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Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE

meter

P00-01 Analogeingang1 0-1000 Analog-Eingang 1 0
Hahe des Signals an Analog-Eingang 1 unter
Berticksichtigung von Skalierung und Offset

P00-02 Analogeingang? 0-1000 Analog-Eingang 2 0
Hahe des Signals an Analog-Eingang 2 unter
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vorliegen. Interner digitaler Sollwert.
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Sicherheitshinweise

Gefahr!
A Gefahrliche elektrische Spannung!

Vor Beginn der Installationsarbeiten

e Gerat spannungsfrei schalten.

e Gegen Wiedereinschalten sichern.
* Spannungsfreiheit feststellen.

e Erden und kurzschliel3en.

e Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken
oder abschranken.

* Die fiir das Gerat angegebenen Montagehinweise
(AWA/IL) sind zu beachten.

¢ Nur entsprechend qualifiziertes Personal gemaR
EN 50110-1/-2 (VDE 0105 Teil 100) darf Eingriffe an
diesem Gerat/System vornehmen.

¢ Achten Sie bei Installationsarbeiten darauf, dass Sie sich
statisch entladen, bevor Sie das Gerat beriihren.

e Die Funktionserde (FE, PES) muss an die Schutzerde (PE)
oder den Potenzialausgleich angeschlossen werden.
Die Ausfiihrung dieser Verbindung liegt in der Verantwor-
tung des Errichters.

¢ Anschluss- und Signalleitungen sind so zu installieren,
dass induktive und kapazitive Einstreuungen keine Beein-
trachtigung der Automatisierungsfunktionen verur-
sachen.

e Einrichtungen der Automatisierungstechnik und deren
Bedienelemente sind so einzubauen, dass sie gegen
unbeabsichtigte Betatigung geschiitzt sind.

¢ Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite
nicht zu undefinierten Zustdnden in der Automatisierungs-
einrichtung fiihren kann, sind bei der E/A-Kopplung hard-
und softwareseitig entsprechende Sicherheitsvor-
kehrungen zu treffen.

* Bei 24-Volt-Versorgung ist auf eine sichere elektrische
Trennung der Kleinspannung zu achten. Es diirfen nur
Netzgeréte verwendet werden, die die Forderungen der
IEC 60364-4-41 bzw. HD 384.4.41 S2 (VDE 0100 Teil 410)
erfiillen.

e Schwankungen bzw. Abweichungen der Netzspannung
vom Nennwert diirfen die in den technischen Daten
angegebenen Toleranzgrenzen nicht {iberschreiten,
andernfalls sind Funktionsausfalle und Gefahrenzustande
nicht auszuschliel3en.

e NOT-AUS-Einrichtungen nach IEC/EN 60204-1 miissen in
allen Betriebsarten der Automatisierungseinrichtung
wirksam bleiben. Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtungen
darf keinen Wiederanlauf bewirken.

Einbaugerate fiir Gehduse oder Schranke diirfen nur im
eingebauten Zustand, Tischgerate oder Portables nur bei
geschlossenem Geh&use betrieben und bedient werden.

Es sind Vorkehrungen zu treffen, dass nach Spannungs-
einbriichen und -ausféllen ein unterbrochenes Programm
ordnungsgemaR wieder aufgenommen werden kann.
Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefahrlichen Betriebs-
zusténde auftreten. Gegebenenfalls ist NOT-AUS zu
erzwingen.

An Orten, an denen in der Automatisierungseinrichtung
auftretende Fehler Personen- oder Sachschéden verur-
sachen kénnen, miissen externe Vorkehrungen getroffen
werden, die auch im Fehler- oder Storfall einen sicheren
Betriebszustand gewahrleisten beziehungsweise
erzwingen (z. B. durch unabhéangige Grenzwertschalter,
mechanische Verriegelungen usw.).

Wihrend des Betriebs kénnen Frequenzumrichter ihrer
Schutzart entsprechend spannungsfiihrende, blanke,
gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile,
sowie heilBe Oberflachen besitzen.

