E2-01 [Motornennstrom
C1-02 |Tieflaufzeit 1 = -

@ Einstellung 6: Hebezug-Anwendung

Beachte: 1. Lesen Sie die Anweisungen auf Seite 93, wenn Sie die Voreinstellungen fiir die Hebezug-Anwendung verwenden

2. Fiihren Sie nach Auswahl der Voreinstellungen fiir die Hebezug-Anwendung ein Autotuning durch.

Tabelle 4.15 Hebezug: Parameter und Einstellungen

Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
A1-02 Auswabhl des Regelverfahrens 2: Vektorregelung ohne Geber
b1-01 Auswahl Frequenzsollwert 0: Bedienteil
b6-01 Haltezeit-Sollwert beim Start 3,0 Hz
b6-02 Haltezeit beim Start 0,3s
C1-01 Hochlaufzeit 1 3,0s
C1-02 Tieflaufzeit 1 3,0s
C6-01 Beanspruchungseinstellung (ND/HD) 0: Hohe Beanspruchung (HD)
C6-02 Auswahl der Taktfrequenz 2:5kHz
d1-01 Frequenzsollwert 1 6,0 Hz
d1-02 Frequenzsollwert 2 30,0 Hz
d1-03 Frequenzsollwert 3 50,0 Hz
E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie OFH
H2-02 Funktionsauswahl fiir die Klemmen P1 37: Wihrend Frequenzausgabe
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Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
H2-03 Funktionsauswabhl fiir die Klemmen P2 5: Frequenzerkennung 2
L2-03 Minimale Baseblock-Zeit bei kurzzeitigem Netzausfall (0,3 s
L3-04 Rampenzeit zur Uberbriickung kurzzeitiger Netzausfille |0: Deaktiviert
L4-01 Erkennungspegel fiir Frequenziibereinstimmung 2,0 Hz
L4-02 Erkennungsbandbreite fiir Frequenziibereinstimmung 0,0 Hz
L6-01 Auswahl Drehmomenterkennung 1 8: UL3 bei Betrieb - Fehler
L6-02 Drehmomenterkennungspegel 1 5%
L6-03 Drehmomenterkennungszeit 1 0,5s
L8-05 Auswahl Schutz bei Eingangsphasenverlust 1: Aktiviert <>
L8-07 Ausfall Ausgangsphase 1: Aktiviert
L8-38 Taktfrequenz-Reduzierung 1: Aktiviert unter 6 Hz
L8-41 Auswahl des Stromalarms 1: Aktiviert (Alarm wird ausgegeben)

<1> Deaktivieren Sie L8-05 fiir einphasige Modelle.
Tabelle 4.16 Hebezug: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16):

Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
A1-02 |Auswahl des Regelverfahrens d1-02  |Frequenzsollwert 2
bl-01 |Auswahl Frequenzsollwert d1-03  |Frequenzsollwert 3
b6-01 |Haltezeit-Sollwert beim Start E1-08 [Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz
b6-02 Haltezeit beim Start H2-01 |Funktionswahl Klemme MA, MB und MC
C1-01 |Hochlaufzeit 1 L1-01 |Auswahl der Motor-Uberlastschutzfunktionen
C1-02 |Tieflaufzeit 1 L4-01 |Erkennungspegel fiir Frequenziibereinstimmung
C6-02 | Auswahl der Taktfrequenz L6-02  |Drehmomenterkennungspegel 1
d1-01 |Frequenzsollwert 1 L6-03 |Drehmomenterkennungszeit 1

€ Hinweise zur Bremsensteuerung bei Verwendung der Anwendungsparameter-
Voreinstellung fur Hebezug-Anwendungen

Verhindern einer versehentlichen Bremsenfreigabe durch Deaktivieren der Frequenzerkennung wihrend
Baseblockzustandes

Die Frequenzerkennung wird zur Steuerung der Bremse verwendet.

Obwohl der Frequenzumrichter-Ausgang ausgeschaltet wird, bleibt der Frequenzsollwert des Umrichters erhalten, wenn
ein externer Baseblock-Befehl ausgegeben wird (H1-xx = 8/9) und der Start-Befehl aktiv bleibt. Deaktivieren Sie die
Frequenzerkennung wihrend des Baseblock, indem Sie den Parameter L4-07 auf “0” setzen und so verhindern, dass die
Bremse wihrend eines Baseblock-Zustands ge6ffnet bleibt.

Bremsensteuerung wihrend aktiven Safe-Torque-Off (STO)

Wihrend Safe-Torque-Off (STO) wird der Frequenzumrichter-Ausgang ausgeschaltet, und der Frequenzsollwert wird auf
0 zuriickgesetzt. Die Bremse wird unabhéngig davon, ob ein Start-Befehl ansteht, geschlossen. Der Start-Befehl muss aus-
und eingeschaltet werden, bevor der Frequenzumrichter neu gestartet werden kann. ﬂ

Programmierung fiir
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Die nachstehende Tabelle gibt an, wie der Frequenzumrichter bei Verwendung der Ausgangsklemmen P2-PC als
Bremsensteuerungsausgang eingestellt werden soll.

Funktion Parameter e?rt;?g"a‘:gé u/if oLV OL\I\IIIELr i
Digitalal:li:g;r?g Z(gll'(e?llslgrllls%guerung) H2-03 > 0 0 ©
wihrend Baseblock L4-07 0 o © ©
(BremsendTimangstonien) L4-01 1Obis30Hz > | O ° ©
e woe | owosw= | o | o | o
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4.6 Auswahl der Anwendung_;en

<1> Dies ist die empfohlene Einstellung bei Verwendung einer Vektorregelung ohne Geber. Stellen Sie bei U/f-Regelung den Pegel auf die Motor-
Nennschlupffrequenz plus 0,5 Hz ein. Bei einer zu niedrigen Einstellung dieses Werts wird nicht genligend Motordrehmoment erzeugt, was
ein Durchrutschen der Last verursachen kann. Stellen Sie sicher, dass dieser Wert hoher als die minimale Ausgangsfrequenz und héher als der
Wert des Parameters L4-02 (siehe unten stehende Abbildung) ist. Bei einer zu hohen Einstellung kann es jedoch beim Start zu einem Ruck
kommen.

<2> Die Hysterese fiir Frequenzerkennung 2 kann durch Andern der Frequenzerkennungsbandbreite (L4-02) zwischen 0,0 und 0,5 Hz eingestellt
werden. Bei einem Durchrutschen der Last bei Stopp ist der Wert in Schritten von 0,1 Hz zu verdndern, bis kein Lastschlupf mehr auftritt.

L4-01 f AN 14-02
Ausgangs- ; Zeit
frequenz
Frequenz- | EIN | AUS

erkennung 2

Abb. 4.10 Frequenzerkennung 2

Die Bremsensteuerung sollte wie folgt ausgelegt werden:

* Ein SchlieBer-Signal sollte fiir die Steuerung der Bremse verwendet werden, so dass diese sich beim Schlieen der
Klemme P2-PC 16st.

* Die Bremse soll bei Ausgabe eines Storungssignals schlieBen.

Beachte: IDie nachfolgende Zeichnung zeigt ein Anschlussbeispiel fiir die Anwendungsparameter-Voreinstellungen fiir die Hebezug-

Anwendung:
Frequenzumrichter
24V
Fehlerkontakt ilfsrolai
" Festsoll
AUF s1 JE— eststelloremse
N iSicherheits- SN
(Vorwarts) ischaltung { BR
I LY -
Hohe (Riickwarts)
Drehzahl |S6 Frequenzerkennung 2
(Mehrstufendrehzahl 2) P2
Niedrige
Drehzahl |SC

Abb. 4.11 Anschluss fiir Bremsensteuerung

« Beim Andern der Drehzahl durch ein analoges Signal muss sichergestellt werden, dass die Frequenzsollwertquelle den
Steuerkreisklemmen (b1-01 = 1) zugeordnet wird.

« Ein Ablauf fiir das Offnen und SchlieBen der Haltebremse wird in dem folgenden Diagramm gezeigt.

—S1-SC  AUF —AUS | EN
Eingang :
Lse-sc Schnell ~ —AUS | EIN
/langsam b6-02
d1-01 (aktiviert wenn b1-01 = 0)
~ d1-03
Ausgangsf(r)equenz T4-01/b6-01 X b2-01
N — Zeit
Ausgang DC-Bremsung
Frequenzerkennung 2 AUS
Lpo.pc  (H2-03=05) | EIN |
Feststellbremse : ;
Geschlossen \_Offen / Geschlossen

Abb. 4.12 Ablaufdiagramm fiir die Haltebremse

@ Einstellung 7: Verfahranwendung

Tabelle 4.17 Verfahren: Parameter und Einstellungen

Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
A1-02 Regelungsbetriebsart 0: U/f-Regelung
b1-01 Auswahl Frequenzsollwert 0: Bedienteil
C1-01 Hochlaufzeit 1 3,0s
C1-02 Tieflaufzeit 1 3,0s
C6-01 Beanspruchung (ND/HD) 0: Hohe Beanspruchung (HD)
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Nr. Parameterbezeichnung Standardeinstellung
C6-02 Auswabhl der Taktfrequenz 2:5kHz
d1-01 Frequenzsollwert 1 6,0 Hz
d1-02 Frequenzsollwert 2 30,0 Hz
d1-03 Frequenzsollwert 3 50,0 Hz
H1-05 gﬁ?ﬁ?ﬂlﬁ?ﬁ)ﬁlﬁ?ﬂgﬁfgﬁiﬁemme S5 3: Mehrstufen-Drehzahl 1
HI06 |\l fonktionseingangsklemme S6 4: MehrstufenDrchzahl 2
H2-02 Funktionsauswahl fiir die Klemmen P1 37: Wihrend Frequenzausgabe
L3-04 Auswabhl fiir Kippschutz beim Tieflauf 0: Deaktiviert
L8-05 Auswahl Schutz bei Eingangsphasenverlust 1: Aktiviert <>
L8-07 Ausfall Ausgangsphase 1: Auslosung bei Verlust einer Phase
L8-38 Taktfrequenz-Reduzierung 1: Aktiviert unter 6 Hz
L8-41 Auswabhl des Stromalarms 1: Aktiviert (Alarm wird ausgegeben)

<1> Deaktivieren Sie L8-05 fiir einphasige Modelle.

Tabelle 4.18 Verfahren: Anwenderparameter (A2-01 bis A2-16):

Nr. Parameterbezeichnung Nr. Parameterbezeichnung
bl-01 |Auswahl Frequenzsollwert d1-03  |Frequenzsollwert 3
C1-01 |[Hochlaufzeit 1 E2-01 [Motornennstrom
. . Funktionsauswahl digitale
B Tieflaufzeit | E1=05 Multifunktionseingangsklemme S5
Funktionsauswahl digitale
C6-02 | Auswahl der Taktfrequenz H1-06 Multifunktionseingangsklemme S6
d1-01 Frequenzsollwert 1 H2-01 lli/lllélktionsauswahl fir die Klemmen MA, MB und
d1-02  |Frequenzsollwert 2 L1-01 |Auswahl der Motor-Uberlastschutzfunktionen
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4.7 Autotuning

€ Arten des Autotuning

Es gibt drei verschiedene Autotuning-Betriebsarten. Wéhlen Sie die Autotuning-Art, die fiir die Anwendung am besten
geeignet ist. Siehe Vorgehensweise beim Autotuning auf Seite 97.

Typ e?:.i?gfﬂg;, Betriebsbedingungen und Vorteile Regelungsbetriebsart
* Hierbei wird angenommen, dass der Motor wéihrend des
Autotuning drehen kann
Rotierendes * Verbessert die Drehmomentkompensation, die
. _ Schlupfkompensation, die Energieeinsparung und die
Autotuning T1-01=3 Fanefunktion U/f-Regelung
fiir U/f-Regelung g ) )
* Sollte durchgefiihrt werden, wenn die Drehzahlberechnung mit
Fangfunktion oder die Energiesparfunktion in der U/f-Regelung
verwendet wird
. * Hierbei wird angenommen, dass der Motor wéhrend des
Rotierendes Autotuning drehen kann
Autotuning T1-01=0 . . - . . Vektorregelung ohne Geber
fiir OLV-Regelung * Erzielt leistungfdhige Motorregelung und sollte immer bei der
Vektorregelung ohne Geber verwendet werden
Nicht-rotierendes Anzuwenden, wenn: )
Autotuning fiir * das Motorkabel lédnger als 50 m ist
Motoranschluss- T1-01 =2 + die Linge des Motorkabels nach einem zuvor durchgefiihrten |U/f-Regelung, Vektorregelung
widerstandsmessung Autotuning gedndert worden ist ohne Geber
;g/felll::g ())LV'  die Leistung des Motors und des Frequenzumrichters
gelng unterschiedlich ist

Beachte: Das Autotuning kann nicht bei Dauermagnetmotoren (IPM, SPM etc.) durchgefiihrt werden.

@ Vor Durchfiihrung eines Autotuning fiir den Frequenzumrichter
Die folgenden Punkte sind vor dem Autotuning des Frequenzumrichters zu priifen.

B Grundlegende Vorbereitungen fiir das Autotuning
* Durch das Autotuning werden die elektrischen Eigenschaften des Motors automatisch bestimmt. Dies unterscheidet sich
grundlegend von anderen Arten des Autotuning, die in Servosystemen verwendet werden.

* Beim Autotuning muss der Anwender die Daten des Motor-Typenschilds eingeben. Vor dem Autotuning des
Frequenzumrichters ist sicherzustellen, dass die auf dem Typenschild des Motors angegebenen Daten zur Verfiigung
stehen.

» Stellen Sie fiir eine optimale Leistung sicher, dass die Eingangsspannung des Frequenzumrichters mindestens so hoch
ist wie die Nennspannung des Motors.

Beachte: Um die Leistung zu verbessern, verwenden Sie einen Motor, dessen Nennspannung 20 V (40 V fiir 400 V-Klasse-Modelle) niedriger
als die Eingangsspannung ist. Dies kann besonders wichtig sein, wenn der Motor iiber 90 % der Basisdrehzahl betrieben wird und ein
sehr genaues Drehmoment erforderlich ist.

* Das Autotuning kann bei Dauermagnetmotoren nicht durchgefiihrt werden.
» Um das Autotuning abzubrechen, driicken Sie die Taste STOP am LED-Bedienteil.
 Zustand der digitalen Eingangs- und Ausgangsklemmen wiéhrend des Autotuning:

Tabelle 4.19 Funktionsweise der Digitaleingdnge und -ausgénge beim Autotuning

Art des Autotuning Digitaleingang Digitalausgang
Rotierendes Autotuning fiir U/f-Regelung Nicht verfiigbar | Gleiche Funktionen wie im Normalbetrieb
Rotierendes Autotuning fiir OLV-Regelung Nicht verfiigbar | Gleiche Funktionen wie im Normalbetrieb

Nicht-rotierendes Autotuning fiir die

Klemmenwiderstandsmessung Nicht verfiigbar | Beibehalten des Zustands bei Start des Autotuning

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Lésen Sie wdhrend des nicht-rotierenden Autotuning nicht die mechanische Bremse.
Ein versehentliches Lésen der Bremse kann zu Sachschéden oder Verletzungen fiihren. Stellen Sie sicher, dass der Stromkreis zum
mechanischen Lésen der Bremse nicht durch die Multifunktions-Digitalausgdnge des Frequenzumrichters gesteuert wird.

Beachte: Es wird empfohlen, das rotierende Autotuning mit Trennung von der Last durchzufiihren. Die Nichteinhaltung dieser Vorgabe kann
zu fehlerhaftem Betrieb des Umrichters fithren. Wird das rotierende Autotuning fiir einen mit einer Last gekoppelten Motor
durchgefiihrt, sind die Motorkonstanten ungenau und es kann zu Funktionsstdrungen im Motor kommen. Trennen oder entkoppeln Sie
den Motor von der Last.

B Hinweise zum rotierenden Autotuning

* Fiir optimale Leistung sollte das Autotuning bei Anwendungen, die hohe Leistung iiber einen groflen Drehzahlbereich
erfordern, nur durchgefiihrt werden, wenn der Motor nicht an eine Last gekoppelt ist.
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* Ist es nicht moglich, den Motor von der Last zu trennen, sollte die Last weniger als 30 % der Nennlast betragen. Bei
einem rotierenden Autotuning mit einer hoheren Last werden inkorrekte Motorparameter eingestellt, und es kann zu
UnregelméBigkeiten bei der Motordrehung kommen.

* Stellen Sie sicher, dass die Motorbremse (sofern vorhanden) vollstdndig geldst ist.
* Der Motor sollte sich durch angeschlossene Einrichtungen durchdrehen lassen.

B Hinweise zum nicht-rotierenden Autotuning nur fiir Motoranschlusswiderstand

* Wird die Lange der Motorleitung nach Durchfiithrung des Autotuning erheblich veréndert, ist ein nicht-rotierendes
Autotuning mit den neuen Leitungen durchzufiihren.

* Fiihren Sie das Autotuning durch, wenn die Motorleitung bei U/f-Regelung lénger als 50 m ist.

WARNUNG! Stromschlaggefahr. Wenn das nicht-rotierende Autotuning nur fiir Motoranschlusswiderstandsmessungen durchgefiihrt
wird, dreht der Motor nicht, obwohl Spannung anliegt. Beriihren Sie den Motor erst nach Abschluss des Autotuning. Andernfalls kann
es zu Verletzungen durch Stromschlag kommen.

€ Unterbrechung und Fehlercodes beim Autotuning

Sind die Tuning-Ergebnisse anormal oder wird die STOP-Taste vor Abschluss gedriickt, wird das Autotuning unterbrochen
und ein Fehlercode am digitalen Bedienteil angezeigt.

1
Ln

A — Normale Autotuning-Anzeige B — Autotuning unterbrochen
Abb. 4.13 Anzeige bei Autotuning-Unterbrechung

€ Durchfiihrung des Autotuning
B Vorgehensweise beim Autotuning

Beim Autotuning sollte grundsétzlich wie nachfolgend beschrieben vorgegangen werden.
1. Siehe Vor Durchfiihrung eines Autotuning fiir den Frequenzumrichter auf Seite 96.
2. Ermitteln Sie, welche Art des Autotuning den Anwendungsanforderungen am besten entsprichtAbb. 4.14.
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4.7 Autotuning

manuell einstellen

U/f-Regelung Vektorregelung ohne PM Vektorregelung ohne
A1-02=0 Geber A1-02 =2 GeberA1-02=5
4 : N/

U/f Einstellung wahlen : Motorcode wahlen (E5-01)
- . oder Motordaten in E5-0101

Erlaubt die

Kann die Las

Anwendung eine M
Motordrehung vom Motor Kleiner als 30% der
beim Autotuning? abgekoppelt Motornennleistung?,

werden?

HINWEIS:Autotuning unter
Last ist méglich, kann aber in
einer geringeren als der
optimalen Leistung resultieren.

Ist das Kabel
zwischen Motor und
Antrieb langer

©0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

als 50 m? :
Uff-Autotuning mit .
Drehung durchfiihren] .
(T1-01=3) 7
. ;\Autftudnmr? mit Ulf-Regelung (A1-02 = 0)
. otordrehun;
« | Autotuning ohne Motordrehung (T1-01 = 0)9 verwenlijep Odﬁr Mc;to”r parameter
o | fiir den Motoranschlusswiderstand manuell einstellen, fa S,
H T01=2) . OLV-Regelung erforderlich
: AV v/ L N
Secee > Motor ohne Last laufen lassen. <' eoeee
Parameter feintunen, falls erforderlich.
A4
Motor unter Last laufen lassen.
Parameter feintunen, falls erforderlich.
A4
[ System auf gewiinschten Betrieb priifen. ]
C Autotuning beendet. )

Abb. 4.14 Auswahl Autotuning

Geben Sie die Autotuning-Art fiir Parameter T1-01 ein.
Geben Sie die Angaben auf dem Motortypenschild ein.
Starten Sie das Autotuning, wenn der Frequenzumrichter eine enstsprechende Aufforderung anzeigt.

Fiihren Sie nach erfolgreichem Abschluss des Autotuning einen Probelauf ohne Last durch und nehmen Sie die
notwendigen Parameter-Anpassungen vor.

7. Fiihren Sie nach erfolgreichem Probelauf ohne Last einen Probelauf mit Last durch und nehmen Sie die notwendigen
Parameter-Anpassungen vor.

S O A W
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@ Beispiel fiir das Autotuning

Das folgende Beispiel veranschaulicht die Durchfiihrung eines rotierenden Autotuning fiir eine Vektorregelung ohne Geber
(A1-02=2).

B Einstellen der ausgewahiten Autotuning-Art

Schritt Anzeige/Ergebnis
1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint. g Foanl (DRV |
AVY7r,
2. Taste driicken, bis die Autotuning-Anzeige erscheint. nd m
- vy
3. Taste %=:3 druiicken, um die Parameter einzustellen. - m
> vy
d
4 | Taste driicken, um den Wert fiir T1-01 anzuzeigen. nd m
vy
>
5. Taste driicken, um die zu dndernde Ziffer auszuwahlen. - m
-~ vy
6. | Taste driicken und rotierendes Autotuning auswahlen (00). nd m
<
7 | Taste driicken, um die Einstellung zu speichern. nd m
AlV7,
8. |Die Anzeige wechselt automatisch wieder zu der in Schritt 3 dargestellten Anzeige. -> m

B Eingabe der Daten auf dem Motortypenschild
Geben Sie nach Auswahl des Autotuning die auf dem Motortypenschild angegebenen Daten ein.

Beachte: Diese Anweisungen sind eine Fortsetzung ab Schritt 8 in "Einstellen der ausgewihlten Autotuning-Art".

Schritt Anzeige/Ergebnis

1. |Taste driicken, um den Parameter fiir die Motorausgangsleistung T1-02
aufzurufen.

y
< A .
Taste driicken, um die Einstellung anzuzeigen.

> . .
Taste driicken, um die zu dndernde Ziffer auszuwéhlen.

y
4. |Taste driicken und geben die auf dem Typenschild des Motors angegebenen
Motorleistung in kW eingeben.

Taste $W=3 driicken, um die Einstellung zu speichern.

ALYYYYYVY,
6. |Die Anzeige wechselt automatisch wieder zu der in Schritt 1 dargestellten Anzeige.

ViV V[V

Wiederholen Sie die Schritte 1 bis 5, um die folgenden Parameter einzustellen: RAAAAATDS
» T1-03, Motornennspannung
* T1-04, Motornennstrom

4
B

T1-05, Motornennfrequenz
AlYYYYYV/,

* T1-06, Anzahl der Motorpole
* T1-07, Motornenndrehzahl m

Beachte: 1 vyeitere Einzelheiten zu jeder Einstellung Siehe Eingabedaten fiir das Autotuning auf Seite 100.

2. Stellen Sie beim nicht-rotierenden Autotuning nur fiir Motoranschlusswiderstandsmessung T1-02 und T1-04 ein.

W Starten des Autotuning

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Der Frequenzumrichter und der Motor kénnen wéhrend des Autotuning unerwartet
anlaufen und somit tédliche oder schwere Verletzungen verursachen. Stellen Sie vor Beginn des Autotuning sicher, dass die Umgebung
um den Antriebsmotor und die Last frei ist.

WARNUNG! Stromschlaggefahr. Auch im Stillstand liegt beim Autotuning am Motor eine hohe Spannung an, die tédliche oder schwere
Verletzungen verursachen kann. Beriihren Sie den Motor erst nach Abschluss des Autotunings.

HINWEIS: Das rotierende Autotuning wird nicht ordnungsgemaR durchgefiihrt, wenn an der Laste eine Haltebremse anliegt. Die

Nichteinhaltung dieser Vorgabe kann zu fehlerhaftem Betrieb des Umrichters fiihren. Stellen Sie vor dem Autotuning sicher, dass der
Motor frei drehen kann.
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HINWEIS: Fiihren Sie niemals ein rotierendes Auto-Tuning fiir einen Motor durch, der mit einer Last gekoppelt ist. Die Nichteinhaltung
dieser Vorgabe kann zu fehlerhaftem Betrieb des Umrichters fiihren. Wird das rotierende Autotuning fiir einen mit einer Last gekoppelten
Motor durchgefiihrt, sind die Motorparameter ungenau, und es kann zu Funktionsstérungen des Motors kommen. Trennen oder
entkoppeln Sie den Motor von der Last.

Geben Sie die erforderlichen Angaben vom Motortypenschild ein. Taste driicken, um die Autotuning-Startanzeige
aufzurufen.

Beachte: Diese Anweisungen sind eine Fortsetzung ab Schritt 7 in "Eingabe der Daten auf dem Motortypenschild".

Schritt Anzeige/Ergebnis

Nach Einstellen von T1-07 wie im vorherigen Abschnitt beschrieben, driicken Sie
und bestétigen Sie die Anzeige wie unten dargestellt:

Taste driicken, um das Autotuning zu aktivieren. [PRV' blinkt.
2. |Anmerkung: Die erste Ziffer gibt den Motor an, fiir den das Autotuning durchgefiihrt| = Fin D praen
wird (Motor 1 oder Motor 2). Die zweite Ziffer gibt die Art des durchgefiihrten
Autotuning an.

3. |Das Autotuning ist in ca. ein bis zwei Minuten beendet. =-> m

€ Eingabedaten fiir das Autotuning

Die T1-O0OParameter werden zum Einstellen der Autotuning-Eingabedaten verwendet.

Beachte: Fiihren Sie fiir Motoren, die im Feldschwichungsbereich betrieben werden, das Autotuning zunéchst mit den Basisdaten durch, d. h.
mit der Frequenz, bei welcher der Motor bei Nennspannung betrieben wird (Motornennfrequenz). Stellen Sie nach Abschluss des
Autotuning den gewiinschten Wert fiir die maximale Frequenz E1-04 ein.

B T1-00: Auswahl Motor 1/Motor 2

Wihlt den Motor fiir das Autotuning, wenn die Umschaltung zwischen Motor 1 und Motor 2 aktiviert ist, d. h., ein
Digitaleingang wird fiir Funktion H1-CIO = 16 gesetzt. Dieser Parameter wird nicht angezeigt, wenn die Umschaltung
zwischen Motor 1 und Motor 2 deaktiviert ist.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
T1-00 Auswahl Motor 1/2 1 oder 2 1

Einstellung 1: Motor 1
Beim Autotuning werden die Parameter E1-C100 und E2-C00 fiir Motor 1 automatisch eingestellt.

Einstellung 2: Motor 2

Beim Autotuning werden die Parameter E3-0000 und E4-010 fiir Motor 2 automatisch eingestellt. Stellen Sie sicher, dass
Motor 2 fiir das Autotuning an den Frequenzumrichter angeschlossen ist.

H T1-01: Auswahl der Autotuning-Art

Stellt die zu verwendende Autotuning-Art ein. Siehe Arten des Autotuning auf Seite 96 fir Einzelheiten zu den
verschiedenen Autotuning-Arten.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
T1-01 Auswahl der Autotuning-Art 0,2 (OLV) 2,3 (U/f) 0 (OLV) 2 (U/f)

Einstellung 0: Rotierendes Autotuning fiir Vektorregelung ohne Geber
Einstellung 2: Nicht-rotierendes Autotuning fiir Motoranschlusswiderstandsdmessung

Einstellung 3: Rotierendes Autotuning fiir U/f-Regelung

H T1-02: Motornennleistung

Dient zum Einstellen der Motornennleistung entsprechend dem Motortypenschild. Fiir eine optimale Leistung sollte die
Motornennleistung 50 bis 100 % der Frequenzumrichter-Nennleistung betragen.

i i i Standard-
pl Bezeichnung Einstellbereich einsteliung
T1-02 Motornennleistun 0,00 bis 650,00 kW Bestimmt durch

s ’ ’ 02-04 und C6-01
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H T1-03: Motornennspannung (T1-01 = 0 oder 3)

Dient zum Einstellen der Motornennspannung entsprechend dem Motortypenschild. Wird der Motor oberhalb seiner
Nennfrequenz betrieben, geben Sie hier die Spannung bei der Motornenndrehzahl ein.

Geben Sie hier, sofern bekannt, die Motor-Leerlaufspannung ein, um die Tuning- und Regelgenauigkeit zu erhéhen. Die
Motor-Leerlaufspannung ist die Spannung, die erforderlich ist, um den Motor mit Nenndrehzahl ohne Last zu betreiben.
Siehe Motordatenblatt.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
T1-03 <> Motornennspannung 0,0 bis 2555V 200,0 V

<1> Die hier angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200 V-Klasse. Verdoppeln Sie diese Werte fiir Frequenzumrichter der 400 V-
Klasse.

B T1-04: Motornennstrom

Dient zum Einstellen des Motornennstroms entsprechend dem Motortypenschild. Fiir eine optimale Leistung im OLV-
Betrieb sollte der Motornennstrom 50 bis 100 % des Frequenzumrichter-Nennstroms betragen. Geben Sie den Strom bei
der Nennrehzahl des Motors ein.

. - - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
10 % bis 200 % des :
T1-04 Motornennstrom Frequenzumrichter- Bze%timmé dc%rcohl
Nennstroms OsT U i

H T1-05: Motornennfrequenz (T1-01 = 0 oder 3)

Dient zum Einstellen der Motornennfrequenz entsprechend dem Motortypenschild. Wird ein Motor mit einem erweiterten

Drehzahlbereich eingesetzt oder wird der Motor im Feldschwéchungsbereich betrieben, geben Sie hier die

Motornennfrequenz ein.

Geben Sie hier, sofern bekannt, die Motor-Leerlauffrequenz ein, um die Einstell- und Regelgenauigkeit zu erhdhen. Die

Motor-Leerlauffrequenz ist die Frequenz, die erforderlich ist, um den Motor mit Nenndrehzahl ohne Last zu betreiben.

Siehe Motordatenblatt.

. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
T1-05 Motornennfrequenz 0,0 bis 400,0 Hz 50,0 Hz
Bl T1-06: Anzahl der Motorpole (T1-01 = 0 oder 3)
Dient zum Einstellen der Anzahl der Motorpole entsprechend dem Motortypenschild.
=R
; ; ; Standard- o3
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung gg
T1-06 Anzahl der Motorpole 2 bis 48 4 ES
2,
B T1-07: Motornenndrehzahl (T1-01 = 0 oder 3) ggé
o=a

Dient zum Einstellen der Motornenndrehzahl entsprechend dem Motortypenschild. Wird ein Motor mit einem erweiterten
Drehzahlbereich eingesetzt oder wird der Motor im Feldschwichungsbereich betrieben, geben Sie hier die Drehzahl bei ﬂ

der Motornennfrequenz ein.

) . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
T1-07 Motornenndrehzahl 0 bis 24000 U/min 1450 U/min

H T1-11: Motor-Eisenverluste (T1-01 = 3)

Angaben iiber die Eisenverluste zur Bestimmung des Energiesparkoeffizienten. Nach einer Anderung von E2-10 und Aus-/
Einschalten der Versorgungsspannung wird der unter E2-10 eingestellte Wert als Voreinstellung in T1-11 angezeigt. Wird

der Wert von T1-02 beim Autotuning nicht geéndert, wihlt der Frequenzumrichter einen Wert, der fiir die unter T1-02

eingegebene Motorleistung typisch ist.

. " : Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung

] . Bestimmt durch

T1-11 Motor-Eisenverluste 0 bis 65535 W 02-04 und C6-01
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4.8 Probelauf ohne Last

& Probelauf ohne Last

Dieser Abschnitt erklart, wie der Frequenzumrichter mit dem Motor mit abgekoppelter Last wahrend eines Probelaufs

betrieben werden muss.

B Vor dem Start des Motors

Uberpriifung der folgenden Punkte vor dem Betrieb:
* Sicherstellen, dass der Bereich um den Motor sicher ist.

* Sicherstellen, dass der externe Not-Halt-Kreise einwandfrei arbeitet und dass weitere Sicherheitsmaflnahmen

durchgefiihrt wurden.

B Wahrend des Betriebs
Uberpriifung der folgenden Punkte wihrend des Betriebs:

* Der Motor sollte sich miihelos drehen (d. h. ohne aufféllige Gerdusche oder Vibrationen).

» Der Motor sollte sich problemlos beschleunigen und verzogern lassen.

B Anweisungen fur Betrieb ohne Last

Das folgende Beispiel veranschaulicht einen Probelauf unter Verwendung des digitalen Bedienteils.

Beachte: Vor dem Starten des Motors den Frequenzsollwert d1-01 auf 6 Hz setzen.

Schritt

Anzeige/Ergebnis

1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint.

[ s v B e
AT DRV JouT

2 -
* |Taste WE3 driicken, um LOCAL zu wihlen. Die LO/RE LED leuchtet auf.

3. |Taste driicken, um den Start-Befehl zu geben . RUN leuchtet, und der Motor
dreht mit 6 Hz.

@

(o

AUS EIN

Sicherstellen, dass der Motor in der korrekten Richtung dreht und dass keine Stérungen
und Alarme auftreten.

Vorwarts

Ist Schritt 4 fehlerfrei, ist Taste zu driicken, um den Frequenzsollwert zu erhdhen.
5 Die Frequenz in Schritten von 10 Hz erhdhen, dabei reibungslosen Betrieb bei allen

* | Drehzahlen tiberpriifen. Fiir jede Frequenz den Frequenzumrichter-Ausgangsstrom
(U1-03) iiber das LED-Bedienteil iiberwachen, um sicherzustellen, dass der Strom
sicher unter dem Nennstrom fiir den Motor liegt. Beispiel: 6 Hz — 50 Hz.

6. |Der Frequenzumrichter muss normal arbeiten. Taste @sop driicken, um den Motor
anzuhalten. RUN blinkt, bis der Motor vollstdndig zum Stillstand kommt.

S

FEOO0
A
7
2 e

@607

A‘ 'A
PSRN SRUN

Blinkt AUS
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4.9 Probelauf mit angeschlossener Last

€ Probelauf unter Last

Nach Durchfiihrung eines Probelaufs ohne Last schlieBen Sie den Motor an und betreiben Sie den Motor und die Last
gleichzeitig.

B Hinweise zur angeschlossenen Anlage

* Machen Sie den Bereich rund um den Motor frei.
* Der Motor muss problemlos vollstindig anhalten.
* SchlieBen Sie die Anlage an.

+ Alle Montageschrauben miissen einwandfrei angezogen werden. Uberpriifen, dass der Motor und die angeschlossenen
Ausriistungen an Ort und Stelle gehalten werden.

* Bestitigen, dass der Schnellstopp-Kreis oder die mechanischen Sicherheitsvorrichtungen einwandfrei arbeiten.
+ Seien Sie bereit, im Notfall die STOP-Taste zu betitigen.

B Checkliste vor dem Betrieb

* Der Motor sollte sich in der richtigen Richtung drehen.
* Der Motor sollte sich problemlos beschleunigen und verzdgern lassen.

B Betrieb des Motors unter Lastbedingungen

Probelauf der Ausriistung unter dhnlichen Bedingungen wie den Probelauf ohne Last durchfiihren, jedoch mit an den Motor
angeschlossener Anlage.

» Parameter U1-03 iiberpriifen, um sicherzustellen, dass kein Uberstrom vorhanden ist.

* Wenn die Anwendung einen Riickwiértslauf der Last zuldsst, Motor-Laufrichtung und Frequenzsollwert &ndern, dabei
auf auffillige Motorschwankungen oder -vibrationen achten.

* Alle Probleme, die im Zusammenhang mit Drehzahlschwankungen, Schwingungen und sonstigen steuerungsbedingten
Aspekten auftreten, miissen behoben werden.
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4.10 Uberpriifen und Speichern der Parametereinstellungen

Uberpriifen Sie die im Zusammenhang mit dem Autotuning vorgenommenen Anderungen an den Parametereinstellungen
mit der Priiffunktion. Siehe Uberpriifung der Parameterinderungen: Geinderte Parameter - Menii (Verify) auf Seite
82.

Speichern Sie die gepriiften Parametereinstellungen. Andern Sie die Zugriffsebene oder schiitzen Sie den
Frequenzumrichter mit einem Passwort, um versehentliche Anderungen der Parametereinstellungen zu vermeiden.

& Sichern der Parameterwerte: 02-03

Mit dem folgenden Verfahren werden alle Parametereinstellungen im Frequenzumrichter gespeichert und kénnen spéter
jederzeit wieder aufgerufen werden. Setzen Sie 02-03 auf “1”, um die Parameterdnderungen zu speichern. Hierdurch
werden alle Parametereinstellungen gespeichert und 02-03 anschlieBend wieder auf 0 gesetzt. Der Frequenzumrichter kann
die gespeicherten Parametereinstellungen iiber eine "Anwender-Initialisierung" (A1-03 = 1110) wieder abrufen.

Nr Parameter-
. bezeichnung

Einstell- Standard-

Beschrelbung bereich einstellung

Ermdglicht das Speichern der Parametereinstellungen als Anwender-
Initialisierungsauswahl.
Standardeinstel- | 0: Gespeichert/Nicht gesetzt

lung fiir den 1: Anwendereinstellungen setzen — Die aktuellen Parametereinstellungen werden .

02-03 . : 0 bis 2 0
Anwenderpara- als Anwender-Standardeinstellung gespeichert.
meter 2: Alle 16schen - Loscht die aktuell gespeicherten Anwendereinstellungen. Nach

dem Speichern der Anwendereinstellung werden die Optionen von 1110
(Initialisierung Anwenderparameter) in A1-03 (Anwendereinstellung) angezeigt.

Wihlt eine Methode zur Initialisierung der Parameter.

0: Keine Initialisierung

1110: Anwender-Initialisierung (Der Anwender muss zuerst die gewiinschten
Einstellungen {iber den Parameter 02-03 programmieren und speichern) 0 bis 5550 0
2220: 2-Draht-Initialisierung (Werkseinstellung)
3330: 3-Draht-Initialisierung

5550: oPE4 Fehler riicksetzen

A1-03 Parameter-
Initialisierung

€@ Parameterzugangsebene: A1-01

Einstellung der Zugriffsebene fiir "Nur Betrieb" (A1-01 = 0) ermdglicht dem Anwender den Zugriff nur auf die Parameter
A1-00 und UO-O0. Andere Parameter werden nicht angezeigt.

Das Einstellen der Zugangsebene fiir “Anwenderparameter” (A1-01 = 1) ermoglicht den Zugriff auf Parameter, die zuvor
als Anwenderparameter gespeichert worden sind. Die ist hilfreich, wenn nur die fiir eine bestimmte Anwendung wichtigen
Parameter angezeigt werden sollen.

Parameter- :
p . Einstell- | Standard-
Nr. bezeich- Beschreibung : :
nung bereich |einstellung
Wihlt aus, welche Parameter liber das digitale Bedienteil verfiigbar sind.
0: Nur Betrieb (A1-01, -04 und -06 konnen eingestellt und iiberwacht werden. U-Parameter
A1-01 Auswahl der | koénnen iiberwacht werden) 0 bis 2 5
Zugangsebene |1: Anwenderparameter (nur die zuletzt geénderten Anwendungsparameter A2-01 bis -16
und A2-17 bis -32 konnen eingestellt und iiberwacht werden)
2: Erweiterte Zugriffsebene (Alle Parameter konnen eingestellt und tiberwacht werden)
Vom Anwender ausgewéhlte Parameter werden im Anwender-Parameter-Menii
gespeichert. Dies umfasst kiirzlich eingesehene Parameter oder Parameter, die spezifisch
fiir Schnellzugriff gewéhlt wurden.
A2-01 Anwenderpara Wenn Parameter A2-33 auf | eingestellt ist, werden kiirzlich eingesehene Parameter b1-01 bis
bis ter 1 b.rp32 zwischen A2-17 und A2-32 aufgelistet. Die Parameter A2-01 bis A2-16 miissen per Hand 208 -
A2-32 |meter Lo vom Anwender gewéhlt werden. 0
Wenn A2-33 auf 0 eingestellt ist, werden kiirzlich eingesehene Parameter nicht in der
Anwender-Parametergruppe gespeichert. Die gesamte Parametergruppe A2 steht nun fiir
die manuelle Programmierung zur Verfiigung.
0: Die Parameter A2-01 bis A2-32 sind reserviert fiir den Anwender, um eine Liste der
Automatische | Anwenderparameter zu erstellen.
A2-33 Auswahl der |1: Eine Liste der zuletzt aufgerufenen Parameter speichern. Die zuletzt bearbeiteten 0.1 1
Anwenderpara | Parameter werden unter A2-17 bis A2-32 fiir einen Schnellzugriff gespeichert. Der zuletzte K
meter verdnderte Parameter wird in A2-17 eingetragen. Der davor kiirzlich verdnderte Parameter
wird in A2-18 eingetragen.

104 YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch
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€ Passworteinstellungen: A1-04, A1-05

Der Anwender kann ein Passwort fiir den Frequenzumrichter vorsehen, um den Zugriff zu begrenzen. Dass Passwort wird
iiber den Parameter A1-05 gewihlt. Das gewihlte Passwort muss in den Parameter A1-04 eingegeben werden, um den
Parameterzugriff zu entriegeln (d.h. die Parametereinstellung A1-04 muss mit dem in A1-05 programmierten Wert
iibereinstimmen). Die folgenden Parameter konnen nur dann eingesehen oder bearbeitet werden, wenn der in A1-04
programmierte Wert genau mit dem in Parameter A1-05 programmierten Wert iibereinstimmt: A1-01, A1-02, A1-03,
A1-06 und A2-01 bis A2-33 .