Das unzuldssige Entfernen der erforderlichen Abdeckung,
die unsachgemal3e Installation und falsche Bedienung
von Motor oder Frequenzumrichter, kann zum Ausfall des
Gerats fiihren und schwerste gesundheitliche Schaden
oder Materialschaden verursachen.

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Frequenz-
umrichtern sind die geltenden nationalen Unfallver-
hiitungsvorschriften (z. B. BGV 4) zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschldgigen
Vorschriften durchzufiihren (z. B. Leitungsquerschnitte,
Absicherungen, Schutzleiteranbindung).

Alle Arbeiten zum Transport, zur Installation, zur Inbetrieb-
nahme und zur Instandhaltung diirfen nur von qualifi-
ziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden (IEC 60364
bzw. HD 384 oder DIN VDE 0100 und nationale
Unfallverhiitungsvorschriften beachten).

Anlagen, in die Frequenzumrichter eingebaut sind,
miissen ggf. mit zusétzlichen Uberwachungs- und Schutz-
einrichtungen gemaR den jeweils giiltigen Sicherheits-
bestimmungen, z. B. Gesetz {iber technische Arbeits-
mittel, Unfallverhiitungsvorschriften usw. ausgeriistet
werden. Verdnderungen der Frequenzumrichter mit der
Bediensoftware sind gestattet.

Wihrend des Betriebs sind alle Abdeckungen und Tiiren
geschlossen zu halten.



Der Anwender muss in seiner Maschinenkonstruktion
MaRBnahmen beriicksichtigen, die die Folgen bei Fehlfunk-
tion oder Versagen des Antriebsreglers (Erhéhung der
Motordrehzahl oder plétzliches Stehenbleiben des
Motors) begrenzen, so dass keine Gefahren fiir Personen
oder Sachen verursacht werden kdnnen, z. B.:

— Weitere unabhingige Einrichtungen zur Uberwachung
sicherheitsrelevanter GroBen (Drehzahl, Verfahrweg,
Endlagen usw.).

— Elektrische oder nichtelektrische Schutzeinrichtungen
(Verriegelungen oder mechanische Sperren)
systemumfassende MaRBnahmen.

— Nach dem Trennen der Frequenzumrichter von der
Versorgungsspannung diirfen spannungsfiihrende
Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen
mdglicherweise aufgeladener Kondensatoren nicht
sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechenden
Hinweisschilder auf dem Frequenzumrichter zu
beachten.
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0 Zu diesem Handbuch
0.1 Zielgruppe

0 Zu diesem Handbuch

0.1 Zielgruppe

0.2 Anderungsprotokoll

In diesem Handbuch finden Sie spezielle Informationen fur die Parametrie-
rung eines Frequenzumrichters der Geratereihe DC1, um diesen auf |hre
Anforderungen anzupassen.

Die Angaben beziehen sich auf die angegebenen Hard- und Softwareversio-
nen.

% Die allgemeine Beschreibung (Installation, technische Daten
usw.) zu den Frequenzumrichtern DC1 findet sich im Handbuch
MNO04020003Z (, Installationshandbuch”).

Das vorliegende Handbuch MN04020004Z-DE richtet sich an Ingenieure und
Elektrotechniker. Fur die Inbetriebnahme werden elektrotechnische und
physikalische Fachkenntnisse vorausgesetzt.

Zur Handhabung elektrischer Anlagen, Maschinen und beim Lesen techni-
scher Zeichnungen werden Grundkenntnisse vorausgesetzt.

Redaktions- Seite  Stichwort neu gedn- entfallt
datum dert

11/16 P-12 = 12: SWD-Steuerung + Sollwert, Auto v
01/16 - Erstausgabe

Das hier vorliegende Handbuch MN04020004Z
(,Parameterhandbuch”) war bis zur Version
12/2013 Teil des Handbuchs MN04020003Z.

DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com 3



0 Zu diesem Handbuch
0.3 Lesekonventionen

0.3 Lesekonventionen
In diesem Handbuch werden Symbole mit folgender Bedeutung verwendet:

» Zeigt Handlungsanweisungen an.