Beachte: Der Parameter A1-05 kann nicht eingesehen werden. Zur Anzeige von A1-05, auf Parameter A1-04 zugreifen und gleichzeitig die
Tasten und driicken.

€ Kopierfunktion (optional)

Parametereinstellungen kdnnen in einen anderen Frequenzumrichter iibernommen werden, um die Parameterwieder-
herstellung oder die Einstellung mehrerer Frequenzumrichter zu vereinfachen. Der Frequenzumrichter unterstiitzt die
folgenden Optionen:

B USB/Kopiereinheit

Die Kopiereinheit ist eine externe Option, die an den Frequenzumrichter angeschlossen wird, um Parametereinstellungen
in einen anderen Frequenzumrichter zu kopieren. Sie umfasst einen USB-Adapter zum Anschluss des Frequenzumrichters
an einen PC.

B LCD-Bedienteil

Das LCD-Bedienteil unterstiitzt das Kopieren, Importieren und Priifen von Parametereinstellungen iiber die Parameter
03-01 und 03-02.

B Frequenzumrichter-Assistent

Der Frequenzumrichter-Assistent ist ein PC-Softwaretool fiir Management, Uberwachung und Diagnose von Parametern.
Der Frequenzumrichter-Assistent kann Parametereinstellungen des Frequenzumrichters laden, speichern und kopieren.
Details finden Sie unter Hilfe in der Software des Frequenzumrichter-Assistenten.
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4.11 Checkliste fiir Probelauf

4.11 Checkliste fur Probelauf

Lesen Sie die Checkliste vor der Durchfiihrung eines Probelaufs durch. Uberpriifen Sie alle zutreffenden Positionen.

M Nr. Checkliste Seite
O 1 Lesen Sie die Anleitung sorgfaltig durch, bevor Sie einen Probelauf vornehmen. —
O 2 Schalten Sie die Stromversorgung ein. 89
O 3 Stellen Sie E1-01 auf die Spannung fiir die Stromeinspeisung ein. 162

Uberpriifen Sie die Positionen, die fiir den verwendeten Steuermodus zutreffen.

WARNUNG! Es muss sichergestellt werden, dass die Start/Stop- und Sicherheitskreise einwandfrei verkabelt sind und sich in einem
korrekten Zustand befinden, bevor der Frequenzumrichter eingeschaltet wird. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere
Verletzungen durch bewegliche Teile zur Folge haben. Bei Programmierung fiir eine 3-Draht-Ansteuerung bewirkt ein kurzzeitiges
SchlieBen an Klemme S1 den Anlauf des Frequenzumrichters.

4] Nr. Checkliste Seite
U/f-Regelung (A1-02 = 0)
O 4 Wihlen Sie die fiir die Anwendung und die Motoreigenschaften am besten geeignete U/f-Kennlinie aus. o
Beispiel: Wenn Sie einen Motor mit einer Nennfrequenz von 50,0 Hz verwenden, setzen Sie E1-03 auf “0”.
O 5 Fiihren Sie das Autotuning filir den Energiesparmodus durch, wenn Sie Energiesparfunktionen verwenden. 96
Vektorregelung ohne Geber (A1-02 = 2)
O 6 | Trennen Sie die Last vom Motor, wenn Sie ein rotierendes Autotuning durchfiihren. 96
O 7 Fiihren Sie ein rotierendes Autotuning durch. 96
Die folgenden beim Autotuning eingegebenen Daten miissen mit den Angaben auf dem Motortypenschild
iibereinstimmen:
* Motornennleistung (kW) — T1-02
* Nennspannung (V) — T1-03
O 8 * Nennstrom [A] — T1-04 100
* Motornennfrequenz Hz) — T1-05
* Anzahl der Motorpole — T1-06
* Motorumdrehungen pro Minute (U/min) — T1-07
PM Vektorregelung ohne Geber (A1-02 = 5)
O | 9 | Stellen Sie fiir den Dauermagneet-Motor die Parameter ES-01 bis E5-24 ein 88
Fahren Sie nach Priifen der Punkte 4 bis 9 mit der folgenden Priifliste fort.
M Nr. Checkliste Seite
O 10 |Die Anzeige DRV sollte nach Eingabe des Startbefehls leuchten. —
O Zur Eingabe eines Startbefehls und eines Frequenzsollwertes {iber das digitale LED-Bedienteil betdtigen Sie
11 | Jrmn 82
zum Stellen auf LOCAL. Die LOCAL/REMOTE Taste leuchtet, wihrend LOCAL angezeigt wird.
O 12 Wenn der Motor sich wihrend des Probelaufs in die entgegengesetzte Richtung dreht, vertauschen Sie zwei 89
der Frequenzumrichter-Ausgangsklemmen (U/T1, V/T2, W/T3).
O 13 | Wihlen Sie die richtige Beanspruchung (C6-01) fiir die Anwendung. —
O 14 Stellen Sie die korrekten Werte fiir den Motornennstrom (E2-01) und die Motorschutzauswahl (L1-01) ein, o
um den Thermoschutz fiir den Motor sicherzustellen.
O 15 Zur Eingabe des Startbefehls und des Frequenzsollwertes {iber die Steuerkreisklemmen stellen Sie den 82
Frequenzumrichter auf REMOTE und kontrollieren Sie, dass die Anzeigelampe LOCAL/REMOTE aus ist.
Wenn der Frequenzsollwert tiber die Steuerkreisklemmen geliefert werden soll, wéhlen Sie den richtigen
O 16 |Eingangsspannungspegel (0 bis 10 V) bzw. den richtigen Eingangsstrompegel (4 bis 20 mA oder 0 bis 20 82
mA).
O 17  |Stellen Sie die korrekte Spannung an Klemme A1 ein. (0 bis 10 V). 115
O 18 |Stellen Sie den korrekten Strom an A1 ein. (4 bis 20 mA oder 0 bis 20 mA). 115
O 19 Wenn der Stromeingang verwendet wird, stellen Sie H3-09 auf “2” (4 bis 20 mA) oder “3” (0 bis 20 mA) und o
stellen Sie H3-10 auf “0”.
O 20 Wenn der Stromeingang verwendet wird, schalten Sie den eingebauten DIP Schalter S1 am Frequenzumrichter .
von der V-Seite (AUS) auf die I-Seite (EIN).
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Checkliste

Seite

Stellen Sie den minimalen und maximalen Frequenzsollwert auf die gewlinschten Werte ein. Nehmen Sie die
folgenden Abgleiche vor, wenn der Frequenzumrichter nicht wie erwartet arbeitet:

Verstarkungsabgleich: Stellen Sie das maximale Spannungs-/Stromsignal ein und gleichen Sie die analoge
Eingangsverstirkung (H3-03 fiir Eingang A1, H3-11 fiir Eingang A2) ab, bis der Frequenzsollwert den
gewlinschten Wert erreicht.

Vorspannungsabgleich: Stellen Sie das minimale Spannungs-/Stromsignal ein und gleichen Sie die analoge
Vorspannungseinstellung (H3-04 fiir Eingang A1, H3-12 fiir Eingang A2) ab, bis der Frequenzsollwert den
gewlinschten minimalen Wert erreicht.
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51 A: Initialisierung

5.1 A: Initialisierung

Die Initialisierungsgruppe enthélt Parameter, die in Zuammenhang mit der Anfangseinstellung des Frequenzumrichters
stehen. Diese Gruppe enthélt Parameter fiir Anzeigesprache, Zugriffsebenen, Initialisierung und Passwort.

€ Af1: Initialisierung
B A1-01: Parameter-Zugriffsebene

Erlaubt oder begrenzt den Zugriff auf die Frequenzumrichter-Parameter.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
Al1-01 Auswahl der Zugriffsebene 0 bis 2 2

Einstellung 0: Nur Betrieb
Der Zugriff ist begrenzt auf Parameter A1-01, A1-04, A1-06 und alle U-Uberwachungsparameter.

Einstellung 1: Anwenderparameter

Ein Zugriff ist nur auf eine bestimmte Parameterliste von A2-01 bis A2-32 moglich. Diese Anwenderparameter kdnnen
im Setup-Modus des digitalen Bedienteils aufgerufen werden.

Einstellung 2: Erweiterte Zugriffsebene [A] und Zugriffsebene fiir Einstellungen (S)

Alle Parameter konnen eingesehen und bearbeitet werden.

Hinweise zum Parameterzugriff

» Handelt es sich bei den Umrichterparametern um iiber A1-04 und A1-05 passwortgeschiitzte Parameter, konnen die
Parameter A1-00 bis A1-03, A1-06 sowie alle A2-Parameter nicht gedndert werden.

* Wird ein fiir eine Programmsperre programmierter Digitaleingang (H1-OO = 1B) aktiviert, konnen die Parameterwerte
nicht geéndert werden, auch wenn A1-01 auf 1 oder 2 gesetzt ist.

» Werden die Parameter iiber eine serielle Verbindung geéndert, konnen die Parameter erst dann vom digitalen Bedienteil
aus gedndert werden, wenn ein Enter-Befehl von der seriellen Verbindung empfangen wird.

B A1-02: Auswahl der Regelungsbetriebsart

Wihlt die Regelungsbetriebsart fiir den Frequenzumrichter.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
A1-02 Auswahl des Regelungsverfahrens 0,2,5 0

Einstellung 0: U/f-Regelung
* Fiir Anwendungen mit Universalmotoren und mehreren Motoren.
» Anwendung bei unbekannten Motorparametern und wenn das Autotuning nicht durchgefiihrt werden kann.

Einstellung 2: Vektorregelung ohne Geber

* Fiir allgemeine Anwendungen mit variabler Drehzahl.

* Fiir Anwendungen, die eine prdzise Drehzahlregelung, kurze Reaktionszeiten und hohes Drehmoment bei niedrigen
Drehzahlen erfordern.

Einstellung 5: Vektorregelung ohne Geber fiir PM-Motoren

Fiir den Betrieb von SPM-, IPM- und verschiedenen Permanentmagnetmotoren. Nutzt die Energieeinsparfunktionen im
Betrieb mit reduziertem Drehmoment.

B A1-03: Initialisierung

Setzt die Parametereinstellungen auf die urspriinglichen Standardeinstellwerte zuriick. Nach der Initialisierung wird der
Parameter automatisch auf 0 zuriickgesetzt.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
A1-03 Parameter initialisieren 0, 1110, 2220, 3330, 5550 0
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Einstellung 0: Keine Initialisierung
Einstellung 1110: Initialisierung Anwenderparameter

Die gednderten Umrichterparameter werden auf die als Anwenderparameter eingestellten Werte zuriickgesetzt. Die
Anwendereinstellungen werden gespeichert, wenn der Parameter 02-03 auf "1: Voreinstellungen aktivieren" gesetzt ist.

Beachte: Eine Anwender-Initialisierung setzt alle Parameter auf die vom Anwender eingestellten Anwenderparameter zuriick, die zuvor im
Frequenzumrichter gespeichert wurden. Um die vom Anwender eingestellten Vorgabewerte zu 16schen, setzen Sie den Parameter 02-03
auf “2”.
Einstellung 2220: 2-Draht-Initialisierung

Setzt alle Parameter auf ihre urspriinglichen Werkseinstellungen zuriick, wobei die Digitaleingéinge S1 und S2 als
Vorwirtslauf bzw. Riickwirtslauf konfiguriert werden.

Einstellung 3330: 3-Draht-Initialisierung

Die Frequenzumrichter-Parameter werden auf die Werkseinstellungen zurilickgesetzt, wobei die Digitaleingénge S1, S2
und S5 als Start, Stopp und. vorwérts/riickwarts konfiguriert werden.

Einstellung 5550: oPE04 Riicksetzen

Sind die Parameter eines bestimmten Frequenzumrichters gedndert worden und wurde anschliefend ein anderer
Klemmenblock installiert, der in seinem eingebauten Speicher andere Einstellungen enthélt, wird auf der Anzeige ein
oPE(O4-Fehler angezeigt. Um die im Speicher des Klemmenblocks gespeicherten Parametereinstellungen zu verwenden,
setzen Sie A1-02 auf “5550”.

Hinweise zur Parameterinitialisierung

Die in Tabelle 5.1 gezeigten Parameter werden nicht zuriickgesetzt, wenn der Frequenzumrichter durch das Setzen von
A1-03 = 2220 oder 3330 initialisiert wird. Obwohl das Regelverfahren in A1-02 nicht zuriickgesetzt wird, wenn A1-03
auf 2220 oder 3330 gesetzt wird, kann es sich bei Auswahl einer Anwendungsparameter-Voreinstellung &ndern.

Tabelle 5.1 Parameter, die durch Initialisierung des Frequenzumrichters nicht verandert werden

Nr. Parameterbezeichnung
A1-02 Auswahl des Regelverfahrens
C6-01 Wahl der Beanspruchung
E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie
E5-01 Motorcode-Auswahl (fiir PM-Motoren)
E5-02 Motornennleistung (fiir PM-Motoren)
E5-03 Motornennstrom (fiir PM-Motoren)
E5-04 Motorpole (fiir PM-Motoren)
ES5-05 Motorankerwiderstand (fiir PM-Motoren)
E5-06 Motor d-Achsen-Induktivitét (fiir PM-Motoren)
E5-07 Motor g-Achsen-Induktivitét (fiir PM-Motoren)
E5-09 Motor Induktionsspannungskonstante 1 (fiir PM-Motoren)
ES-24 Motor Induktionsspannungskonstante 2 (fiir PM-Motoren)
02-04 Frequenzumrichter/kV A-Auswahl
L8-35 Auswahl Installation

H A1-04, A1-05: Passwort und Passworteinstellung

A1-04 dient zur Eingabe des Passwortes, wenn der Frequenzumrichter verriegelt ist. A1-05 ist ein verdeckter Parameter,
der zum Einstellen des Passwortes verwendet wird.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
Al1-04 Passwort .
- 0 bis 9999 0
A1-05 Passwort-Einstellung

Verwendung des Passwortes

Der Anwender kann den Frequenzumrichter mit einem Passwort versehen, um den Zugriff zu begrenzen. Das Passwort
wird in A1-05 eingestellt und muss in A1-04 eingegeben werden, um den Parameterzugrift freizugeben. Bis zur Eingabe
des korrekten Passwortes konnen die folgenden Parameter nicht eingesehen und nicht bearbeitet werden: A1-01, A1-02,
A1-03, A1-06 und A2-01 bis A2-33.

Die folgenden Anweisungen zeigen, wie ein neues Passwort eingestellt wird. Hier wird das Passwort "1234" eingestellt.
Es folgt eine Erkldarung, wie das Passwort zum Entsperren der Parameter eingegeben wird.
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Tabelle 5.2 Passwort-Einstellung fiir die Parameterverriegelung

Schritt Anzeige/Ergebnis
1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint.| =
2. | Blittern Sie zur Parameter-Setup-Anzeige und driicken Sie. nd
<
3. |Blittern Sie nach rechts durch Driicken Von. g
>
4. | Wihlen Sie die blinkenden Ziffern durch Driicken von . nd
5. | Wihlen Sie A1-04 durch Driicken von ‘ nd
Driicken Sie die Taste und halten Sie gleichzeitig die Taste gedriickt. M4
6. |Al1-05 wird angezeigt. - m
Anmerkung: A1-05 ist normalerweise verborgen, kann jedoch durch Befolgen der “05” blinkt
nachstehenden Anweisungen angezeigt werden.
” vy
7o | Taste Enid driicken. g
vy
> y
8. Verwenden Sie , und zur Passworteingabe. g m
P End
9- | Driicken Sie , um die Eingabe zu speichern. nd
vy
10. |Es erscheint automatisch wieder die in Schritt 5 gezeigte Anzeige. -»> m
Tabelle 5.3 Uberpriifung, ob A1-01 verriegelt ist (Fortsetzung nach Schritt 10 oben)
Schritt Anzeige/Ergebnis
1Yy
Driicken Sie zur Anzeige von A1-01. “01” blinkt
J
2. | Driicken Sie z ur Anzeige des fiir A1-01 eingegebenen Wertes. nd m
3. |Press und , um sicherzustellen, dass die Einstellwerte nicht gedndert werden
konnen.
y- Yy,
4. | Driicken Sie , um zur ersten Anzeige zuriickzukehren. nd
Tabelle 5.4 Passwort-Eingabe zur Entriegelung der Parameter (Fortsetzung von Schritt 4 oben)
Schritt Anzeige/Ergebnis
vy
d
L I Driicken Sie , um die Parameter-Setup-Anzeige aufzurufen. nd
vy
>
2. I Driicken Sie , um die blinkenden Ziffern entsprechend der Abbildung zu wéhlen. nd “01” blinkt
~ 1Yy
3. |Driicken Sie , um zu A1-04 zu blattern. nd
4. |Geben Sie das Passwort "1234" ein. -»> 234
J
5. | Driicken Sie , um das neue Passwort zu speichern. nd m
vy
6. |Der Frequenzumrichter kehrt zur Parameteranzeige zuriick. -> m
vy
7. | Driicken Sie und bléttern Sie bis zum Parameter A1-04. nd
8. |Driicken Sie ¥a%W=® um den fiir A1-01 eingestellten Wert anzuzeigen. Blinkt zuerst -p> anna
die Ziffer "0", sind die Parametereinstellungen entsperrt. -
> -
9- | Verwenden Sie und , um den Wert zu dndern (falls gewiinscht).
= r
10. |Driicken Sie , um die Einstellung zu speichern oder , um zur vorherigen - m
Einstellung ohne Speichern zuriickzukehren.
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Schritt

Anzeige/Ergebnis

11.

Es erscheint automatisch wieder die Parameteranzeige.

vy

-

Beachte: Nach Eingabe des richtigen Passworts konnen die Parametereinstellungen gedndert werden. Eine Zweidraht- oder Dreidraht-
Initialisierung setzt das Passwort auf "0000" zuriick. Geben Sie nach Initialisierung des Frequenzumrichters das Passwort fiir den
Parameter A1-05 erneut ein.

B A1-06: Anwendungsparameter-Voreinstellungen

Es sind mehrere Anwendungsparameter-Voreinstellungen verfiigbar, die das Einrichten des Frequenzumrichters fiir hdufig
verwendete Anwendungen vereinfachen. Durch die Auswahl einer dieser Anwendungsparameter-Voreinstellungen
werden die erforderlichen Parameter automatisch auf zur Anwendung passende Standardwerte eingestellt und die Ein-
und Ausginge ausgewéhlt. Zusitzlich werden die Parameter, die am wahrscheinlichsten geéndert werden miissen, der
Liste der Anwenderparameter hinzugefiigt, A2-01 bis A2-16. Diese Parameter konnen im Setup-Modus aufgerufen werden
und ermdglichen eine schnellere Einstellung, da der Anwender nicht mehr durch mehrere Meniis blattern muss.

Siehe Auswahl der Anwendungen auf Seite 90 fiie Details zu Parameter A1-06.
B A1-07: Funktionsauswahl fiir DriveWorksEZ

DriveWorksEZ ist ein Softwarepaket, mit dem durch Verkniipfen und Konfigurieren grundlegender Software-
Funktionsbausteine die Umrichterfunktionen angepasst oder zusitzliche SPS-Funktionen hinzugefiigt werden kénnen. Der
Frequenzumrichter fiihrt das vom Anwender erstellte Programm in Zyklen von 2 ms aus.

Der Parameter A1-07 dient zum Aktivieren oder Deaktivieren des DriveWorksEZ-Programms im Frequenzumrichter.
Beachte:

1. Hat die DriveWorksEZ-Software beliebigen Multifunktionsausgangsklemmen Funktionen zugewiesen, bleiben diese Funktionen
auch nach Deaktivieren von DriveWorksEZ eingestellt.
2. Fiir weitere Informationen zu DriveWorksEZ wenden Sie sich bitte an Ihre Yaskawa-Vertretung oder direkt an den Vertrieb von
Yaskawa.
. : - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
A1-07 Funktionsauswahl fiir DriveWorksEZ 0 bis 2 0

Einstellung 0: DWEZ deaktiviert
Einstellung 1: DWEZ aktiviert
Einstellung 2: Digitaleingang

€ A2: Anwenderparameter
B A2-01 bis A2-32: Anwenderparameter

Der Anwender kann 32 Parameter auswihlen und sie A2-01 bis A2-32 zuweisen. Dies ermdglicht einen schnellen Zugriff

ohne Blattern im Parametermenii. Aus der Liste der Anwenderparameter konnen ebenfalls die zuletzt vorgenommenen
Anderungen entnommen und diese Parameter in dieser Liste gespeichert werden.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
Aig_ggls Anwenderparameter 1 bis 32 b1-01 bis 02-08 Abhi‘i%%von

Speichern der Anwenderparameter
Um die spezifischen Parameter A2-01 bis A2-32 zu speichern, setzen Sie zuerst die Zugriffsebene, um den Zugriff auf
alle Parameter zu ermoglichen (A1-02 = 2). Weisen Sie anschlielend die Parameternummer der Anwenderparameterliste
zu, indem Sie sie in einen der A2-C000Parameter eingeben. Durch Setzen von A1-01 auf “1” kann die Zugriffsebene
eingeschriankt werden, so dass der Anwender nur die als Anwenderparameter gespeicherten Parameter einstellen und
referenzieren kann.

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch

113

Parameter-Details



51 A: Initialisierung

H A2-33: Anwenderparameter automatische Wahl.

A2-33 bestimmt, ob die gednderten Parameter fiir einen schnellen und einfachen Zugriff unter den Anwenderparametern
(A2-17 to A2-32) gespeichert werden oder nicht.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
A2-33 Anwenderparameter automatische Wahl. 0 oder 1 Abhiri%{ggévon

Einstellung 0: Kein Speichern der Liste der zuletzt aufgerufenen Parameter.
Um die in der Anwenderparametergruppe aufgefiihrten Parameter manuell auszuwéhlen, setzen Sie A2-33 auf “0”.

Einstellung 1: Speichern der Historie der kiirzlich eingesehenen Parameter.

Durch Setzen von A2-33 auf 1 werden alle zuletzt geénderten Parameter automatisch unter A2-17 bis A2-32 gespeichert.
Insgesamt werden 16 Parameter als zuletzt gednderte Parameter unter A2-17 gespeichert. Die Anwenderparameter konnen
im Einstellmodus des digitalen Bedienteils aufgerufen werden.
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5.2 b: Anwendung

Die Anwendungsparameter konfigurieren die Quelle des Frequenzsollwerts, den Startbefehl, die Gleichstrombremse, die
Fangfunktion, verschiedene Timer-Funktionen, die PID-Regelung, die Haltefunktion, den Energiesparmodus und eine
Reihe von anderen anwendungsspezifischen Einstellungen.

& b1: Betriebsmodus

B b1-01: Frequenzsollwert-Auswahl 1
Verwenden Sie Parameter b1-01 fiir die Wahl der Frequenzsollwert-Quelle 1 fiir den REMOTE-Betrieb.

Beachte:

1. Wenn ein Startbefehl in den Frequenzumrichter eingegeben wird, der eingegebene Frequenzsollwert jedoch 0 ist oder unter der
minimalen Frequenz liegt, leuchtet die LED-Anzeige RUN am digitalen Bedienteil, und die STOP-Anzeige blinkt.

2. Betitigen Sie die LO/RE Taste, um den Frequenzumrichter auf LOCAL zu stellen, und geben Sie den Frequenzsollwert am

Bedientastenfeld ein.

Nr.

Parameterbezeichnung

Einstellbereich

Standard-
einstellung

b1-01

Frequenzsollwert-Auswahl 1

0 bis 4

1

Einstellung 0: Tastenfeld am Bedienteil
Mit dieser Einstellung kann der Frequenzsollwert wie folgt eingegeben werden:
* Umschaltung zwischen den Fixsollwertanwahlen in den d1-000-Parametern.
» Eingabe des Frequenzsollwertes iiber das Tastenfeld.

Einstellung 1: Klemmen (Analoge Eingangsklemmen)
Bei Verwendung dieser Einstellung, kann ein analoger Frequenzsollwert wie folgt eingegeben werden:
* Klemme A1 mit einem 0 bis 10 V DC-Signal.
* Klemme A2 mit einem 0 bis 10 V DC- oder 20 mA-Signal.

Beachte: Klemme A2 unterstiitzt Spannungs- und Stromeingang. Die Art des Eingangssignals muss mit dem DIP-Schalter S1 und durch Setzen

des Parameters H3-01 eingestellt werden. Siehe H3-09: Klemme A2 Signalpegelauswahl auf Seite 203.

Analoger Hauptfrequenzsollwerts:
Verwendung der Steuerleiterklemme A1 (0 bis 10 V DC-Spannungseingang):

Verwenden Sie einen Schaltkreis wie den in Abb. 5.1 gezeigten oder eine externe Spannungsquelle 0 bis 10 V DC (z. B.
SPS-Analogausgang) und stellen Sie die Auswahl des Eingangspegels fiir Al in Parameter H3-02 ein. Siehe H3-02:
Klemme Al Funktionsauswahl auf Seite 202.

0 bis 10V

2kQ

V1000

+V (+10,5V, 20 mA)

A1 Hauptfrequenzsollwert

(Spannungseingang)

A2 Zusatzfrequenzsollwert

(Spannungseingang/Stromeingang)
AC Frequenzsollwert-Bezugspotenzial

Abb. 5.1 Einstellung des Frequenzsollwertes durch Spannungseingangssignal

* Verwendung der Steuerkreisklemme A2 (Spannungseingang 0 bis 10 V DC)

Verwenden Sie fiir Klemme A2 einen gleichartigen Anschluss wie fiir Klemme A1. Stellen Sie sicher, dass der Schalter
S1 auf "V" eingestellt ist und stellen Sie fiir die Klemme A2 den geeigneten Signalpegel durch die Eingabe von 0 oder 1
in den Parameter H3-09 ein. Die Funktion der Klemme A2 muss auf Frequenz-Vorspannung durch Eingabe von 0 in den
Parameter H3-10 eingestellt werden (Siehe H3-10: Klemme A2 Funktionsauswahl auf Seite 204).
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» Verwendung der Steuerkreisklemme A2 (Stromeingang 0/4 bis 20 mA)

SchlieBen Sie Eingang A2 an eine externe Stromquelle entsprechend Abb. 5.2 an. Stellen Sie sicher, dass der Schalter S1
auf "V" eingestellt ist und stellen Sie fiir die Klemme A2 den geeigneten Signalpegel durch die Eingabe von 2 oder 1 in
den Parameter H3-09 ein. Die Funktion der Klemme A2 muss auf Frequenz-Vorspannung durch Eingabe von 0 in den
Parameter H3-10 eingestellt werden (Siehe H3-10: Klemme A2 Funktionsauswahl auf Seite 204).

4 N
DIP-Schalter S1

Vv I V1000
I < _F

O D O

4 O +V (Stromversorgung +10,5 V, 20 mA)
o J

O A1 Frequenzsollwert

0 oder 4 bis 20 mA Eingangr

) A2 Frequenzsollwertvorspannung

)

S AC  Bezugspotenzial Analogausgang

Abb. 5.2 Einstellung des Frequenzsollwertes durch Stromeingangssignal

Umschalten zwischen Haupt- und Hilfsfrequenzsollwerten

Der Frequenzsollwerteingang kann zwischen Klemme A1 (Hauptfrequenzsollwert) und A2 (Hilfsfrequenzsollwert)
umgeschaltet werden. Bei Verwendung dieser Funktion:

+ Stellen Sie sicher, dass b1-01 auf "1" gesetzt ist (Frequenzsollwert von Analogeingang).
* Stellen Sie die Funktion der Klemme A2 auf Hilfsfrequenz ein (H3-10 = 2).
* Stellen Sie einen Digitaleingang auf Fixsollwertanwahl 1 ein (H1-OO = 3, Voreinstellung fiir S5).

Der Frequenzsollwert wird aus

» Klemme A1 ausgelesen, wenn der fiir die Fixsollwertanwahl 1 konfigurierte Digitaleingang offen ist.

» Klemme A2, wenn der fiir die Fixsollwertanwahl 1 konfigurierte Digitaleingang geschlossen ist.

Abb. 5.2 zeigt ein Anschlussbeispiel fiir die Haupt-/Hilfssollwert-Umschaltung tiber den Digitaleingang S5.

V1000

’ O+ V (+10,5 V, 20 mA)

2ko| |[4———OA1 Hauptfrequenzsollwert
(Spannungseingang)

2kQ | |- A2 Zusatzfrequenzsollwert 1
(Spannungseingang)

)

AC Frequenzsollwert-Bezugspotenzial

S5 Digitaler Multifunktionseingang

SC Digitaleingang-Bezugspotenzial

Abb. 5.3 Umschalten zwischen den Analogsollwerten 1 und 2

Einstellung 2: MEMOBUS/Modbus-Kommunikation

Diese Einstellung erfordert, dass der Frequenzsollwert iiber den seriellen Kommunikationsport RS-485/422
(Steuerklemmen R+, R-, S+, S-, Protokoll: MEMOBUS/Modbus) eingegeben wird. Fiir Anweisungen Siehe MEMOBUS/
Modbus-Kommunikation auf Seite 407.
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Einstellung 3: Optionskarte

Diese Einstellung erfordert, dass der Frequenzsollwert iiber eine Optionskarte eingegeben wird, die auf den Steckplatz
CN2 auf dem Frequenzumrichter-Steuerungsboard gesteckt wird. Anweisungen zur Integration des Frequenzumrichters
in das Kommunikationssystem finden Sie im Handbuch der Erweiterungskarte.

Beachte: Wird die Frequenzsollwertquelle fiir ein Optionsmodul eingestellt(b1-01 = 3), ohne dass eine Optionskarte in CN2 installiert ist, wird
ein oPEO5-Programmierfehler am digitalen Bedienteil angezeigt, und der Start-Befehl wird ignoriert.
Einstellung 4: Impulsfolgeeingang

Wird b1-01 auf 4 gesetzt, muss der Frequenzsollwert iiber ein Impulsfolgesignal an der Klemme RP eingestellt werden,
das die folgenden Spezifikationen erfiillt.

Spezifikationen des Impulsfolgeeingangs
Frequenzbereich 0,5 bis 32 kHz
Tastverhiltnis 30 bis 70 %
High-Pegel-Spannung 3,5bis 13,2V
Low-Pegel-Spannung 0,0 bis 0,8 V
Eingangsimpedanz 3kQ

Priifen der Impulsfolge auf korrekte Funktion
* Stellen Sie sicher, dass b1-04 auf 4 gesetzt ist und dass H6-01 auf 0 gesetzt ist.

* Setzen Sie die Impulseingangsskalierung H6-02 auf einen Impulsfolgefrequenzwert, der 100 % des Frequenzsollwertes
entspricht.

* Geben Sie an Klemme RP ein Impulsfolgesignal ein und priifen Sie, ob der korrekte Frequenzsollwert angezeigt wird.
Wiederholen Sie die Priifung auch mit anderen Impulsfolge-Eingangsfrequenzen.
W b1-02: Auswahl START-Befehl 1

Der Parameter b1-02 bestimmt die Quelle fiir den Start- und Stop-Befehl 1 im REMOTE-Betrieb.

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Weisen Sie vor der Inbetriebnahme des Frequenzumrichters das Personal an, einen
Sicherheitsabstand einzuhalten, sichern Sie die Anlage ab und liberpriifen Sie die Ablauf- und Sicherheitskreise. Eine Nichtbeachtung
kann den Tod oder schwere Verletzungen durch bewegliche Teile zur Folge haben.

. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b1-02 Auswahl START-Befehl 1 0 bis 3 1

Einstellung 0: Bedienteil

Bei dieser Einstellung wird der Motor iiber die RUN-und STOP-Tasten auf dem Bedientastenfeld gestartet und angehalten.
Die leuchtende LED in der LO/RE-Taste zeigt an, dass der Start-Befehl vom Bedienteil aus erteilt werden kann. Das
folgende Beispiel zeigt den Betrieb des Frequenzumrichters bei Einstellung b1-02 = 0.

Schritt Anzeige/Ergebnis

1. |Stromversorgung des Frequenzumrichters einschalten. Die Anfangsanzeige erscheint. | = 000 prres
2. |Stellen Sie den Frequenzsollwert auf F6.00 (6 Hz) ein. =-> F LoD
3. |Driicken Sie die Taste , um den Motor zu starten. Die LED-Anzeige RUN -

leuchtet, und der Motor beginnt mit 6 Hz zu drehen.

L‘ 'A

4. |Driicken Sie die Taste , um den Motor anzuhalten. Die RUN-Anzeigelampe -p 'w - R

blinkt, bis der Motor angehalten hat. BLINKT AUS

Einstellung 1: Steuerkreisklemme
Diese Einstellung erfordert, dass die Start- und Stoppbefehle iiber die digitalen Eingangsklemmen eingegeben werden.
Die folgenden Ablédufe konnen verwendet werden:

* 2-Draht-Ansteuerung 1:

Zwei Eingénge (FWD/Stop-REV/Stop). Durch die Initialisierung des Frequenzumrichters durch Einstellung A1-01 =
2220 werden die Klemmen S1 und S2 fiir diese Funktionen voreingestellt. Das ist die Einstellung fiir den
Frequenzumrichter. Siehe Einstellung 40/41: Vorwdrts/Riickwirtslauf-Befehl fiir 2-Draht-Ansteuerung auf Seite
188.
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* 2-Draht-Ansteuerung 2:
Zwei Eingénge (Start/Stop-FWD/REV). Siehe Einstellung 42/43: Start- und Richtungsbefehl fiir 2-Draht-
Ansteuerung 2 auf Seite 188.

* 3-Draht-Ansteuerung:
Eingénge S1, S2, S5 (Start-Stop-FWD/REV). Durch die Initialisierung des Frequenzumrichters durch Einstellung A1-01

= 3330 werden die Klemmen S1, S2 und S5 fiir diese Funktionen voreingestellt. Siehe Einstellung 0: 3-Draht-
Ansteuerung auf Seite 182.

Einstellung 2: MEMOBUS/Modbus-Kommunikation

Setzen Sie zur Ausgabe eines Startbefehls iiber eine serielle Kommunikation b1-02 auf “2”” und schlieBen Sie das serielle
RS-485/422-Verbindungskabel an R+, R-, S+ und S- an die abnehmbaren Anschlussklemmen an. Siehe MEMOBUS/
Modbus-Kommunikation auf Seite 407.

Einstellung 3: Optionskarte

Setzen Sie zur Ausgabe eines Start-Befehls iiber die Kommunikationsoptionskarte b1-02 auf “3” und schlieBen Sie eine
Kommunikationserweiterungskarte an den Steckplatz CN2 auf dem Steuerungsboard an. Anweisungen zur Integration des
Frequenzumrichters in das Kommunikationssystem finden Sie im Handbuch der Optionskarte.

Beachte: Istbl-01 auf 3 gesetzt, ohne dass eine Optionskarte inCN2 installiert ist, wird ein oPE05-Programmierfehler am digitalen Bedienteil
angezeigt, und der Frequenzumrichter wird nicht gestartet.

H b1-03: Auswahl der Stoppmethode

Wihlen Sie, wie der Frequenzumrichter den Motor anhilt, wenn ein Stopp Befehl eingegeben wird, oder wenn der Start-
Befehl aufgehoben wird.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b1-03 Auswahl der Stoppmethode Obis 3,9 0

Einstellung 0: Auslauf zum Stillstand

Wenn ein Stoppbefehl ausgegeben wird oder ein Startbefehl geldscht wird, verlangsamt der Frequenzumrichter den Motor
bis zum Stillstand. Die Tieflaufgeschwindigkeit wird bestimmt durch die aktive Tieflaufzeit. Die Standard-Tieflaufzeit
wird mit Parameter C1-02 eingestellt.

Eine Gleichstrombremse(fiir IM-Regelung) oder eine Kurzschlussbremse (PM-Vektorregelung ohne Geber) kann am Ende
der Rampe verwendet werden, um Lasten mit hoher Massentragheit vollstindig zum Stillstand zu bringen. Siehe b2:
Gleichstrombremsung auf Seite 123 fiir weitere Details.

START-Befehl
EIN AUS

Maximale
Ausgangs-

frequenz
Bremst entsprechend der
festgelegten Bremszeit

Nulldrehzahlstufe
(b2-01)

Verzogerungszeit
(C1-02 usw.)

DC-Injektionsstrom
(b2-02)

DC-Bremsung

I
‘ DC-Bremszeit bei Stopp (b2-04) ‘

Abb. 5.4 Auslauf zum Stillstand

Einstellung 1: Leerlauf bis zum Stillstand

Wenn ein Stoppbefehl ausgegeben oder ein Start-Befehl geloscht wurde, schaltet der Frequenzumrichter seinen Ausgang
ab, und der Motor lduft im Leerlauf (unkontrollierter Tieflauf) bis zum Stillstand, wo die Anhaltezeit durch das
Tragheitsmoment und die Reibung im angetriebenen System bestimmt wird.
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START-
Befehl EIN AUS

Ausgangs-
frequenz

le | Ausgang ist ausgeschaltet

Motordrehzahl

Abb. 5.5 Leerlauf bis zum Stillstand

Beachte: Nach Ausldsen eines Stopps wird jeder nachfolgende Startbefehl ignoriert, bis die Mindest-Baseblock-Zeit (L2-03) abgelaufen ist. Es
darf nicht versucht werden, den Motor erneut zu starten, bevor dieser vollstdndig zum Stillstand gekommen ist. Um einen Motor zu
starten, bevor dieser vollstdndig zum Stillstand gekommen ist, muss beim Start eine Gleichstrombremse (Siehe b2-03: Gleichstrom-
Bremszeit beim Anlauf auf Seite 123) oder die Fangfunktion verwendet werden(Siehe b3: Fangfunktion auf Seite 124).

Einstellung 2: DC-Bremsstrom bis Stopp

Wenn der Start-Befehl aufgehoben wird, wird der Frequenzumrichter fiir die Dauer der Mindest-Baseblock-Zeit (L2-03)
auf Baseblock schalten (seinen Ausgang ausschalten). Nach Ablauf der Mindest-Baseblock-Zeit bremst der
Frequenzumrichter den Motor durch das Einspeisen von Gleichstrom in die Motorwicklungen. Diese Anhaltezeit ist kiirzer
als der Leerlaufbis zum Stillstand. Der eingespeiste Gleichstrom wird {iber den Parameter b2-02 eingestellt (Voreinstellung
=50 %).

Beachte: Diese Funktion steht bei einer PM-Vektorregelung ohne Geber nicht zur Verfiigung.

START-Befehl

EIN AUS

Ausgangsfrequenz
4{ Min. Baseblock-Zeit (L2-03)

DC-Bremsung I $ ‘

DC-_Bremszeit DC-Bremsstrom
beim Stopp (b2-02)
(b2-04)*

Motordrehzahl

Abb. 5.6 DC-Bremsstrom bis Stopp

Die Dauer der Gleichstrombremsung richtet sich nach dem unter b2-04 eingestellten Wert und der Ausgangsfrequenz bei
Autheben des Start-Befehls. Sie kann wie folgt berechnet werden:

b2-04 « 10 + Ausgangsfrequenz

DC-Bremszeit =
Max. Ausgangsfrequenz (E1-04)

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch 119

n Parameter-Details



52 b: Anwendung

DC-Bremszeit
D2-04% 10 === === ‘
b2-04
o Ausgangsfrequenz bei 100%
10% Eingabe des Stoppbefehls Maximale
Ausgangsfrequenz

Abb. 5.7 Gleichstrom-Bremsdauer in Abhédngigkeit von der Ausgangsfrequenz

Beachte: Tritt ein Uberstromfehler (oC) wihrend der Gleichstrombremsung bis zum Stopp auf, ist die Mindest-Baseblock-Zeit (L2-03) zu
verldngern, bis dieser Fehler nicht mehr auftritt.

Einstellung 3: Leerlauf bis zum Stillstand tiber Timer

Wenn der Start-Befehl aufgehoben wird, schaltet der Frequenzumrichter seinen Ausgang aus, und der Motor lauft im
Leerlaufbis zum Stillstand. Wird ein Startbefehl eingeben, bevor die Wartezeit t abgelaufen ist, wird der Frequenzumrichter
den Motor nicht antreiben und der Startbefehl muss ein- und ausgeschaltet werden, bevor ein Betrieb erfolgen kann.

START-Befehl
EIN AUS EIN AUS |EIN

Ausgangsfrequenz

Abschalten
Ausgang

Betriebswartezeit t

Abb. 5.8 Leerlauf bis zum Stillstand liber Timer

Diese Betriebswartezeit ¢ hangt von der Ausgangsfrequenz bei Aufheben des Start-Befehls und von der aktiven Tieflaufzeit
ab.

Betriebswartezeit t

Gewdhlte | .
Verzdgerungs-|
zeit
Min.
Baseblock-
Zeit
(L2-03) !
. Ausgangsfrequenz 100%
Mmf. Ausgangs- bei Eingabe des (Max.
requenz Stoppbefehls Ausgangsfrequenz)

Abb. 5.9 Betriebswartezeit in Abhéngigkeit von der Ausgangsfrequenz

Einstellung 9: Einfacher Positionierhalt

Diese Methode, den Motor anzuhalten, bremst diesen mit dem in Abb. 5.10 gezeigten Bremsweg. Der Bremsweg S1 wird
iiber die maximale Ausgangsfrequenzeinstellung E1-04 und die eingestellte Tieflaufzeit errechnet. Wird der
Frequenzumrichter von einer Frequenz angehalten, die unter der Maximaldrehzahl liegt, wird die aktuelle Drehzahl
beibehalten. Entspricht die zuriickgelegte Strecke S1 - S2, wird der Frequenzumrichter bis zum Stillstand mit der aktuell
giiltigen Tieflaufzeit angehalten. Die Anhaltegenauigkeit kann iiber die Positionierverstarkung eingestellt werden, die in
Parameter d4-12 festgelegt wird.
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Normale Verzégerung Einfache Positionierung
Motordrehzahl Motordrehzahl
Max. Ausgangs-| Verzégerungsdistan Max. Ausgangs- . .
frequenz /Z gerungsdistanz frequenz Verzogerungsdistanz
S1 S1
7
S2
S S S
1 \
" - " t
: Eingestellte Verzégerungszeit ‘ ; Eingestellte Verzijgerungszeil‘
START-Befehl START-Befehl ‘

Abb. 5.10 Einfacher Positioniertieflauf

Vorkehrungen bei Verwendung der einfachen Positionierung:

+ Eine Anderung der Tieflaufzeit wiihrend des Tieflaufs fiihrt zu einer ungenauen Positionierung, da bei der Berechnung
die Tieflaufzeit berticksichtigt wird, die bei Autheben des Start-Befehls giiltig war.

* Die Haltefunktion muss deaktiviert sein (b6-03 und b6-04 = 0).
* Die KEB-Funktion kann nicht verwendet werden (H1-OO muss sich von 65/66/7A/7B unterscheiden).

* Der Kippschutz wihrend des Halts muss deaktiviert sein (L3-04 = 0). Fiir generatorische Lasten kann eine Bremsoption
erforderlich sein.

+ Die Uberspannungsunterdriickung muss deaktiviert sein (L3-11 = 1).
* High Slip Braking muss deaktiviert sein (H1-OO muss ungleich 68 sein).
* Die S-Kurven am Anfang und Ende des Tieflaufs miissen inaktiv sein (C2-03/04 = 0).

B b1-04: Auswahl Riickwartslauf

Fiir einige Anwendungen ist der Riickwirtslauf des Motors nicht geeignet und kann sogar Probleme verursachen ( z. B.
Druckluftgerite, Pumpen, usw.). Durch Einstellen von Parameter b1-04 auf 1 wird der Frequenzumrichter angewiesen,
alle Riickwirtslaufbefehle zu ignorieren.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b1-04 Auswahl Riickwirtslauf 0 oder 1 0

Einstellung 0: Riickwartslauf aktiviert
Der Motor kann sowohl vorwirts als auch im riickwérts betrieben werden.

Einstellung 1: Riuckwartslauf deaktiviert
Der Frequenzumrichter ignoriert einen Riickwartslaufbefehl oder einen negativen Frequenzsollwert.

B b1-07: Auswahl LOCAL/REMOTE Start

Der Frequenzumrichter verfiigt iiber drei getrennte Steuersignalquellen, die iiber Digitaleingénge oder die Taste LO/RE

am digitalen Bedienteil geschaltet werden konnen (Details siche Siehe Einstellung 1: Auswahl LOCAL/REMOTE auf

Seite 182, Siehe Einstellung 2: Auswahl Externer Sollwert 1/2 auf Seite 182 und Siehe 02-01: Funktionsauswahl fiir

die LO/RE-Taste (LOCAL/REMOTE) auf Seite 242).

* LOCAL - Das digitale Bedienteil wird fiir die Einstellung der Referenz und des Start-Befehls verwendet.

* REMOTE -Sollwert 1: Die Einstellungen von b1-01 und b1-02 bestimmen, von wo der Frequenzsollwert und der Start- ﬂ
Befehl eingegeben werden.

* REMOTE - Sollwert 2: Die Einstellungen von b1-01 und b1-02 bestimmen, von wo der Frequenzsollwert und der Start-
Befehl eingegeben werden.

Bei Umschalten von LOCAL auf REMOTE oder zwischen Sollwert 1 und Sollwert 2 kann der Start-Befehl bereits an der

Stelle anstehen, auf die die Quelle umgeschaltet wurde. Mit dem Parameter b1-07 kann bestimmt werden, wie der Start-

Befehl in diesem Fall behandelt werden soll.

Parameter-Details

. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b1-07 Auswahl LOCAL/REMOTE Start 0 oder 1 0
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Einstellung 0: Der Startbefehl muss aus- und wieder eingeschaltet werden

Wenn der Start-Befehl in der neuen und alten Steuerungsquelle unterschiedlich angegeben wurde (zum Beispiel alt -
Klemmen, neu - serielle Kommunikation) und bei der Umschaltung in der neuen Quelle aktiv ist, wird der
Frequenzumrichter entweder nicht starten oder wird angehalten, wenn er bereits lduft. Der Start-Befehl muss aus- und
eingeschaltet werden, um einen Start von der neuen Steuerungsquelle aus durchzufiihren.

Einstellung 1: Betrieb fortsetzen

Wenn der Startbefehl in der neuen Steuerungsquelle aktiv ist, startet der Frequenzumrichter bzw. lauft weiter. Es ist hierbei
nicht erforderlich, den Startbefehl aus- und einzuschalten.
WARNUNG! Der Frequenzumrichter kann beim Umschalten der Steuerquelle unerwartet anlaufen, wenn b1-07 = 1 ist. Veranlassen

Sie, dass sich alle Personen in sicherem Abstand von rotierenden Anlagenteilen und elektrischen Anschliissen aufhalten, bevor Sie
die Steuerquellen umschalten. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

H b1-08: Auswahl Startbefehl im Programmiermodus

Als Sicherheitsmafinahme wird der Frequenzumrichter normalerweise nicht auf einen Startbefehl reagieren, wahrend das
digitale Bedienteil fiir die Einstellung von Parametern im Programmiermodus verwendet wird (“Geénderte Parameter” -
Menii, Einstellmodus, Parameter-Einstellmodus und Autotuning). Wenn es die Anwendung erfordert, kann diese
Funktionsweise mit b1-08 gedndert werden.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b1-08 Auswahl Startbefehl im Programmiermodus 0 bis 2 0

Einstellung 0: Deaktiviert
Ein Startbefehl wird nicht akzeptiert, wéihrend sich das digitale Bedienteil im Programmierungsmodus befindet.

Einstellung 1: Aktiviert
Ein Startbefehl wird in allen Betriebsarten des digitalen Bedienteils akzeptiert.

Einstellung 2: Programmierung wahrend des Betriebs verboten
Der Programmiermodus kann nicht aktiviert werden, so lange der Frequenzumrichter-Ausgang aktiv ist.

Bl b1-14: Auswahl Phasenfolge
Stellt die Phasenfolge fiir die Ausgangsklemmen U/T1, V/T2 und W/T3 des Frequenzumrichters ein.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
bl-14 Auswahl Phasenfolge 0 oder 1 0
Einstellung 0: Standardphasenfolge
Einstellung 1: Umgekehrte Phasenfolge
B b1-15: Frequenzsollwert-Auswahl 2
Siehe b1-01: Frequenzsollwert-Auswahl 1 auf Seite 115.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
bl-15 Frequenzsollwert 2 0 bis 4 0
B b1-16: Start-Befehl Quelle 2
Siehe b1-02: Auswahl START-Befehl 1 auf Seite 117.
. . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
bl-16 Start-Befehl Quelle 2 0 bis 3 0

B b1-17: Start-Befehl beim Einschalten

Mit diesem Parameter kann festgelegt werden, ob ein externer Startbefehl, der wiahrend des Einschaltens der
Versorgungsspannung bzw. noch vor der Betriebsbereitmeldung schon aktiv ist, den Frequenzumrichter startet oder nicht.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
bl-17 Start-Befehl beim Einschalten 0 oder 1 0
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Einstellung 0: Start-Befehl beim Einschalten wird nicht ibernommen
Der Start-Befehl muss ein- und ausgeschaltet werden, um den Frequenzumrichter zu starten.

Beachte: Aus Sicherheitsgriinden wird der Frequenzumrichter anfénglich so eingestellt, dass er vor Erreichen des Betriebsbereit-Zustandes
keinen Start-Befehl akzeptiert (b1-17 = "0"). Wenn vorzeitig ein Start-Befehl gegeben wird, beginnt die LED-Anzeige RUN schnell
zu blinken. Andern Sie Parameter b1-17 auf 1, wenn der Frequenzumrichter wiahrend des Hochfahrens einen Start-Befehl annehmen
soll.

Einstellung 1: Startbefehl beim Einschalten wird libernommen

Ein wihrend des Einschaltens der Netzspannung aktiver externer Startbefehl wird tibernommen und der Frequenzumrichter
beginnt den Motor anzusteuern, sobald er betriebsbereit ist (d.h. nachdem die Initialisierung abgeschlossen ist).

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Wenn b1-17 auf 1 eingestellt ist und ein externer Start-Befehl wéhrend des
Einschaltens der Netzspannung aktiv ist, beginnt der Motor zu drehen, sobald der Zustand “Betriebsbereit” erreicht wird. Es miissen
entsprechende SicherheitsmalRnahmen ergriffen werden, um den Bereich um den Motor herum zu sichern, bevor der Frequenzumrichter
eingeschaltet wird. Eine Nichtbeachtung kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

€ b2: Gleichstrombremsung

Diese Parameter bestimmen die Funktionsweise der Gleichstrombremse/Kurzschlussbremse. Hier finden Sie die Parameter
fiir Ablauffrequenz, Strompegel, Bremszeit.
Bl b2-01: Startfrequenz bei Gleichstrombremsung

Aktiv, wenn "Auslauf bis zum Halt" als Stoppmethode ausgewahlt ist (b1-03 = 0). Setzt die Startfrequenz fiir:
* Gleichstrombremsung bei Halt in U/f- und OLV-Regelung.
* Kurzschlussbremsung bei Halt in PM-OLV-Regelung.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-01 Startfrequenz bei Gleichstrombremsung 0,0 bis 10,0 Hz 0,5 Hz

Wenn die Ausgangsfrequenz beim Auslauf bis zum Stillstand unter b2-01 fallt, beginnt der Frequenzumrichter mit der
Gleichstrombremsung/Kurzschlussbremsung, um den Motor am Ende des Tieflaufs komplett anzuhalten. Ist b2-01 <E1-09
(Mindestfrequenz), beginnt die Gleichstrombremsung/Kurzschlussbremsung bei der unter E1-09 eingestellten Frequenz.

Nr. Bezeichnung Einstellbereich Einstellung
. . Festgelegt in A1-02 und E1-03 sowie E5-01 in
<1
E1-09 Minimale Ausgangsfrequenz 0,0 bis 400,0 Hz <> OLV fiir PM.

<1> Die Obergrenze des Einstellbereichs wird in E1-04 festgelegt.

[ startfrequenz
. b2-01 beim DC-Bremsen

Ausgangs- _ ]
frequenz [ [~ Bremszeit

b2-04

Abb. 5.11 Gleichstrombremsung wéhrend des Tieflaufs

B b2-02: Gleichstrom-Bremsstrom

Legt den Gleichstrom-Bremsstrom als Prozentsatz des Frequenzumrichter-Nennstroms fest. Bei einer Einstellung von
mehr als 50 % wird die Taktfrequenz automatisch auf 1 kHz verringert.

. : . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-02 Gleichstrom-Bremsstrom 0 bis 75 % 50%

Die Hohe des Gleichstrom-Bremsstroms beeinflusst die Stiarke des Magnetfeldes zum Verriegeln der Motorwelle. Eine
Erhohung des Stroms fiihrt zu einer hoheren Warmeentwicklung in den Motorwicklungen. Dieser Parameter sollte nur so
weit erhoht werden, wie es zum Stoppen der Motorwelle erforderlich ist.

B b2-03: Gleichstrom-Bremszeit beim Anlauf

Stellt die Gleichstrom-Bremszeit beim Anlauf ein. Kann dazu verwendet werden, einen im Leerlauf drehenden Motor vor
dem erneuten Anlauf zu stoppen oder um beim Anlauf zunichst ein Bremsmoment anzuwenden. Deaktiviert, wenn auf
0,00 s eingestellt.
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. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-03 Gleichstrom-Bremszeit beim Anlauf 0,00 bis 10,00 s 0,50 s

Beachte: Vor dem Einschalten eines unkontrolliert drehenden Motors (z. B. durch Windmiihleneffekt angetriebener Liiftermotor) sollte die
Gleichstrombremse oder die Fangfunktion angewandt werden, um den Motor anzuhalten oder die Drehzahl vor dem Start zu ermitteln.
Andernfalls kann es zu einem Kippen des Motors oder zu anderen Stérungen kommen.

B b2-04: Gleichstrom-Bremszeit beim Anhalten

Dieser Parameter arbeitet in Kombination mit b2-01 und legt die Gleichstrom-Bremszeit bei Stillstand fest. Dient zum
Anhalten eines Motor mit einer Last mit sehr hoher Massentragheit nach dem Auslauf. Erhéhen Sie den Einstellwert, wenn
der Motor nach einem Stopp durch die Massentrégheit zum Weiterdrehen im Leerlauf neigt.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-04 Gleichstrom-Bremszeit beim Anhalten 0,00 bis 10,00 s 0,50 s

H b2-08: Magnetfluss-Kompensationswert

Stellt die Magnetflusskompensation als Prozentsatz des Leerlaufstroms (E2-03) ein und kann dazu verwendet werden,
beim Starten des Motors den Motor-Magnetflusses zu erhéhen.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-08 Magnetfluss-Kompensationswert 0 bis 1.000% 0%

Dieser Parameter ermoglicht, dass der magnetisierende Motor-Magnetfluss beim Start des Motors erhoht wird und somit
ein rasches Hochfahren des Drehmoment-Sollwertes und des Magnetisierstrom-Sollwertes erleichtert wird, wodurch der
Motorschlupf wihrend des Anlaufens verringert wird. Dieser Magnetflusspegel wird unterhalb der in E1-09 gesetzten
minimalen Ausgangsfrequenz angewendet, bis die Gleichstrombremszeit beim Start (b2-03) abgelaufen ist. Er kann bei
Storungen im Motorstromkreis zur Kompensation eines reduzierten Anlaufdrehmoments verwendet werden.

B b2-12: Kurzschlussbremszeit beim Anlauf

Die Kurzschlussbremsung kann bei Vektorregelung ohne Geber fiir Permanentmagnetmotoren verwendet werden. Durch
KurzschlieBen aller drei Motorphasen wird ein Bremsmoment im Motor erzeugt, mit dem ein im Leerlauf drehender Motor
vor dem Starten angehalten werden kann.

Der Parameter b2-12 legt die Zeit fiir die Kurzschlussbremsung beim Anlauf fest. Deaktiviert, wenn auf 0,00 s eingestellt.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-12 Kurzschlussbremszeit beim Anlauf 0,00 bis 25,50 s 0,00 s

B b2-13: Kurzschlussbremszeit beim Anhalten

Die fiir die Parameter b2-12 beschriebene Kurzschlussbremsung kann auch am Ende des Tieflaufs angewendet werden,
um Lasten mit hoher Massentragheit zum vollstdndigen Stillstand zu bringen. Die Kurzschlussbremsung wird ausgeldst,
wenn die Ausgangsfrequenz unter den héheren der Werte b2-01 und E1-09 fillt.

Der Parameter b2-13 legt die Zeit fiir die Kurzschlussbremsung beim Anhalten fest. Deaktiviert, wenn auf 0,00 s eingestellt.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b2-13 Kurzschlussbremszeit beim Anhalten 0,00 bis 25,50 s 0,50 s

€ b3: Fangfunktion

Durch die Fangfunktion kann der Frequenzumrichter die Drehzahl einer rotierenden Motorwelle erkennen, die von
externen Kréften angetrieben wird (z. B. durch Windmiihleneffekt angetriebener Liifter oder durch Lasttragheit
angetriebener Motor). Der Motorbetrieb kann unmittelbar von der erkannten Drehzahl aus angefahren werden, ohne dass
die Maschine zuvor angehalten werden muss.

Beispiel: Bei einem kurzzeitigen Ausfall der Stromversorgung werden die Ausgénge des Frequenzumrichters abgeschaltet.
Dies kann dazu fiihren, dass der Motor im Leerlauf dreht. Bei Wiederherstellung der Spannungsversorgung kann der
Frequenzumrichter die Drehzahl des im Leerlauf drehenden Motors erkennen und ihn direkt wieder starten. D.h. er kann
einen fliegenden Start ausfiihren.

Der Frequenzumrichters ermoglicht zwei Arten der Fangfunktion, die Drehzahlberechnung und die Strommessung. Beide
Arten werden nachstehend néher erldutert, wobei alle wichtigen Parameter beschrieben werden.
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B Fangfunktion mit Drehzahlberechnung (b3-24 = 1)

Diese Methode kann verwendet werden, wenn nur ein Motor an den Frequenzumrichter angeschlossen ist. Sie sollte nicht
verwendet werden, wenn der Motor eine oder mehrere Baugroflen kleiner als der Frequenzumrichter ist, bei Drehzahlen
iiber 130 Hz oder bei Ansteuerung mehrerer Motoren mit einem einzigen Frequenzumrichter.

Die Drehzahlberechnung unterscheidet zwei Betriebsarten, Gegen-EMK -Spannungsberechnung und
Gleichstromeinspeisung.

Gegen-EMK-Spannungsberechnung

Diese Methode wird bei der Fangfunktion nach einem kurzen Baseblock angewandt (z. B. Stromausfall, bei dem die CPU
des Frequenzumrichters weiter lief und der Startbefehl weiterhin anstand). Hier berechnet der Frequenzumrichter die
Motordrehzahl durch Analyse der Gegen-EMK-Spannung. Die berechnete Frequenz wird ausgegeben und die Spannung
iiber die in Parameter L2-04 eingestellte Zeitkonstante erhoht. AnschlieBend wird der Motor ausgehend von der erkannten
Drehzahl auf den Frequenzsollwert beschleunigt oder abgebremst.

Netz-
versorgungs- EIN AUS Gewahlter
spannung Startet bei der Frequenz-
erkannten Drehzahl sollwert

Ausgangs- _/—
frequenz
Ausgangs-
strom

- Mehrere Millisekunden

Min. Basemock-Zeit/;—‘*

(L2-03) b3-05 <1>

Abb. 5.12 Fangfunktion nach Baseblock

<1> Nachdem die Netzversorgung wieder hergestellt worden ist, wartet der Frequenzumrichter mindestens die in b3-05
eingestellte Zeit ab. Ist der Netzausfall ldnger als die Mindest-Baseblock-Zeit 1.2-03, wartet der Frequenzumrichter nach
Wiederherstellung der Spannungsversorgung die in b3-05 eingestellte Zeit ab, bevor er die Fangfunktion startet.

Stromeinspeisung

Diese Methode wird verwendet, wenn es keine erkennbare Gegen-EMK gibt, d. h. nach ldngeren Netzausfillen, wenn die
Fangfunktion mit dem Start-Befehl verwendet wird (b3-01 = 1) oder wenn ein externer Fangbefehl verwendet wird. Bei
dieser Methode wird der in b3-06 eingestellte Gleichstrom in den Motor eingespeist und die Drehzahl {iber die Messung
der Stromriickfithrung ermittelt. Der Frequenzumrichter gibt die ermittelte Frequenz aus und erhdht die Spannung iiber
die in dem Parameter L2-04 eingestellte Zeitkonstante. Ist der resultierende Strom hoher als der Wert in b3-02, wird die
Ausgangsfrequenz verringert. Fillt der Strom unter den in b3-02 eingestellten Wert, gilt die Motordrehzahl als ermittelt
und der Frequenzumrichter beschleunigt oder bremst bis auf den Frequenzsollwert.

Verzégert mit der Tieflaufzeit

fir die Fangfunktion (b3-03) Wartet zweimal langer als L2-04

AUS EIN Am
START-Befehl o Frequenzumrichter
\ eingestellter
Startet bei der ~—* \/_ Frequenzsollwert
erkannten Drehzahl
Ausgangs- ;
frequenz
rrrrrr /—\ b3-02
Ausgangs-

strom
10s

- >

t

Min. Baseblock-Zeit (L2-03) <1>

N

Abb. 5.13 Fangfunktion beim Anlauf
<1> Die Wartezeit fiir die Fangunktion (b3-05) legt den unteren Grenzwert fest.

Beachte: Wird der Start-Befehl in schneller Folge aus- und wieder eingeschaltet, wahrend ein "Leerlauf bis zum Stillstand" als Stoppmethode
fiir den Frequenzumrichter aktiv ist, wird die Fangfunktion entsprechend Abb. 5.12 durchgefiihrt.
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Hinweise zur Fangfunktion mit Drehzahlberechnung

* Vor der Drehzahlberechnung muss ein Autotuning durchgefiihrt werden. Fiihren Sie das Autotuning erneut durch, wenn
Sie die Lange der Leitung zwischen Frequenzumrichter und Motor dndern.

* Verwenden Sie die Strommessfunktion, um Drehzahlen iiber 130 Hz zu ermitteln, oder wenn in der Anwendung mehrere
Motoren iiber denselben Frequenzumrichter angesteuert werden oder wenn der Motor eine erheblich geringere Leistung
aufweist als der Frequenzumrichter.

* Bei einer sehr langen Motorleitung kann es schwierig sein, die tatsdchliche Drehzahl durch Drehzahlberechnung zu
ermitteln. In diesen Féllen sollte mit der Strommessung gearbeitet werden.

» Verwenden Sie bei Betrieb von Motoren mit weniger als 1,5 kW die Strommessung anstelle der Drehzahlberechnung.
Die Drehzahlberechnung kann zum Anhalten kleinerer Motoren fithren, da mdglicherweise die Drehzahl oder
Drehrichtung solcher kleinen Motoren nicht ermittelt werden kann.

» Verwenden Sie die Kurzschlussbremsung anstelle der Drehzahlberechnung bei Vektorregelungen ohne Geber fiir
Permanentmagnetmotoren mit relativ langer Motorleitung.

» Verwenden Sie die Kurzschlussbremsung anstelle der Drehzahlberechnung, wenn Sie die Drehzahl eines im Leerlauf
mit iiber 120 Hz drehenden Motors in der Vektorregelung ohne Geber fiir Permanentmagnetmotoren ermitteln mdchten.

B Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0)

Die Fangfunktion mit Stromerkennung kann bei jedem Motor eingesetzt werden. Bitte beachten Sie, dass es zu einem
abrupten Hochlauf kommen kann, wenn Sie die Stromerkennung bei relativ geringen Lasten anwenden.

Bei dieser Methode wird die Motordrehzahl durch Reduzierung der Ausgangsfrequenz und Messen des Stroms ermittelt.
Die Frequenzreduzierung beginnt bei der maximalen Ausgangsfrequenz oder beim eingestellten Frequenzsollwert.
Solange die Ausgangsfrequenz hoher als die Rotordrehzahl ist, erzeugt der Schlupf einen hohen Strom. Je stérker sich die
Ausgangsfrequenz der Rotordrehzahl annéhert, desto niedriger ist die Stromaufnahme. Wenn der Ausgangsstrom unter
den in b3-02 eingestellten Wert fillt, wird die Ausgangsfrequenz nicht weiter reduziert und der Normalbetrieb wieder
aufgenommen.

In der folgenden Abbildung wird veranschaulicht, wie die Fangfunktion mit Strommessung nach einem kurzzeitigem
Netzausfall arbeitet:

Ausgangsfrequenz vor Verzdgert mit der Tieflaufzeit

zeitweiligem Stromausfall  fiir die Fangfunktion (b3-03)  /artet zweimal

langer als L2-04

Netz-
versorgungs- EIN AUS Am V1000

spannung eingestellter
Ausgangs- «— Frequenz-
frequenz sollwert

Drehzahlermittlungsstrom
auf b3-02 eingestellt

Ausgangs- ¥
strom / ——

- -

e

Min. Baseblock-Zeit (L2-03) ~—» b3-05

Abb. 5.14 Fangfunktion mit Strommessung nach Netzausfall
Beachte: Nachdem die Spannungsversorgung wieder hergestellt ist, wartet der Frequenzumrichter auf den Ablauf der in b3-05 eingestellten Zeit
und startet anschlieBend die Fangfunktion Dabei darf die Fangfunktion nicht am Ende von L2-03 starten, sondern erst spéter.

Wird die Fangfunktion wéhrend eines externen Fangbefehls oder automatisch mit dem Start-Befehl verwendet, wartet der
Frequenzumrichter die minimale Mindest-Baseblock-Zeit L.2-03 ab, bevor die Fangfunktion gestartet wird. Ist L2-03
kleiner als die in dem Parameter b3-05 eingestellte Zeit, wird b3-05 als Wartezeit verwendet.
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Verzégert mit der Tieflaufzeit \{Yartet zweimal
fiir die Fangfunktion (b3-03) langer als L2-04
AUS EIN
START-Befehl
Max. Ausgangsfrequenz \ a AmV1 OOO
oder festgelegter eing
Frequenzsollwert Frequenz—
Ausgangs- sollwert
frequenz
rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr b3-02
Ausgangsstrom

Min. Baseblock-Zeit (L2-03)

Abb. 5.15 Fangfunktion mit Drehzahimessung bei Anlauf oder externe Fangfunktion

Beachte: Wenn der Start-Befehl ansteht, wartet der Frequenzumrichter die Fangfunktion-Wartezeit (b3-05) ab, bevor er die Fangfunktion startet,
auch wenn die Mindest-Baseblock-Zeit kleiner ist als der in b3-05 eingestellte Wert.

Anmerkungen zur Fangfunktion mit Strommessung

» Erhéhen Sie die in L2-04 eingestellte Rampenzeit zur Uberbriickung eines Netzausfalls bei Auftreten eines Uv1-Fehlers,
wenn Sie eine Fangfunktion mit Strommessung durchfiihren.

* Kiirzen Sie die in b3-03 eingestellte Fangfunktion-Tieflaufzeit, wenn wihrend der Fangfunktion mit Strommessung ein
oL1-Fehler auftritt.

* Die Fangfunktion mit Strommessung kann nicht durchgefiihrt werden, wenn Sie eine Vektorregelung ohne Geber fiir
Permanentmagnetmotoren verwenden.

+ Erhéhen Sie die in L2-03 eingestellte Mindest-Baseblock-Zeit, wenn bei der Fangfunktion ein Uberstromfehler, nachdem
die Spannungsversorgung nach einem kurzzeitigen Netzausfall wieder hergestellt worden ist.

B Aktivieren der Fangfunktion

Die Fangfunktion kann wie nachfolgend beschrieben aktiviert werden. Unabhéngig von der Aktivierungsmethode muss
die Art der Fangfunktion in Parameter b3-24 festgelegt werden.

1. Automatisch bei jedem Start-Befehl (Siehe b3-01: Auswahl Fangfunktion bei Anlauf auf Seite 128). Bei dieser
Einstellung werden externe Fangfunktion-Befehle ignoriert.

2. Durch Digitaleingénge:
Es konnen die folgenden Eingangsfunktionen fiir H1-OO verwendet werden.
Tabelle 5.5 Aktivieren der Fangfunktion durch Digitaleingédnge

Ein-
stellu Beschreibung b3-24 =0 b3-24 =1
ng
Externer Fangbefehl Geschlossen: Aktiviert die Fangfunktion
61 1 mit Strommessung ab der max.
Ausgangsfrequenz (E1-04) Aktivieren der Fangfunktion mit
Geschlossen: Aktiviert die Fangfunktion Drehzahlberechnung
Externer Fangbefehl .
62 2 mit Strommessung ab dem
Frequenzsollwert.

Um die Fangfunktion {iber einen Digitaleingang zu aktivieren, muss der Eingang immer zusammen mit dem Start-
Befehl gesetzt werden.

3. Im Anschluss an einen automatischen Neustart nach Fehler

Stellen Sie fiir die maximale Zahl der “Neustarts nach Fehler” in Parameter L5-01 einen Wert grof3er 0 ein.

4. Nach einem kurzzeitigen Netzausfall
Die folgenden Parametereinstellungen miissen vorgenommen werden:

Aktivieren Sie die Auswabhl fiir die Uberbriickung bei Netzausfall, indem Sie L2-01 auf 1 (aktiviert) oder 2 (wihrend
CPU-Betrieb aktiviert) einstellen. Siehe L2-01: Auswahl des Betriebs zur Uberbriickung kurzzeitiger
Netzausfille auf Seite 213.

Setzen Sie fiir die maximale Zahl der “Neustarts nach Fehler” in Parameter L5-01 einen Wert gro3er 0.
5. Nach Aufheben des Baseblock
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Der Frequenzumrichter nimmt seinen Betrieb mit Fangfunktion wieder auf, wenn der Start-Befehl ansteht und die
Ausgangsfrequenz grofler als die minimale Frequenz bei Aufheben des Baseblock-Befehls (H1-OJO = 8 oder 9,
SchlieBer bzw. Oftner) ist.

H b3-01: Auswahl Fangfunktion bei Anlauf
Legt fest, dass die Fangfunktion automatisch bei Eingabe eines Start-Befehls durchgefiihrt wird.

. . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-01 Auswahl Fangfunktion bei Anlauf 0 oder 1 0

Einstellung 0: Deaktiviert
Die Fangfunktion wird nicht automatisch durchgefiihrt. Sie kann iiber einen Digitaleingang aktiviert werden.

Einstellung 1: Aktiviert
Die Fangfunktion wird bei jedem Start-Befehl durchgefiihrt.

B b3-02: Deaktivierungsstrom fiir Fangfunktion

Legt die Stromstédrke zum Auslosen der Fangfunktion in Prozent des Frequenzumrichter-Nennstroms fest. Féllt der Strom
wihrend der Fangfunktion mit Strommessung unter diesen Wert, wird die Fangfunktion beendet und der Normalbetrieb
wieder aufgenommen. Diese Einstellung muss in der Regel nicht gedndert werden. Reduzieren Sie diesen Wert, wenn der
Frequenzumrichter nach einem Neustart nicht lauft.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-02 Deaktivierungsstrom fiir Fangfunktion 0 bis 200 % Wifre(itigeﬁg(ﬁ

Beachte: Istder Parameter A1-02 =0 (U/f-Regelung), betriagt die werkseitige Voreinstellung 120%. Ist der Parameter A1-02 =2 (Vektorregelung
ohne Geber), betrdgt die werkseitige Voreinstellung 100%.

B b3-03: Tieflaufzeit fur Fangfunktion

In Parameter b3-03 wird die von der Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0) und die von der Fangfunktion mit
Stromeinspeisung (b3-24 = 1) verwendete Rampe fiir die Ausgangsfrequenzreduzierung festgelegt. Die in b3-03
eingegebene Zeit entspricht der Zeit, die notwendig ist, um den Tieflauf von der maximalen Frequenz (E1-04) zur
minimalen Frequenz durchzufiihren (E1-09).

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-03 Tieflaufzeit fiir Fangfunktion 0,1 bis 10,0 s 2,0s

B b3-05: Verzdégerungszeit fiir Fangfunktion

In den Féllen, in denen ein Ausgangsschiitz zwischen Frequenzumrichter und Motor verwendet wird, muss das Schiitz
geschlossen werden, bevor die Fangfunktion durchgefiihrt werden kann. Bei der Fangfunktion nach einem kurzzeitigem
Netzausfall kann der Parameter b3-05 zum Verzégern des Beginns der Fangfunktion verwendet werden, so dass
ausreichend Zeit zum Betétigen des Schiitzes gewihrleistet ist.

Wird die Fangfunktion bei Anlauf verwendet, dient b3-05 als unterer Grenzwert fiir die Mindest-Baseblock-Zeit (L2-03).

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-05 Verzogerungszeit fiir Fangfunktion 0,0 bis 100,0 s 0,2s

B b3-06: Ausgangsstrom 1 wahrend Fangfunktion

Legt den zu Beginn der Fangfunktion mit Drehzahlberechnung in den Motor eingespeisten Strom als Faktor in Bezug zu
dem in E2-01 und E4-01 eingestellten Motornennstrom. Ist die Motordrehzahl relativ niedrig, wenn der Frequenzumrichter
die Fangfunktion nach einer langen Baseblock-Zeit durchfiihrt, kann es sinnvoll sein, den Einstellwert zu erhdhen. Der
Ausgangsstrom wird wahrend der Fangfunktion automatisch durch den Nennstrom des Frequenzumrichters begrenzt.
Diese Funktion hat keinen Einfluss bei Verwendung der Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0).

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-06 Ausgangsstrom 1 wihrend Fangfunktion 0,0 bis 2,0 Bestlronzrzl&ldurch

Beachte: Arbeitet die Drehzahlberechnung auch nach dem Einstellen des Parameters b3-06 nicht richtig, wenden Sie stattdessen die Fangfunktion
mit Strommessung an.
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Bl b3-10: Kompensationsverstarkung zur Drehzahlerkennung fir die Fangfunktion

In diesem Parameter wird die Verstarkung fiir die ermittelte Motordrehzahl der Fangfunktion mit Drehzahlberechnung
eingestellt. Der Frequenzumrichter startet den Motor mit der berechneten Drehzahl multipliziert mit dem in b3-10
eingestellten Wert. Erhohen Sie diese Einstellung, wenn beim erneuten Starten des Motors ein Uberspannungsfehler
auftritt. Diese Funktion hat keinen Einfluss bei Verwendung der Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0).

. : - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-10 Kompensatlonsverstarl;ung zur Drehzahlerkennung fiir die 1,00 bis 1,20 1.10
angfunktion
Beachte: Erhohen Sie diesen Wert, wenn bei der Fangfunktion beim Ablauf nach einer relativ langen Baseblock-Zeit ein Uberspannungsfehler

auftritt.

Bl b3-14: Auswahl Bidirektionale Fangfunktion

Legt fest, wie der Frequenzumrichter die Motordrehrichtung bei der Fangfunktion mit Drehzahberechnung ermittelt. Die

Einstellung hat keinen Einfluss auf die Verwendung der Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0).

. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-14 Auswahl Bidirektionale Fangfunktion 0 oder 1 0

Einstellung 0: Deaktiviert
Der Frequenzumrichter verwendet fiir den Motorneustart den Frequenzsollwert zur Ermittlung der Motordrehrichtung.

Einstellung 1: Aktiviert

Der Frequenzumrichter ermittelt die Motordrehrichtung fiir den Motorneustart.

B b3-17: Strompegel fur Neustart der Fangfunktion

Besteht bei der Drehzahlberechnung ein relativ groer Unterschied zwischen der berechneten Frequenz und der
tatsdchlichen Motordrehzahl, kann ein hoher Strom flieBen. Dieser Parameter legt den Strompegel fest, bei dem die
Drehzahlberechnung neu gestartet wird, wodurch Uberstrom- und Uberspannungsprobleme vermieden werden. Dieser
Parameter wird als Prozentsatz des Frequenzumrlchter—Nennstroms eingestellt. Diese Funktion hat keinen Einfluss bei
Verwendung der Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0).

. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-17 Strompegel flir Neustart der Fangfunktion 0 bis 200 % 150%

B b3-18: Erkennungszeit fur Neustart der Fangfunktion

Legt die Zeit fest, die der Strom iiber dem in b3-17 eingestellten Wert liegen muss, bevor die Fangfunktion erneut gestartet
wird. Diese Funktion hat keinen Einfluss bei Verwendung der Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = 0).

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-18 Erkennungszeit fiir Neustart der Fangfunktion 0,00 bis 1,00 s 0,10s

H b3-19: Anzahl der Fangfunktion-Neustarts

Legt fest, wie oft der Frequenzumrichter versuchen soll, die Drehzahl durch die Fangfunktion mit Drehzahlberechnung
zu ermitteln und den Motor neu zu starten. Diese Funktion hat keinen Einfluss bei Verwendung der Fangfunktion mit
Strommessung (b3-24 = 0).

. : . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-19 Anzahl der Fangfunktion-Neustarts 0 bis 10 3

B b3-24: Auswahl des Fangfunktion-Verfahrens
Legt das verwendete Fangfunktion-Verfahren fest.

Beachte: Fiir weitere Einzelheiten zu den Fangfunktion-Verfahren Siehe Fangfunktion mit Strommessung (b3-24 = () auf Seite 126 und Siehe
Fangfunktion mit Drehzahlberechnung (b3-24 = 1) auf Seite 125.
. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-24 Auswahl des Fangfunktion-Verfahrens 0 oder 1 0
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Einstellung 0: Fangfunktion mit Strommessung

Einstellung 1: Fangfunktion mit Drehzahlberechnung

Bl b3-25: Wartezeit fiir Fangfunktion

Bestimmt die Zeit zwischen den Fangfunktion-Neustarts.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b3-25 Wartezeit fiir Fangfunktion 0,0 bis 30,0 s 0,5s

€ b4: Verzégerungstimer

Die Timer-Funktion arbeitet unabhéngig vom Frequenzumrichter und dient dazu, das Schalten eines durch ein digitales
Eingangssignal gesetzten Digitaleingangs zu verzogem. Die Einschalt- und Ausschaltverzdgerung konnen getrennt
eingestellt werden. Der Verzogerungstimer kann dazu beitragen, Storungseinkoppelungen oder Rattern des Sensorsignals
zu unterdriicken.

Um die Timer-Funktion zu aktivieren, miissen ein Multifunktionseingang auf "Timer-Eingang" (H1-OO=18) und ein
Multifunktionsausgang auf "Timer-Ausgang" (H2-OO=12) gesetzt werden. Es kann nur ein Timer verwendet werden.

B b4-01/b4-02: Timer-Funktion Ein-/Auschaltverzogerungszeit

b4-01 legt die Einschaltverzogerung fiir das Schalten des Timer-Ausgangs fest. b4-02 legt die Ausschaltverzogerung fiir
das Schalten des Timer-Ausgangs fest.

. . - Standard-

Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b4-01 Timer-Funktion Einschaltverzogerungszeit 0,0 bis 300,0 s 0,0s
b4-02 Timer-Funktion Ausschaltverzogerungszeit 0,0 bis 300,0 s 0,0s

B Timer-Funktionsweise

Wenn der Timer-Funktionseingang langer geschlossen ist als die in b4-01 eingestellte Zeit, wird der Timerausgang
eingeschaltet. Wenn der Timer-Funktionseingang ldnger gedffnet ist als durch den in b4-02 gesetzten Wert eingestellt,
wird die Timerausgangsfunktion ausgeschaltet. Die nachfolgende Abbildung veranschaulicht die Timer-Funktionsweise.

Multifun-k'tionskontellkt N e EIN (geschlossen)
Eingang:Timer Funktion AUS (offen)
Multifunktionskontakt
AusgangTimer Funktion EIN EIN EIN (geschlossen)
: : : : AUS (offen)
b4-01 b4-02 b4-01 b4-02

Abb. 5.16 Timer-Funktionsweise

€ b5: PID-Regelung

Der Frequenzumrichter verfiigt iiber eine eingebaute PID-Regelung (Proportional + Integral + Differential), die zur
Regelung von Systemvariablen wie Druck, Temperatur etc. verwendet werden kann. Die Differenz zwischen Sollwert und
Riickfithrungswert (Abweichung) wird der PID-Regelung zugefiihrt. Die PID-Regelung passt die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters an, um die Abweichung moglichst gering zu halten und somit eine genaue Regelung der
Systemvariablen zu ermdglichen.

B P-Regelung

Der Ausgang der P-Regelung ist das Produkt der Abweichung und der P-Verstéirkung, so dass er der Abweichung direkt
und linear folgt. Bei der P-Regelung bleibt lediglich ein Offset zwischen Sollwert und Riickfithrung.

H I[-Regelung

Der Ausgang der [-Regelung ist das Integral der Abweichung. Er minimiert den Unterschied zwischen Sollwert und
Riickfithrungswert, der iiblicherweise bei der reinen P-Regelung verbleibt. Die Integralzeitkonstante (I-Zeit) bestimmt,
wie schnell der Offset beseitigt wird.

B D-Regelung

Die D-Regelung berechnet das Abweichungssignal voraus, indem sie den Differentialquotienten (Abweichungskurve) mit
einer Zeitkonstanten multipliziert und das Ergebnis zum PID-Eingang addiert. Auf diese Weise triagt der D-Anteil der
PID-Regelung mit einer dynamischen Vorsteuerung zum Reglerstellsignal bei und kann die Neigung zu Schwankungen
und Uberschwingungen verringern.
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Beachten Sie, dass die D-Regelung dazu neigt, Stérungen des Abweichungssignal zu verstirken, was zu einer instabilen
Regelung fiihren kann. Daher sollte die D-Regelung nur verwendet werden, wenn dies erforderlich ist.

B Funktionsweise der PID-Regelung

Die Funktionsweise der PID-Regelung wird anhand der nachfolgenden Abbildung erldutert; hier wird dargestellt, wie sich
der PID-Ausgang éndert, wenn der PID-Eingang (Abweichung) von 0 auf einen konstanten Pegel springt.

PID-Eingang |
' Zeit
1 PID-Ausgang
: .- |-Regelung
PID-Ausgang D-Regelung
- P-Regelung
Zeit

Abb. 5.17 Funktionsweise der PID-Regelung

B Verwendung der PID-Regelung

Die Anwendungen fiir die PID-Regelung werden in der nachfolgendenTabelle genannt.

Verwendete

Anwendung Beschreibung Sensoren

Die Maschinendrehzahl wird zuriickgefiihrt und angepasst, um den Sollwert zu erreichen.
Drehzahlregelung |Eine synchrone Regelung erfolgt anhand der aktuellen Drehzahlwerte anderer Maschinen| Drehzahlmesser
als Sollwert.