0.3.1 Warnhinweise vor Sachschéden

ACHTUNG
Warnt vor moglichen Sachschaden.

0.3.2 Warnhinweise vor Personenschaden

VORSICHT

Warnt vor gefahrlichen Situationen mit moglichen leichten
Verletzungen.

WARNUNG

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die moglicherweise zu
schweren Verletzungen oder zum Tod fuhren.

GEFAHR

Warnt vor gefahrlichen Situationen, die zu schweren
Verletzungen oder zum Tod flhren.

0.3.3 Tipps
Weist auf nutzliche Tipps hin.

Alle Angaben in diesem Handbuch beziehen sich auf die hier
dokumentierten Hard- und Software-Versionen.

Weitere Informationen zu den hier beschriebenen Geraten
finden Sie im Internet unter:

VEEZ2E 2N Il N —

www.eaton.eu/powerx!

sowie:

www.eaton.eu/documentation

4 DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com
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1 Allgemeines

1.1 Parametergruppen

1 Aligemeines
1.1 Parametergruppen

Die Funktionen der Frequenzumrichter DC1 werden mit Hilfe von Para-
metern konfiguriert, die in drei Gruppen (P0-00, P-01 bis P-14, P15 bis P-55)
eingeteilt sind:

Tabelle 1:  Parametergruppen

Parametergruppe Thema
P0-00 Monitor
P-01-P-14 Basic
P-15—P-55 erweitert

% Auf der folgenden Seite (,MenuUstruktur”) ist der Wechsel
zwischen den Parametergruppen grafisch skizziert.

Werkseinstellung

In der Werkseinstellung (= Auslieferungszustand) ist nur die
Parametergruppe 1 (,,Basic”) zuganglich.

Erweiterter Parametersatz

Durch Eingabe eines Kennwortes in Parameter P-14 ist der Level 2
(,erweitert”) zuganglich.

Werkseitig ist das Kennwort wie folgt eingestellt:
e Zugriff auf Level 2: 101
Das einzugebende Kennwort kann durch den Anwender geandert werden:

o Kennwort fur Level 2 mit: P-37

DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com 5



1 Aligemeines
1.2 Menustruktur

1.2 Meniistruktur

5 . 5
= 2 @
S 2 3
= (-] )
0K
POO- | < | PO- P- P-
01 00 01 15
02 02 16
AV AV AV
19 13 54
20 55
Level 1
Eingabe Kennwort
Level 2 (Definition Kennwort: P-37, WE = 101)

6 DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com




2 Bedieneinheit

2.1 Elemente der Bedieneinheit

2 Bedieneinheit
2.1 Elemente der Bedieneinheit

Die folgende Abbildung zeigt die Elemente der integrierten Bedieneinheit

des Frequenzumrichters DC1.

| 2 I:CIF' | Aneeiae
D] o B | e
| @[® |

Abbildung 1:  Ansicht der Bedieneinheit

Tabelle 2: Die Elemente der Bedieneinheit — Tasten

Taste Befehl Erklarung
0K Offnen bzw. SchlieBen der Parameterebene
@ K Speichen der Parameter
————  START Starten des Frequenzumrichters!)
@ Drehrichtungswechsel?)
— STOP o Stoppen des Frequenzumrichters')
o Reset — Zuriicksetzen nach einer Fehlermeldung
—  UP Beschleunigen')
@ Parameterwert erhthen
—— DOWN e Verzigern')
@ e Parameterwert reduzieren

Hinweis:

1) Nur mit P-12 =1 (eine Drehrichtung) oder = 2 (zwei Drehrichtungen)

2) NurmitP-12=2

DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com 7



2 Bedieneinheit
2.2 Parameter einstellen

2.2 Parameter einstellen

Tabelle 3: Navigieren innerhalb der Bedieneinheit

Befehle Beschreibung

Taste OK zwei Sekunden lang gedrlickt halten, um in die
@ K Parameterebene zu gelangen

—> Der zuletzt benutzte Parameter wird angezeigt.

OK

— Taste OK driicken, um die Anderung der Parameterwerte

@ K zu bestatigen.