Druck Halt den Druck iiber die Druckriickfiihrung konstant. Drucksensor
D;rgcillflllgzs- Halt den Durchfluss durch Riickfithrung der Durchflussdaten konstant. Durchflusssensor
Ui Halt die Temperatur durch Regelung eines Liifters iiber einen Thermostat konstant. Thermokoppler,

regelung Thermistor

B Signalauswabhl fir den PID-Sollwert

Wird der PID-Regelungsparameter b5-01 auf 1 oder 2 gesetzt, wird der in b1-01 (oder b1-15) eingestellte Frequenzsollwert
zum PID-Sollwert. Wird b5-01 auf 3 oder 5 gesetzt, kann der PID-Sollwert von einer der in der folgenden Tabelle genannten
Quellen aus eingegeben werden.

Tabelle 5.6 PID-Sollwertquellen

PID-Sollwertquelle Einstellungen
Analogeingang Al H3-02 = C setzen
Analogeingang A2 H3-10 = C setzen
MEMOBUS/Modbus-Register 0006H Sierfzen Sie Bit 1 im Register 000FH auf 1 und geben Sie den Sollwert in Register 0006H
Impulseingang RP H6-01 =2 setzen

Setzen Sie den Parameter b5-18 = 1 und geben Sie den PID-Sollwert in den Parameter

Parameter b5-19 b5-19 ein

Beachte: Eine doppelte Beschaltung des PID-Sollwert-Eingangs fiihrt zu einem OPE-Alarm.
B Signalauswahl fir die PID-Ruckfiihrung

Es konnen entweder ein Riickfiihrungssignal fiir die normale PID-Regelung oder zwei Riickfithrungssignale fiir die
Regelung eines Differentialprozesswertes eingegeben werden.

Normale PID-Riickfiihrung
Die PID-Riickfiihrung kann von einer der in der nachfolgenden Tabelle genannten Quellen eingegeben werden.
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Tabelle 5.7 PID-Riickfiihrungsquellen

PID-Riickfiihrungsquelle Einstellungen
Analogeingang Al H3-02 =B setzen
Analogeingang A2 H3-10 =B setzen
Impulseingang RP H6-01 =1 setzen

Beachte: Eine doppelte Beschaltung des PID-Riickfiihrungseingangs fiihrt zu einem OPE-Alarm.

Differentialriickfiihrung

Das zweite PID-Riickfiihrungssignal fiir die Differentialriickfithrung kann von einer der unten aufgefiihrten Quellen
kommen. Die Differentialriickfithrungsfunktion wird automatisch gesetzt, wenn ein Differentialriickfiihrungseingang
beschaltet wird.

Tabelle 5.8 Signalquellen fiir die PID-Differentialriickfiihrung

Signalquellen fiir die PID- .
Differentialriickfiihrung Einstellungen
Analogeingang Al H3-02 = 16 setzen
Analogeingang A2 H3-10 =16 setzen

Beachte: Eine doppelte Beschaltung des PID-Differentialriickfiihrungseingangs fiihrt zu einem OPE-Alarm.
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B Blockschaltbild der PID-Regelung
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Abb. 5.18 Blockschaltbild der PID-Regelung
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B b5-01: PID-Funktionseinstellung
Aktiviert oder deaktiviert die PID-Regelung und wéhlt den PID-Modus.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-01 Einstellung der PID-Funktion 0 bis 4 0

Einstellung 0: PID deaktiviert

Einstellung 1: Ausgangsfrequenz = PID-Ausgang 1
Die PID-Regelung ist deaktiviert, und der PID-Ausgang liefert den Frequenzsollwert. Der PID-Eingang ist D-geregelt.

Einstellung 2: Ausgangsfrequenz = PID-Ausgang 2
Die PID-Regelung ist aktiviert, und der PID-Ausgang liefert den Frequenzsollwert. Die PID-Riickfiihrung ist D-geregelt.

Einstellung 3: Ausgangsfrequenz = Frequenzsollwert + PID-Ausgang 1
Die PID-Regelung ist aktiviert, und der PID-Ausgang wird zum Frequenzsollwert addiert. Der PID-Eingang ist D-geregelt.

Einstellung 4: Ausgangsfrequenz = Frequenzsollwert + PID-Ausgang 2

Die PID-Regelung ist aktiviert, und der PID-Ausgang wird zum Frequenzsollwert addiert. Die PID-Riickfiihrung ist D-
geregelt.

B b5-02: Einstellung der Proportionalverstarkung (P)

Legt die P-Verstiarkung fest, die auf den PID-Eingang angewandt wird. Ein hoher Wert kann den Fehler verringern, kann
jedoch auch zu Instabilitit (Schwingungen) fiihren, wenn er zu hoch gewihlt wird. Ein kleiner Wert kann einen zu grof3en
Offset zwischen Sollwert und Riickfithrung verursachen.

. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-02 Einstellung der Proportionalverstirkung (P) 0,00 bis 25,00 1,00

Bl b5-03: Einstellung der Integralzeit (l)

Stellt die Zeitkonstante fiir die Berechnung des Integrals des PID-Eingangs ein. Je kleiner die in b5-03 eingestellte
Integralzeit ist, desto schneller wird der Offset beseitigt. Ist sie zu kurz, kann es zu Uberschwingen oder Schwingungen
kommen. Um die Integralzeit auszuschalten, setzen Sie b5-03 = 0.00.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-03 Einstellung der Integralzeit (I) 0,0 bis 360,0 s 1,0s
Kein Integral Mit Integral

PID- .
Feedback /\\ Einstellpunkt /\E'”Ste”p% Null-Offset

Offs \-/ mit

Integralaktion

Rickfiihrung Ruckfuhrung

Zeit Zeit

Abb. 5.19 Offsetausgleich durch Integralbildung

Bl b5-04: Einstellung des Integralgrenzwertes

Setzt den maximal moglichen Ausgang des Integralblocks. Einstellung in Prozent der maximalen Frequenz (E1-04).

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-04 Einstellung des Integralgrenzwertes 0,0 bis 100,0 100,0

Beachte: Bei manchen Anwendungen, insbesondere bei Anwendungen mit schnell wechselnder Last, konnen im Ausgang der PID-Funktion
erhebliche Schwingungen auftreten. Um diese Schwingungen zu unterdriicken, kann fiir den Integralausgang ein Grenzwert im
Parameter b5-04 gesetzt werden.

134 YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch



5.2 b: Anwendung

B b5-05: Differenzierzeit (D)

Legt die Zeit fest, in der der Frequenzumrichter den PID-Eingang/das PID-Riickfiihrungssignal auf der Grundlage des
Differentialquotienten des PID-Eingangs/der PID-Riickfiihrung vorausberechnet. Eine ldngere Zeit verbessert das
Ansprechverhalten, kann aber zu Schwingungen fiihren. Eine kiirzere Zeiteinstellung verringert Uberschwingen,
beeintridcht jedoch auch das Ansprechverhalten der Regelung. Zum Deaktivieren der D-Regelung kann b5-05 auf null

Sekunden eingestellt werden.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-05 Differenzierzeit (D) 0,00 bis 10,00 s 0,00 s

B b5-06: PID-Ausgangsgrenzwert

Legt den maximal mdglichen Ausgangspegel der gesamten PID-Regelung fest. Einstellung in Prozent der maximalen

Frequenz (E1-04).

. : . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-06 PID-Ausgangsgrenzwert 0,0 bis 100,0% 100,0%

B b5-07: Einstellung des PID-Offsets

Legt den zu dem PID-Regelungsausgang addierten Offset fest. Einstellung in Prozent der maximalen Frequenz.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-07 Einstellung des PID-Offsets -100,0 bis 100,0% 0,0%

B b5-08: PID-Primarverzégerungskonstante

Stellt die Zeitkonstante fiir das Filter ein, das flir den Ausgang der PID-Regelung verwendet wird. Diese Einstellung muss

in der Regel nicht gedndert werden.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-08 PID-Primérverzogerungskonstante 0,00 bis 10,00 s 0,00 s

Beachte: Dieser Parameter ist ein effektives Mittel zur Verhinderung starker Schwingungen oder bei geringer Steifigkeit. Stellen Sie einen Wert
ein, der hoher als die Periodendauer der Resonanzfrequenz ist. Je grofler diese Zeitkonstante ist, desto langsamer reagiert der
Frequenzumrichter.

H b5-09: Auswahl PID-Ausgangspegel

Normalerweise erhoht sich der Ausgangspegel der PID-Funktion bei einem negativen PID-Eingang (Riickfiihrungssignal
unter dem Sollwert). Mit dem Parameter b5-09 kann die PID-Regelung fiir Anwendungen eingestellt werden, die eine
inverse Regelung erfordern.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-09 Auswahl PID-Ausgangspegel 0 oder 1 0

Einstellung 0: Normaler Ausgang
Ein negativer PID-Eingang erhoht den PID-Ausgang (Direktwirkung).

Einstellung 1: Umkehrausgang
Ein negativer PID-Eingang verringert den PID-Ausgang (Umkehrwirkung).

Bl b5-10: Einstellung der PID-Ausgangsverstarkung

Wendet eine Verstirkung auf den PID-Ausgang an und ist sinnvoll, wenn die PID-Funktion zum Einstellen des
Frequenzsollwertes (b5-01 =3 oder 4) verwendet wird. Durch Erhdhen von b5-10 wird die regulierende Wirkung der PID-
Funktion auf den Frequenzsollwert verstérkt.

. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-10 Einstellung der PID-Ausgangsverstiarkung 0,00 bis 25,00 1,00
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B b5-11: Auswahl PID-Ausgangsumkehr

Legt fest, ob ein negativer PID-Ausgang die Betriebsrichtung des Frequenzumrichters umkehrt oder nicht. Wird die PID-
Funktion zum Einstellen des Frequenzsollwertes (b5-01 =3 oder 4) verwendet, hat dieser Parameter keine Auswirkungen
und der PID-Ausgang wird nicht begrenzt (wie bei b5-11 =1).

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-11 Auswahl PID-Ausgangsumkehr 0 oder 1 0

Einstellung 0: Umkehr gesperrt
Ein negativer PID-Ausgang wird auf 0 begrenzt, und der Frequenzumrichter-Ausgang wird gestoppt.

Einstellung 1: Umkehrung zulassig
Ein negativer PID-Ausgang bewirkt eine Umkehr der Frequenzumrichter-Betriebsrichtung.

B Erkennung des Ausfalls der PID-Ruckfuhrung

Durch die Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfiihrung konnen defekte Sensoren oder Kabelbriiche in der
Sensorverdrahtung erkannt werden. Sie sollte grundsétzlich bei aktivierter PID-Regelung verwendet werden, um kritische
Maschinenzusténde (z. B. Beschleunigung auf Maximalfrequenz) infolge eines Ausfalls der Riickfithrung zu vermeiden.

Es gibt zwei Moglichkeiten, den Ausfall der Riickfithrung zu erkennen:
* Erkennung Niedriger Riickfiihrsignalpegel:

Die Erkennung spricht an, wenn das Riickfiihrsignal ldnger als die eingestellte Zeit unter einem bestimmten Pegel liegt.
* Erkennung Hoher Riickfiihrsignalpegel:

Die Erkennung spricht an, wenn das Riickfiihrsignal ldnger als die eingestellte Zeit iiber einem bestimmten Pegel liegt.

Die nachfolgende Abbildung veranschaulicht die Funktionsweise der Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfithrung bei
zu niedrigem Riickfiihrsignalpegel. Die Erkennung eines zu hohen Riickfiihrsignalsignals funktioniert auf die gleiche
Weise.

PID-Istwert

Erkennungs- /
pegel PID-

Ruckflihrung

(b5-13)

kein Zeit

~+—Ausfall —
> erkannt PID-Riickfihrungs-

ausfall erkannt

PID-Feedback- PID-Feedback- (FBL Rijckf[]hrsignal
Erkennungsverlustzeit Erkennungsverlustzeit niedrig)
(b5-14) (b5-14)

Abb. 5.20 Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfiihrung

Die notwendigen Parameter zum Einstellen der Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfiihrung werden nachfolgend
beschrieben.

B b5-12: Auswahl Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfiihrung

Aktiviert oder deaktiviert die Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfiihrung und legt die Funktionsweise bei Erkennung
eines Ausfalls der PID-Riickfiithrung fest.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-12 Auswahl Erkennung des Ausfalls der PID-Riickfiihrung 0bis 5 0

Einstellung 0: Nur Digitalausgang

Ein fiir "PID-Riickfiihrung niedrig" (H2-0O0O = 3E) konfigurierter Digitalausgang wird ausgelost, wenn der PID-
Riickfiihrungspegel mindestens wihrend der in b5-14 eingestellten Zeitdauer unter dem in b5-13 eingestellten
Erkennungspegel liegt. Ein fiir "PID-Riickfithrung hoch" (H2-OO = 3F) gesetzter Digitalausgang wird ausgelost, wenn
der PID-Riickfiihrungspegel mindestens wéhrend der in b5-37 eingestellten Zeitdauer iiber dem in b5-36 eingestellten
Erkennungspegel liegt. Am digitalen Bedienteil werden weder eine Storung noch ein Alarm angezeigt. Der
Frequenzumrichter setzt den Betrieb fort. Sobald der Riickfiihrsignalpegel wieder aullerhalb des Ausfall-
Erkennungsbereichs liegt, wird der Ausgang zuriickgesetzt.
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Einstellung 1: Alarm bei Ausfall der Riickfiihrung

Fillt der PID-Riickfiihrsignalpegel langer als in b5-14 festgelegt unter den in b5-13 eingestellten Pegel, wird der Alarm
“FBL — Riickfiihrsignal niedrig” angezeigt, und ein fiir “PID-Riickfiihrung niedrig” (H2-OO = 3E) konfigurierter
Digitalausgang wird ausgelost. Ubersteigt der PID-Riickfiihrsignalpegel langer als in b5-37 festgelegt den in b5-36
eingestellten Pegel, wird der Alarm “FBL — Riickfiihrsignal hoch” angezeigt, und ein fiir “PID-Riickfithrung hoch” (H2-
OO = 3F) gesetzter Digitalausgang wird ausgeldst. Beide Ereignisse 16sen einen Alarmausgang aus (H1-OO = 10). Der
Frequenzumrichter setzt den Betrieb fort. Sobald sich der Riickfiihrsignalpegel wieder aullerhalb des Ausfall-
Erkennungsbereichs befindet, werden der Alarm und die Ausginge zuriickgesetzt.

Einstellung 2: Fehler Ausfall der Riickfiihrung

Fallt der PID-Riickfiihrsignalpegel linger als in b5-14 festgelegt unter den in b5-13 eingestellten Pegel, wird der Fehler
“FBL — Riickfiihrsignal niedrig” angezeigt. Ubersteigt der PID- Riickfiihrsignalpegel langer als in b5-37 festgelegt den in
b5-36 eingestellten Pegel, wird der Fehler “FBL — Riickfiihrsignal hoch” angezeigt. Beide Ereignisse 16sen einen
Fehlerausgang aus (H1-0OO = E) und fiihren dazu, dass der Frequenzumrichter den Motor anhilt.

Einstellung 3: Nur Digitalausgang, auch wenn PID durch Digitaleingang deaktiviert ist

Wie bei b5-12 = 0. Die Erkennung ist weiterhin aktiv, auch wenn die PID-Regelung durch einen Digitaleingang (H1-
00 = 19) deaktiviert ist.

Einstellung 4: Alarm Ausfall der Riickfiihrung, auch wenn die PID-Regelung durch Digitaleingang deaktiviert ist
Wie bei b5-12 = 1. Die Erkennung ist weiterhin aktiv, auch wenn die PID-Regelung durch einen Digitaleingang (H1-
OO0 = 19) deaktiviert ist.

Einstellung 5: Fehler Ausfall Rickfiihrung, auch wenn die PID-Regelung durch Digitaleingang deaktiviert ist

Wie bei b5-12 = 2. Die Erkennung ist weiterhin aktiv, auch wenn die PID-Regelung durch einen Digitaleingang (H1-
00 = 19) deaktiviert ist.

B b5-13: Erkennungspegel PID-Riickfiihrsignal niedrig

Legt den Riickfiihrsignalpegel fiir die Erkennung eines zu niedrigen PID-Riickfiihrsignalpegels fest. Das PID-
Riickfiihrsignal muss lidnger als in b5-14 eingestellt unter diesem Pegel liegen, damit ein Ausfall der Riickfiihrung erkannt
wird.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-13 Erkennungspegel PID-Riickfiihrsignal niedrig 0 bis 100 % 0%

B b5-14: Erkennungszeit PID-Ruckflihrsignal niedrig

Legt die Zeit fest, die das PID-Riickfiihrsignal unter dem in b5-13 eingestellten Pegel liegen muss, damit ein Ausfall der
Riickfiihrung erkannt wird.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-14 Erkennungszeit Ausfall der PID-Riickfiihrung 0,0 bis 25,5 s 1,0s

B b5-36: Erkennungspegel PID-Riickfiihrsignal hoch

Legt den Riickfiihrsignalpegel fiir die Erkennung eines zu hohen PID-Riickfiihrsignalpegels fest. Das PID-Riickfiihrsignal
muss lidnger als in b5-37 eingestellt iiber diesem Pegel liegen, damit ein Ausfall der Riickfithrung erkannt wird.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-36 Erkennungspegel PID-Riickfiihrsignal hoch 0 bis 100 % 100%

B b5-37: Erkennungszeit PID-Riickfiihrsignalpegel hoch

Legt die Zeit fest, die das PID-Riickfiihrsignal {iber dem in b5-36 eingestellten Pegel liegen muss, damit ein Ausfall der
Riickfiithrung erkannt wird.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-37 Erkennungszeit PID-Riickfiihrsignalpegel hoch 0,0 bis 25,5 s 1,0s

Bl PID-Sleep-Funktion

Die PID-Sleep-Funktion stoppt den Frequenzumrichter, wenn der PID-Ausgang oder der Frequenzsollwert fiir eine
bestimmte Zeit unter dem Betriebspegel fiir die PID-Sleep-Funktion liegt. Der Frequenzumrichter nimmt seinen Betrieb
wieder auf, sobald der PID-Ausgang oder der Frequenzsollwert fiir eine bestimmte Zeit iiber dem Betriebspegel fiir die
PID-Sleep-Funktion liegen. Die Funktionsweise wird in der nachfolgenden Abbildung erldutert.
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PID-Ausgang

PID-Schlafstufe (b5-15)

Schlafverzégerungszeit

Interner

i b5-16 ie—— —»b5-16 «— Schlafverzogerungszeit
Startbefehl Betrich ) |

Stopp
Externer Startbefehl aktiviert
Startbefehl
Wahrend Betrieb

Gibt weiter ,Wahrend Betrieb* aus

Abb. 5.21 PID-Sleep-Funktion

Anmerkungen zur Verwendung der PID-Sleep-Funktion:

* Die PID-Sleep-Funktion ist immer aktiv, auch wenn die PID-Regelung deaktiviert ist.

* Das von der Sleep-Funktion zum Anhalten des Motors verwendete Verfahren wird in Parameter b1-03 festgelegt.
* Die zum Einstellen der PID-Sleep-Funktion notwendigen Parameter werden unten beschrieben.

B b5-15: PID-Sleep-Pegel
Legt den Signalpegel fiir die PID-Sleep-Funktion fest.

Der Frequenzumrichter wird in den Sleep-Modus gesetzt, sobald der PID-Ausgang oder der Frequenzsollwert ldnger als
in b5-16 eingestellt unter dem in b5-15 definierten Wert liegt. Der Betrieb wird wieder aufgenommen, sobald der PID-
Ausgang oder der Frequenzsollwert ldnger als in b5-16 eingestellt iiber dem in b5-15 definierten Wert liegt.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-15 PID-Sleep-Pegel 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz
B b5-16: PID-Sleep-Verzégerungszeit
Legt die Verzdgerungszeit fiir das Aktivieren oder Deaktivieren der PID-Sleep-Funktion fest.
. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-16 PID-Sleep-Verzogerungszeit 0,0 bis 25,5 s 0,0s

B b5-17: PID-Hochlauf-/Tieflaufzeit
Die PID-Hochlauf-/Tieflaufzeit wird auf den PID-Sollwert angewandt.

Da die normalen Hochlaufzeiten C1-0000 nach dem PID-Ausgang angewandt werden, schranken sie das Ansprechverhalten
des Systems ein und kénnen zu Pendeln sowie Uber- und Unterschwingen fiihren, wenn sich der Sollwert schnell dndert.
Verwenden Sie stattdessen die PID-Hochlauf-/Tieflaufzeit, um diese Probleme zu vermeiden.

Die PID-Hochlauf-/Tieflaufzeit kann iiber einen fiir “PID SFS loschen” programmierten Digitaleingang (H1-O0O = 34)
aufgehoben werden.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-17 PID-Hochlauf-/Tieflaufzeit 0 bis 255 s 0s
B b5-18: Auswahl des PID-Sollwertes
Aktiviert oder deaktiviert den Parameter b5-19 fiir den PID-Sollwert.
) . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-18 Auswahl des PID-Sollwertes 0 oder 1 0

Einstellung 0: Deaktiviert

Der Parameter b5-19 wird nicht als PID-Sollwert verwendet. Der Sollwert muss {iber einen Analogeingang, Impulseingang
oder das MEMOBUS/Modbus-Register 06H eingegeben werden.

Einstellung 1: Aktiviert
Der Parameter b5-19 wird als PID-Sollwert verwendet.

B b5-19: PID-Sollwert

Wird verwendet, um den PID-Sollwert einzustellen, wenn der Parameter b5-18 =1 ist.
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. : - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-19 PID-Sollwert 0,00 bis 100,00% 0,00%

B b5-20: Skalierung des PID-Sollwertes

Legt die Einheit fest, in der der PID-Sollwert (b5-19) eingestellt und angezeigt wird. Dariiber hinaus werden hierdurch
die Einheiten fiir die Uberwachungsparameter U5-01 und U5-04 festgelegt.

. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-20 Skalierung des PID-Sollwertes 0 bis 3 1

Einstellung 0: Hz
Der Sollwert und die PID-Uberwachungsparameter werden in Hz mit einer Aufldsung von 0,01 Hz angezeigt.

Einstellung 1: %
Der Sollwert und die PID-Uberwachungsparameter werden als Prozentsatz mit einer Aufldsung von 0,01 % angezeigt.

Einstellung 2: U/min
Der Sollwert und die PID-Uberwachungsparameter werden in U/min mit einer Aufldsung von 1 U/min angezeigt.

Einstellung 3: Benutzerdefiniert

Der Sollwert b5-19 und die PID-Uberwachungsparameter U1-01/04 werden mit der Einheit und der Aufldsung angezeigt,
die in den Parametern b5-38 und b5-39 festgelegt werden.

B b5-34: Unterer Grenzwert fiir PID-Ausgang

Legt den kleinstmdglichen PID-Regelungsausgang in Prozent der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04) fest. Die
Untergrenze ist bei einer Einstellung von 0,00 % deaktiviert.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-34 Unterer Grenzwert fiir PID-Ausgang -100,0 bis 100,0% 0,00%

B b5-35: PID-Eingangsgrenzwert

Legt den groftmoglichen PID-Eingang in Prozent der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04) fest. Der Parameter b5-35
wirkt als bipolarer Grenzwert.

. : - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-35 PID-Eingangsgrenzwert 0 bis 1000,0 % 1000,0%

B b5-38/39 PID-Sollwert/Uberwachungsparameter Anwenderanzeigewert/Anzeigeziffern

Wird der Parameter b5-20 auf 3 gesetzt, konnen die Parameter b5-38 und b5-39 verwendet werden, um eine
benutzerdefinierte Anzeige fiir den PID-Sollwert (b5-19) und die Riickfiihrungs-Uberwachungsparameter (U5-01/04) zu
setzen.

Der Parameter b5-38 bestimmt den Anzeigewert bei Ausgabe der maximalen Frequenz. Der Parameter b5-39 legt die Zahl
der Ziffern fest. Der Einstellwert entspricht der Zahl der Nachkommastellen.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b5-38 PID-Sollwert/Uberwachung Anwenderanzeigewert 0 bis 60000 Wir(}eg?égﬁgf 20
b5-39 PID-Sollwert und Anzeigeziffern 0 bis 3 Wir% durch b3-20
estgelegt

€ b6: Haltefunktion

Der Sollwert-Halt oder die Haltefunktion werden verwendet, um die Ausgangsfrequenz voriibergehend fiir eine festgelegte
Zeit bei einem eingestellten Sollwert zu halten und anschlieBend hochzuregeln oder anzuhalten.

Die Haltefunktion bei Ablauf kann verwendet werden, wenn ein Permanentmagnetmotor mit U/f-Regelung oder ein Motor

mit einer schweren Anfahrlast betrieben wird. Die Pause wéhrend des Hochlaufs ermdglicht dem Laufer des
Permanentmagnetmotors, sich an das Motorstdnderfeld anzupassen und dadurch den Anfahrstrom zu reduzieren.
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Die Haltefunktion funktioniert wie unten in der Abbildung dargestellt.

Beachte: Fiir die Anwendung der Haltefunktion ist es notwendig, dass als Verfahren zum Anhalten des Frequenzumrichters “Auslauf zum
Stillstand” (b1-03 = 0) eingestellt wird.

AUS EIN AUS

Startbefehl

Ausgangsfrequenz > |

b6-02 b6-04

Abb. 5.22 Haltefunktion bei Start und Stopp

B b6-01/b6-02: Haltezeit-Sollwert/Zeit bei Start
b6-01 legt die Frequenz fest, die fiir in b6-02 eingestellte Zeit beim Hochlauf beibehalten wird.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung

b6-01 Haltezeit-Sollwert beim Start 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz

b6-02 Haltezeit beim Start 0,0 bis 10,0 s 0,0s

B b6-03/b6-04: Haltezeit-Sollwert/Zeit bei Start

Der Parameter b6-01 legt die Frequenz fest, die wiahrend der in b6-04 eingestellten Zeit beim Tieflauf beibehalten wird.

. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung

b6-03 Halte-Sollwert bei Stopp 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz

b6-04 Haltezeit bei Stopp 0,0 bis 10,0 s 0,0s

€ b8: Energiesparfunktion

Durch die Energiesparfunktion wird die Effizienz des Systems insgesamt verbessert, indem der Motor mit dem hochsten
Wirkungsgrad betrieben wird. Dies wird dadurch sichergestellt, dass die Motorlast kontinuierlich tiberwacht und der Motor
geregelt wird, so dass er immer in der Néhe seiner Nennschlupffrequenz arbeitet.

Beachte: Die Energiesparfunktion ist hauptséchlich fiir Anwendungen mit variablem Drehmoment (Normal Duty) bestimmt. Sie eignet sich
nicht fiir Anwendungen, bei denen sich die Last plotzlich erhéhen kann.

B b8-01: Auswahl Regelung mit Energiesparfunktion
Aktiviert oder deaktiviert die Energiesparfunktion.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
b8-01 Auswahl Regelung mit Energiesparfunktion 0 oder 1 0

Einstellung 0: Deaktiviert

Einstellung 1: Aktiviert

B b8-02: Verstarkung fiir Energiesparfunktion (nur OLV)

Hier wird die Verstirkung eingestellt, die fiir die Magnetisierstromreduzierung bei der Energiesparfunktion verwendet
wird. Ein hoher Wert fiihrt zu einer geringeren Magnetisierung des Motors und somit zu einem geringeren
Energieverbrauch. Ist der in b8-02 eingestellte Wert jedoch zu hoch, kann der Motor kippen.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b8-02 Verstarkung fiir Energiesparfunktion 0,00 bis 10,0 0,7

B b8-03: Filterzeitkonstante fiir Regelung mit Energiesparfunktion (nur OLV)

In Parameter b8-03 wird die Ansprechzeit fiir die Energiesparfunktion eingestellt. Je niedriger dieser Wert ist, desto kiirzer
ist die Ansprechzeit. Bei einem zu geringem Wert kann das System jedoch instabil werden.
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. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b8-03 Filterzeitkonstante fiir Regelung mit Energiesparfunktion 0,00 bis 10,00 Bestlgnzrfl(;téldurch

B b8-04: Koeffizient fur Energiesparfunktion (U/f-Steuerung)

In Parameter b8-04 wird die Feineinstellung fiir die Regelung mit Energiesparfunktion vorgenommen. Die Voreinstellung
richtet sich nach der Typenleistung des Frequenzumrichters. Dieser Wert kann in kleinen Schritten optimiert werden,
indem man den Uberwachungsparameter fiir die Ausgangsleistung (U1-08) beobachtet und den Frequenzumrichter
betreibt.

Ein geringerer Wert fiihrt zu einer geringeren Ausgangsspannung und zu einem geringern Energieverbrauch. Bei einem
zu kleinen Wert kann jedoch den Motor kippen.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
Bestimmt durch
b8-04 Koeffizient fiir Energiesparfunktion 0,00 bis 655,00 C6-01, E2-11 und
02-04

Beachte: Dieser voreingestellte Wert dndert sich, wenn sich die in E2-11 eingestellte Motornennleistung éndert. Der Koeffizient fiir die
Energiesparfunktion wird automatisch eingestellt, wenn Autotuning fiir die Energiesparfunktion durchgefiihrt wird (Siehe
Autotuning auf Seite 96).

B b8-05: Filterzeit fur Leistungserkennung (nur U/f-Regelung)

Die Energiesparfunktion ermittelt kontinuierlich die niedrigste Ausgangsspannung, um die minimale Ausgangsleistung
zu erzielen. In Parameter b8-05 wird festgelegt, wie oft die Ausgangsleistung gemessen und die Ausgangsspannung
angepasst wird.

. . - Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b8-05 Filterzeit fiir Leistungserkennung 0 bis 2000 ms 20 ms

B b8-06: Spannungsgrenzwert fur Fangfunktion (nur U/f-Regelung)

Stellt den Spannungsgrenzwert fiir die optimale Erkennung der Ausgangsspannung bei der Fangfunktion als Prozentsatz
der maximalen Ausgangsspannung ein. Wahrend der Fangfunktion hélt der Frequenzumrichter die Ausgangsspannung
iiber diesem Wert, um ein Kippen des Motors zu verhindern.

Beachte: Bei einer zu niedrigen Einstellung kann der Motor bei einem abrupten Anstieg der Last kippen. Deaktiviert, wenn b8-06 = 0. Durch
Setzen dieses Wertes auf 0 wird die Energiesparfunktion nicht deaktiviert.

. . . Standard-
Nr. Bezeichnung Einstellbereich einstellung
b8-06 Spannungsgrenzwert fiir Fangfunktion 0 bis 100 % 0%
B Parameter in Zusammenhang mit der Energiesparfunktion
Vektorregelung ohne Geber
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich Einstellung
E2-02 <> Motornennschlupf 0,00 bis 20,00 <2>
<1> Automatisch gesetzt, wenn das rotierende Autotuning durchgefiihrt wird.
<2> Die Voreinstellung richtet sich nach der Typenleistung des Frequenzumrichters (02-04).
U/f-Regelung
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich Einstellung
E2-11 <> Motornennleistung 0,00 bis 650,00 kW <2>

<1> Automatisch gesetzt, wenn Autotuning durchgefiihrt wird.
<2> Die Voreinstellung richtet sich nach der Typenleistung des Frequenzumrichters (02-04).
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5.3 C: Tuning

C-Parameter werden verwendet, um die Hochlauf-/Tieflaufeigenschaften sowie die S-Kennlinien einzustellen. Weitere
Parameter dieser Gruppe dienen zur Einstellung der Schlupfkompensation, der Drehmomentkompensation und der
Taktfrequenz.

€ C1: Hochlauf- und Tieflaufzeiten
B C1-01 bis C1-08 Hochlauf-/Tieflaufzeiten 1 bis 4

Vier verschiedene Sitze von Hochlauf- und Tieflaufzeiten konnen in dem Frequenzumrichter eingestellt werden. Sie
konnen iiber digitale Eingénge, liber die Motorauswahl ausgewahlt oder automatisch geschaltet werden. Hochlaufzeit-
Parameter stellen immer die Zeit fiir den Hochlauf von 0 auf die maximale Ausgangsfrequenz (E1-04) ein. Tieflaufzeit-
Parameter stellen immer die Zeit flir den Tieflauf von der maximalen Ausgangsfrequenz auf 0 ein. C1-01 und C1-02 sind
die Standardeinstellungen fiir die aktiven Hochlauf-/Tieflauf-Einstellungen.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich e?rtlasrt‘gllat:g;)
C1-01 Hochlaufzeit 1
C1-02 Tieflaufzeit 1
C1-03 Hochlaufzeit 2
C1-04 Tieflaufzeit 2 . -
C1-05 Hochlaufzeit 3 (Motor 2 Hochlaufzeit 1) 0,00'bis 6000,00 s 10,0
C1-06 Tieflaufzeit 3 (Motor 2 Tieflaufzeit 1)
C1-07 Hochlaufzeit 4 (Motor 2 Hochlaufzeit 2)
C1-08 Tieflaufzeit 4 (Motor 2 Tieflaufzeit 2)

<1> Der Einstellbereich fiir die Hochlauf- und Tieflaufzeiten wird durch den Parameter C1-10 (Einstelleinheiten fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit)
bestimmt. Wird die Zeit beispielsweise in Schritten von 0,01 s (C1-10 = 0) eingestellt, betrdgt der Einstellbereich 0,00 bis 600,00 s.

Umschaltung der Hochlaufzeiten liber Digitaleingang

Hochlauf-/Tieflaufzeiten 1 sind standardméBig aktiv, wenn kein Eingang gesetzt ist. Die Hochlauf-/Tieflaufzeiten 2, 3
und 4 konnen iiber die Digitaleingdnge (H1-OOO= 7 und 1A) aktiviert werden, wie in Tabelle 5.9 erlautert.

Tabelle 5.9 Auswahl Hochlauf-/Tieflaufzeit liber Digitaleingang

Ausw. Hochlauf-/Tieflaufzeit 1 H1-| Ausw. Hochlauf-/Tieflaufzeit 2 H1- Aktive Zeiten
oo=7 Ooo=1A Hochlauf Tieflauf
0 0 C1-01 C1-02
1 0 C1-03 Cl1-04
0 1 C1-05 C1-06
1 1 C1-07 C1-08

Abb. 5.23 zeigt ein Betriebsbeispiel fiir die Anderung der Hochlauf-/Tieflaufzeiten. Das folgende Beispiel erfordert die
Einstellung des Anhaltverfahrens auf "Auslauf bis zum Stillstand" (b1-03 = 0).

Tiefl. Zeit 1 . . i i
L (C102) Tiefl. Zeit2 oo zeit 3 (T('ﬁﬂ_'o%?“s Tiefl. Zeit 4
Hoch. zeit 1 Hochl, Zeit2 (C1-04) (C1-05) (C1-08)
ﬁisﬂiﬁis' \y e ___ — ,/ Hochl. Zeit 4 Tiefl. Zeit 1
4 N Tiefl. Zeit 1 (c1-07) (C1-02)
(C1-02)
Zeit
Vorwarts EIN |AUus EIN EIN [Aus EIN
(Rickwarts)-
Startbefehl
EIN AUS EIN
Hochl.-/Tiefl.-Zeitauswahl 1
(Klemmen S3 bis S8, H1-0x =,7")
EIN
Hochl.-/Tiefl.-Zeitauswahl 2

(Klemmen S3 bis S8, H1-0x = “1A”)

Abb. 5.23 Ablaufdiagramm fiir Anderungen der Hochlauf-/Tieflaufzeiten
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Umschalten zwischen Hochlauf-/Tieflaufzeiten durch einen Frequenzwert

Der Frequenzumrichter kann automatisch von den Hochlauf-/Tieflaufzeiten 4 (C1-07 und C1-08) zu den Hochlauf-/
Tieflaufzeiten (C1-01/02 fiir Motor 1, C1-05/06 fiir Motor 2) umschalten, wenn die Ausgangsfrequenz den in Parameter
C1-11 eingestellten Frequenzwert libersteigt. Fillt sie unter diesen Wert, werden die Hochlauf-/Tieflaufzeiten
zurlickgeschaltet. Abb. 5.24 zeigt ein Funktionsbeispiel.

Beachte: Die durch die Digitaleingéinge eingestellten Hochlauf-/Tieflaufzeiten sind vorrangig gegeniiber der automatischen Umschaltung durch

einen Frequenzwert. Ist zum Beispiel die Hochlauf-/Tieflaufzeit 2 eingestellt, verwendet der Frequenzumrichter nur diese Zeit und
schaltet nicht von der Hochlauf-/Tieflaufzeit 4 zur ausgewéhlten Zeit um.

Ausgangsfrequenz

C1-11 [T A oo AR T
Hochl.-/Tiefl.- Zeit i ! ! i
Umschaltfrequenz

C1-02- C1-08-

c1-07- C1-01-
Lo e . .

Bei Ausgangsfrequenz  [1C1-11, verwendet der Antrieb Beschl.-/Verzog.-Zeit 1 (C1-01,-02)
Bei Ausgangsfrequenz < C1-11, verwendet der Antrieb Beschl.-/Verzog.-Zeit 2 (C1-07, -08)

Abb. 5.24 Umschaltfrequenz fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit

Umschalten der Hochlauf-/Tieflaufzeiten durch Motorauswahl

Bei der Umschaltung zwischen Motor 1 und 2 mit einem Digitaleingang (H1-OO = 16) legen die Parameter C1-01 bis
C1-04 die Hochlauf-/Tieflaufzeit 1/2 fiir Motor 1 und C1-05 bis C1-08 die Hochlauf-/Tieflaufzeit 1/2 fiir Motor 2 fest. In
diesen Fall kann der Digitaleingang “Auswahl Hochlauf-/Tieflaufzeit 2” nicht verwendet werden (dies wiirde einen oPE03-
Fehler aufgrund von widerspriichlichen Einstellungen des Multifunktionseingangs auslosen).

Tabelle 5.10 erlautert die Aktivierung der Hochlauf-/Tieflaufzeiten in Abhéngigkeit von der Motorauswahl und der
Auswahl der Hochlauf-/Tieflaufzeiten.

Tabelle 5.10 Motorumschaltung und Hochlauf-/Tieflaufzeit-Kombinationen

Hochlauf-/Tieflaufzeit 1 (H1-00 = Motor 1 gewdhit Motor 2 gewdhit
7) Hochlauf Tieflauf Hochlauf Tieflauf
Offen C1-01 C1-02 C1-05 C1-06
Geschlossen C1-03 C1-04 C1-07 C1-08

B C1-09: Schnellhaltzeit

Der Parameter C1-09 stellt einen besonderen Tieflauf ein, der beim Auftreten bestimmter Fehler verwendet wird oder der

durch SchlieBen eines Digitaleingangs, konfiguriert als H1-COO = 15 (SchlieBerkontakt-Eingang) oder H1-OOO = 17

(Offnerkontakt-Eingang) aktiviert werden kann. Der Eingang muss nicht stéindig geschlossen sein, da auch ein kurzzeitiges

Schlief3en einen Schnellhalt auslost.

Anders als beim Standard-Tieflauf kann nach Initiierung des Schnellhalts der Frequenzumrichter erst dann neu gestartet

werden, wenn der Tieflauf vollstindig erfolgt ist, der Schnellhalt-Eingang geldscht und danach der Startbefehl aus-/

eingeschaltet wurde.

Ein fiir Schnellhalt programmierter Digitalausgang (H2-01/02/03 = 4C) bleibt so lange geschlossen, wie der Schnellhalt

aktiv ist.
. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C1-09 Schnellhaltzeit 0,00 bis 6000,00 s <> 10,0's

<1> Der Einstellbereich fiir die Hochlauf- und Tieflaufzeiten wird durch den Parameter C1-10 (Einstelleinheiten fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit)
bestimmt. Wird die Zeit beispielsweise in Schritten von 0,01 s (C1-10 = 0) eingestellt, betrdgt der Einstellbereich 0,00 bis 600,00 s.

HINWEIS: Ein schneller Tieflauf kann einen Uberspannungsfehler ausiésen. Wenn ein Fehler vorliegt, wird der Frequenzumrichter-

Ausgang geschlossen, und der Motor lduft im Leerlauf aus. Um diesen ungesteuerten Motorzustand zu vermeiden und um
sicherzustellen, dass der Motor schnell und sicher angehalten wird, ist in C1-09 eine geeignete Schnellhaltzeit einzustellen.

B C1-10: Einstellschritte fur Hochlauf-/Tieflaufzeit
Mit Parameter C1-10 werden die Einstellschritte fiir die in C1-01 bis C1-09 eingestellten Hochlauf-/Tieflaufzeiten

festgelegt.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C1-10 Einstellschritte fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit 0 oder 1 1
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Einstellung 0: Schritte von 0,01 s

Die Hochlauf-/Tieflaufzeiten werden in Schritten von 0,01 s eingestellt. Der Einstellbereich betragt 0,00 bis 600,00 s.
Wird einer der Parameter C1-01 bis C1-09 auf 600,1 Sekunden oder mehr eingestellt, kann C1-10 nicht auf 0 gesetzt
werden.

Einstellung 1: Schritte von 0,1 s
Die Hochlauf-/Tieflaufzeiten werden in Schritten von 0,1 s eingestellt. Der Einstellbereich betrdgt 0,0 bis 6000,0 s.
B C1-11: Umschaltfrequenz fir Hochlauf-/Tieflaufzeit

Stellt die Umschaltfrequenz fiir die automatische Hochlauf-/Tieflaufzeit-Umschaltung ein. Siehe Umschalten zwischen
Hochlauf-/Tieflaufzeiten durch einen Frequenzwert auf Seite 143.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
Cl-11 Umschaltfrequenz fiir Hochlauf-/Tieflaufzeit 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz

Beachte: Wird C1-11 auf 0,0 Hz gesetzt, wird diese Funktion deaktiviert.

€ C2: S-Kennlinien-Werte

Mit Hilfe der S-Kennlinien kann der Hoch- und Tieflauf sanft begonnen und beendet werden, um abrupte
StoBeinwirkungen auf die Last zu vermeiden. Stellen Sie die S-Kennlinien-Werte fiir Beginn und Ende des Hochlaufs,
sowie fiir Beginn und Ende des Tieflaufs ein. Tritt beim Anfahren eines Permanentmagnetmotors ein STo-Fehler auf
(Pendelerkennung 2), erhéhen Sie den in C2-01 eingestellten Wert.

B C2-01 bis C2-04: S-Kennlinien-Werte
C2-01 bis C2-04 stellen getrennte S-Kennlinien fiir jeden Abschnitt des Hoch- oder Tieflaufs ein.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C2-01 S-Kennlinie am Beginn des Hochlaufs Wifrd in AL-02
estgelegt
C2-02 S-Kennlinie am Ende des Hochlaufs 0,00 bis 10,00 s 0,20s
C2-03 S-Kennlinie am Beginn des Tieflaufs 0,20 s
C2-04 S-Kennlinie am Ende des Tieflaufs 0,00 s
Abb. 5.25 erklirt die Verwendung der S-Kennlinien.
Steuerbefehl
Vorwarts | |
Ruickwarts

o =
Ausgangs- -~
frequenz

(= —
02:_()2 C2-03
Abb. 5.25 Ablaufdiagramm der S-Kennlinien - FWD/REV-Betrieb

Die Einstellung der S-Kennlinien erhéht die Hochlauf- und Tieflaufzeiten.
Tatsdchliche Hochlaufzeit = Hochlaufzeiteinstellung + (C2-01 + C2-02)/2
Tatsdchliche Hochlaufzeit = Hochlaufzeiteinstellung + (C2-03 + C2-04)/2

€@ C3: Schlupfkompensation

Die Schlupfkompensation vermeidet einen Drehzahlverlust des Motors bei Lasterhohung.

Beachte: Vor der Durchfiihrung von Anderungen der Schlupfkompensationsparameter ist sicherzustellen, dass die Motorparameter und die U/
f-Kennlinie korrekt eingestellt sind, oder es ist ein Autotuning durchzufiihren.
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B C3-01: Verstarkung fiir Schlupfkompensation

Dieser Parameter stellt die Verstirkung fiir die Motorschlupfkompensation ein. Obwohl dieser Parameter nur selten
gedndert werden muss, konnen Anpassungen in folgenden Fillen erforderlich sein:

* Wenn die Drehzahl bei konstantem Frequenzsollwert niedriger als der Frequenzsollwert ist, ist C3-01 zu erhdhen.
* Wenn die Drehzahl bei konstantem Frequenzsollwert hoher als der Frequenzsollwert ist, ist C3-01 zu verringern.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C3-01 Verstarkung fiir Schlupfkompensation 0,0 bis 2,5 VIR ALR02
festgelegt

Beachte: Die Voreinstellung in U/f-Regelung ist 0,0 (A1-02 = 0). Die Voreinstellung in Vektorregelung ohne Geber (A1-02 = 2) ist 1,0. Dieser
Parameter ist deaktiviert, wenn eine U/f-Regelung mit einfacher PG-Riickfithrung (H6-01 = 3) verwendet wird.

Bl C3-02: Hauptverzogerungszeit fur Schlupfkompensation

Passt das Filter am Ausgang der Schlupfkompensationsfunktion an. Obwohl dieser Parameter nur selten geidndert werden
muss, konnen Anpassungen in folgenden Fillen erforderlich sein:

* Verringerung der Einstellung, wenn die Schlupfkompensation zu langsam reagiert.

» Erhohung dieser Einstellung, wenn die Drehzahl nicht stabil ist.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C3-02 Hauptverzégerungszeit fiir Schlupfkompensation 0 bis 10000 ms ngtigelAe;OZ

Beachte: Bei Verwendung der U/f-Regelung (A1-02 = 0) betrdgt die Voreinstellung 2000 ms. Bei einer Vektorregelung ohne Geber (A1-02 =
2) betrdgt die Voreinstellung 200 ms. Diese Funktion ist bei einer U/f-Regelung mit einfacher PG-Riickfithrung nicht verfiigbar.

B C3-03: Grenzwert der Schlupfkompensation

Einstellung des oberen Grenzwerts der Schluptkompensation als Prozentsatz des Motornennschlupfes (E2-02).

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C3-03 Grenzwert der Schlupfkompensation 0 bis 250% 200%

Der Grenzwert der Schlupfkompensation ist im gesamten Bereich mit konstantem Drehmoment konstant. Im
Konstantleistungsbereich wird er anhand von C3-03 und der Ausgangsfrequenz erhoht, siehe nachfolgende Abbildung.

Beachte: Dieser Parameter ist deaktiviert, wenn eine U/f-Regelung mit einfacher PG-Riickfithrung (H6-01 = 3) verwendet wird.

E1-04
E1-06 *xC3-03

C3-03 |

: Ausgangsfrequenz
E1-06 E1-04

Basis- Max.
frequenz Frequenz

Abb. 5.26 Grenzwert der Schlupfkompensation

H C3-04: Auswahl Schlupfkompensation im Regenerationsbetrieb

Ist die Schlupfkompensation im Regenerationsbetrieb aktiviert worden und liegt eine regenerative Last an, kann es
erforderlich sein, eine Bremsoption (Bremswiderstand, Bremswiderstandseinheit oder Bremseinheit) zu verwenden.

Auch bei Aktivierung arbeitet diese Funktion nicht, wenn die Ausgangsfrequenz zu niedrig ist.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C3-04 Auswahl Schluptkompensation im Regenerationsbetrieb 0 oder 1 0

Einstellung 0: Deaktiviert

Die Schlupfkompensation ist nicht verfiigbar. Die tatsdchliche Motordrehzahl wird in Abhingigkeit von der Last und der
Betriebsart (motorisch oder regenerativ) niedriger oder hoher als der Frequenzsollwert sein.
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Einstellung 1: Aktiviert

Im Regenerationsbetrieb ist die Schlupfkompensation aktiviert. Sie ist nicht aktiv, wenn die Ausgangsfrequenz niedriger
als 6 Hz ist.

B C3-05: Auswahl des Betriebs mit Ausgangsspannungsgrenzwert

Bestimmt, ob der Motor-Magnetfluss-Sollwert automatisch verringert wird, wenn die Ausgangsspannung in die Sattigung
geht.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C3-05 Auswahl des Betriebs mit Ausgangsspannungsgrenzwert 0 oder 1 0

Einstellung 0: Deaktiviert
Einstellung 1: Aktiviert

€@ C4: Drehmomentkompensation

Die Drehmomentkompensationsfunktion gleicht ein unzureichendes Drehmoment beim Anfahren oder beim Anlegen einer
Last aus.

Beachte: Vor der Durchfiihrung von Anderungen der Parameter fiir die Drehmomentkompensation ist sicherzustellen, dass die Motorparameter
und die U/f-Kennlinie korrekt eingestellt sind, oder es ist ein Autotuning durchzufiihren.

B C4-01: Verstarkung Drehmomentkompensation

Stellt die Verstirkung fiir die Drehmomentkompensation ein.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C4-01 Verstirkung Drehmomentkompensation 0,00 bis 2,50 Wird in A1-02

festgelegt

Drehmomentkompensation bei U/f-Regelung:

Der Frequenzumrichter berechnet den Primérspannungsverlust des Motor anhand des Ausgangsstroms und des
Klemmenwiderstandes (E2-05) und stellt dann die Ausgangsspannung so ein, dass ein unzureichendes Drehmoment beim
Anfahren oder beim Zuschalten der Last ausgeglichen wird. Die Wirkung dieser Spannungskompensation kann mit dem
Parameter C4-01 verstarkt oder abgeschwacht werden.

Drehmomentkompensation bei Vektorregelung ohne Geber:

Der Frequenzumrichter regelt den Motorerregungsstrom und den das Drehmoment erzeugenden Strom getrennt. Die
Drehmomentkompensation wirkt sich nur auf den das Drehmoment erzeugenden Strom aus. Der Parameter C4-01 ist ein
Faktor des Drehmomentsollwertes zur Bildung des Sollwertes fiir den das Drehmoment erzeugenden Strom.
Anpassung

Obwohl dieser Parameter selten angepasst werden muss, konnen kleine Anderungen in Schritten von 0,05 in folgenden
Féllen hilfreich sein:

* Erhéhen Sie den Einstellwert, wenn eine lange Motorleitung verwendet wird.
 Verringern Sie diesen Einstellwert, wenn Motorschwingungen auftreten.
Stellen Sie C4-01 so ein, dass der Ausgangsstrom den Frequenzumrichter-Nennstrom nicht {iberschreitet.

B C4-02: Hauptverzogerungszeit Drehmomentkompensation 1

Stellt die Verzogerungszeit fiir die Anwendung der Drehmomentkompensation ein.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C4-02 Hauptverzogerungszeit Drehmomentkompensation 1 0 bis 60000 ms Wird in A1-02
festgelegt
Anpassung

Obwohl der Parameter C4-02 nur selten geéndert werden muss, kann eine Einstellung in den folgenden Féllen sinnvoll
sein:

» Erh6hen Sie C4-02, wenn Motorvibrationen auftreten.

* Spricht der Motor zu langsam auf Lastdnderungen an, verringern Sie C4-02.
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B C4-03: Drehmomentkompensation bei Vorwartsanlauf (nur OLV)

Bestimmt das Drehmoment beim Vorwértsanlauf, um die Motorleistung bei einem Start mit hoher Last zu verbessern. Die
Kompensation erfolgt unter Verwendung der in Parameter C4-05 eingestellten Zeitkonstante. Diese Funktion kann durch
Einstellung 0,0 % deaktiviert werden.

] . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C4-03 Drehmomentkompensation bei Vorwértsanlauf 0,0 bis 200,0 % 0,0%

H C4-04: Drehmomentkompensation bei Riickwartsanlauf (nur OLV)

Bestimmt das Drehmoment beim Riickwartsanlauf, um die Motorleistung bei einem Start mit hoher Last zu verbessern.
Die Kompensation erfolgt unter Verwendung der in Parameter C4-05 eingestellten Zeitkonstante. Diese Funktion kann
durch Einstellung 0,0 % deaktiviert werden.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C4-04 Drehmomentkompensation bei Riickwértsanlauf -200,0 bis 0,0 % 0,0%

B C4-05: Drehmomentkompensation bei Startzeitkonstante (nur OLV)

Dieser Parameter bestimmt die Zeitkonstante fiir die Drehmomentkompensation bei Start, die in den Parametern C4-03
und C4-04 eingestellt wird.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C4-05 Zeitkonstante fiir Drehmomentkompensation 0 bis 200 ms 10 ms

B C4-06: Hauptverzogerungszeit Drehmomentkompensation 2 (nur OLV)

Diese Zeitkonstante wird bei der Fangfunktion oder beim Regenerationsbetrieb verwendet, wenn der tatsdchliche
Motorschlupf mehr als 50 % des Nennschlupfs betridgt. Andern Sie die Einstellung dieses Wertes, wenn ein
Uberspannungsfehler bei plotzlichem Lastwechsel oder am Ende eines Hochlaufs mit einer trigen Last auftritt.

Nr.

Parameterbezeichnung

Einstellbereich

Standard-
einstellung

C4-06

Hauptverzégerungszeit Drehmomentkompensation 2

0 bis 10000 ms

150 ms

Beachte:

1.

2.

Wird fiir C4-06 ein relativ groBer Wert eingestellt, miissen Sie auch die Einstellung in n2-03 (AFR-Zeitkonstante 2) proportional

erhohen.

C4-06 ist nicht aktiv, wenn L3-04 auf 0, 3 oder 4 gesetzt ist, die Ausgangsfrequenz niedriger als 5 Hz oder die Fangfunktion nach
kurzzeitigem Netzausfall aktiv ist.

€ C5: Automatische Drehzahlregelung (ASR):

Die automatische Drehzahlregelung ist eine PI-Regelung, die die Ausgangsfrequenz anpasst, um den Motorschlupf bei
Anlegen der Last auszugleichen. Sie ist nur aktiv, wenn U/f-Regelung mit Drehzahlriickfiihrsignal an den RP-Eingang des
Frequenzumrichters verwendet wird (U/f-Regelung mit einfacher Drehzahlriickfithrung).

Der Impulseingang hat nur eine Spur und kann nicht die Motordrehrichtung erkennen. Daher muss fiir die ASR-Funktion
ein separates Motordrehrichtungssignal wie folgt eingegeben werden:

1. Verwendung eines Digitaleingangs

Dieser Modus ist automatisch aktiviert, wenn ein Digitaleingang fiir "Vorwarts-/Riickwértslauf" programmiert ist (H1-
O0O= 7E). Ist der Eingang geschlossen, wird dem Frequenzumrichter der Riickwértslauf signalisiert. Bei offenem
Eingang wird dem Frequenzumrichter der Vorwartslauf des Motors signalisiert.

Bei Verwendung eines 2-Spur-Signalgebers kann ein externes Gerét verwendet werden, das die beiden Spuren in eine
Spur umwandelt. In diesem Fall kann ein digitales Drehrichtungssignal verwendet werden.

2. Ableitung der Richtung vom Frequenzsollwert

Wenn fiir "Vorwirts-/Riickwartsrichtung" (H1-OO+# 7E) kein Digitaleingang gesetzt wird, verwendet die

automatische Drehzahlregelung ASR die durch den Frequenzsollwert vorgegebene Drehrichtung.

Abb. 5.27 zeigt die ASR-Funktion bei U/f-Regelung mit einfacher Drehzahlriickfiihrung.
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Abb. 5.27 Drehzahlregelung mit ASR in U/f mit einfacher Drehzahlrickfiihrung

Zum Aktivieren der U/f-Regelung mit PG-Riickfithrung:
1. Aktivieren Sie die U/f-Regelung (A1-02 = 0) fiir den Frequenzumrichter.

2. SchlieBen Sie das Motordrehzahl-Impulssignal an den Impulseingang RP an, setzen Sie H6-01 = 3 und die
Impulssignalfrequenz auf einen Wert, der der maximalen Drehzahl in H6-02 (Skalierung des Impulseingangs)
entspricht. Stellen Sie sicher, dass die Vorspannung des Impulseingangs (H6-04) 0 % und die Verstarkung (H6-03)
100 % betragt.

3. Waihlen Sie, welches Signal zur Drehrichtungserkennung verwendet werden soll. Wird ein Digitaleingang verwendet,
setzen Sie H1-OO = 7F.

4. Verwenden Sie die unten beschriebenen Parameter fiir ASR-Verstarkung und Integrationszeit zum Einstellen des ASR-
Ansprechverhaltens.

Beachte: 1. Die C5-Parameter werden nur angezeigt, wenn die U/f-Regelung (A1-02 = 0) verwendet wird und die Impulseingangsfunktion (RP)
fiir die PG-Riickfiihrung in U/f-Regelung (H6-01 = 3) eingestellt ist.
2. Die U/f-Regelung mit PG-Riickfiihrung kann nur fiir Motor 1 verwendet werden.

ASR-Tuning-Parameter

ASR umfasst zwei Parametergruppen fiir Verstirkung und Integrationszeit. Gruppe 1 ist bei der maximalen
Ausgangsfrequenz, Gruppe 2 bei der minimalen Ausgangsfrequenz aktiv. Die Einstellungen werden wie in Abb. 5.28
dargestellt linear, in Abhéngigkeit von der Ausgangsfrequenz geéndert.

P - Verstarkung und | - Zeit

P =C5-01
| =C5-02
P =C5-03
| =C5-04
: Motordrehzal
0 Et-09 E1-04
Minimale Maximale
Ausgangs- Ausgangs-
frequenz frequenz

Abb. 5.28 Andern der ASR-Proportionalverstirkung und Integrationszeit

Bl C5-01/02: ASR-Proportionalverstarkung/Iintegrationszeit 1

Diese Parameter bestimmen das ASR-Ansprechverhalten bei der maximalen Ausgangsfrequenz.
* Erhohen Sie die Verstirkung und/oder verringern Sie die Integrationszeit, wenn das Ansprechverhalten bei der

maximalen Ausgangsfrequenz zu langsam ist.

» Verringern Sie die Verstarkung und/oder erhéhen Sie die Integrationszeit, wenn Vibrationen bei maximaler

Ausgangsfrequenz auftreten.

« Andern Sie bei einer ASR-Einstellung immer zuerst die P-Verstirkung und dann die Integrationszeit.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C5-01 ASR-Proportionalverstiarkung 1 0,00 bis 300,00 0,20
C5-02 ASR-Integrationszeit 1 0,000 bis 10,000 s 0,200 s
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Bl C5-03/04: ASR-Proportionalverstarkung/Integrationszeit 2

Diese Parameter bestimmen das ASR-Ansprechverhalten bei der minimalen Ausgangsfrequenz. Andern Sie die
Einstellungen auf die gleiche Weise wie fiir den Parameter C5-01/02.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung

C5-03 ASR-Proportionalverstiarkung 2 0,00 bis 300,00 0,02

C5-04 ASR-Integrationszeit 2 0,000 bis 10,000 s 0,050 s

Bl C5-05: Grenzwert fiir ASR-Ausgangsfrequenz

Legt den Grenzwert fiir die ASR-Ausgangsfrequenz in Prozent der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04) fest. Bei zu
hohem Motorschlupf kann es nétig sein, den Einstellwert zu erhéhen, um eine ordnungsgemifBe Schlupfkompensation
durchzufithren. Verwenden Sie die Uberwachungsfunktion fiir die ASR-Ausgangsfrequenz U6-04, um festzustellen, ob
die ASR am Grenzwert arbeitet ,und nehmen Sie die notwendigen Einstellungen vor. Wenn die ASR am ASR-Grenzwert
arbeitet, iiberpriifen Sie das Impulssignal und die Impulseingangseinstellungen, bevor Sie den Parameter C5-05 dndern.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C5-05 ASR-Grenzwert 0,0 bis 20,0% 5,0%

€ C6: Taktfrequenz
Bl C6-01: Auswahl des Beanspruchungsmodus (ND/HD)

Der Frequenzumrichter verfiigt liber zwei verschiedene Beanspruchungsmodi, aus denen die Lastkennwerte gewéhlt
werden konnen. Der Nennstrom, die Uberlastkapazitét, die Taktfrequenz und die maximale Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters dndern sich abhéngig von der Auswahl des Beanspruchungsmodus. Wéhlen Sie mit Parameter C6-01
(Beanspruchung) entweder die Heavy Duty (HD) oder Normal Duty (ND) fiir die Anwendung. Die Einstellung ist ND.
Siehe Kenndaten fiir hohe (HD) und normale (ND) Beanspruchung auf Seite 330 fiir Details zum Nennstrom.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
C6-01 Auswabhl des Beanspruchungsmodus 0 (ND) oder 1 (HD) <(,)>
<I> Der Frequenzumrichter CIMR-V OOBAO0018 verfiigt iiber keinen normalen Beanspruchungsmodus. Die Einstellung ist 0.
Tabelle 5.11 Unterschiede zwischen hoher und normaler Beanspruchung
Modus Kennlinie fiir Heavy Duty Kennlinie fiir Normal Duty
(HD, Heavy Duty) (ND, Normal Duty)
C6-01 0 1
. Uberlast
150 % 120 % Uberlast
0% Nennlast , 100 % Nennlast
Kennlinien
0 Motordrehzahl 100l % 0 Motordrehzahl 100 %
T - ; Verwenden Sie die Kennlinie fiir Normal Duty fiir
Verwenden Sie die Kennlinie fiir Heavy Duty fiir N "
Anwendungen, die eine hohe Uberlasttoleranz bei Anwendungen, in sich die Anforderungen an das .
Anwendung konstantem Lastdrehmoment erfordern. Solche Drehmoment mit der Drehzahl verringern. Hierzu gehdren
Anwendungen sind z. B. Extruder und Forderbénder. z. B. Lifter oder Pumpen, bei denen eine hohe
Uberlasttoleranz nicht erforderlich ist.
Uberlastkapazitiit (oL2) 150 % des Nennstroms bei hoher Beanspruchung 120 % des Nennstroms bei normaler Beanspruchung
fiir 60 s fiir 60 s
L3-02 Kippschutz beim
Hochlauf 150% 120%
L3-06 Kippschutz im o o
Betrieb 150% 120%
Standard-Taktfrequenz 8/10 kHz 2 kHz Schwingungs-PWM

Beachte: Bei Anderung der Beanspruchung dndert sich der maximal anzuwendende Motorstrom des Frequenzumrichters, und die Parameter E2-
00 und E4-0O0 stellen sich automatisch auf die geeigneten Werte ein. Der Nennstrom fiir ND ist hoher als der fiir HD!
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B C6-02: Auswahl der Taktfrequenz
Der Parameter C6-02 stellt die Schaltfrequenz der Ausgangstransistoren des Frequenzumrichters ein. Er kann veridndert
werden, um die akustischen Gerdusche sowie den Leckstrom zu verringern.

Beachte: Der Nennstrom des Frequenzumrichters wird verringert, wenn die Taktfrequenz auf einen hoheren Wert als den Standardwert eingestellt
wird. Siehe Nennstrom abhdngig von der Taktfrequenz auf Seite 151.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich Einstellung

Bestimmt durch A1-02, 02-04.
Wird zuriickgesetzt, wenn C6-01 gedndert wird.

C6-02 Auswahl der Taktfrequenz 1bisA,F

Einstellungen:

C6-02 Taktfrequenz C6-02 Taktfrequenz C6-02 Taktfrequenz
1 2,0 kHz 5 12,5 kHz 9 Swing-PWM 3
2 5,0 kHz 6 15,0 kHz A Swing-PWM 4
3 8,0 kHz 7 Swing-PWM 1 F Benutzerdefiniert (C6-03 bis
4 10,0 kHz 8 Swing-PWM 2 C6-05)

Beachte: Swing-PWM verwendet eine Taktfrequenz von 2,0 kHz als Basis, jedoch wird durch Anwendung besonderer PWM-Kennlinien das
akustische Gerdusch des Motors reduziert.

Richtlinien fiir die Einstellung der Taktfrequenz-Parameter

Symptom Abhilfe

Drehzahl und Drehmoment sind bei niedrigen Drehzahlen instabil.

Storemissionen des Frequenzumrichters beeintrachtigen Peripheriegeréte.

- Verri Sie die Taktfi .
UberméBiger Leckstrom des Frequenzumrichters. errngem Sie Gie takiirequenz

Leitung zwischen Frequenzumrichter und Motor ist zu lang. </>

<2>

Das akustische Motorgerédusch ist zu laut. Erhohen Sie die Taktfrequenz oder verwenden Sie Swing-PWM.

<1> Eine Reduzierung der Taktfrequenz kann erforderlich sein, wenn die Motorleitung zu lang ist. Siehe nachfolgende Tabelle.

<2> Bei normaler Beanspruchung ist die Einstellung 7 (Swing-PWM), entsprechend der Einstellung 2 kHz. Die Taktfrequenz kann erhdht werden,
wenn der Frequenzumrichter auf Normal Duty eingestellt ist. Hierbei ist jedoch zu beriicksichtigen, dass der Nennstrom des Frequenzumrichter
mit zunehmender Taktfrequenz abnimmt.

Leitungsldnge Bis zu 50 m Bis zu 100 m Mehr als 100 m
C6-02 (Auswahl Taktfrequenz) 0 bis 6 (15 kHz) 0 bis 4 (10 kHz) 1,7 bis A (2 kHz)

Beachte: Bei relativ langer Motorleitung und Verwendung der Vektorregelung ohne Geber ist die Taktfrequenz auf 2 kHz (C6-02 = 1)
einzustellen. Schalten Sie auf U/f-Regelung, wenn die Leitung ldnger als 100 m ist.

H C6-03/C6-04/C6-05: Obergrenze/Untergrenze/Proportionalverstarkung

Verwenden Sie diese Parameter zur Einstellung einer benutzerdefinierten oder variablen Taktfrequenz. Zum Einstellen
der Ober- und Untergrenze setzen Sie zuerst C6-02 auf “F”.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esirtnas't‘g?t:g;;
C6-03 Obergrenze Taktfrequenz 1,0 bis 15,0 kHz
C6-04 Untergrenze Taktfrequenz (nur U/f-Regelung) 1,0 bis 15,0 kHz <I>
C6-05 Proportionalverstirkung Taktfrequenz (nur U/f-Regelung) 0 bis 99

<1> Die Voreinstellung richtet sich nach der Regelungsart (A1-02) sowie nach der Frequenzumrichter-Typenleistung (02-04) und wird neu
initialisiert, wenn der in C6-01 eingestellte Wert gedndert wird.
Einstellung einer festen benutzerdefinierten Taktfrequenz

Eine Taktfrequenz zwischen den festen wéhlbaren Werten kann in Parameter C6-03 eingegeben werden, wenn C6-02 auf
“F” eingestellt ist. Bei U/f-Regelung muss auch Parameter C6-04 auf den gleichen Wert wie C6-03 eingestellt werden.

Einstellung einer variablen Taktfrequenz (nur U/f-Regelung)

In U/f-Regelung kann die Taktfrequenz so eingestellt werden, dass sie sich linear mit der Ausgangsfrequenz dndert. In
diesem Fall miissen die Ober- und Untergrenze der Taktfrequenz und die Proportionalverstarkung der Taktfrequenz
(C6-03, C6-04, C6-05) eingestellt werden wie in Abb. 5.29.
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Taktfrequenz

C6-03

Ausgangs-
—

C6-04 frequenz x C6-05 x K*

Ausgangsfrequen:

E1-04
max. Ausgangsfrequenz

Abb. 5.29 Die Taktfrequenz verandert sich im Verhaltnis zur Ausgangsfrequenz

K ist ein durch den Wert C6-03 festgelegter Koeffizient:
* 10,0 kHz > C6-03 > bis 5,0 kHz: K =2

* 50kHz>C6-03: K=1

* C6-03>10,0kHz: K=3

Beachte: 1. Ein Taktfrequenzfehler (oPE11) tritt auf, wenn die Proportionalverstirkung der Taktfrequenz groBer als 6 ist, wihrend C6-03 kleiner
als C6-04 ist.

2. Wenn C6-05 auf kleiner als 7 eingestellt ist, wird C6-04 deaktiviert, und die Taktfrequenz wird auf den in C6-03 eingestellten Wert
festgelegt.

B Nennstrom abhangig von der Taktfrequenz

Die folgenden Tabellen zeigen den Ausgangsstrom des Frequenzumrichters in Abhingigkeit von den
Taktfrequenzeinstellungen. Der Wert 2 kHz Wert entspricht dem Nennstrom fiir normale Beanspruchung, der Wert 8/10
kHz entspricht dem Nennstrom fiir hohe Beanspruchung. Die Taktfrequenz bestimmt den Ausgabestrom linear. Verwenden
Sie die folgenden Daten, um die Ausgangsstromwerte fiir die in den Tabellen nicht genannten Taktfrequenzen zu
berechnen.

Beachte: Im Modus fiir hohe Beanspruchung entspricht der maximale Nennausgangsstrom dem Wert von 8/19 kHz, auch wenn die Taktfrequenz
verringert wird.

Tabelle 5.12 Frequenzumrichter mit Taktfrequenz-Einstellung 10 kHz fiir hohe Beanspruchung

Modelle einphasig 200 V Modelle dreiphasig 200 V
Modell VO Nennstrom [A] Modell VO Nennstrom [A]
2 kHz 10 kHz 15 kHz 2 kHz 10 kHz 15 kHz
BA0001 1,2 0,8 0,6 BA0001 1,2 0,8 0,6
BA0002 1,9 1,6 1,3 BA0002 1,9 1,6 1,3
BA0003 3,5 3,0 2,4 BA0004 3,5 3,0 2,4
BA0006 6,0 5,0 4,0 BA0006 6,0 5,0 4,0

Tabelle 5.13 Frequenzumrichter mit Taktfrequenz-Einstellung 8 kHz fiir hohe Beanspruchung

Modelle einphasig 200 V Modelle dreiphasig 200 V Modelle dreiphasig 400 V
Modell Nennstrom [A] Modell Nennstrom [A] Modell Nennstrom [A]
vOo 2kHz | 8kHz | 15kHz vOo 2kHz | 8kHz | 15kHz vOo 2kHz | 8kHz | 15kHz

BA0010 9,6 8,0 6,4 — — — — 4A0001 1,2 1,2 0,7
BA0012 12,0 11,0 8,8 2A0010 9,6 8,0 6.4 4A0002 2,1 1,8 1,1
BA0018 17,5 17,5 14,0 2A0012 12,0 11,0 8,8 4A0004 4,1 3,4 2,0
— — — — — — — — 4A0005 5.4 4.8 2,9
— — — — 2A0020 19,6 17,5 14,0 4A0007 6,9 5,5 33
— — — — 2A0030 30,0 25,0 20,0 4A0009 8,8 7,2 43
— — — — 2A0040 40,0 33,0 26,4 4A0011 11,1 9,2 5,5
— — — — 2A0056 56,0 47,0 37,6 4A0018 17,5 14,8 8,9
— — — — 2A0069 69,0 60,0 48,0 4A0023 23,0 18,0 10,8
— — — 4A0031 31,0 24,0 14,4
— — — — — — — 4A0038 38,0 31,0 18,6
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5.4 d: Sollwerteinstellungen

instellungen

Sollwerte

Der Frequenzumrichter bietet verschiedene Moglichkeiten zur Eingabe des Frequenzsollwertes. Die Abbildung unten

enthélt eine Ubersicht fiir Sollwerteingabe, Auswahlmoglichkeiten und Prioritéten.
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Abb. 5.30 Einstellhierarchie fiir die Sollwerteingabe
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€ d1: Frequenzsollwert
B d1-01 bis d1-17 : Frequenzsollwertz 1 bis 16 und Sollwert fiir Tippgeschwindigkeit

Bis zu 17 voreingestellte Sollwerte (einschlieBlich des Tipp-Sollwertes) konnen im Frequenzumrichter programmiert
werden. Die Sollwerte konnen wihrend des Anlaufs durch Digitaleingdnge geschaltet werden. Der Hochlauf/Tieflauf auf
den neuen Sollwert erfolgt unter Verwendung der aktiven Hochlauf-/Tieflaufzeit.

Der Sollwert fiir die Tippgeschwindigkeit muss {iber einen separten Digitaleingang gewéhlt werden und hat Vorrang vor
den Sollwerten 1 bis 16.

Die Sollwerte 1 und 2 fiir die Fixsollwertanwahl konnen {iber Analogeingang A1 geliefert werden.

. : . Standard-

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d1-01 bis d1-16 Frequenzsollwert 1 bis 16 0,00 bis 400,00 Hz <> 0,00 Hz
d1-17 Tippbetrieb-Frequenzsollwert 0,00 bis 400,00 Hz <> 6,00 Hz

<1> Die Obergrenze wird von der maximalen Ausgangsfrequenz (E1-04) und die Obergrenze fiir den Frequenzsollwert (d2-01) bestimmt.

Auswahl Drehzahistufen

Je nach Anzahl der verwendeten Drehzahlstufen miissen einige Digitaleingénge fiir die Auswahl der Drehzahlstufen 1, 2,
3 und 4 programmiert werden (H1-OO = 3, 4, 5, 32). Fiir den Tippbetrieb-Sollwert muss ein Digitaleingang auf
HI1-0O0 = 6 eingestellt werden.

Hinweise fiir die Verwendung von Analogeingéngen fiir Drehzahlstufen 1 und 2:

* Wenn die Frequenzsollwertquelle dem Analogeingang A1 (b1-01 = 1) zugeordnet ist, wird dieser Eingang anstelle von
d1-01 fiir den Frequenzsollwert 1 verwendet. Wenn die Sollwertquelle dem digitalen Bedienteil (b1-01 = 0) zugeordnet
ist, wird d1-01 als Frequenzsollwert 1 verwendet.

» Wird die Analogeingangsfunktion A2 auf "Hilfsfrequenz" (H3-10 = 2) gesetzt, wird anstelle des im Parameter d1-02
eingestellten Wertes der fiir Klemme A2 eingegebene Wert als Drehzahlstufe 2 verwendet. Ist H3-10 ungleich 2, wird
der Parameter d1-02 als Sollwert fiir die Drehzahlstufe 2 verwendet.

Die verschiedenen Drehzahl-Sollwerte konnen entsprechend Tabelle 5. 14 ausgewiahlt werden. Abb. 5.31 zeigt die Auswahl
der Drehzahlstufen.

Tabelle 5.14 Kombinationen der Sollwerte fiir Drehzahlstufen und Klemmen-Umschaltung

Drehzahl- Drehzahl- Drehzahl- Drehzahl- Tippbetrieb-
Sollwert stufe stufe 2 stufe 3 stufe 4 Sollwert
H1-00=3 H1-0O00=4 H1-00=5 H1-00=32 H1-0O0=6

Frequenzsollwert 1 (d1-01/A1) AUS AUS AUS AUS AUS
Frequenzsollwert 2 (d1-02/A2) EIN AUS AUS AUS AUS
Frequenzsollwert 3 (d1-03) AUS EIN AUS AUS AUS
Frequenzsollwert 4 (d1-04) EIN EIN AUS AUS AUS
Frequenzsollwert 5 (d1-05) AUS AUS EIN AUS AUS
Frequenzsollwert 6 (d1-06) EIN AUS EIN AUS AUS
Frequenzsollwert 7 (d1-07) AUS EIN EIN AUS AUS
Frequenzsollwert 8 (d1-08) EIN EIN EIN AUS AUS
Frequenzsollwert 9 (d1-09) AUS AUS AUS EIN AUS
Frequenzsollwert 10 (d1-10) EIN AUS AUS EIN AUS
Frequenzsollwert 11 (d1-11) AUS EIN AUS EIN AUS
Frequenzsollwert 12 (d1-12) EIN EIN AUS EIN AUS
Frequenzsollwert 13 (d1-13) AUS AUS EIN EIN AUS
Frequenzsollwert 14 (d1-14) EIN AUS EIN EIN AUS
Frequenzsollwert 15 (d1-15) AUS EIN EIN EIN AUS
Frequenzsollwert 16 (d1-16) EIN EIN EIN EIN AUS
Frequenzsollwert fiir Tippbetrieb (d1-17) </> - - - - EIN

<1> Die Frequenz fiir Tippbetrieb hebt den verwendeten Frequenzsollwert auf.
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d1-16
Frequenz- d1'15/—
sollwert d1'14/—
d1-13/—
d1-12 —
Vo
d1-07
d1-06
d1-05 /
d1-04  /
d1-03 _ /
d1-02
d1-01(A2) ‘
(A1) C d1-17
I B \
Vorwarts(Ruckwarts) Start/Stopg Zeit
I
Mehrstufendrehzahlsollwert +——EIN EIN EIN () \ EIN EIN
Mehrstufendrehzahlsollwert 2 —EIN—L ! EIN%()J[EII\" —EIN
Mehrstufendrehzahlsoliwert 3 —EN —(—FIN .
Mehrstufendrehzahlsollwert 4 SS' EIN 1
Jog-Referenz ()() —EN—L—

Abb. 5.31 Ablaufdiagramm der Sollwert-Voreinstellungen

€ d2: Frequenz-Obergrenze/Untergrenze

Durch Eingabe der Ober- und Untergrenzen fiir die Frequenz kann der Programmierer den Betrieb des Frequenzumrichters
oberhalb und unterhalb von Werten verhindern, bei denen Resonanzen und/oder Beschiddigungen der Anlage auftreten
konnten.

B d2-01: Obergrenze Frequenzsollwert

Stellt den maximalen Frequenzsollwert als Prozentsatz der maximalen Ausgangsfrequenz ein. Dieser Grenzwert gilt fiir
alle Frequenzsollwerte.

Auch bei Einstellung des Frequenzsollwertes auf einen hoheren Wert wird der interne Frequenzsollwert des Umrichters
diesen Wert dann nicht iiberschreiten.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d2-01 Obergrenze Frequenzsollwert 0,0 bis 110,0% 100,0%

B d2-02: Untergrenze Frequenzsollwert

Stellt den minimalen Frequenzsollwert als Prozentsatz der maximalen Ausgangsfrequenz ein. Dieser Grenzwert gilt fiir
alle Frequenzsollwerte.

Wenn ein niedrigerer Sollwert als dieser Wert eingegeben wird, arbeitet der Frequenzumrichter mit dem in d2-02

eingestellten Wert. Wenn der Frequenzumrichter mit einem niedrigeren Sollwert als d2-02 gestartet wird, lduft er bis auf
d2-02 hoch.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d2-02 Untergrenze Frequenzsollwert 0,0 bis 110,0% 0,0%
Interner
Frequenz- | ...
sollwert
d2-01

Oberer Frequenzsollwert

Betriebs-
bereich

Unterer Frequenzsollwert
d2-02| .~

: .y
>

Eingestellter Frequenzsollwert

Abb. 5.32 Frequenzsollwert: Ober- und Untergrenzen
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H d2-03: Untergrenze Master-Drehzahlsollwert

Im Gegensatz zur Untergrenze des Frequenzsollwertes (d2-02), die unabhéngig von der Quelle fiir den Frequenzsollwert
gilt (d. h., Analogeingang, Drehzahl-Voreinstellung, Drehzahl fiir Tippbetrieb, usw.), legt die Untergrenze fiir den Master-
Drehzahlsollwert (d2-03) eine Untergrenze fest, die sich nur auf den Analogeingang (Klemmen A1l und A2) auswirkt, d.
h. den aktiven Master-Drehzahlsollwert.

Einstellung in Prozent der maximalen Ausgangsfrequenz.

Beachte: Die Untergrenzwert fiir die Tippbetrieb-Frequenz, die Drehzahlstufen-Einstellungen und die 2-Stufen-Drehzahleinstellung &ndern sich
nicht. Wenn Untergrenzen gleichzeitig fiir den Frequenzsollwert (d2-02) den Hauptfrequenzsollwert (d2-03) festgelegt werden,
verwendet der Frequenzumrichter den hoheren dieser beiden Werte als unteren Grenzwert.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d2-03 Untergrenze Master-Drehzahlsollwert 0,0 bis 110,0% 0,0%

€ d3: Ausblendung von Resonanzfrequenzen
Bl d3-01 bis d3-04: Ausblendfrequenzen 1, 2, 3 und Ausblendfrequenzbreite

Um Dauerbetrieb mit einer Drehzahl, bei der Resonanzen in angetriebenen Maschinen auftreten knnen, zu vermeiden,
kann der Frequenzumrichter mit drei verschiedenen Ausblendfrequenzen programmiert werden, die keinen Dauerbetrieb
in bestimmten Frequenzbereichen zulassen. Wenn der Drehzahlsollwert in den Unempfindlichkeitsbereich einer
Ausblendfrequenz fillt, verriegelt der Frequenzumrichter den Frequenzsollwert gerade unterhalb des
Unempfindlichkeitsbereichs und erlaubt nur dann den Hochlauf durch diesen Bereich hindurch, wenn der Frequenzsollwert
wieder oberhalb der Obergrenze des Unempfindlichkeitsbereichs liegt.

Durch Einstellen der Parameter d3-01 und d3-02 auf 0,0 Hz wird die Ausblendung von Resonanzfrequenzen deaktiviert.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esi;a;?cgl?ag;j
d3-01 Ausblendfrequenz 1 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz
d3-02 Ausblendfrequenz 2 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz
d3-03 Ausblendfrequenz 3 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz
d3-04 Ausblendfrequenzbreite 0,0 bis 20,0 Hz 1,0 Hz

Abb. 5.33 zeigt die Beziehung zwischen Ausblendfrequenz und Ausgangsfrequenz.

Ausgangs-

frequenz /

\j A
Frequenz-

sollwert ' /
fAllt | Frequenz-
/ ! sollwert

steigt

,
A ' E Ausblend-
' frequenz-

' ' ' b
' ' ' breite (d3-04
' ' / reite ( )

breite (d3-04)

Ausblend-
frequenz-
' breite (d3-04) 1

v

Frequenz-

Ausblend- Ausblend- Ausblend-
sollwert

frequenz 3 frequenz 2 frequenz 1
d3-03 d3-02 d3-01

Abb. 5.33 Ausblendfrequenz-Funktion

Beachte: 1. Der Frequenzumrichter verwendet die aktive Hochlauf-/Tieflaufzeit zum Durchlaufen des spezifizierten
Unempfindlichkeisbereichs, l4sst jedoch keinen Dauerbetrieb in diesem Bereich zu.