Parameter mit den Tasten A bzw. V¥ auswahlen

Taste OK driicken.

Andern der Parameter mit den Tasten A bzw. ¥

— Taste OK zwei Sekunden lang gedriickt halten, um die
@ K Parameterebene zu verlassen

Navigieren zwischen den Parametergruppen

Die Reihenfolge der Parameter ist sequentiell.

Sie gelangen vom letzten Parameter einer Parameter-
gruppe zum ersten Parameter der néchsten Parameter-
gruppe und umgekehrt.

2.3 Parameter zuriicksetzen (RESET)

Tabelle 4: Zurlcksetzen der Parameter (RESET)

Befehle Beschreibung

Auf Werkseinstellung zuriicksetzen

Die Tasten A und ¥ und STOP fiir zwei

Sekunden lang gedriickt halten
@ —> Alle Parameter werden auf ihre Werksein-
stellung zuriickgesetzt.

Die Bedieneinheit zeigt P - dE F .

Zuriicksetzen nach einem Fehler

Die Taste STOP driicken fiir einen Reset nach

einem Fehler

8 DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com



2.4 Erweiterter Parametersatz

2 Bedieneinheit
2.4 Erweiterter Parametersatz

Tabelle 5:  Aufrufen bzw. Verlassen des erweiterten Parametersatzes

Befehle

Beschreibung

Erweiterten Parametersatz aufrufen

OK

GRS

Taste OK zwei Sekunden lang gedriickt halten, um in die
Parameterebene zu gelangen
—> Der zuletzt benutzte Parameter wird angezeigt.

Parameter P-14 mit den Tasten A und ¥ auswahlen

Taste OK driicken.

Mit den Tasten A bzw.V das mit P-37 eingestellte Kenn-
wort anwahlen (Werkseinstellung: 101)

OK

Taste OK zur Bestatigung driicken
-> Der erweiterte Parametersatz (Parameter > P-14 und
Anzeigewerte PO0-...) ist jetzt verfiigbar.

Erweiterten Parametersatz verlassen

&)

OK

Mit den Tasten A und ¥ einen Wer von P-14 auswahlen,
der nicht dem Kennwort (P-37) entspricht.

Taste OK zur Bestatigung driicken
—> Es sind jetzt nur noch die ,Basis-Parameter”, d. h. die
Parameter P-01, ..., P-14) verfiigbar.

DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com 9



2 Bedieneinheit
2.5 Unterment ,,Monitor”

2.5 Untermenii ,, Monitor”

Tabelle 6:  Untermenu ,,Monitor”

Befehle Beschreibung

Untermenu ,,Monitor” aufrufen

Die 2. Parameterebene (Level 2) muss mit P-14 freige-
geben sein.

Parameter P-00 mit den Tasten A und ¥ auswahlen.

Taste OK driicken.

@ K —> Das Untermenii mit P00-01, ..., P00-20 ist zugénglich.

Navigieren innerhalb des Untermenus ,Monitor”

Mit den Tasten A bzw.V die Parameter P00-01 bis

@ @ P00-20 auswahlen.

Taste OK zur Bestatigung driicken.

OK

Untermenu ,,Monitor” verlassen

Taste OK kurz driicken (eventuell mehrfach).
—> Es ist jetzt nur Parameter P-00 verfiigbar.

0K
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2.6 Steuerung iiber die Bedieneinheit

2 Bedieneinheit
2.6 Steuerung Uber die Bedieneinheit

Tabelle 7:  Steuerung Uber die Bedieneinheit
Taste Befehl Erklérung
0K P-12=1 oder=2
@ K e P-12=1: eine Drehrichtung (FWD)
e P-12=2: zwei Drehrichtungen (FWD/REV)
———  START Starten des Frequenzumrichters
A Beschleunigen
@ @ V Verzigern
———  START Drehrichtungswechsel bei laufendem Mator
@ Hinweis:
Nur bei P-12 =2
- 0K Wechseln der Anzeige A, rpm, ...
STOP Stoppen des Frequenzumrichters

Hinweis:

In diesem Modus muss der Frequenzumrichter DC1 tiber ein High-Signal an Klemme 2 (DI1) freigegeben werden.

DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE  www.eaton.com 1



3 Steuerklemmen
3.1 Zuordnung der Ein-/Ausgange zu den Klemmen

3 Steuerklemmen

3.1 Zuordnung der Ein-/Ausgénge zu den Klemmen

Ein-/Ausgang Klemmen
Eingédnge

Dn Klemme 2

DI2 Klemme 3
DI3/AI2 Klemme 4
DI4/AI Klemme 6
Ausginge

A01/D01 Klemme 8

RO1 (Relais, SchlieRer) Klemmen 10/11

Die Belegung der Steuerklemmen ist mit dem Parameter P-15 vorwahlbar.
Die Einstellungen P-15 =0, ..., 13 ermoglichen die Auswahl von vordefinier-

ten Klemmmenkonfigurationen.

Die Einstellung (digital/analog) fur die Klemmen 4 und 6 erfolgt automatisch
gemal der Funktionsvorwahl mit P-15.
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3 Steuerklemmen
3.1 Zuordnung der Ein-/Ausgange zu den Klemmen

In diesem Dokument werden folgende Abkurzungen verwendet:

Tabelle 8: Abkulrzungen

Abkiirzung Bedeutung

Al1 REF Analog-Eingang Al1 (Klemme 6)
Wird als Drehzahl-Sollwerteingang benutzt
e P-16: Konfiguration (Spannungseingang, Stromeingang usw.)
e P-35: Skalierung
e P-39: Offset

Al2 REF Analog-Eingang Al2 (Klemme 4)
Wird als Drehzahl-Sollwerteingang benutzt.
e P-47: Konfiguration (Spannungseingang, Stromeingang usw.)

DIR Drehrichtungsvorwahl
Wird in Zusammenhang mit dem Befehl START benutzt.
e | OW =Rechtslauf (FWD )
e HIGH = Linkslauf (REV)
Hinweis:
Bei einem eventuellen Drahtbruch und vorgewahlter Drehrichtung REV fihrt dies
zur Reversion des Antriebs!
Alternative: Konfiguration mit FWD/REV benutzen.

DOWN Reduzierung der Drehzahl bei Vorwahl eines digitalen Sollwerts (P-12 = 1 oder = 2).
Wird gemeinsam mit dem Befehl UP genutzt.

ENA Freigabe des Frequenzumrichters
Zum Starten ist zusatzlich ein Start-Signal (START, FWD, REV) erforderlich.
Bei einer Wegnahme von ENA trudelt der Antrieb aus.

EXTFLT Externer Fehler
Erméglicht die Einbeziehung eines externen Signals in die Fehlermeldungen des
Frequenzumrichters. An der Klemme muss wahrend des Betriebs ein High-Signal
anliegen. Ein Low-Signal fiihrt zum Abschalten des Antriebs mit der Fehlermeldung
E-Er P.

FWD Start des Antriebs in Vorwartsrichtung (FWD = Forward)
Beim Anlegen eines High-Signals an die entsprechende Klemme beschleunigt der
Antrieb mit der vorgewahlten Rampe. Eine Wegnahme des Signals fiihrt zum Still-
setzen. Dabei ist das Verhalten von der Einstellung von P1-05 (Stopp-Modus)
abhangig. Bei einem Stillstand wird der Frequenzumrichter gesperrt.
In Applikationen mit zwei Drehrichtungen wird die Riickwértsrichtung mit REV
vorgewahlt. FWD und REV sind tiber eine EX-OR-Verkniipfung miteinander
verbunden. Werden beide Signale gleichzeitig angelegt, fahrt der Antrieb mit der
Schnellstopp-Rampe (P-24) auf null.

INV Invertieren der Drehrichtung
Die Drehrichtungsumkehr erfolgt gemaR der eingestellten Rampen:
Low = nicht invertieren, High = invertieren

Pulse FWD (NO) Impulsansteuerung

Pulse REV (NO) Die Ansteuerung des Antriebs erfolgt wie bei einer Wendeschiitzschaltung mit

Pulse STOP (NC)

Selbsthaltung. Beim Betrieb des Antriebs muss das Signal Pulse STOP immer
vorhanden sein. Ist dies nicht der Fall, kann der Antrieb nicht gestartet werden bzw.
fahrt mit Rampe nach null. Zum Starten ist lediglich ein Impuls tber die Signale
Pulse FWD (vorwarts) bzw. Pulse REV (rlickwérts) erforderlich.

Das Signal muss wahrend des Betriebs nicht dauerhaft anliegen.
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3 Steuerklemmen

3.1 Zuordnung der Ein-/Ausgange zu den Klemmen

14

Abkiirzung

Bedeutung

REV

Start des Antriebs in Riickwartsrichtung (REV = Reverse)

Beim Anlegen eines HIGH-Signals an die entsprechende Klemme beschleunigt der
Antrieb mit der vorgewahlten Rampe. Eine Wegnahme des Signals fiihrt zum Still-
setzen. Dabei ist das Verhalten von der Einstellung von P-05 (Stopp-Modus)
abhangig. Bei einem Stillstand wird der Frequenzumrichter gesperrt.

In Applikationen mit zwei Drehrichtungen wird die Vorwartsrichtung mit FWD
vorgewahlt. FWD und REV sind tiber eine EX-OR-Verkniipfung miteinander
verbunden. Werden beide Signale gleichzeitig angelegt, fahrt der Antrieb mit der
Schnellstopp-Rampe (P-24) auf null.

Select Al1 REF/AI2 REF

Auswahl zwischen den analogen Sollwerten Al1 (Klemme 6) und Al2 (Klemme 4)
e All=Llow
e Al2=High

Select A1 REF/f-Fix

Auswahl zwischen dem analogen Drehzahlsollwert am Analog-Eingang 1

(Al = Klemme 6) und einer Festfrequenz. Die Festfrequenz selbst wird mit den
Befehlen Select f-Fix Bit0, Select f-Fix Bit1, Select f-Fix Bit2 vorgewahlt.

e Low = analoger Sollwert

e High = Festfrequenz

Select Al1 REF/f-Fix1

Auswahl zwischen dem analogen Drehzahlsollwert am Analog-Eingang 1
(Al = Klemme 6) und der mit P-20 eingestellten Festfrequenz 1 (f-Fix1).

e Low = analoger Sollwert

e High = f-Fix1

Select BUS REF/AI1 REF

Auswahl zwischen den Sollwerten
e |ow = Sollwert vom Bus
e High=AI2

Select BUS REF/DIG REF

Auswahl zwischen den Sollwerten

e Low = Sollwert vom Bus

* High = Festfrequenz

Die Festfrequenz selbst wird mit den Befehlen Select f-Fix Bit0, Select f-Fix Bit1,
vorgewahlt.

Select BUS REF/f-Fix1

Auswahl zwischen Sollwerten — eingestellt mit P-20
e |ow = Sollwert vom Bus
High = f-Fix1

Select DIG REF/AI1 REF

Auswahl zwischen dem digitalen Drehzahlsollwert, eingestellt mit der Tastatur
oder den Befehlen UP und DOWN, und dem analogen Sollwert Al1 REF (Klemme 6).
e low =digitaler Sollwert

e High=Al1

Select DIG REF/f-Fix1

Auswahl zwischen dem digitalen Drehzahlsollwert, eingestellt mit der Tastatur
oder den Befehlen UP und DOWN, und der mit P-20 eingestellten Festfrequenz 1
(f-Fix1).

e Low =digitaler Sollwert

e High = f-Fix1

Select f-Fix Bit0/f-Fix Bit1

Auswahl der Festfrequenz mit digitalen Befehlen
Die Festfrequenzen f-Fix1, ..., f-Fix8 werden mit den Parametern P-20 bis P-23
definiert.