2. Bei Verwendung mehrerer Ausblendfrequenzen muss sichergestellt werden, dass d3-01 = d3-02 = d3-03.

€ d4: Frequenzhaltefunktion und Auf/Ab 2-Funktion
Bl d4-01: Auswahl Frequenzsollwert-Haltefunktion

Dieser Parameter ist wirksam, wenn eine der folgenden digitalen Eingangsfunktionen verwendet wird.
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Haltefunktion fir Hochlauf-/Tieflauframpe (H1-OO= A)
Auf/Ab-Funktion (H1-OO = 10 und 11, tellt den Frequenzsollwert iiber digitale Eingénge ein)
Auf/Ab 2-Funktion (H1-O0O = 75/76, fiigt dem Frequenzsollwert tiber Digitaleingdnge eine Vorspannung hinzu)

Parameter d4-01 bestimmt, ob der Frequenzsollwert oder die Frequenz-Vorspannung (Auf/Ab 2) gespeichert wird, wenn
der Startbefehl geloscht oder die Stromeinspeisung abgeschaltet wird.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-01 Auswahl Frequenzsollwert-Haltefunktion 0 oder 1 0

Der Betrieb ist abhingig von der Funktion, mit der der Parameter d4-01 verwendet wird.
Einstellung 0: Deaktiviert

Hochlauf-Halten

Die Haltezeit wird auf 0 Hz zuriickgesetzt, wenn der Start-Befehl aufgehoben oder die Spannungsversorgung des
Frequenzumrichters abgeschaltet wird. Der aktive Frequenzsollwert ist der Wert, den der Frequenzumrichter bei einem
Neustart verwendet.

Auf/Ab

Der Frequenzsollwert wird auf 0 Hz zuriickgesetzt, wenn der Startbefehl aufgehoben oder die Spannungsversorgung
des Frequenzumrichters abgeschaltet wird. Der Frequenzumrichter startet bei 0 Hz, wenn er erneut gestartet wird.

Auf/Ab 2
Die Frequenz-Vorspannung wird nicht gespeichert, wenn der Start-Befehl deaktiviert wird, oder nach Ablauf von 5 s

nach Ausgabe des Befehls Auf/Ab 2. Die Auf/Ab 2-Funktion startet bei Neustart des Frequenzumrichter bei einer
Vorspannung von 0 %.

Einstellung 1: Aktiviert

Hochlauf-Halten

Der letzte Haltezeitwert wird gespeichert, wenn der Start-Befehl aufgehoben oder die Spannungsversorgung des
Frequenzumrichters abgeschaltet wird. Der Frequenzumrichter verwendet beim Neustart den als Frequenzsollwert
gespeicherten Wert. Der Eingang fiir die Hochlauf-/Tieflauf-Haltezeit muss die gesamte Zeit gesetzt sein, da sonst der
Haltezeitwert geloscht wird.

EIN EIN
AUS

Netz-
Versorgungs-
spannung

Vorwarts Start/Stopp

AUs | EIN | AUS EIN

Aus i [EN AUS [EN
Hochlauf/Tieflauf — ! : :
Halten

Frequenzsollwert

Ausgangsfrequenz L S N e 4401 = 1

Halten Halten
Abb. 5.34 Halten des Frequenzsollwertes mit Hochlauf-/Tieflauf-Haltefunktion

Auf/Ab

Der letzte Frequenzsollwert wird gespeichert, wenn der Start-Befehl aufgehoben oder die Spannungsversorgung des
Frequenzumrichters abgeschaltet wird. Der Frequenzumrichter verwendet beim Neustart den als Frequenzsollwert
gespeicherten Wert.

"Auf/Ab 2 mit Frequenzsollwert vom digitalen Bedienteil

Wird das digitale Bedienteil als Frequenzsollwertquelle gewéhlt, wird die Vorspannung zu dem Frequenzsollwert
hinzugefiigt, der 5 s nach Ausgabe des Befehls Auf/A 2 ausgewihlt wurde, und anschlieBend auf 0 zuriickgesetzt.
AnschlieBend wird der neue Frequenzsollwert gespeichert. Nach Aufhebung des Start-Befehls oder Ausschalten der
Stromversorgung verwendet der Frequenzumrichter bei einem Neustart den zum Zeitpunkt des Neustarts aktiven Wert.
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Vorspannung wird zu Frequenzsollwert
addiert und auf 0 zurlickgesetzt

Ausgangs- / T

frequenz
-~/

|
| |
| |
| —
Frequenz- | ! !
sollwert \ : : F
|
| |
|
J \ | \
| | \
|
I [ | | |
; [ [ \ \
Vorspannung | ‘ ! ! !
| \ | | I 58 |
! | Ss | | |

Auf-2-Befehl 1

Abb. 5.35 Beispiel fiir Auf/Ab 2 mit Frequenzsollwert vom digitalen Bedienteil und d4-01 =1

* Auf/Ab 2 mit Frequenzsollwert aus anderen Eingangsquellen

Wird anstelle des digitalen Bedienteils eine andere Frequenzsollwertquelle gewéhlt, wird die Vorspannung genau 5
Sekunden nach Ausgabe des Auf/Ab 2-Befehls im Parameter d4-06 gespeichert. Nach Authebung des Start-Befehls oder
Ausschalten der Stromversorgung verwendet der Frequenzumrichter bei einem Neustart den in d4-06 gespeicherten
Wert.

Vorspannung ist in Parameter d4-06 gespeichert

Ausgangs- / T

frequenz

d4-06-Wert

Vorspannung

Auf-2-Befehl = s B

Abb. 5.36 Beispiel fiir Auf/Ab 2 mit Frequenzsollwert aus anderer Eingangsquelle als das digitale Bedienteil und
d4-01=1

Beachte: Stellen Sie sicher, dass die Grenzwerte fiir Auf/Ab 2 richtig eingestellt sind, wenn d4-01 = 1 zusammen mit der Funktion Auf/A 2
verwendet werden soll. Siehe d4-08: Oberer Grenzwert fiir Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2) auf Seite 160 und Siehe
d4-09: Unterer Grenzwert fiir Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2) auf Seite 160 fiir weitere Einzelheiten zur Einstellung der
Grenzwerte.

YASKAWA ELECTRIC SIGP C710606 19A YASKAWA AC Drive - V1000 Technisches Handbuch 157

n Parameter-Details



54 d: SoIIwerteinsteIIungen

Loschen des gespeicherten Wertes

Abhédngig von der verwendeten Funktion kann der gespeicherte Frequenzsollwert wie folgt geloscht werden:
* Freigabe des Hochlauf-Haltezeit-Eingangs.

* Einstellung eines Aufwirts- oder Abwérts-Befehls, wihrend kein Startbefehl ansteht.

B d4-03: Schritt fur Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2)

Bestimmt die Vorspannung, die {iber die Funktion Auf/Ab 2 zum Frequenzsollwert addiert oder von diesem subtrahiert
wird.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-03 Schritt Frequenzsollwert-Vorspannung 0,00 bis 99,99 Hz 0,00 Hz

Die Funktion richtet sich nach dem Einstellwert:

Einstellung d4-03 = 0,0 Hz

Wihrend der Befehl Auf 2 oder Ab 2 ansteht, wird der Vorspannungswert iiber die in Parameter d4-04 festgelegte
Hochlauf-/Tieflaufzeit erhoht oder verringert.

Ausgangs-
frequenz
| |
ol
Lo
: | | \
| I |
— : ‘ Vorspannungswert wird unter
| : o Verwendung der in d4-04
Lo eingestellten Beschleunigungs-
Vorspannung : | : : : IVerzdgerungszeiten erhoht
L
| o
|
o

B
|
|
Auf-2-Befehl L1 1

Abb. 5.37 Vorspannung Auf/Ab 2" bei d4-03 = 0,0 Hz

Einstellung d4-03 > 0,0 Hz

Wiéhrend der Befehl Auf 2 oderAb 2 ansteht, wird der Vorspannungswert in den in Parameter d4-03 festgelegten Schritten
erhoht oder verringert. Der Frequenzsollwert dndert sich in Abhidngigkeit von den in Parameter d4-04 definierten
Hochlauf-/Tieflaufzeiten.

Ausgangs-
frequenz
[
[ [
| : : Vorspannungswert wird um in
‘ ‘ ‘ d4-03 definierte Schritte erhoht
: : : Frequenzumrichter verwendet
\Vorspannun | | | in d4-04 eingestellte Hochlauf-
P 9 | | Tieflaufzeiten
[
[

I | |
|
Auf-2-Befehl — | |_‘ |_' I
Abb. 5.38 Vorspannung Auf/Ab 2 bei d4-03 > 0,0 Hz

B d4-04: Hochlauf-/Tieflaufzeit fiir Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2)

In Parameter d4-04 werden die Hochlauf-/Tieflaufzeiten festgelegt, die flir das Erhohen/Verringern des Frequenzsollwertes
oder der Vorspannung bei Anwendung der Funktion "Auf/Ab 2" verwendet werden.

. - : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-04 Hochlauf-/Tieflaufzeit fiir Frequenzsollwert-Vorspannung 0 oder 1 0
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Einstellung 0: Aktuelle Hochlauf-/Tieflaufzeit
Der Frequenzumrichter verwendet die aktuelle Hochlauf-/Tieflaufzeit.

Einstellung 1: Hochlauf-/Tieflaufzeit 4
Der Frequenzumrichter verwendet die in den Parametern C1-07 und C1-08 eingestellte Hochlauf-/Tieflaufzeit.

Bl d4-05: Wahl der Betriebsart fiir Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2)

Legt fest, ob der Vorspannungswert beibehalten wird oder nicht, wenn beide Auf/Ab 2-Eingénge freigegeben oder aktiviert
werden. Dieser Parameter ist nur wirksam, wenn der Parameter d4-03 auf 0,00 gesetzt ist.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-05 Wahl der Betriebsart fiir Frequenzsollwert-Vorspannung 0 oder 1 0

Einstellung 0: Vorspannungswert halten
Der Vorspannungswert wird beibehalten, wenn keiner der Eingénge Auf 2 oder Ab 2 ansteht.

Einstellung 1: Vorspannungswert zuriicksetzen

Die Vorspannung wird auf 0 % zuriickgesetzt, wenn die Eingdnge Auf 2 und Ab 2 entweder beide eingeschaltet oder
ausgeschaltet sind. Der Frequenzumrichter verwendet die in Parameter d4-04 eingestellte Hochlauf-/Tieflaufzeit fiir den
Hochlauf oder Tieflauf auf den Frequenzsollwert.

Bl d4-06: Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2)

Dieser Parameter wird verwendet, um den iiber die Funktion Auf/Ab 2 eingestellten Frequenzsollwert zu speichern. Er
wird in Prozent der maximalen Ausgangsfrequenz eingestellt. Die Funktion des Parameters d4-06 richtet sich nach der
Konfiguration der Funktion Auf/Ab 2.

* Dieser Parameter wird normalerweise nicht verwendet, wenn der Frequenzsollwert vom digitalen Bedienteil eingestellt
wird. Der Anwender kann fiir d4-06 einen bestimmten Wert einstellen, der bei Betriebsbeginn wirksam wird, jedoch bei
Anderung des Frequenzsollwertes (einschlieBlich Drehzahlstufen- Sollwerten) zuriickgesetzt oder bei d4-01 = 0 und
Aufheben des Start-Befehls deaktiviert wird.

* Wenn d4-01 = 0und der Frequenzsollwert {iber einen Analogeingang oder Impulseingang gesetzt wird, wird der in d4-06
eingestellte Wert im allgemeinen zum Frequenzsollwert addiert oder von diesem subtrahiert.

* Wenn d4-01 = 1 und der Frequenzsollwert nicht vom digitalen Bedienteil, sondern von einer anderen Quelle eingestellt
werden, wird der mit den Auf/Ab 2-Eingéngen eingestellte Vorspannungswert in d4-06 gespeichert, sobald nach Freigabe
des Auf 2- oder Ab 2-Befehls 5 Sekunden vergangen sind.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-06 Frequenzsollwert-Vorspannung -99,9 bis 100,0% 0,0%

Bedingungen, die den Parameter d4-06 im allgemeinen zuriicksetzen oder deaktivieren
* Wenn die Funktion "Auf/Ab 2" nicht den Multifunktionsklemmen zugewiesen worden ist

* Wenn die Frequenzsollwertquelle gedndert worden ist (einschlieBlich Umschaltung LOCAL/REMOTE oder externer
Sollwert 1/externer Sollwert 2 durch Digitaleingénge)

* Wenn d4-03 = 0 Hz, d4-05 = 1 und die Eingéinge Auf/Ab 2 beide offen oder geschlossen sind
* Bei jeder Anderung an der unter E1-04 eingestellten Maximalfrequenz

Parameter-Details

H d4-07: Begrenzung von Schwankungen des analogen Frequenzsollwertes (Auf/Ab 2)

Dieser Parameter dient zur Behandlung von Anderungen des Frequenzsollwerts, wihrend die fiir Auf2 oder Ab 2 gesetzte ﬂ
Klemme aktiviert ist. Uberschreitet die Anderung des Frequenzsollwertes den in d4-07 eingestellten Grenzwert, wird der
Vorspannungswert gehalten, und der Frequenzumrichter folgt beim Hochlauf oder Tieflauf dem Frequenzsollwert. Nach
Erreichen des Frequenzsollwertes wird die Vorspannung freigegeben, so dass sie den Auf/Ab 2-Eingangsbefehlen folgt.

Der Parameter d4-07 ist nur wirksam, wenn der Frequenzsollwert iiber einen Analog- oder Impulseingang eingestellt wird.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
44-07 Begrenzung von Schwankungen des analogen 0.1 bis 100,0% 1,0%
Frequenzsollwertes
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Bl d4-08: Oberer Grenzwert fiir Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2)

In dem Parameter d4-08 wird der obere Grenzwert fiir die Auf/Ab 2-Vorspannung (Uberwachungsparameter U6-20)
eingestellt. Dieser Wert kann in dem Parameter d4-06 gespeichert werden. Stellen Sie fiir diesen Parameter einen
geeigneten Wert ein, bevor Sie die Funktion Auf/Ab 2 verwenden.

Beachte: Wird der Frequenzsollwert iiber das digitale Bedienteil eingestellt (b1-01 = 0) und ist d4-01 = 1, wird der Vorspannungswert zum

Frequenzsollwert addiert, wenn 5 Sekunden lang kein Auf/Ab 2-Befehl empfangen wird. AnschlieBend wird er auf 0 zuriickgesetzt.
Ab diesem Punkt kann die Vorspannung wieder auf zu den in d4-08 gesetzten Grenzwert erhéht werden.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-08 Oberer Grenzwert fiir Frequensollwert-Vorspannung 0,0 bis 100,0% 0,0%

Bl d4-09: Unterer Grenzwert fiir Frequenzsollwert-Vorspannung (Auf/Ab 2)

In dem Parameter d4-08 wird der untere Grenzwert fiir die Auf/Ab 2-Vorspannung (Uberwachungsparameter U6-20)
eingestellt. Dieser Wert kann in dem Parameter d4-06 gespeichert werden. Stellen Sie fiir diesen Parameter einen
geeigneten Wert ein, bevor Sie die Funktion Auf/Ab 2 verwenden.

Beachte: Wird der Frequenzsollwert {iber das digitale Bedienteil eingestellt (b1-01 = 0) und ist d4-01 = 1, wird der Vorspannungswert zum
Frequenzsollwert addiert, wenn 5 Sekunden lang kein Auf/Ab 2-Befehl empfangen wird. AnschlieBend wird er auf 0 zuriickgesetzt.
Wird die Vorspannung mit dem Auf 2-Befehl erhoht, kann die Drehzahl nicht mehr mit dem Ab 2-Befehl verringert werden, nachdem
die Vorspannung zum Frequenzsollwert addiert worden ist, wenn in dem Parameter d4-09 der Grenzwert auf O gesetzt ist. Setzen Sie
in diesem Fall einen negativen unteren Grenzwert in d4-09, um eine Drehzahlreduzierung zu ermoglichen.

. - : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-09 Unterer Grenzwert fiir Frequenzsollwert-Vorspannung -99,9 bis 0,0 % 0,0%

B d4-10: Auswahl Grenzwert fiir Frequenzsollwert Auf/Ab

Hierdurch wird ausgewéhlt, wie der untere Frequenzgrenzwert bei Verwendung der Auf/Ab-Funktion eingestellt wird.
Siehe Einstellung 10/11: Aufwirts-/Abwiirts-Befehl auf Seite 184 fiir weitere Einzelheiten zur Auf/Ab-Funktion in
Kombination mit Frequenzsollwert-Grenzwerten.

Einstellung 0: Der untere Grenzwert wird durch d2-02 oder einen Analogeingang festgelegt.

Der untere Grenzwert des Frequenzsollwertes wird durch den hoheren der beiden Werte bestimmt, den Parameter d2-02
oder den Analogeingang, der fiir die Frequenzvorspannung (H3-02/10 = 0) programmiert wurde.

Beachte: Wird die externe Sollwert-Umschaltfunktion (H1-O0O0 = 2) verwendet, um zwischen der Auf/Ab-Funktion und dem Analogeingang
als Sollwertquelle umzuschalten, wird der Analogwert als unterer Sollwert-Grenzwert bei aktivem Auf/Ab-Sollwert verwendet. Andern
Sie die Parametereinstellung von d4-10 auf 1, um die Auf/Ab-Funktion unabhéingig vom Analogeingangswert zu machen.

Einstellung 1: Der untere Grenzwert wird durch den Parameter d2-02 bestimmt
Der untere Grenzwert fiir den Frequenzsollwert wird ausschlieBlich von Parameter d2-02 bestimmt.

B d4-11: Auswahl bidirektionaler Ausgang

Hier wird eingestellt, ob der Frequenzsollwert oder der PID-Ausgangswert in einen bidirektionalen internen
Frequenzsollwert umgewandelt wird. Zur Funktionsweise des Bidirektionalen Ausgangs siehe auch das PID-
Blockschaltbild in Abb. 5.18.

Beachte: Bei Verwendung zusammen mit der PID-Regelung kann die bidirektionale Ausgangsfunktion iiber einen Digitaleingang (H1-OO =
7F) aktiviert oder deaktiviert werden.

. . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-11 Auswahl bidirektionaler Ausgang 0 oder 1 0

Einstellung 0: Keine Umwandlung

Der Frequenzsollwert oder PID-Ausgangswert wird ohne Umwandlung verwendet. Der Frequenzumrichter 1duft in der
Drehrichtung, die von 0 bis 100 % der maximalen Ausgangsfrequenz eingestellt worden ist.

Einstellung 1: Umwandlung bidirektionaler Ausgang

Wenn der Frequenzsollwert oder PID-Ausgang unter 50 % liegt, kehrt der Frequenzumrichter die gewahlte Drehrichtung
um. Bei einem Wert iiber 50 % arbeitet der Frequenzumrichter in der gewahlten Richtung.

B d4-12: Verstarkung Stopp-Position

Legt die Verstiarkung zur Einstellung der Anhaltegenauigkeit bei einfacher Positionierung als Anhaltemethode fest
(b1-03 =9).

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d4-12 Verstarkung Stopp-Position 0,50 bis 2,55 1,00
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Erhohen Sie diesen Wert, wenn der Motor anhilt, bevor die gewiinschte Stopp-Position erreicht ist. Verringern Sie den
Wert, wenn der Motor zu spét anhélt. Siehe b1-03: Auswahl der Stoppmethode auf Seite 118 fiir weitere Einzelheiten zur
einfachen Positionierung.

& d7: Offsetfrequenzen
Bl d7-01 bis d7-03: Offsetfrequenz 1 bis 3

Zum Frequenzsollwert konnen drei verschiedene Offsetwerte addiert werden. Sie konnen iiber die fiir die Offsetfrequenzen
1,2 und 3 (H1-O0O = 44, 45, 46) programmierten Digitaleingénge ausgewahlt werden. Die gewahlten Offsetwerte werden
addiert, wenn zwei oder alle drei Eingénge gleichzeitig geschlossen werden.

Beachte: Diese Funktion kann verwendet werden, um die "Trim-Regelungsfunktion" (H1-OO = 1C/1D) der vorherigen Yaskawa-
Frequenzumrichter zu ersetzen.

. . . Standard-

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
d7-01 Offsetfrequenz 1 -100,0 bis 100,0% 0%
d7-02 Offsetfrequenz 2 -100,0 bis 100,0% 0%
d7-03 Offsetfrequenz 3 -100,0 bis 100,0% 0%

Abb. 5.39 veranschaulicht die Offsetfrequenz-Funktion.
+ _ Frequenz-
z;i\(jvlcj;tnz- ™| SFS sollwert nach

Multifunktions- Sanftanlauf

eingang (44) = ein
Offsetfrequenz 1 [d7-01]
(mit Vorzeichen) i

Multifunktions-
eingang (45) = ein +

Offsetfrequenz 2 [d7-02]
(mit Vorzeichen) ?

Multifunktions-
eingang (46) = ein

Offsetfrequenz 3 [d7-03]
(mit Vorzeichen) i

Abb. 5.39 Funktionsweise der Offsetfrequenz-Funktion
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5.5 E: Motorparameter

Die E-Parameter dienen zur Einstellung der U/f-Kennlinien und der Motordaten.

€ E1: U/f-Kennlinien
Bl E1-01: Einstellung der Eingangsspannung

Stellen Sie fiir den Eingangsspannungsparameter die Nennspannung der Wechselstrom- Drehstromversorgung ein. Dieser
Parameter dient zur Einstellung der Pegel fiir mehrere Schutzfunktionen des Frequenzumrichters (Uberspannung,
Kippschutz, usw.)

HINWEIS: Stellen Sie den Parameter E1-01 entsprechend der Eingangsspannung des Frequenzumrichters ein. Fiir eine

ordnungsgemélle Funktion der Schutzfunktionen des Frequenzumrichters muss die Eingangsspannung (nicht die Motorspannung) in
E1-01 eingestellt werden. Die Nichteinhaltung dieser Vorgabe kann zu fehlerhaftem Betrieb des Umrichters fiihren.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E1-01 <~ Einstellung der Eingangsspannung 155 bis 255V 200V

<I> Der hier angegebene Einstellbereich und der Standardeinstellwert gelten fiir Frequenzumrichter der 200 V-Klasse. Diese Werte miissen fiir
Geréte der 400 V-Klasse verdoppelt werden.

Werte fiir E1-01

Die Einstellung der Eingangsspannung bestimmt den Uber-/Unterspannungs-Erkennungspegel (OV/UV) und die
Arbeitspegel des Bremstransistors (BTR) sowie die KEB-Funktion und die Uberspannungsunterdriickung.

(ungefdahre Werte)
Einstellwert fiir 1 uv- Gewiinschte Uberspannungs-
Spannung E1-01 ErkegrYun s- BTR- Unterspannungs- | Zwischenkreisspan| unterdriickung /
GrE 9 Arbeitspegel | erkennungspegel nung bei KEB Kippschutzpegel
peg (L2-05) (L2-11) (L3-17)
200 V- . 190 V
Klasse alle Einstellungen 410V 394V (cinphasig = 160 V) 240 V 370 vV
400 V- Einstellung = 400 V 820V 788 V 380V 480 V 740 V
Klasse Einstellung <400 V 740 V 708 V 350V 440 V 660 V

Beachte: Die Bremstransistor-Arbeitspegel gelten fiir die internen Bremstransistoren des Frequenzumrichters. Wenn ein externer CDBR-
Bremssteller verwendet wird, sieche Anweisungen in der Anleitung zu diesem Gerét.

B Einstellung der U/f-Kennlinie
Der Frequenzumrichter verwendet eine eingestellte U/f-Kennlinie zur Bestimmung des geeigneten
Ausgangsspannungspegels fiir jeden Frequenzsollwert.

Es stehen 15 verschiedene U/f-Kennlinien mit unterschiedlichen Spannungsprofilen, Sattigungspegeln (Frequenz, bei der
die maximale Spannung erreicht ist) und Maximalfrequenzen zur Auswahl. Dariiber hinaus kann eine anwenderspezifische
U/f-Kennlinie durch Programmierung der Parameter E1-04 bis E1-10 erstellt werden.

Einstellung der U/f Kennlinie fiir U/f-Steuerung

1. Einstellung der Eingangsspannung fiir den Frequenzumrichter. Siehe E1-01: Einstellung der
Eingangsspannung auf Seite 162.

2. Einstellung der U/f-Kennlinie:
a) durch Auswahl einer der 15 voreingestellten U/f-Kennlinien (E1-03 = 0 bis E).

b) Wahlen Sie die anwenderspezifische U/f-Kennlinie (E1-03 = F, Voreinstellung).

3. Bei Verwendung einer der 15 Voreinstellungen werden E1-04 bis E1-13 automatisch eingestellt. Siehe
nachfolgende Abbildung.

Bei einer anwenderspezifischen U/f-Kennlinie missen E1-04 bis E1-13 manuell eingestellt werden. Siehe U/f-
Kennlinien-Einstellungen E1-04 bis E1-13 auf Seite 165.

Einrichtung der Vektorregelung ohne Geber fiir IM- und PM-Motoren (PM OLYV)

In OLV-Regelung konnen nur anwenderspezifische U/f-Kennlinien verwendet werden. Siehe U/f-Kennlinien-
Einstellungen E1-04 bis E1-13 auf Seite 165.

B E1-03: Auswahl U/f-Kennlinie

Dieser Parameter kann nur gedndert werden, wenn der Frequenzumrichter in U/f-Regelung arbeitet. Der Anwender kann
die U/f-Kennlinie aus 15 voreingestellten Kennlinien auswihlen oder eine anwenderspezifische U/f-Kennlinie erstellen.
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. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E1-03 Auswahl U/f-Kennlinie 0 bis F F

Einstellung einer voreingestellten U/f-Kennlinie
Einstellung der U/f-Kennlinie

Waihlen Sie entsprechend der nachfolgenden Tabelle die fiir die Anwendung geeignete U/f-Kennlinie. Stellen Sie fiir E1-03

den richtigen Wert ein. Die U/f-Parameter E1-04 bis E1-13 konnen nur {iberwacht, jedoch nicht geédndert werden.

Beachte: 1. Die Einstellung einer ungeeigneten U/f-Kennlinie kann durch Ubermagnetisierung zu einem niedrigen Motordrehmoment oder zu
erhohter Stromaufnahme fithren.

2. Dieser Parameter wird beim Initialisieren des Frequenzumrichters nicht zuriickgesetzt.

Tabelle 5.15 Voreingestellte U/f-Kennlinien

E'I':‘?‘t;" Spezifikation Merkmal Anwendung
0 50 Hz (Einstellung)
1 60 Hz Konstantes Drehmoment Fiir universelle Anwendungen. Das Drehmoment bleibt
2 60 Hz (mit 50 Hz-Basis) auch bei Drehzahldnderungen konstant.
3 72 Hz (mit 60 Hz-Basis)
4 50 Hz, Heavy Duty 2
5 50 Hz, Heavy Duty 1 Fiir Liifter, Pumpen und sonstige Anwendungen, die ein
Herabgesetztes Drehmoment herabgesetztes Drehmoment im Verhéltnis zur Last
6 50 Hz, Heavy Duty 1 erfordern.
7 50 Hz, Heavy Duty 2
8 50 Hz, mittleres Anlaufmoment Hohes Anlaufmoment wihlen, wenn:
9 50 Hz, hohes Anlaufmoment * die Leitung zwischen Frequenzumrichter und Motor
. Hohes Anlaufmoment langer als 150 m ist
A 60 H ttleres Anlaufi t
2, MITeres Anauimonmen + ein hohes Anlaufmoment erforderlich ist
B 60 Hz, hohes Anlaufmoment + eine Netzdrossel installiert ist
C 90 Hz (mit 60 Hz-Basis) _ _ _ o
T 120 Hz (mit 60 Hz-Basis) Konstante Ausgangsspannung Egrllg’ggtleb mit mehrals 60 Hz ist die Ausgangsspannung
E 180 Hz (mit 60 Hz-Basis)

Die folgenden Tabellen zeigen Details vordefinierter U/f-Kennlinien.

Die folgenden Diagramme gelten fiir Frequenzumrichter der 200 V-Klasse. Verdoppeln Sie die Werte, wenn
Frequenzumrichter der 400 V-Klasse verwendet werden.

Voreingestellte U/f-Kennlinien fir Frequenzumrichter mit 0,1 bis 4,0 kW
Tabelle 5.16 Kennlinien fiir konstantes Drehmoment, Einstellungen 0 bis 3

Emsiellung 30 Hz Einstellung = 1 60 Hz Einstellung =2 60 Hz Einstellung = 3 72 Hz
=0 (Einstellung)

200 200 200 p-----==ncmenan 200 (ommmmm——mn

S S S S

2 2 2 2

2 2 2 3

£16 S16}--- £16 | ---4 £16|-

Q. Q. N Q. Q.

o122t : w12t} a2t v 12t '
01325 50 0153 0153 50 60 0153 60 72

Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)
Tabelle 5.17 Herabgesetzte Drehmomentwerte, Einstellungen 4 bis 7
Einstellun . . .
sie ung 50 Hz Einstellung = 5 50 Hz Einstellung = 6 60 Hz Einstellung = 7 60 Hz

200 [--nemmmmmmenee 200 [--nmememmanns , 200 (onemeeeemeneees 200 [ -nem e mememmmes

s s S s

= o

2 ] g 550

£35f-----o £ E35}------ £

s S 9}- g 3 9t-

) @ I I : ® : :
013 25 50 013 25 50 015 30 60 015 30 60

Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)
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Tabelle 5.18 Hohes Anlaufmoment, Einstellungen 8 bis B

Einstellun, . . .
—g g 50 Hz Einstellung =9 50 Hz Einstellung=A 60 Hz Einstellung=B 60 Hz
200 200 200 200 [emmm e meee
s S s >
= =)
2 224 2 524
E19 £ g19 g
g 313} g 3151
a12t-{ ¢ : a : ] w12 t-{ ] * : ]
01325 50 01,325 50 015 3 60 015 3 60
Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)
Tabelle 5.19 Betrieb mit Nennausgangsspannung, Einstellungen C bis F
Einstellun, . . .

_ g 90 Hz Einstellung=D 120 Hz Einstellung =E 180 Hz Einstellung = F 60 Hz
200 [--snmmmnennees . 200 p--mmmememnnns . 200 (oememememans 200 (== nmsmenmmeneees
S s s s
c c c c
516 - c16 |- £16 |- S16 -~
a2t L] 12t 1] a12t-( P a2t :

0153 60 90 0153 60120 0153 60180 0153 60
Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)

Frequenz (Hz)

Voreingestellte U/f-Kennlinien fiir Frequenzumrichter mit 4,0 bis 15,0 kW
Die folgenden Diagramme gelten fiir Frequenzumrichter der 200 V-Klasse. Verdoppeln Sie diese Werte fiir

Frequenzumrichter der 400 V-Klasse.

Tabelle 5.20 Kennlinien fiir Nenndrehmoment, Einstellungen 0 bis 3

[

013 25 50
Frequenz (Hz)

013 25 50
Frequenz (Hz)

30 60
Frequenz (Hz)

015

015 30
Frequenz (Hz)

Elnsie(l)lung 50 Hz Einstellung = 1 60 Hz Einstellung = 2 60 Hz Einstellung = 3 72 Hz
200 (-eeemneeeennes 200 200 [-nemmemeeens 200 [ emmemneennns
S | S s s
2 £ £ c
5 2 5 5
&4 |-, 314 - B4 |- H14 |-
7t ¢ i {1t i 7r-( ¢ Vo (! o
01325 50 0153 60 0153 50 60 0153 60 72
Freauenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)
Tabelle 5.21 Herabgesetzte Drehmomentwerte, Einstellungen 4 bis 7
Elnsieéltlung 50 Hz Einstellung = 5 50 Hz Einstellung = 6 60 Hz Einstellung = 7 60 Hz
200 (eemnemeennne 200 (- eomnmeeeon 200 o emmemmeemeaaes 200 (-nmmemmemmemnees
S S s s
2 2 2 2
g 2 5 5
Sasl . Es0f-moy El 50y
) @ |- & &
6 AN

60

Tabelle 5.22 Hohes Anlaufmoment, Einstellungen 8 bis B

Frequenz (Hz)

Frequenz (Hz)

Frequenz (Hz)

Einstellun, . . .
—g g 50 Hz Einstellung =9 50 Hz Einstellung=A 60 Hz Einstellung=B 60 Hz
200 200 [-nmmmeeenens : 200 [-nsermmeennneaeey : 200 [-mmemmmennnne
s s < s
° > s s
c S =) =
5 223 g S 23
S18}- g £18 g
3 & 11 g 213
P ot : : i aop-f ! i Z : i
01325 50 01325 50 015 3 60 015 3 60

Frequenz (Hz)
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Tabelle 5.23 Konstante Ausgangsspannung, Einstellungen C bis F

Einstellung

90 Hz Einstellung=D 120 Hz

Einstellung=E

180 Hz

Einstellung = F

200 200

s s

(o)) o

c =

=] =3

c c

S14f. S14

o o

DT i A i
0153 60 90 01,53 60120

Frequenz (Hz) Frequenz (Hz)

nung (V)

DT B
0153 60180
Frequenz (Hz)

200

=

Spannung (V)

60

15 3
Frequenz (Hz)

Einstellung einer anwenderspezifischen U/f-Kennlinie

Durch das Einstellen der Parameter E1-03 auf “F” kann eine anwenderspezifische U/f-Kennlinie eingestellt werden, indem
die Parameter E1-04 bis E1-13 geéindert werden.

Wird E1-03 auf “F” geéndert, entsprechen die voreingestellten Werte fiir die Parameter E1-04 bis E1-13 der U/f-Kennlinie
0 fiir die voreingestellten Kennlinien.

B U/f-Kennlinien-Einstellungen E1-04 bis E1-13

Mit den Parametern E1-04 bis E1-13 kann der Anwender entweder die U/f-Kennlinienwerte tiberwachen, wenn
E1-03 =< 15, oder eine anwenderspezifische U/f-Kennlinie erstellen (siche Abb. 5.40), wenn E1-03 = F.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esirtlas?éjlladg;;
E1-04 Maximale Ausgangsfrequenz 40,0 bis 400,0 Hz <I> <2
E1-05 Maximale Spannung 0,0 bis 255,0 V<> <> <>
E1-06 Basisfrequenz 0,0 bis 400,0 Hz <I> <>
E1-07 Mittlere Ausgangsfrequenz 0,0 bis 400,0 Hz <>
E1-08 Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 0,0 bis 255,0 V=3> <>
E1-09 Minimale Ausgangsfrequenz 0,0 bis 400,0 Hz <I> <2>
E1-10 Spannung bei minimaler Ausgangsfrequenz 0,0 bis 255,0 V<> <I>
El-11 Mittlere Ausgangsfrequenz 2 0,0 bis 400,0 Hz 0,0 Hz
El1-12 Spannung bei mittlerer Ausgangsfrequenz 2 0,0 bis 255,0 V=3> 0,0V
E1-13 Basisspannung 0,0 bis 255,0 Hz 0,0V

<1>
<>
<3>

<4>

Die Voreinstellung hingt vom Regelverfahren ab.

Bei PM-Vektorregelung ohne Geber héngt die Einstellung von dem in E5-01 eingestellten Motorcode ab.

Die hier angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200 V-Klasse Verdoppeln Sie diese Werte fiir Frequenzumrichter der 400 V-

Klasse.

Bei der OLV-Regelung fiir Permanentmagnetmotoren wird in E1-09 die Anfahrfrequenz fiir die Kurzschlussbremsung bei Halt definiert. Siehe
b2-13: Kurzschlussbremszeit beim Anhalten auf Seite 124 fir weitere Einzelheiten.

Ausgangsspannung
E1-05
E1-12

E1-13

E1-08

E1-10 |-

E1-09

E1-07 E1-06 E1-11 E1-04

Frequenz (Hz)

Abb. 5.40 U/f-Kennlinie

Beachte: 1. Die folgende Bedingung muss bei der Einstellung der U/-Kennlinien erfiillt werden: E1-09 < E1-07 <E1-06 <E1-11 < E1-04
2. Damit die U/f-Kennlinie eine Gerade wird, setzen Sie E1-09 = E1-07. In diesem Fall wird die Einstellung von E1-08 nicht

beriicksichtigt.
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3. E1-03 bleibt unbeeinflusst, wenn der Frequenzumrichter iiber den Parameter A1-03 initialisiert wird. Die Werte der Parameter
E1-04 bis E1-13 werden jedoch auf ihre Standardeinstellungen zuriickgesetzt.

€ E2: Parameter Motor 1

Diese Parameter beinhalten die wichtigsten Motordaten, die fiir eine optimale Motorregelung erforderlich sind.Sie werden
automatisch gesetzt, wenn Autotuning durchgefiihrt wird. Kann das Autotuning nicht durchgefiihrt werden, konnen diese
Parameter manuell eingestellt werden.

H E2-01: Motornennstrom

Stellen Sie in E2-01 den auf dem Motor-Typenschild angegebenen Nennstrom ein. Beim Autotuning muss der Wert fiir
Parameter T1-04 eingegeben werden. Bei erfolgreichem Abschluss des Autotunings wird der Wert automatisch im
Parameter E2-01 gespeichert.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
10 % bis 200 % des .
E2-01 Motornennstrom Frequenzumrichter- Abhiéngig von
Nennstroms. 02-04
(Schrittgrofe: 0,01 A)

Beachte: Die Aufldsung von E2-01 héingt von der Nennausgangsleistung des Frequenzumrichters ab. Ist der Frequenzumrichter fiir eine
Nennausgangsleistung von 7,5 kW eingerichtet (ND- oder HD-Einstellung), hat der Wert zwei Nachkommastellen. Er hat nur eine
Nachkommastelle, wenn der Frequenzumrichter fiir 11 kW oder mehr eingerichtet worden ist.

B E2-02: Motornennschlupf

Stellt den Motornennschlupf in Hz ein. Dieser Wert wird beim rotierenden Autotuning automatisch eingestellt.

F . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-02 Motornennschlupf 0,00 bis 20,00 Hz Abhgg_gég von

Wenn kein Autotuning durchgefiihrt werden kann, berechnen Sie den Motornennschlupf unter Verwendung der Daten auf
dem Typenschild des Motors und der folgenden Formel:

E2-02 =f- (nx p)/120
(f: Nennfrequenz (Hz), n: Nenndrehzahl des Motors (U/min), p: Anzahl der Motorpole)
W E2-03: Motorleerlaufstrom

Stellen Sie E2-03 auf den Motorleerlaufstrom bei Nennspannung und Nennfrequenz ein. Dieser Wert wird bei Beendigung
des rotierenden Autotuning automatisch errechnet. Kann kein Autotuning durchgefiihrt werden, wenden Sie sich bitte
zwecks Informationen zum Leerlaufstrom an den Motorhersteller.

. . n Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
0 to [E2-01] Abhiéngig von
E2-03 Motorleerlaufstrom (SchrittgrdBe: 0,01 A) 02-04

Beachte: Die Auflosung von E2-01 hingt von der Nennausgangsleistung des Frequenzumrichters ab. Ist der Frequenzumrichter fiir eine
Nennausgangsleistung von 7,5 kW eingerichtet (ND- oder HD-Einstellung), hat der Wert zwei Nachkommastellen. Er hat nur eine
Nachkommastelle, wenn der Frequenzumrichter fiir 11 kW oder mehr eingerichtet worden ist.

B E2-04: Anzahl der Motorpole

Definieren Sie die Zahl der Motorpole in E2-04. Dieser Wert muss beim Autotuning eingegeben werden und wird nach
erfolgreichem Abschluss des Autotunings automatisch in E2-04 gespeichert.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-04 Anzahl der Motorpole 2 bis 48 Pole 4 Pole

B E2-05: Motor-Anschlusswiderstand

Stellt den Klemmenwiderstand der Motor-Stinderwicklung ein. Dieser Wert wird bei erfolgreichem Abschluss des
rotierenden Autotuning automatisch errechnet. Bitte beachten Sie, dass dies der Widerstand zwischen zwei Phasen und
nicht zwischen Phase und Nullleiter ist.
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. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-05 Motor-Anschlusswiderstand 0,000 bis 65,000 Q Abhgrzlig(i)% von

Beachte: Der Einstellbereich wird 0,00 bis 130,00 bei Verwendung vonOO0BA0002, VO2A0002, VO4A0001 und kleiner.

Kann ein Autotuning nicht durchgefiihrt werden, wenden Sie sich bitte an den Motorhersteller, um den
Klemmenwiderstand zu erfahren, oder messen Sie ihn manuell. Anhand des Motorpriifberichts (Motor Test Report) des
Hersteller konnen Sie E2-05 mit den folgenden Formeln berechnen.

* Isolation Typ E Multiplizieren Sie den Widerstandswert (€2) aus dem Testbericht bei 75 °C mit 0,92.
* Isolation Typ B: Multiplizieren Sie den Widerstandswert (€2) aus dem Testbericht bei 75 °C mit 0,92.
* Isolation Typ F: Multiplizieren Sie den Widerstandswert (€2) aus dem Testbericht bei 115 °C mit 0,87.

B E2-06: Motorstreuinduktivitat

Einstellung des Werts fiir den Spannungsabfall infolge der Motorstreuinduktivitét als Prozentsatz der Motornennspannung.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-06 Motorstreuinduktivitit 0,0 bis 40,0% Abhgg_g(i)% von

B E2-07: Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 1

Dieser Parameter legt den Motoreisenkern-Séttigungskoeffizienten auf 50 % des Magnetflusses fest. Dieser Wert wird bei

erfolgreichem Abschluss des rotierenden Autotunings automatisch errechnet.

. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-07 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 1 0,00 bis 0,50 0,50

B E2-08: Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 2

Dieser Parameter legt den Motoreisenkern-Séttigungskoeffizienten auf 75 % des Magnetflusses fest. Dieser Wert wird bei

erfolgreichem Abschluss des rotierenden Autotunings automatisch errechnet.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-08 Motoreisenkern-Sattigungskoeftizient 2 E2-07 auf 0,75 0,75

B E2-09: Mechanischer Motor-Leistungsverlust

In diesem Parameter wird der mechanische Motor-Leistungsverlust in Prozent der Motornennleistung (kW) eingestellt.

. : - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-09 Mechanischer Motor-Leistungsverlust 0,0 bis 10,0% 0,0%
Andern Sie diese Einstellung in den folgenden Fillen:
* bei einem erheblichen Drehmomentverlust infolge von Reibung im Motorlager.
* bei einem erheblichen Drehmomentverlust bei Betrieb eines Liifters oder einer Pumpe.
Der Einstellwert fiir den mechanischen Leistungsverlust wird zum Drehmoment addiert.
B E2-10: Motoreisenverlust fiir Drehmomentkompensation
In diesem Parameter wird der Motoreisenverlust in Watt eingestellt.
. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-10 Motoreisenverlust fiir Drehmomentkompensation 0 bis 65535 W Abhgrzlig(i)% von

H E2-11: Motornennleistung

In diesem Parameter wird die Motornennleistung in kW eingestellt. Beim Autotuning muss der Wert in den Parameter
T1-02 eingegeben werden. Bei erfolgreichem Abschluss des Autotunings wird der Wert automatisch im Parameter E2-11

gespeichert.
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. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-11 Motornennleistung 0,00 bis 650,00 kW Abhiifgig von
B E2-12: Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 3
Dieser Parameter legt den Motoreisenkern-Sattigungskoeffizienten auf 130 % des Magnetflusses fest.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E2-12 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 3 1,30 bis 5,00 1,30

€ E3: Uif-Kennlinie fiir Motor 2

Diese Parameter bestimmen die U/f-Kennlinie fiir Motor 2. Siehe Einstellung 16: Auswahl Motor 2 auf Seite 186 fiir
weitere Einzelheiten zum Umschalten der Motoren.

B E3-01: Motor 2 Auswahl des Regelverfahrens

Wihlt das Regelverfahren fiir Motor 2. Motor 2 kann nicht zusammen mit OLV fiir Permanentmagnetmotoren verwendet

werden.
. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung

E3-01 Motor 2 Auswahl des Regelverfahrens 0 oder 2 0

Einstellung 0: U/f-Regelung

Einstellung 2: Vektorregelung ohne Geber

B E3-04 bis E3-13

Die Parameter E3-04 bis E3-13 bestimmen die U/f-Kennlinie fiir Motor 2 (siche Abb. 5.41).

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung

E3-04 Motor 2 maximale Ausgangsfrequenz 40,0 bis 400,0 Hz 50,0 Hz
E3-05 Motor 2 maximale Spannung 0,0 bis 255,0 </~ 209}9 v
E3-06 Motor 2 Basisfrequenz 0,0 bis 400,0 50,0 Hz
E3-07 Motor 2 mittlere Ausgangsfrequenz 0,0 bis 400,0 <2
E3-08 Motor 2 Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz 0,0 bis 255,0 </~ <2
E3-09 Motor 2 minimale Ausgangsfrequenz 0,0 bis 400,0 <2>
E3-10 Motor 2 Spannung fiir minimale Ausgangsfrequenz 0,0 bis 255,0 </~ <2>
E3-11 Motor 2 Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz 2 0,0 bis 400,0 0,0 Hz
E3-12 Motor 2 Spannung fiir mittlere Ausgangsfrequenz 2 0,0 bis 255,0 </~ 0,0V AC
E3-13 Motor 2 Basisspannung 0,0 bis 255,0 </~ 0,0 VAC

<1> Die hier angegebenen Werte gelten fiir Frequenzumrichter der 200 V-Klasse. Multiplizieren Sie die Spannungswerte mit 1,15 fiir
Frequenzumrichter mit U-Spezifikationen. Verdoppeln Sie den Wert, wenn ein Frequenzumrichter der 400 V-Klasse verwendet wird.

<2> Die Voreinstellung wird vom Regelverfahren fiir Motor 2 bestimmt.
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Ausgang (V)
E3-05 | oo
E3-12 Lo

E3-13 oo

E3-08 | ..

E3-10 |---

E3-09 E3-07 E3-06 E3-11 E3-04
Frequenz (Hz)

Abb. 5.41 U/f-Kennlinie fiir Motor 2
Beachte: 1. Die folgende Bedingung muss beim Einrichten der U/f-Kennlinie erfiillt sein: E3-09 < E3-07 < E3-06 <E3-11 <E3-04

2. Damit die U/f-Kennlinie eine Gerade wird, setzen Sie E3-09 = E3-07. In diesem Fall wird die Einstellung von E3-08 nicht
berticksichtigt.

& E4: Parameter Motor 2

Die E4-Parameter enthalten die Motordaten fiir Motor 2. Diese Parameter werden in der Regel beim Autotuning
automatisch gesetzt. Sie miissen manuell eingestellt werden, wenn ein Autotuning nicht moglich ist.

B E4-01: Motor 2 Nennstrom

Setzen Sie E4-01 auf den auf dem Motortypenschild angegebenen Nennstrom. Beim Autotuning muss der Wert in den
Parameter T1-04 eingegeben werden. Bei erfolgreichem Abschluss des Autotunings wird der Wert automatisch im
Parameter E4-01 gespeichert.

] . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
10 bis 200 % des ..
E4-01 Motor 2 Nennstrom Frequenzumrichter- Abh(e;g_g(l)% von
Nennstroms.

Beachte: Die Auflosung von E4-01 hingt von der Nennausgangsleistung des Frequenzumrichters ab. Ist der Frequenzumrichter fiir eine
Nennausgangsleistung von 7,5 kW eingerichtet (ND- oder HD-Einstellung), hat der Wert zwei Nachkommastellen. Er hat nur eine
Nachkommastelle, wenn der Frequenzumrichter fiir 11 kW oder mehr eingerichtet worden ist.

B E4-02: Motor 2 Nennschlupf

In diesem Parameter wird die Nennschlupffrequenz fiir Motor 2 eingestellt. Dieser Wert wird beim rotierenden Autotuning
automatisch berechnet.

Weitere Angaben zur Berechnung des Motornennschlupfes finden Sie in der Beschreibung fiir E2-02.

; : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-02 Motor 2 Nennschlupf 0,00 bis 20,00 Hz Abhglefé(i)i von

B E4-03: Motor 2 Motor-Nennleerlaufstrom

Stellen Sie E4-03 auf den Motorleerlaufstrom bei Nennspannung und Nennfrequenz ein. Dieser Wert wird bei Beendigung
des rotierenden Autotuning automatisch errechnet. Kann kein Autotuning durchgefiihrt werden, wenden Sie sich bitte
zwecks Informationen zum Leerlaufstrom an den Motorhersteller.

; : : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-03 Motor 2 Motor-Nennleerlaufstrom 0 bis [E4-01] Abhgg%% von

Beachte: Die Auflosung von E4-03 hingt von der Nennausgangsleistung des Frequenzumrichters ab. Ist der Frequenzumrichter fiir eine
Nennausgangsleistung von 7,5 kW eingerichtet (ND- oder HD-Einstellung), hat der Wert zwei Nachkommastellen. Er hat nur eine
Nachkommastelle, wenn der Frequenzumrichter fiir 11 kW oder mehr eingerichtet worden ist.
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H E4-04: Motor 2 Motorpole

Definieren Sie die Anzahl der Motorpole in dem Parameter E4-04. Beim Autotuning muss der Wert in den Parameter
T1-06 eingegeben werden. Nach erfolgreichem Abschluss des Autotunings wird der Wert automatisch im Parameter E4-04
gespeichert.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-04 Motor 2 Motorpole 2 bis 48 4

B E4-05: Motor 2 Klemmenwiderstand

Stellt den Klemmenwiderstand der Stdnderwicklung von Motor 2 ein. Dieser Wert wird bei erfolgreichem Abschluss des
rotierenden Autotuning automatisch errechnet. Bitte beachten Sie, dass dies der Widerstand zwischen zwei Phasen und
nicht zwischen Phase und Nullleiter ist.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-05 Motor 2 Klemmenwiderstand 0,000 bis 65,000 Q Abhilzl_g(i)% von

Beachte: Der Einstellbereich betrdgt 0,00 bis 130,00 fiir Frequenzumrichter mit einer maximalen Leistung von 0,2 kW.

Siehe E2-05: Motor-Anschlusswiderstand auf Seite 166 zur manuellen Eingabe dieser Parametereinstellung.

B E4-06: Motor 2 Streuinduktivitat

Stellt den Wert fiir den Spannungsabfall infolge der Streuinduktivitdt des Motors 2 als Prozentsatz der Motornennspannung

€1n.

F . ; Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-06 Motor 2 Streuinduktivitit 0,0 bis 40,0% Abhg‘zl_géi von

Bl E4-07: Motor 2 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 1

Dieser Parameter legt den Motoreisenkern-Sattigungskoeffizienten des Motors 2 auf 50 % des Magnetflusses fest. Dieser
Wert wird beim rotierenden Autotuning automatisch eingestellt.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-07 Motor 2 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 1 0,00 bis 0,50 0,50

B E4-08: Motor 2 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 2

Dieser Parameter legt den Motoreisenkern-Séttigungskoeffizienten auf 75 % des Magnetflusses fest. Dieser Wert wird
beim rotierenden Autotuning automatisch eingestellt.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-08 Motor 2 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 2 [E4-07] bis 0,75 0,75

B E4-09: Motor 2 Mechanischer Leistungsverlust

In diesem Parameter wird der mechanische Motor-Leistungsverlust in Prozent der Motornennleistung (kW) eingestellt.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-09 Motor 2 Mechanischer Leistungsverlust 0,00 bis 10,0% 0,0%
Dieser Parameter muss nur selten geéndert werden, z. B. unter den folgenden Umsténden:
* bei einem erheblichen Drehmomentverlust infolge von Reibung im Motorlager.
* bei einem erheblichen Drehmomentverlust bei Betrieb eines Liifters oder einer Pumpe.
B E4-10: Motor 2 Eisenverlust
In diesem Parameter wird der Eisenverlust des Motors 2 in Watt eingestellt.
. . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-10 Motor 2 Eisenverlust 0 bis 65535 W Abhiifglg von
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H E4-11: Motor 2 Nennleistung

Einstellung der Nennleistung des Motors 2. Beim Autotuning muss der Wert fiir Parameter T1-02 eingegeben werden. Bei

erfolgreichem Abschluss des Autotunings wird der Wert automatisch im Parameter E2-01 gespeichert.

; : : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-11 Motor 2 Nennleistung 0,00 bis 650,00 kW Abhglefé(i)% von

B E4-12: Motor 2 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 3

Dieser Parameter legt den Motoreisenkern-Sattigungskoeffizienten des Motors 2 auf 130 % des Magnetflusses fest.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-12 Motor 2 Motoreisenkern-Sattigungskoeffizient 3 1,30 bis 5,00 1,30

B E4-14: Motor 2 Verstarkung fiir Schlupfkompensation

Anstelle von C3-01 wird der Wert von Parameter E4-14 als Verstarkung fiir die Schlupfkompensation fiir Motor 2
verwendet. Siehe C3-01: Verstirkung fiir Schlupfkompensation auf Seite 145 fir weitere Angaben und

Einstellanweisungen.
. : - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-14 Motor 2 Verstarkung fiir Schlupfkompensation 0,0 bis 2,50 In ’321111%13%10‘%%( cit

B E4-15: Motor 2 Verstarkung fiir Schlupfkompensation

Anstelle von C4-01 wird der Wert von Parameter E4-15 als Verstarkung fiir die Schlupfkompensation fiir Motor 2
verwendet. Siehe C4-01: Verstirkung Drehmomentkompensation auf Seite 146 fiir weitere Angaben und

Einstellanweisungen.
. : - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E4-15 Motor 2 Verstérkung fiir Schlupfkompensation 0,0 bis 2,50 1,00

€ ES5: Einstellungen fiir Permanentmagnetmotor

Diese Parameter legen die Motordaten eines Permanentmagnetmotoren in OLV fiir PM (A1-02 = 5) fest.

Fiir die Verwendung von Yaskawa-Motoren geniigt es, den auf dem Motortypenschild angegebene Motorcode einzugeben,
um die E5-O000-Parameter einzustellen. Fiir alle anderen Permanentmagnetmotoren miissen die Daten manuell eingegeben

werden.

H ES5-01: Motorcode-Auswahl fur Permanentmagnetmotor

Hiermit wird der Motorcode fiir den verwenden Permanentmagnetmotor eingestellt. Je nach eingegebenem Motorcode
stellt der Frequenzumrichter automatisch einige Parameter entsprechend ein. Siehe Parameter in Abhingigkeit von der
Motorcodeauswahl auf Seite 404 fiir Details zu den unterstiitzten Motorcodes und deren Parametereinstellungen.

. - - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E5-01 Motorcode-Auswahl fiir Permanentmagnetmotor 0000 bis FFFF Abhgrzlig(l)% von
Beachte: 1. Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.

2.
3.
4.

Die Einstellung gilt fiir einen Yaskawa SPM-Motor der Baureihe SMRA mit einer Nenndrehzahl von 1800 U/min.
Durch eine Anderung der Motorcode-Einstellung werden alle Werte in ES-O00 auf ihre Standardeinstellungen zuriickgesetzt.

Stellen Sie “FFFF” ein, wenn Sie einen Permanentmagnetmotor von einem anderem Hersteller oder aber einen Motor verwenden,

der nicht von den Motorcode-Einstellungen unterstiitzt wird.

Abb. 5.42 erlautert die Motorcode-Einstellung.
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0000

I Motorspannung,
-klasse und
-typenleistung
0: Pico-Motor 0: 1800-U/Min.-Reihe
(SMRA-Reihe) 1: 3600-U/Min.-Reihe

2: 1750-U/Min.-Reihe
3: 1450-U/Min.-Reihe
4: 1150-U/Min.-Reihe
F: Sondermotor

1: Vermindertes Drehmoment
fiir IPM-Motoren
(SSR 1-Reihe)

Abb. 5.42 Motorcode fiir Permanentmagnetmotor

B E5-02: Motornennleistung (PM OLYV)

Stellt die Motornennleistung ein.

. . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E5-02 Motornennleistung 0,10 bis 18,50 kW In Abhéngigkeit
von E5-01
Beachte: Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.
B E5-03: Motornennstrom (PM OLV)
Stellt den Motornennstrom in Ampere ein.
. . : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
10 % bis 200 % des . 1
E5-03 Motornennstrom Frequenzumrichter- In Abhéngigkeit
von E5-01
Nennstroms

Beachte: 1. Die Aufldsung von E5-03 hingt von der Nennausgangsleistung des Frequenzumrichters ab. Ist der Frequenzumrichter fiir eine
Nennausgangsleistung von 7,5 kW eingerichtet (ND- oder HD-Einstellung), hat der Wert zwei Nachkommastellen. Er hat nur eine
Nachkommastelle, wenn der Frequenzumrichter fiir 11 kW oder mehr eingerichtet ist.

2. Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.

B E5-04: Anzahl der Motorpole (PM OLV)
Stellt die Anzahl der Motorpole ein.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
. In Abhéngigkeit
E5-04 Anzahl der Motorpole 2 bis 48 von E5.01

Beachte: Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.

B E5-05: Motorankerwiderstand (PM OLV)

Definieren Sie den Widerstand fiir jede Motorphase (nicht den Klemmenwiderstand). Um den Widerstand manuell zu
messen, miissen Sie den Widerstand einer Phase in E5-05 eingeben.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esirtrasrtigllaag;;
E5-05 Motorankerwiderstand 0,000 bis 65,000 Q In égllllfgls‘(’)’_logi( eit
Beachte: Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.
B E5-06: Motor d-Achsen-Induktivitat (PM OLV)
Definiert die d-Achsen-Induktivitdt in Schritten von 0,01 mH.
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esirtrasrtigllaag;;
E5-06 Motor d-Achsen-Induktivitit 0,00 bis 300,00 mH | M Abhangigkeit

Beachte: Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.

B E5-07: Motor q-Achsen-Induktivitat (PM OLV)
Definiert die g-Achsen-Induktivitdt in Schritten von 0,01 mH.
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i ; : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E5-07 Motor g-Achsen-Induktivitit 0,00 bis 600,00 mH In Abhangigkeit
von E5-01

Beachte: Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.

Bl E5-09: Motor-Induktionsspannungskonstante 1 (PM OLV)

Hiermit kann die induzierte Phasen-Spitzenspannung in Schritten von 0,1 mV/(rad/s) [Phasenwinkel] eingestellt werden.
Stellen Sie diesen Parameter ein, wenn Sie einen IPM-Motor der Baureihe SSR1 mit einem herabgesetzten Drehmoment
oder einen Motor der Baureihe SST4 mit konstantem Drehmoment einsetzen.

Ist E5-01 auf “FFFF” gesetzt, verwenden Sie ES-09 oder ES-24 zum Einstellen der Spannungskonstanten.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E5-09 Motor-Induktionsspannungskonstante 1 0,0 bis 2000,0 mV/(rad/s) In 633?5%1(%( eit

Beachte: 1. Stellen Sie sicher, dass E5-24 = 0 ist, wenn Sie den Parameter E5-09 setzen. Ein Alarm wird ausgelost, wenn ES-09 und E5-24
beide auf 0 gesetzt oder keiner der beiden Parameter auf 0 gesetzt ist.

2. Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.

B E5-24: Motor-Induktionsspannungsparameter 2 (PM OLV)

Stellen Sie die Induktionseffektivspannung zwischen den Phasen in Schritten von 0,1 mV/(r/min) [mechanischer Winkel]
ein. Setzen Sie diesen Parameter bei SPM-Motoren der Baureihe SMRA.

Ist E5-01 auf “FFFF” gesetzt, verwenden Sie ES-09 oder ES-24 zum Einstellen der Spannungskonstanten.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
E5-24 Motor-Induktionsspannungsparameter 2 (PM OLV) 0,0 bis 2000,0 mV (U/min) In égg%?_lgf eit

Beachte: 1. Stellen Sie sicher, dass E5-09 = 0 ist, wenn Sie den Parameter E5-24 setzen. Ein Alarm wird ausgelost, wenn ES-09 und E5-24
beide auf 0 gesetzt oder keiner der beiden Parameter auf 0 gesetzt ist.

2. Dieser Parameter wird bei Initialisieren des Frequenzumrichters mit Parameter A1-03 nicht zuriickgesetzt.
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5.6 F: Optionenseinstellungen

€ F1: Fehlererkennung U/f-Regelung mit PG

Ein einspuriges Impulssignal kann an den Impulsfolgeeingang RP des Frequenzumrichters als Drehzahlriickfiihrung
angeschlossen werden. Die Verwendung dieses Signals fiir die Schlupfkompensation verbessert die Genauigkeit der
Drehzahlregelung. Diese Funktion ist nur fiir Motor 1 verfiigbar.

Die F1-Parameter legen die Funktionsweise des Drehzahlriickfiihrungssignals fest. Siehe C5: Automatische
Drehzahlregelung (ASR): auf Seite 147 fir Details dazu, wie diese Funktion aktiviert und eingestellt wird.
B Betrieb mit PG-Fehlererkennung

Der Anwender kann eine von vier Betriebsweisen fiir den Fall eines Fehlers am PG-Signalgeber auswihlen. Die
Einstellungen konnen in den Parametern F1-02/03/04 fiir jeden Fehler getrennt vorgenommen werden. Die nachfolgende
Tabelle beschreibt die Stoppmethoden und die Parametereinstellungen.

Tabelle 5.24 Stoppmethoden fiir PGo-, 0S-, dEv-Erkennung

Beschreibung Standardeinstellung
Auslauf zum Stillstand (verwendet die in C1-02 eingestellte Tieflaufzeit) 0
Leerlauf zum Stillstand 1
Schnellstopp (verwendet die in C1-09 eingestellte Schnellstoppzeit) 2
Nur Alarm 3

HINWEIS: Einstellung = 3: "Nur Alarm" fiihrt lediglich zur Ausgabe eines Alarms, wéhrend der Motor unter anormalen PG-
Fehlerbedingungen weiterlduft. Hierdurch kénnte die Maschine beschédigt werden. Nehmen Sie diese Einstellung mit dul3erster Sorgfalt
vor.

B F1-02: Auswahl der Betriebsart bei PG-Unterbrechung (PGo)

Bestimmt die Stoppmethode bei einem PG-Unterbrechungsfehler (PGo). Fiir weitere Einzelheiten zur Einstellung siehe
Tabelle 5.24.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F1-02 Auswabhl der Betriebsart bei PG-Unterbrechung (PGo) 0 bis 3 1

B F1-03: Auswahl der Betriebsart bei Uberdrehzahl
Bestimmt die Stoppmethode bei einem Uberdrehzahlfehler (0S). Erlduterungen zur Einstellung siehe Tabelle 5.24.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F1-03 Auswahl der Betriebsart bei Uberdrehzahl (0S) 0 bis 3 1

W F1-04: Auswahl der Betriebsart bei Abweichung
Bestimmt die Stoppmethode bei einer Drehzahlabweichung (dEv). Fiir Erlduterungen zur Einstellung siehe Tabelle 5.24.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F1-04 Auswabhl der Betriebsart bei Abweichung (dEv) 0 bis 3 3

B F1-08/F1-09: Pegel/Verzdgerung fiir Uberdrehzahlerkennung

F1-08 definiert den Erkennungspegel fiir einen Uberdrehzahlfehler (0S) in Prozent der maximalen Ausgangsfrequenz. Das
Drehzahlriickfiihrungssignal muss diesen Pegel ldnger als die in F1-09 eingestellte Zeit iibersteigen, damit ein Fehler
erkannt wird.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung

F1-08 Uberdrehzahl-Erkennungspegel 0 bis 120% 115%

F1-09 Verzogerung fiir Uberdrehzahlerkennung 0,0bis2,0s 1,0s

B F1-10/F1-11: Pegel/Verzégerung zur Erkennung libermaRiger Drehzahlabweichung

F1-10 definiert den Erkennungspegel fiir einen Drehzahlabweichungsfehler (dEv) in Prozent der maximalen
Ausgangsfrequenz. Das Drehzahlriickfiihrungssignal muss ldnger als die in F1-11 eingestellte Zeit {iber diesem Pegel
liegen, damit ein Fehler erkannt wird. Die Drehzahlabweichung ist die Differenz zwischen der tatsdchlichen Motordrehzahl
und dem Frequenzsollwert-Befehl.
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. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F1-10 Erkennungspegel fiir iibermiBige Drehzahlabweichung 0 bis 50% 10%
F1-11 Pegel/Verzégerung zur Erkennung iiberméBiger 0,0 bis 10,0 s 0.5
Drehzahlabweichung

B F1-14: Erkennungszeit fiir PG-Unterbrechung

Hier wird die Zeit eingestellt, die fiir die Erkennung eines PGo-Fehlers notwendig ist, wenn an der RP-Klemme kein
Impulssignal ansteht.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F1-14 Erkennungszeit fiir PG-Unterbrechung 0,0 bis 10,0 s 20s

€ F6 und F7: Einstellung der Optionskarte fiir serielle Dateniibertragung

Diese Parameter dienen zur Konfiguration von Kommunikationsoptionskarten und der Dateniibertragungsfehler-
Erkennung.

B F6-01: Auswahl der Kommunikationsfehler-Option

Bestimmt den Betrieb des Frequenzumrichters bei einem Kommunikationsfehler.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-01 Auswahl des Betriebs bei Kommunikationsfehler 0 bis 3 1

Einstellung 0: Auslauf zum Stillstand unter Verwendung der momentanen Hochlauf-/Tieflaufzeit
Einstellung 1: Leerlauf zum Stillstand

Einstellung 2: Schnell-Stopp iiber C1-09

Einstellung 3: Nur Alarm, Weiterbetrieb

B F6-02: Auswahl Erkennungsmethode fiir externen Fehler von Kommunikationsoption

Bestimmt die Erkennungsmethode fiir einen von einer Kommunikationsoption ausgelosten externen Fehler (EF0).

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-02 Auswahl Erkennungsmethode fiir externen Fehler von 0 oder 1 0
Kommunikationsoption

Einstellung 0: Immer erkannt

Einstellung 1: Erkennung nur im Betrieb

Bl F6-03: Auswahl Betrieb bei externem Fehler von Kommunikationsoption

Bestimmt die Betriebsweise bei einem von einer Kommunikationsoption ausgeldsten externen Fehler (EF0).

; : : Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-03 Auswahl Betrieb bei externem Fehler von 0 bis 3 1
Kommunikationsoption

Einstellung 0: Auslauf zum Stillstand unter Verwendung der momentanen Hochlauf-/Tieflaufzeit
Einstellung 1: Leerlauf zum Stillstand

Einstellung 2: Schnell-Stopp tliber C1-09

Einstellung 3: Nur Alarm, Weiterbetrieb

Bl F6-04: Busfehler-Erkennungszeit

Bestimmt die Verzdgerungszeit fiir die Busfehler-Erkennung
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. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-04 Busfehler-Erkennungszeit 0,0 bis 5,0 s 2,0s
Bl F6-10: CC-Link-Knotenadresse
Bestimmt die Knotenadresse fiir eine CC-Link-Optionskarte.
. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-10 CC-Link-Knotenadresse 0 bis 63 0
B F6-11: CC-Link-Ubertragungsgeschwindigkeit
Bestimmt die Ubertragungsgeschwindigkeit fiir eine CC-Link-Optionskarte.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-11 CC-Link-Ubertragungsgeschwindigkeit 0 bis 4 0
Einstellungen:
Fe-11 Ubertragungsgeschwindigkeit Fé-11 Ubertragungsgeschwindigkeit
0 156 kBit/s 3 5 MBit/s
1 625 kBit/s 4 10 MBit/s
2 2,5 MBit/s

B F6-14: Busfehler Auto Reset

Legt fest, ob ein Busfehler automatisch zuriickgesetzt werden kann, wenn der automatische Neustart nach Fehler aktiviert

ist.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-14 Busfehler Auto Reset 0 oder 1 0
Einstellung 0: Deaktiviert, automatisches Riicksetzen nicht méglich
Einstellung 1: Aktiviert, automatisches Riicksetzen moglich
B F6-30: PROFIBUS-Knotenadresse
Bestimmt die Knotenadresse fiir eine PROFIBUS-DP-Optionskarte.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-30 PROFIBUS-Knotenadresse 0 bis 125 0
B F6-31: Auswahl "Clear Mode" fur PROFIBUS
Bestimmt die Betriebsweise bei Empfang eines "Clear Mode"-Befehls.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-31 Auswahl "Clear Mode" fiir PROFIBUS 0 oder 1 0
Einstellung 0: Riicksetzen
Setzt den Frequenzumrichter-Betrieb zuriick (Frequenzsollwert, Eingénge, Ausgénge, usw.).
Einstellung 1: Vorherigen Zustand beibehalten
Stellt den Zustand des Frequenzumrichters her, der vor Empfang des "Clear Mode"-Befehls giiltig war.
B F6-32: Auswahl PROFIBUS-Datenformat
Bestimmt das Datenformat, das fiir die PROFIBUS-Ubertragung verwendet werden soll.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-32 Auswahl PROFIBUS-Datenformat 0 oder 1 0
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Einstellung 0: Datenformat Typ PPO

Einstellung 1: Konventionelles Datenformat

B F6-35: Auswahl der CANopen-Knoten-ID
Bestimmt die Knoten-ID einer CANopen-Optionskarte.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-35 Auswahl der CANopen-Knoten-ID 0 bis 127 99
B F6-36: CANopen-Ubertragungsgeschwindigkeit
Bestimmt die Ubertragungsgeschwindigkeit fiir eine CC-Link-Optionskarte.
. : - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-36 CANopen-Ubertragungsgeschwindigkeit Obis 8 6
Einstellungen:
F6-36 Ubertragungsgeschwindigkeit F6-36 Ubertragungsgeschwindigkeit
0 Automatische Erkennung 5 250 kBit/s
1 10 kBit/s 6 500 kBit/s
2 20 kBit/s 7 800 kBit/s
3 50 kBit/s 8 1 MBit/s
4 125 kBit/s
B F6-40: CompoNet-Knoten-ID
Wihlt die Knoten-ID fiir eine CompoNet-Optionskarte.
. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-40 CompoNet-Knoten-ID 0 bis 63 0
B F6-41: CompoNet-Ubertragungsgeschwindigkeit
Bestimmt die Ubertragungsgeschwindigkeit fiir eine CompoNet-Optionskarte.
. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-41 CompoNet-Ubertragungsgeschwindigkeit 0 bis 255 0

Einstellungen:

n Parameter-Details

F6-41 Ubertragungsgeschwindigkeit Fe-41 Ubertragungsgeschwindigkeit
0 93,75 kBit/s 3 3 MBit/s
1 Reserviert 4 4 MBit/s
2 1,5 MBit/s 5-255 Reserviert
B F6-50: DeviceNet-MAC-Adresse
Bestimmt die MAC-Adresse fiir eine DeviceNet-Optionskarte.
. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-50 <1~ DeviceNet-MAC-Adresse 0 bis 63 0
<1> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den dlteren Software-Versionen war die Parameternummer F6-20.
B F6-51: DeviceNet-Ubertragungsgeschwindigkeit
Bestimmt die Ubertragungsgeschwindigkeit fiir eine DeviceNet-Optionskarte.
. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-51 <> DeviceNet-Ubertragungsgeschwindigkeit 0bis 4 3
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<I> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den dlteren Software-Versionen war die Parameternummer F6-21.

Einstellungen:

F6-51 Ubertragungsgeschwindigkeit F6-51 Ubertragungsgeschwindigkeit
0 125 kBit/s 3 Uber das Netzwerk einstellbar
1 250 kBit/s 4 Automatische Erkennung
2 500 kBit/s

B F6-52: DeviceNet PCA-Einstellung

Bestimmt das Datenformat fiir die Daten, die der Frequenzumrichter vom DeviceNet-Master empféangt.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-52 <I> DeviceNet PCA-Einstellung 0 bis 255 0

<I> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den &lteren Software-Versionen war die Parameternummer F6-22.

Bl F6-53: DeviceNet PPA-Einstellung

Bestimmt das Datenformat fiir die Daten, die der Frequenzumrichter an den DeviceNet-Master sendet.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-53 <I> DeviceNet PPA-Einstellung 0 bis 255 0

<I> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den dlteren Software-Versionen war die Parameternummer F6-23.

B F6-54: Fehlererkennung DeviceNet Leerlauf

Legt fest, ob der Frequenzumrichter einen EF0-Fehler erkennt, z. B. wenn keine Daten vom Master empfangen werden
(z. B. wenn der Master im Leerlaufmodus ist).

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-54 <I> Fehlererkennung DeviceNet Leerlauf 0 oder 1 0

<1> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den dlteren Software-Versionen war die Parameternummer F6-24.

Einstellung 0: Deaktiviert, keine Fehlererkennung
Einstellung 1: Aktiviert
B F6-56 bis F6-61: DeviceNet-Skalierungsfaktoren

Diese Parameter legen die Skalierungsfaktoren fiir Frequenzumrichter-Uberwachungsfunktionen der DeviceNet-Klasse
"ID 2AH - AC/DC Drive Object" fest.

. . - Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-56 <> DeviceNet-Drehzahlskalierung -15 bis 15 0
F6-57 <> DeviceNet-Stromskalierung -15 bis 15 0
F6-58 <1~ DeviceNet-Drehmomentskalierung -15 bis 15 0
F6-59 </~ DeviceNet-Leistungsskalierung -15 bis 15 0
F6-60 <> DeviceNet-Spannungsskalierung -15bis 15 0
F6-61 <> DeviceNet-Zeitskalierung -15bis 15 0

<1> @iiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011.

Einstellung

Der Uberwachungswert im "AC/DC Drive Object 2AH" wird wie folgt berechnet:
Uberwachung AC/DC Drive Object 2AH = Regelungswert x 2Skalierung

Beispiel:

Ist der Uberwachungsparameter fiir die Umrichter-Ausgangsfrequenz (U1-02) auf 50,0 und die Skalierung auf F6-56 = 6

eingestellt, ist der Wert im "AC/DC Drive object 2AH, Instance 1, Attribute 7" gleich 500 x 26 = 32000.
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B F6-62: DeviceNet Heartbeat-Intervall

Legt das Heartbeat-Intervall fiir DeviceNet-Ubertragungen fest. Durch die Einstellung 0 wird die Heartbeat-Funktion
deaktiviert.

. : . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F6-62 ~I> DeviceNet Heartbeat 0 bis 10 0

<1> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011.

B F7-01 bis F7-04: Ethernet-IP-Adresse 1 bis 4

Die Kombination dieser Parameter legt die IP-Adresse einer Ethernet-Optionskarte fest (wenn installiert). Die Adresse
wird als F7-01.F7-02.F7-03.F7-04 eingestellt. Die Standardadresse ist 192.168.1.20.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich eSilg:rtlg?L:gé
F7-01 Ethernet-1P-Adresse 1 0 bis 255 192 <>
F7-02 Ethernet-1P-Adresse 2 0 bis 255 168 <>
F7-03 Ethernet-IP-Adresse 3 0 bis 255 1 <>
F7-04 Ethernet-IP-Adresse 4 0 bis 255 20>

<1> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011.

B F7-05 bis F7-08: Ethernet-Subnet-Maske 1 bis 4

Die Kombination dieser Parameter legt die Subnet-Maske einer Ethernet-Optionskarte fest (wenn installiert). Die Maske
wird als F7-05.F7-06.F7-07.F7-08 eingestellt. Die Einstellung ist 255.255.255.0.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esirtgt‘edl?t:g;j
F7-05 Subnet-Maske 1 0 bis 255 255<F>
F7-06 Subnet-Maske 2 0 bis 255 255<1>
F7-07 Subnet-Maske 3 0 bis 255 255>
F7-08 Subnet-Maske 4 0 bis 255 0

<1> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011.

B F7-09 bis F7-12: Ethernet Gateway-Adresse 1 bis 4

Die Kombination dieser Parameter legt die Gateway-Adresse einer Ethernet-Optionskarte fest (wenn installiert). Die
Adresse wird als F7-09.F7-10.F7-11.F7-12 eingestellt. Die Standardadresse ist 192.168.1,1.

Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich eSi;as?gl?Jg;]
F7-09 Gateway-Adresse 1 0 bis 255 192 <>
F7-10 Gateway-Adresse 2 0 bis 255 168 <>
F7-11 Gateway-Adresse 3 0 bis 255 1<~
F7-12 Gateway-Adresse 4 0 bis 255 1<~
<I> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011.
B F7-13: Ethernet-Adressmodus beim Start
Bestimmt, wie die IP-Adresse der Ethernet-Optionskarte eingestellt wird.
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich esirgasrt‘g?l:g;;
F7-13 Adressmodus beim Start 0 bis 2 0

Einstellung 0: Benutzerdefinierte Einstellung
Einstellung 1: BOOTP
Einstellung 2: DHCP

B F7-14: Auswahl Ethernet-Duplexbetrieb
Aktiviert den Duplexbetrieb fiir Ethernet-Verbindungen.
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. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F7-14 <> Auswahl Duplexbetrieb 0 bis 2 0
<I> Giiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den é&lteren Software-Versionen war die Parameternummer F7-15.
Einstellung 0: Auto Negotiate
Einstellung 1: Halbduplex Vorgabe
Einstellung 2: Vollduplex Vorgabe
B F7-15: Wahl der Ethernet-Ubertragungsgeschwindigkeit
Aktiviert den Duplexbetrieb fiir Ethernet-Ubertragungen.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F7-15 <> Auswahl Kommunikationsgeschwindigkeit 0, 10, 100 0
<1> Qiiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den &lteren Software-Versionen war die Parameternummer F7-18.
Einstellung 0: Automatische Erkennung
Einstellung 10: 10 MBit/s
Einstellung 100: 100 MBit/s
B F7-16: Ethernet-Verbindungsabbruch durch Timeout
Legt den Timeout-Wert fiir den Verbindungsabbruch fest.
. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F7-16 <> Timeout fiir Verbindungsabbrucherkennung 0 bis 300 0

<1> @iiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011. In den &lteren Software-Versionen war die Parameternummer F7-21.

B F7-17 bis F7-22: EtherNet-Skalierungsfaktoren

Diese Parameter legen die Skalierungsfaktoren fiir Frequenzumrichter-Uberwachungsfunktionen in der Ethernet-Klasse

"ID 2AH - AC Drive Object" fest.

. . . Standard-
Nr. Parameterbezeichnung Einstellbereich einstellung
F7-17 <> Ethernet-Drehzahlskalierung -15bis 15 0
F7-18 <> Ethernet-Stromskalierung -15 bis 15 0
F7-19 <> Ethernet-Drehmomentskalierung -15 bis 15 0
F7-20 <> Ethernet-Leistungsskalierung -15 bis 15 0
F7-21 <> Ethernet-Spannungsskalierung -15bis 15 0
F6-22 <> Ethernet-Zeitskalierung -15bis 15 0

<1> @iiltig ab Frequenzumrichter-Softwareversion 1011.

Einstellung

Der Uberwachungswert in dem "Class 2AH - AC Drive Object" wird wie folgt berechnet:

Class 2AH Object Monitor = Regelungswert x 2Skalierung
Beispiel:

Ist der Uberwachungsparameter fiir die Umrichter-Ausgangsfrequenz (U1-02) auf 50,0 und die Skalierung auf F7-17 =3
eingestellt, ist der Wert im "Class 2AH - AC Drive Object, Instance 1, Attribute 7" gleich 500 x 2° = 4000.
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5.7 H: Klemmenfunktionen

Mit den H-Parameter konnen den externen Klemmen Funktionen zugeordnet werden.

€ H1: Digitale Multifunktionseingéinge
B H1-01 bis H1-06: Funktionen der Klemmen S1 bis S6

Mit diesen Parametern konnen den digitalen Multifunktionseingéingen Funktionen zugeordnet werden. Die Einstellungen
0 bis 9F legen die Funktion jeder Klemme fest und werden nachfolgend beschrieben.

Beachte: Wenn eine Eingangsklemme nicht benutzt wird oder wenn der Durchgangsbetrieb (Through Mode) verwendet wird, ist die Klemmen

auf “F” einzustellen.

Nr. Parameterbezeichnung E(i;::;g:‘lb Standardeinstellung
H1-01 [Funktionsauswahl fiir Digitaleingéinge S1 1 bis 9F |40: Vorwirtslaufbefehl (2-Draht-Ansteuerung)
H1-02 |Funktionsauswahl fiir Digitaleingénge S2 1 bis 9F |41: Riickwértslaufbefehl (2-Draht-Ansteuerung)
H1-03 |Funktionsauswahl fiir Digitaleingénge S3 0 bis 9F |24: Externer Fehler
H1-04 |Funktionsauswahl fiir Digitaleingdnge S4 0 bis 9F |14: Fehler-Reset
H1-05 |Funktionsauswahl fiir Digitaleingdnge S5 0 bis 9F |3 (0) <> : Mehrstufiger Drehzahlsollwert 1
H1-06 |Funktionsauswahl fiir Digitaleinginge S6 0bis 9F |4 (3) <I>: Mehrstufiger Drehzahlsollwert 2

<1> Die Zahl in Klammern ist der Standardeinstellwert nach Durchfithrung einer Dreidraht-Initialisierung.

Tabelle 5.25 Einstellungen fiir digitale Multifunktionseingdnge

Standard- Standard-
einstellu Funktion Seite | einstellu Funktion Seite
ng ng
0 3-Draht-Ansteuerung 182 31 PID-Integral Halten 188
1 Auswahl LOCAL/REMOTE 182 32 Mehrstufiger Drehzahlsollwert 4 188
2 Externer Sollwert 1/2 182 34 Abbruch PID-Sanftanlauf 188
3 Mehrstufiger Drehzahlsollwert 1 35 Auswahl PID-Eingangspegel 188
4 Mebhrstufiger Drehzahlsollwert 2 183 40 Vorwirtslauf/Stop (2-Draht-Ansteuerung) 188
5 Mehrstufiger Drehzahlsollwert 3 41 Riickwirtslauf/Stop (2-Draht-Ansteuerung)
6 Auswabhl Sollwert fiir Tippbetrieb 183 42 Start/Stopp (2-Draht-Ansteuerung 2) 188
7 Hochlauf-/Tieflaufzeit 1 183 43 Vorwirts/Riickwirts (2-Draht-Ansteuerung 2)
8 Baseblock-Befehl (%chlieﬁer) 183 44 Offsetfrequenz 1 Hinzufiigen
9 Baseblock-Befehl (Offner) 45 Offsetfrequenz 2 Hinzufligen 189
A Hochlauf-/Tieflauframpen-Haltefunktion 183 46 Offsetfrequenz 3 Hinzufiigen
B Frequenzumrichter Temperaturalarm (oH2) 184 60 Gleichstrombremsbefehl 189
C Klemme A1/A2 aktivieren/deaktivieren 184 61 Befehl fiir externe Fangfunktion 1 189
F Keine Funktion/Durchgangsmodus 184 62 Befehl fiir externe Fangfunktion 2
10 Aufwirtsbefehl 184 65 KEB-I:Jberbrﬁckung 1 (Offner) 189
11 Abwirtsbefehl 66 KEB-Uberbriickung 1 (Schlief3er)
12 Vorwirts-Tippbetrieb 185 67 Verbindungstestmodus 189
13 Riickwirts-Tippbetrieb 68 High-Slip-Braking 189
14 Fehler-Reset 185 6A Freigabe Frequenzumrichter 190
15 Schnell-Stopp (SchlieB3er) 185 75 Aufwirts 2-Befehl 190
16 Auswahl Motor 2 186 76 Abwirts 2-Befehl
17 Schnell-Stopp (Offner) 185 TA KEB-I:Jberbrﬁckung 2 (Offner) 101
18 Timer-Funktion-Eingang 186 7B KEB-Uberbriickung 2 (Schlief3er)
19 Deaktivierung PID 186 7C Kurzschlussbremsung (?chlieBer) 191
1A Auswahl Hochlauf-/Tieflaufzeit 2 186 7D Kurzschlussbremsung (Offner)
1B |programmspere e | e [yomine Neireliemme OF | o
1E Sollwertabfrage/Halten 187 7F Aktivierung bidirektionaler PID-Ausgang 192
20 bis 2F |Externer Fehler 187 90 bis 96 |DriveWorksEZ Digitaleingénge 1 bis 6 192
30 PID-Integral-Reset 188 9F Deaktivierung DriveWorksEZ 192
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Einstellung 0: 3-Draht-Ansteuerung

Wenn einer der Digitaleinginge fiir 3-Draht-Ansteuerung programmiert ist, wird dieser Eingang zu einem Eingang fiir
Vorwirts-/Riickwértsrichtung, S1 wird Eingang fiir den Startbefehl, und S2 wird Eingang fiir den Stopbefehl.

Der Frequenzumrichter startet den Motor, wenn der Starteingang S1 lianger als 50 ms geschlossen ist. Der
Frequenzumrichter stoppt den Betrieb, wenn der Stopeingang S2 kurzzeitig freigegeben wird. Wenn der fiir 3-Draht-
Ansteuerung programmierte Eingang offen ist, wird der Frequenzumrichter auf Vorwértslauf eingestellt. Wenn der
Eingang geschlossen ist, wird der Frequenzumrichter auf Riickwértslauf eingestellt.

Beachte: Wenn 3-Draht-Ansteuerung gewiahlt wurde, muss der Start- und Stopp-Befehl in S1 und S2 eingegeben werden.

Stoppschalter  Betriebsschalter Antrieb
N/G) NO) g
—

Start-Befehl (startet wenn geschlossen)

S2
Stopp-Befehl (stoppt wenn offen)

S5

Vorlauf/Riicklauf (Multifunktionseingang)
(H1-05=0)

SC

Sequenzeingangs-Bezugspotential

Abb. 5.43 Stromlaufplan fiir 3-Draht-Ansteuerung

- 50 ms min.

START-Befehl ’ Kann EIN oder AUS sein |

STOPP-Befehl ‘ AUS (gestoppt)
Vorwarts- AUS (vorwérts Giokwa
IRickwirts. ‘ ( ) | EIN (riickwarts) |
Befehl
Motordrehzahl ) 3
| | ZEIT
Stopp, Vorwarts Rickwarts Stopp‘i‘ Vorwarts

Abb. 5.44 3-Draht-Ansteuerung

Beachte: 1. Der Start- und Stopbefehl muss nur kurzzeitig geéffnet/geschlossen werden, um den Frequenzumrichter zu starten und zu stoppen.

2. Wenn der Startbefehl schon beim Einschalten der Netz-Versorgungsspannung ansteht und b1-17 = (Startbefehl wihrend des
Hochfahrens nicht akzeptiert), blinkt die Start-LED und zeigt dadurch an, dass Schutzfunktionen wirksam sind. Wenn es die
Anwendung erfordert, stellen Sie b1-17 auf “1”, so dass der Startbefehl beim Einschalten der Netzspannung automatisch generiert
wird.

WARNUNG! Gefahr durch plétzliche Bewegung. Der Frequenzumrichter kann nach dem Einschalten unerwartet riickwérts anlaufen,
wenn er fiir 3-Draht-Ansteuerung angeschlossen, aber auf 2-Draht-Ansteuerung (Einstellung) eingestellt ist. Bei Verwendung der 3-
Draht-Ansteuerung stellen Sie zuerst den Frequenzumrichter richtig ein (H1-LJL = 0) und schlieen Sie dann die Steuerleitungen an.
Stellen Sie sicher, dass b1-17 auf "0" eingestellt ist (der Frequenzumrichter akzeptiert keine aktiven Startbefehle wéhrend des
Hochfahrens). Verwenden Sie beim Initialisieren des Frequenzumrichters die 3-Draht-Initialisierung. Eine Nichtbeachtung kann den
Tod oder schwere Verletzungen durch bewegliche Teile zur Folge haben.

Einstellung 1: Auswahl LOCAL/REMOTE

Durch diese Einstellung kann iiber die Eingangsklemme ausgewihlt werden, ob der Frequenzumrichter in LOCAL- oder
REMOTE-Betrieb gefahren wird.

Status Beschreibung
Geschlossen |LOCAL: Frequenzsollwert und Startbefehl werden iiber das digitale Bedienteil eingegeben.

REMOTE: Frequenzsollwert und Startbefehl werden iiber die ausgewihlte externe Referenz eingegeben. (b1-01/b1-02) Wird kein
Offen Eingang fiir H1-OO = 2 gesetzt, sind die Einstellungen in den Parametern b1-01/02 giiltig. Wird ein Digitaleingang fir H1-OO
=2 gesetzt, ist die durch diesen Eingang gewéhlte Quelle giiltig.

Beachte: 1. Wenn eine der Multifunktionseingangsklemmen auf LOCAL/REMOTE eingestellt ist, ist die LO/RE-Taste am Bedienteil
deaktiviert.

2. Wenn der Frequenzumrichter auf LOCAL eingestellt ist, leuchtet die LO/RE-LED.

3. Die Voreinstellung des Frequenzumrichters erlaubt wahrend des Betriebs keine Umschaltung zwischen LOCAL und REMOTE.
Siehe b1-07: Auswahl LOCAL/REMOTE Start auf Seite 121, wenn diese Funktion von der Anwendung gefordert wird.

Einstellung 2: Auswahl Externer Sollwert 1/2

Die Funktion zur Auswahl des externen Sollwertes 1/externen Sollwertes 2 erlaubt es dem Anwender, zwischen der
Frequenzsollwert- und der Startbefehlquelle sowie zwischen externem Sollwert 1 und 2 umzuschalten.
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Status Beschreibung
Offen Der externe Sollwert 1 wird verwendet (definiert durch die Parameter b1-01 und b1-02)
Geschlossen |Der externe Sollwert 2 wird verwendet (definiert durch die Parameter b1-15 und b1-16)

Beachte: Die Voreinstellung des Frequenzumrichters erlaubt wéhrend des Betriebs keine Umschaltung zwischen LOCAL und REMOTE. Siehe
b1-07: Auswahl LOCAL/REMOTE Start auf Seite 121, wenn diese Funktion von der Anwendung gefordert wird.

Einstellung 3 bis 5: Mehrstufen-Drehzahlsollwert 1 bis 3

Dient zur Umschaltung der Mehrstufen-Drehzahlsollwerte d1-01 bis d1-08 iiber Digitaleingénge. Siehe d1-01 bis d1-17 :
Frequenzsollwertz 1 bis 16 und Sollwert fiir Tippgeschwindigkeit auf Seite 153 fiir Details.

Einstellung 6: Auswahl Frequenzsollwert fiir Tippbetrieb

Dient zur Auswahl der in Parameter d1-17 eingestellten Frequenz fiir Tippbetrieb als aktiven Frequenzsollwert. Siehe
d1-01 bis d1-17 : Frequenzsollwertz 1 bis 16 und Sollwert fiir Tippgeschwindigkeit auf Seite 153 fiir Details.

Einstellung 7: Auswahl Hochlauf-/Tieflaufzeit 1

Dient zur Umschaltung zwischen den Hochlauf-/Tieflaufzeiten 1 und 2. Siehe C1-01 bis C1-08 Hochlauf~/Tieflaufzeiten
1 bis 4 auf Seite 142 fiir Details.

Einstellung 8/9: Externer Baseblock (SchlieBer) und externer Baseblock (Offner)

Die Einstellungen 8 und 9 ordnen den Baseblock-Befehl den digitalen Eingangsklemmen zu. Wenn der Frequenzumrichter
einen Baseblock-Befehl erhélt, hort der Ausgangstransistor auf zu schalten, und der Motor lduft im Leerlauf bis zum
Stillstand aus. Wahrend dieser Zeit blinkt der Alarm "bb" auf dem LED-Bedienteil und zeigt den Baseblock an. Weitere
Informationen iiber Alarme Siehe Alarmerkennung auf Seite 273. Wenn der Baseblock beendet ist und ein Startbefehl
ansteht, fithrt der Frequenzumrichter die Fangfunktion durch, um den Motor wieder in Betrieb zu setzen. (Siehe b3:
Fangfunktion auf Seite 124 fiir Details).

i Eingédnge
Betrieb : p - =
Einstellung 8 (SchlieBer) Einstellung 9 (Offner)
Normalbetrieb Offen Geschlossen
Baseblock (unterbricht den Ausgang) Geschlossen Offen

HINWEIS: Bei Verwendung von Baseblock bei Anwendungen mit Hebevorrichtungen muss sichergestellt werden, dass die Bremse
anspricht, wenn der Ausgang des Frequenzumrichters durch einen Baseblock-Eingang abgeschaltet wird. Bei Nichtbeachtung dieser
Vorgabe kann bei Eingabe des Baseblock-Befehls ein plétzlicher Leerlauf des Motors auftreten, und die Last kann herabfallen.

AUS | EIN
START-Befehl
Baseblock-
Baseblock- EIN Freigabe
Eingang
Frequenz- K]
sollwert ; ) 'S
Drehzahlsuche ab vorherigem k7
/ Frequenzsollwert beginnen Q‘._
: o
v ' 3
£
S
Ausgangs- H
frequenz o
— -t Ausgang aus, Motorleerlauf ﬂ

Abb. 5.45 Baseblock wiahrend des Betriebs

Einstellung A: Hochlauf-/Tieflauframpen-Haltefunktion

Wird der Digitaleingang fiir die Hochlauf-/Tieflauframpen-Haltefunktion geschlossen, verriegelt ("hilt") der
Frequenzumrichters die Ausgangsfrequenz. Alle Hochlauf- und Tieflaufvorginge werden beendet, und der
Frequenzumrichter hélt die aktuelle Drehzahl. Hochlauf- und Tieflaufvorginge werden fortgesetzt, sobald der Eingang
wieder gedffnet wird.

Bei aktivierter Hochlauf-/Tieflauframpen-Haltefunktion (d4-01 = 1) speichert der Frequenzumrichter die
Ausgangsfrequenz bei jedem SchlieBen des Rampen-Halte-Eingangs. Beim Neustart des Frequenzumrichters nach einem
Stopp oder nach einer Unterbrechung der Stromversorgung wird die gespeicherte Ausgangsfrequenz als Frequenzsollwert
angenommen (vorausgesetzt, dass der Eingang fiir die Hochlauf-/Tieflauframpen-Haltefunktion weiterhin geschlossen
ist). Siehe d4-01: Auswahl Frequenzsollwert-Haltefunktion auf Seite 155 fiir Details.
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Einstellung B: Frequenzumrichter Temperaturalarm (oH2)

Lost bei SchlieBen des Kontakts einen oH2-Alarm aus. Da es nur um einen Alarm handelt, hat dies keine Auswirkungen
auf den Betrieb.

Einstellung C: Aktivierung Analogeingange A1/A2

Ist ein fiir diese Funktion programmierter Digitaleingang gedffnet, sind die Analogeingédnge A1 und A2 beide deaktiviert.
SchlieBen Sie den Eingang, um die beiden Eingénge zu aktivieren.

Einstellung F: Keine Funktion/Durchgangsmodus

Alle nicht benutzten Digitaleingéinge sollten auf F eingestellt werden. Bei Einstellung "F" 16st der betreffende Eingang
keine Funktion im Frequenzumrichter aus. Die Einstellung F erlaubt jedoch noch, dass der Eingangsstatus durch eine SPS
iiber eine Kommunikationsoption oder iiber MEMOBUS/Modbus-Verbindungen abgefragt wird (Durchgangsmodus). Auf
diese Weise konnen externe Sensoren an die nicht verwendeten Digitaleingidnge des Frequenzumrichters angeschlossen
werden, so dass weniger separate SPS E/A-Einheiten erforderlich sind.

Einstellung 10/11: Aufwarts-/Abwarts-Befehl

Die Verwendung der Aufwérts/Abwarts-Funktion ermdglicht die Einstellung des Frequenzsollwertes {iber zwei Taster.
Ein Digitaleingang muss als Aufwirts-Eingang (H1-CIO= 10) zur Erhohung des Frequenzsollwertes programmiert
werden, der andere als Abwirts-Eingang (H1-OO= 11) zur Verringerung des Frequenzsollwertes.

Die Aufwirts/Abwiérts-Funktion hat Vorrang vor den Frequenzsollwerten, die iiber das digitale Bedienteil,
Analogeingénge und den Impulseingang (b1-01 = 0, 1, 4) eingestellt werden. Bei Verwendung der Aufwérts/Abwérts-
Funktion werden die von diesen Quellen kommenden Sollwerte ignoriert.

Die Fingéinge funktionieren wie in der nachfolgenden Tabelle gezeigt.

Status Beschreibung
Aufwarts (10) Abwirts (11)
Offen Offen Halten des aktuellen Frequenzsollwertes
Geschlossen Offen Erhohen des Frequenzsollwertes
Offen Geschlossen Verringern des Frequenzsollwertes
Geschlossen Geschlossen Halten des aktuellen Frequenzsollwertes

Beachte: 1. Ein opE03-Alarm wird ausgelst, wenn fiir einen Digitaleingang nur eine der Aufwirts/Abwérts-Funktionen programmiert wurde.

2. Ein opE03-Alarm wird ausgeldst, wenn die Aufwirts/Abwirts-Funktion den Klemmen zugeordnet wurde, wihrend ein anderer
Eingang fiir die Hochlauf-/Tieflauframpen-Haltefunktion programmiert wurde. Weitere Informationen zu Alarmen Siehe Alarme,
Storungen und Fehlermeldungen des Frequenzumrichters auf Seite 255.

3. Die Aufwirts/Abwérts-Funktion kann nur fiir den externen Sollwert 1 verwendet werden. Dies ist bei Verwendung der Aufwiérts/
Abwirts-Funktion und der Umschaltfunktion fiir den externen Sollwert (H1-OOO = 2) zu beriicksichtigen.

Verwendung der Aufwirts/Abwiérts-Funktion mit der Frequenzsollwert-Haltefunktion (d4-01)

* Bei deaktivierter Frequenzsollwert-Haltefunktion (d4-01 = 0) wird die Aufwérts/Abwérts-Funktion fiir den
Frequenzsollwert auf 0 zuriickgesetzt, wenn der Startbefehl aufgehoben oder die Spannungsversorgung ein- und
ausgeschaltet wird.

* Bei 4-01 =1 speichert der Frequenzumrichter den mit der Aufwérts/Abwérts-Funktion eingestellten Frequenzsollwert.
Wenn der Startbefehl oder die Stromversorgung aus- und wieder eingeschaltet wird, 1duft der Frequenzumrichter mit
dem gespeicherten Sollwert wieder an. Der gespeicherte Wert kann zuriickgesetzt werden, indem der Aufwérts- oder
der Abwirts-Eingang geschlossen wird, ohne dass ein Startbefehl anliegt. Siehe d4-01: Auswahl Frequenzsollwert-
Haltefunktion auf Seite 155.

Verwendung der Aufwiirts/Abwiérts-Funktion mit Frequenzsollwert-Grenzwerten
Der obere Grenzwert fiir den Frequenzsollwert wird vom Parameter d2-01 festgelegt.

Der untere Grenzwert fiir den Frequenzsollwert hdangt von der Einstellung des Parameters d4-10 ab und kann {iber einen
Analogeingang oder den Parameter d2-02 gesetzt werden. Siehe d4-10: Auswahl Grenzwert fiir Frequenzsollwert Auf/
Ab auf Seite 160 fur weitere Einzelheiten. Bei Ausgabe eines Startbefehls funktionieren die unteren Grenzwerte wie folgt:

* Wenn der untere Grenzwert nur iiber Parameter d2-02 eingestellt wird, 1duft der Frequenzumrichter bis zu diesem
Grenzwert hoch, sobald der Startbefehl eingegeben wird.

* Wenn der untere Grenzwert nur iiber einen Analogeingang eingestellt wird, lduft der Frequenzumrichter bis zu diesem
Grenzwert hoch, so lange der Startbefehl und ein Aufwérts/Abwarts-Befehl anliegen. Er 14uft nicht an, wenn nur der
Startbefehl anliegt.

* Wenn der untere Grenzwert {iber einen Analogeingang und d2-02 eingestellt wird und der analoge Grenzwert hoher als
der d2-02 Wert ist, lauft der Frequenzumrichter auf den d2-02 Wert hoch, wenn ein Startbefehl eingegeben wird.
Nachdem der Wert des Parameters d2-02 erreicht worden ist, wird der Hochlauf bis zum analogen Grenzwert nur dann
fortgesetzt, wenn ein Aufwérts- oder Abwirts-Befehl gesetzt worden ist.

Abb. 5.46 zeigt ein Beispiel fiir eine Aufwarts/Abwirts-Funktion, bei der der untere Grenzwert fiir den Frequenzsollwert
durch d2-02 festgesetzt worden ist und die Frequenzsollwert-Haltefunktion aktiviert/deaktiviert ist.
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Ausgangsfrequenz
Obergrenze

Beschleunigt bis
unterer .
Grenzwert Dieselbe

Frequenz
47— d4-01=0

Unterer Grenzwert )\

EIN |

d4-01 =1

Vorw. Start/Stopp

Aufwarts-Befehl EIN I ﬂ |
EIN ; Frequenz-
1 sollwert- -
Reset L
Abwarts-Befehl

Stromversorgung J EIN I_I EIN

Abb. 5.46 Betrieb mit Aufwarts/Abwarts-Befehl

Einstellung 12/13: FJOG/RJOG-Sollwert
Die als Vorwirts-Tippbetrieb (H1-O0O = 12) und Riickwérts-Tippbetrieb (H1-0OO = 13) programmierten Digitaleingidnge
sind Tippbetrieb-Eingénge, die keinen Startbefehl bendtigen. Durch das Schlie8en des fiir den Vorwarts-Tippbetrieb-
Eingang gesetzten Eingang lduft der Frequenzumrichter bis zum Frequenzsollwert fiir Tippbetrieb (d1-17) in
Vorwirtsrichtung hoch. Der Riickwirts-Tippbetrieb hat die gleiche Auswirkung in umgekehrter Drehrichtung. Die
Vorwirts- und Riickwiérts-Tippbetrieb-Befehle konnen getrennt voneinander eingestellt werden.

Beachte: Die Vorwirts- und Riickwirts-Tippbetrieb-Befehle heben alle anderen Frequenzsollwerte auf. Lésst die Einstellung des

Frequenzumrichters jedoch keine Drehrichtungsumkehr zu (b1-04 = 1), hat das Aktivieren des Riickwirts-Tippbetriebs keine

Auswirkungen. Stehen die Eingéinge fiir Vorwirts-Tippbetrieb und der Riickwérts-Tippbetrieb mindestens 500 ms lang gleichzeitig
an, tritt ein externer Fehler auf, und der Frequenzumrichter stoppt mit der in B1-03 definierten Methode.

d1-17

Ausgangs-
frequenz
d1-17
EIN
FJOG
EIN
RJOG

Abb. 5.47 FJOG/RJOG-Betrieb

Einstellung 14: Fehler-Reset

Immer wenn der Frequenzumrichter eine Fehlerbedingung erkennt, schlie3t der Fehlerausgangskontakt, und der Ausgang
des Frequenzumrichters wird abgeschaltet. Der Motor l4uft im Leerlauf bis zum Stillstand aus (fiir bestimmte Fehler
konnen spezifische Stoppmethoden gewéhlt werden, zum Beispiel L1-04 fiir Motoriiberhitzung). Nachdem der Startbefehl
geloscht wurde, kann der Fehler entweder mit der RESET-Taste am digitalen Bedienteil oder durch Schlieen eines als
Fehler-Reset (H1-OO = 14) konfigurierten Digitaleingangs geldscht werden.

Beachte: Fehler-Reset-Befehle werden ignoriert, so lange der Startbefehl anliegt. Um einen Fehler zuriickzusetzen, muss zuerst der Startbefehl
geldscht werden.

Einstellung 15/17: Schnell-Stopp (SchlieRer/Offner)

Die Schnell-Stopp-Funktion arbeitet dhnlich wie ein Not-Halt-Eingangssignal fiir den Frequenzumrichter. Wenn der
Schnell-Stopp-Befehl eingegeben wird, wihrend der Frequenzumrichter lduft, bremst der Frequenzumrichter mit einer in
C1-19 eingestellten Tieflaufzeit bis zum Stillstand ab (Siehe C1-09: Schnellhaltzeit auf Seite 143). Der Frequenzumrichter
kann nur erneut gestartet werden, nachdem er vollstdndig zum Stillstand gekommen ist, der Schnell-Stopp-Eingang aus
ist, und der Startbefehl ausgeschaltet wurde.

* Um eine Schnell-Stopp-Funktion mit einem Schlie3er auszulosen, setzen Sie H1-OOO = 15
+ Um eine Schnell-Stopp-Funktion mit einem Offner auszuldsen, setzen Sie H1-OOO = 17
Abb. 5.48 zeigt ein Beispiel fiir einen Schnell-Stopp.
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Start/Stopp

EIN EIN

Schnellstopp
H1- =17

EIN EIN

/—\/ Bremst bei C1-09 /
Ausgangsfrequenz - ZEIT

Abb. 5.48 Schnell-Stopp-Ansteuerung

HINWEIS: Ein schneller Tieflauf kann einen Uberspannungsfehler auslésen. Wenn ein Fehler vorliegt, wird der Frequenzumrichter-
Ausgang abgeschaltet, und der Motor lauft im Leerlauf aus. Um diesen ungesteuerten Motorzustand zu vermeiden und um
sicherzustellen, dass der Motor schnell und sicher angehalten wird, ist in C1-09 eine geeignete Schnell-Stopp-Zeit einzustellen.

Einstellung 16: Auswahl Motor 2

Der Frequenzumrichter kann zwei Motoren mit voneinander unabhéngigen Einstellungen betreiben. Ein zweiter Motor
kann iiber einen digitalen Multifunktionseingang (H1-OO = 16) gewihlt werden (siche Abb. 5.49).

+ V1000 @ Motor 1

Motorschaltereingang

L @ Motor 2

Abb. 5.49 Motorauswahl

Motor 2 wird ausgewihlt, wenn der fiir die Auswahl des Motors 2 gesetzte Eingang schlieft. Beim Betrieb von Motor 2
werden

» E3-000 und E4-010 fiir die Motorregelung verwendet. Siehe E3: U/f-Kennlinie fiir Motor 2 auf Seite 168 und Siehe
E4: Parameter Motor 2 auf Seite 169 fir Details.

* Die in den Parametern C1-05/06/07/08 eingestellten Hochlauf-/Tieflaufzeiten werden aktiviert ( Siehe C1-01 bis C1-08
Hochlauf~/Tieflaufzeiten 1 bis 4 auf Seite 142 fiir Details).

* E4-14 wird anstelle von C3-01 als Verstirkung fiir die Schlupfkompensation verwendet.
E4-15 wird anstelle von C4-01 als Verstarkung fiir die Drehmomentkompensation verwendet.
* Ein fiir "Auswahl Motor 2" programmierter Digitaleingang (H2-01/02/03 = 1C) wird aktiviert.

Beachte: 1. Beim Einsatz von zwei Motoren gilt der unter L1-01 eingestellte Motoriiberlastschutz (oL1) fiir beide Motoren, Motor 1 oder Motor
2.

2. Wihrend des Betriebs ist es nicht moglich, zwischen Motor 1 und Motor 2 umzuschalten. Beim Versuch umzuschalten wird ein
"rUn"-Alarm ausgeldst.

Einstellung 18: Timer-Funktion-Eingang

Durch diese Einstellung wird eine Digitaleingangsklemme als Eingang fiir die Timer-Funktion konfiguriert. Siehe b4:
Verzogerungstimer auf Seite 130 fiir Details.

Einstellung 19: Abbruch PID-Regelung

Ist die PID-Funktion iiber den Parameter b5-01 (Auswahl PID-Betrieb) aktiviert worden, kann sie durch SchlieBen eines
als PID-Deaktivierung konfigurierten Digitaleingangs (H1-OOO = 19) unbegrenzt deaktiviert werden. Der
Frequenzumrichter nimmt nach Freigabe den PID-Betrieb wieder auf. Siehe Blockschaltbild der PID-Regelung auf Seite
133 fiir weitere Informationen zu dieser Funktion.

Einstellung 1A: Auswahl Hochlauf-/Tieflaufzeit 2

Wird zur Auswahl der Hochlauf-/Tieflaufzeiten 3 und 4 in Kombination mit dem Befehl "Auswahl Hochlauf-
/Tieflaufzeit 1" verwendet. Siehe C1-01 bis C1-08 Hochlauf-/Tieflaufzeiten 1 bis 4 auf Seite 142 fiir Details.
Einstellung 1B: Programmsperre

Wird ein Eingang fiir die Programmsperre programmiert, konnen die Parameterwerte iiberwacht, jedoch nicht gedndert
werden, solange der Eingang gedffnet ist.
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Einstellung 1E: Abfrage/Halten Analoger Frequenzsollwert

Diese Funktion ermdglicht dem Anwender, ein an Klemme A1 oder A2 anliegendes Frequenzsollwertsignal abzufragen
und den Frequenzsollwert auf dem abgefragten Wert zu halten. Wird die Abfrage-/Haltefunktion fiir den analogen

Frequenzsollwert mindestens 100 ms lang gehalten, liest der Frequenzumrichter den Analogeingang aus und éndert den
Frequenzsollwert entsprechend der neu abgefragten Drehzahl (siche Abb. 5.50).

Nachdem die Spannungsversorgung abgeschaltet und der abgefragte analoge Frequenzsollwert geloscht wurde, wird der
Frequenzsollwert auf 0 zuriickgesetzt.

Referenzeingang
abtasten/halten

Frequenz-
sollwert
)
S
,a\o()
‘>$\
p EIN
[ (geschlossen)
- AUS (off
‘ o (offen)
100 ms 100 ms '

Abb. 5.50 Abfrage/Halten Analoger Frequenzsollwert

Ein oPEO3-Fehler wird ausgelost, wenn eine der folgenden Funktionen zusammen mit der Abfrage-/Haltefunktion fiir den

analogen Frequenzsollwert verwendet wird.

» Haltezeit Hochlauf/Tieflauf-Stopp (Einstellung: A)
+ Aufwirts-Befehl, Abwarts-Befehl (Einstellung: 10, 11)
 Offsetfrequenz (Einstellung: 44 bis 46)

* Aufwirts- oder Abwirts-Funktionen (Einstellung: 75, 76)

Einstellung 20 bis 2F: Externer Fehler

Bei Verwendung der externen Fehlerfunktion kann der Frequenzumrichter gestoppt werden, wenn Probleme mit externen
Einrichtungen auftreten.

Um die externe Fehlerfunktion zu verwenden, stellen Sie einen der digitalen Multifunktionseingénge auf einen Wert
zwischen 20 und 2F ein. Das Bedienteil zeigt EFClan, wobei [0 die Nummer der Klemme ist (Klemme SO) ist, der das
externe Fehlersignal zugeordnet wurde.

Beispiel: Wenn ein externes Fehlersignal an Klemme S3 angelegt wird, wird "EF3" angezeigt.

Wihlen Sie den in H1-O0O einzugebenden Wert aus einer Kombination der folgenden drei Bedingungen:
« Signaleingangspegel von Peripheriegeriite (SchlieBer/Offner)
* Methode zur Erkennung externer Fehler
* Betrieb nach Erkennung eines externen Fehlers
In der folgenden Tabelle wird die Beziechung zwischen den Zustinden und den in H1-OO eingestellten Wert

veranschaulicht:
Klemmenstatus <7> Erkennungsmethode <2> Stoppmethode
“ns | sontoter| oner | Immer | Erkennung, | “5im ° | Lootaurble | scmlistop | (Weterbe
erkannt des Betriebs Stillstand (Fehler) (Fehler) trieb
(Fehler) moglich)

20 O O O
21 (0] O O
22 O (0] O
23 O O O
24 O O (0]
25 (0] O (0]
26 O (0] (@)
27 O O (0]
28 O O O
29 (0] O O
2A O (0] O
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Klemmenstatus <’> | Erkennungsmethode <2> Stoppmethode
Einstel- Auslauf bis ; Nur Alarm
lung SchlieRer | Offner ellr"l](amner:t nlf:;'k\(:lg?]l;:r?d Stilzllsltnaln d zb&eg:‘i:‘l;gﬁd Sch(rlgee“]g:;) PP (W?:itgll;be-
des Betriebs (Fehler) (Fehler) méglich)
2B (6] O (0]
2C (0] (0] (0]
2D O (0] (0]
2E (0] (6] (0]
2F (6] O (0]

<I> Bestimmen des Klemmenzustandes fiir jeden Fehler, d.h. ob die Klemme SchlieBer- oder Offnerfunktion hat.
<2> Bestimmen Sie, ob die Erkennung jedes Fehler nur wihrend des Betriebs aktiviert sein soll oder ob eine Erkennung immer stattfinden soll.

Einstellung 30: PID-Integral-Reset

Wenn einer der Digitaleinginge als Integral-Reset-Eingang konfiguriert wird, (H1-COO = 30), kann der Wert der
Integralkomponente der PID-Regelung bei jedem SchlieBen des konfigurierten Eingangs auf 0 zuriickgesetzt werden. Die
Integralkomponente der PID-Regelung wird solange bei 0 gehalten, wie der konfigurierte Digitaleingang geschlossen
gehalten wird. Siehe Blockschaltbild der PID-Regelung auf Seite 133 fiir Details.

Einstellung 31: PID-Integral Halten

Durch Konfigurieren eines Digitaleingangs fiir "Integral Halten" (H1-000 = 31) bleibt der Wert der Integralkomponente
der PID-Regelung verriegelt, solange der Eingang aktiv ist. Die PID-Regelung nimmt den Integralbetrieb mit dem
gehaltenen Wert wieder auf, wenn der Integral-Halte-Eingang freigegeben wird. Siehe Blockschaltbild der PID-
Regelung auf Seite 133 fiir Details.

Einstellung 32: Mehrstufen-Drehzahl 4

Wird zur Auswahl der Mehrstufen-Drehzahlen d1-09 bis d1-16 im Kombination mit den Mehrstufen-Drehzahl-Eingéngen
1, 2 und 3 verwendet. Siehe d1-01 bis d1-17 : Frequenzsollwertz 1 bis 16 und Sollwert fiir Tippgeschwindigkeit auf
Seite 153 fiir Details.

Einstellung 34: Abbruch PID SFS

Ein als PID SFS-Abbrucheingang (H1-00 = 34) konfigurierter Digitaleingang kann zum Aktivieren/Deaktivieren der
PID-Sanftanlaufvorrichtung verwendet werden und dadurch die Hochlauf-/Tieflaufzeit b5-17 autheben. Siehe
Blockschaltbild der PID-Regelung auf Seite 133 fiir Details.

Funktion 35: Auswahl PID-Eingangspegel

Ein fiir diese Funktion programmierter Eingang kann zum Umschalten des Vorzeichens des PID-Eingangs verwendet
werden. Siehe Blockschaltbild der PID-Regelung auf Seite 133 fiir weitere Informationen zu dieser Funktion.
Einstellung 40/41: Vorwarts/Riickwartslauf-Befehl fiir 2-Draht-Ansteuerung

Stellt den Frequenzumrichter auf 2-Draht-Ansteuerung ein.

Wenn der auf 40 eingestellte Eingang geschlossen ist, lduft der Frequenzumrichter in der Vorwartsrichtung. Wenn der auf

41 eingestellte Eingang geschlossen ist, arbeitet der Frequenzumrichter in Riickwértsrichtung. Das gleichzeitige Schlieen
beider Eingénge verursacht einen externen Fehler.

Beachte: 1. Diese Funktion kann nicht zusammen mit den Einstellungen 42 und 43 verwendet werden.

2. Diese Funktionen werden den Anschlussklemmen S1 und S2 zugeordnet, wenn der Frequenzumrichter fiir 2-Draht-Ansteuerung
initialisiert ist.

V1000

Vorwartsbetrieb

S1

Riickwartsbetrieb

S2

SC Digitaleingang-Bezugspotenzial

Abb. 5.51 Beispiel eines Stromlaufplans fiir 2-Draht-Ansteuerung

Einstellung 42/43: Start- und Richtungsbefehl fiir 2-Draht-Ansteuerung 2
Stellt den Frequenzumrichter auf 2-Draht-Ansteuerung 2 ein.
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Wenn der auf 42 eingestellte Eingang geschlossen ist, lduft der Frequenzumrichter in Vorwirtsrichtung. Bei Offnen des
Eingangs hélt der Frequenzumrichter an. Der fiir 43 programmierte Eingang bestimmt die Richtung. Ist er gedftnet, ist die
Vorwiértsrichtung ausgewahlt. Ist er geschlossen, ist die Riickwértsrichtung ausgewéhlt.

Beachte: Diese Funktion kann nicht zusammen mit den Einstellungen 40 und 41 verwendet werden.

Einstellung 44/45/46: Offsetfrequenz 1/2/3 Hinzufligen

Diese Einginge konnen verwendet werden, um die Offsetfrequenzen d7-01, d7-02 und d7-03 zum Frequenzsollwert zu
addieren. Siehe d7-01 bis d7-03: Offsetfrequenz 1 bis 3 auf Seite 161 fir Details.

Einstellung 60: Gleichstrombremsung

Wird ein Gleichstrombremsbefehl eingegeben, wéihrend der Frequenzumrichter gestoppt ist, wird die
Gleichstrombremsung aktiviert. Bei Eingabe eines Startbefehls oder Tippbetrieb-Befehls wird die Gleichstrombremsung
freigegeben. Siehe b2: Gleichstrombremsung auf Seite 123 fir Details zur Einstellung der Gleichstrombremsfunktion.

Die nachfolgende Abbildung veranschaulicht die Gleichstrombremsfunktion.

AUS EIN AUS

DC-Bremsbefehl

AUS EIN AUS

Vorwarts-Startbefehl
DC-Bremsung
DC-Bremsung Startfrequenz ;
beim DC-Bremsen i :
P~ b2-01 ;
Ausgangsfrequenz ( ) \

Abb. 5.52 Ablaufdiagramm Gleichstrombremseingang

Einstellung 61/62: Fangfunktion 1/2

Diese Eingangsfunktionen konnen zum Aktivieren der Fangfunktion verwendet werden, auch wenn der Parameter b3-01
= 0 ist (keine Fangfunktion bei Start). Siehe Aktivieren der Fangfunktion auf Seite 127 fiir Details zur Verwendung der
Eingangssignale.

Ist die Fangfunktion auf Stromerkennung eingestellt (b3-24 = 0) und die Eingangsklemme fiir die Fangfunktion 1 (H1-
O0 = 61) aktiviert, wird bei der Fangfunktion zuerst die Motordrehzahl anhand der maximalen Ausgangsfrequenz
ermittelt. Ist der Eingang "Fangfunktion 2" (H1-OO = 62) aktiviert, wird bei der Fangfunktion zuerst die Motordrehzahl
ausgehend vom Frequenzsollwert ermittelt. Siehe b3: Fangfunktion auf Seite 124 fiir weitere Informationen zur
Fangfunktion.

Beachte: Ein Bedienungsfehler oPEO3 ergibt sich fiir Fangfunktion 1 und 2, wenn beide gleichzeitig den Eingangsklemmen zugeordnet wurden.

Einstellung 65/66: KEB-Uberbriickung 1 (Offner)/2 (SchlieBer)

Ein fiir diese Funktion programmierter Digitaleingang kann verwendet werden, um die KEB 1-Funktion zu aktivieren und
eine Wiederherstellung der Spannungsversorgung erkennen.

Digitaleingdnge
Einstellung 65 (Offner) Einstellung 66 (SchlieBer)
KEB 1-Tieflauf Offen Geschlossen
Normalbetrieb Geschlossen Offen

Beschreibung

Siehe Kinetic Energy Backup (KEB)-Funktion auf Seite 214 fir Details zur Verwendung dieser Eingangseinstellungen.

Einstellung 67: Verbindungstestmodus

Der Frequenzumrichter verfiigt iiber eine eingebaute Selbstdiagnosefunktion fiir die Schaltkreise der seriellen
Kommunikationsschnittstelle. Bei diesen Priifungen werden die Sende- und Empfangsklemmen des RS-485/422-
Anschlusses getestet. Der Frequenzumrichter iibertragt Daten und priift anschlieBend, ob die {ibertragenen Daten fehlerfrei
empfangen wurden. Siehe Selbstdiagnose auf Seite 435 fiir Details zur Verwendung dieser Funktion.

Einstellung 68: High-Slip-Braking

Das Schlieflen eines fiir diese Funktion programmierten Eingangs 16st das High-Slip-Braking (Bremsen mit hohem
Schlupf) aus. Nachdem HSB gestartet wurde, muss der Frequenzumrichter vollstindig zum Stillstand kommen, und der
HSB-Eingang darf nicht mehr anliegen, bevor ein Neustart durchgefiihrt werden kann. Siehe n3: High-Slip-Braking
(HSB)/Ubermagnetisierungsbremsen auf Seite 236 fiir Details zum High-Slip-Braking.
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Einstellung 6A: Freigabe Frequenzumrichter

Ein zur Aktivierung des Frequenzumrichters konfigurierter Digitaleingang (H1-O1O = 6A) verhindert, dass der
Frequenzumrichter einen Startbefehl ausfiihrt, bis der Eingang geschlossen wird. Bei gedffnetem Eingang zur Freigabe
des Frequenzumrichters zeigt das digitale Bedienteil mit “dnE”, dass der Frequenzumrichter freigegeben ist.

Liegt vor SchlieBen des Eingang zur Freigabe des Frequenzumrichters ein Start-Befehl an, muss der Start-Befehl zunéchst
aus- und eingeschaltet werden, damit der Frequenzumrichter starten kann. Wird der Eingang zur Freigabe des
Frequenzumrichters gedffnet, wihrend der Frequenzumrichter lauft, wird der Frequenzumrichter mit der im Parameter
b1-03 (Siehe b1-03: Auswahl der Stoppmethode auf Seite 118 fir Details) festgelegten Methode angehalten.

Einstellung 75/76: Aufwarts/Abwaérts 2

Die Aufwirts/Abwirts 2-Funktion kann verwendet werden, um eine Vorspannung zum Frequenzsollwert zu addieren. Der
auf 75 gesetzte Eingang erhoht die Vorspannung und der auf 76 gesetzte Eingang verringert sie. Tabelle 5.26 erklart, wie
die Aufwirts-/Abwiérts 2-Funktion in Abhingigkeit von der Frequenzsollwertquelle und den Parametern d4-01, d5-03 und
d4-05 arbeitet. Siehe d4: Frequenzhaltefunktion und Auf/Ab 2-Funktion auf Seite 155 fiir weitere Einzelheiten zu diesen
und anderen Parametern im Zusammenhang mit der Aufwérts-/Abwérts 2-Funktion.

Beachte: 1. Die Funktionen Aufwirts 2 und Abwiérts 2 miissen paarweise eingestellt werden.
2. Stellen Sie bei Verwendung der Aufwirts-/Abwérts 2-Funktion geeignete Vorspannungsgrenzwerte in den Parametern d4-08 und

d4-09 ein.
Tabelle 5.26 Aufwarts/Abwaérts 2 Funktionsweise
. Frequenzs
Beglgr?un ollwertquel| d4-03 | d4-05 | d4-01 Betrieb Gespeicherte Frequenz
le
1 0 * Hochlauf (erhoht die Vorspannung), wenn die | Nicht gespeichert
Aufwirts 2-Funktion geschlossen wird
« Tieflauf (senkt die Vorspannung), wenn die
Abwirts 2-Funktion geschlossen wird
 Hilt die Ausgangsfrequenz (hélt die Sind Vorspannung und
0 Vorspannung), wenn keine Aufwirts- oder | Frequenzsollwert fiir die Dauer von
2 1 Abwirts 2-Eingabe erfolgt oder beide aktiv |5 § konstant, wird die Vorspannung
sind. zum aktiven Frequenzsollwert
Mehrstufiger * Setzt die Vorspannung zuriick, wenn der ;ﬁf&iﬁ uer;ceiéilschheﬁend
Drehzahlsoll 0 Sollwert gedndert wird & ’
wert + Arbeitet in allen anderen Féllen mit dem
Frequenzsollwert.
* Hochlauf (erh6ht die Vorspannung), wenn die
Aufwirts 2-Funktion geschlossen wird,
¢ Tieflauf (senkt die Vorspannung), wenn die . .
3 1 - Abwiirts 2-Funktion geschlossen wird. Nicht gespeichert
* Andernfalls wird mit dem Frequenzsollwert
gearbeitet.
4 0 * Wird "Aufwirts 2" aktiviert, lduft der Nicht gespeichert
Frequenzumrichter bis zum Frequenzsollwert
plus d4-03 hoch (