Festfrequenz  Bit1 Bit0
f-Fix1 (P-20) 0 0

f-Fix2 (P-21) 0 1
f-Fix3 (P-22) 1 0
f-Fix4 (P-23) 1 1
0=Low
1 =High
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3 Steuerklemmen
3.1 Zuordnung der Ein-/Ausgange zu den Klemmen

Abkiirzung

Bedeutung

Select f-Fix/f-max

Auswahl zwischen einer Festfrequenz und der maximalen Drehzahl, eingestellt mit
P-01.

e Low =Festfrequenz

¢ High = maximale Drehzahl

Die Festfrequenz selbst wird mit den Befehlen Select f-Fix Bit0 oder Select f-Fix Bit1
vorgewahlt.

Select PI REF/AI1 REF

Auswahl zwischen Sollwerten
e Low = Sollwert vom Ausgang des Pl-Reglers
e High=Al

Select PI REF/f-Fix1

Auswahl zwischen Sollwerten
e Low = Sollwert vom Ausgang des PI-Reglers
e High =f-Fix1, eingstellt mit P-20

Select t-dec/t-Quick-dec

Zum Betrieb des Frequenzumrichters muss dieser Befehl vorhanden sein
(High-Signal an der entsprechenden Klemme).

Wird das Signal weggenommen (Low), erfolgt sofort ein Schnellstopp mit der durch
P-24 definierten Rampe.

START

Start bzw. Stopp des Antriebs

Beim Anlegen eines High-Signals an die entsprechende Klemme beschleunigt der
Antrieb mit der vorgewahlten Rampe. Eine Wegnahme des Signals fihrt zum Still-
setzen. Dabei ist das Verhalten von der Einstellung von P-05 (Stopp-Modus)
abhangig. Bei einem Stillstand wird der Frequenzumrichter gesperrt.

In Applikationen mit zwei Drehrichtungen werden diese tiber den Befehl DIR bzw.
INV ausgewahlt.

START INV

Bei Applikationen mit digitaler Sollwertvorgabe (iber die Bedieneinheit startet der
Antrieb bei Vorgabe des Befehls START in der Drehrichtung, die zuletzt vorgewahlt
war. Bei einem Start mit START INV dreht der Antrieb in die umgekehrte Richtung.

upP

Erhchung der Drehzahl bei Vorwahl eines digitalen Sollwertes (P-12 = 1 oder = 2).
Wird gemeinsam mit dem Befehl DOWN genutzt.
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3 Steuerklemmen

3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.1 P-12 = 0: Klemmenbetrieb

Tabelle 9:  P-12 = 0: Klemmenbetrieb
P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)

0 START DIR Select Al1 REF/f-Fix1 Al1 REF

1 FWD Select Al1 REF/f-Fix Select f-Fix Bit0 Al1 REF

2 FWD Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bit1 Select f-Fix/f-max
3 FWD Select Al1 REF/f-Fix1 EXTFLT Al1 REF

4 FWD Select Al1 REF/AI2 REF Al2 REF Al1 REF

5 FWD REV Select Al1 REF/f-Fix1 Al1 REF

6 START DIR EXTFLT Al1 REF

7 FWD REV EXTFLT Al1 REF

8 START DIR Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bit1
9 FWD REV Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bit1
10 Pulse FWD (NO) Pulse STOP (NC) Select Al1 REF/f-Fix1 Al1 REF

11 Pulse FWD (NO) Pulse STOP (NC) Pulse REV (NO) Al1 REF

12 FWD Select t-dec/t-QuickDec Select Al1 REF/f-Fix1 Al REF

13 FWD Select f-Fix Bit0 EXTFLT Select f-Fix Bit1

16

Der Sollwert und die Steuerbefehle werden Uber Klemmen vorgegeben.
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3.2.2 P-12 = 1: Digitaler Sollwert, 1 Drehrichtung

3 Steuerklemmen

3.2 Belegung der Steuerklemmen

Tabelle 10: P-12 = 1: Digitaler Sollwert, 1 Drehrichtung

P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/Al
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)
0 START UpP DOWN DIR
1 nicht erlaubt
2 FWD upP DOWN Select DIG REF/f-Fix1
3 FWD UpP EXTFLT DOWN
4 START upP Select DIG REF/AI1 REF Al1 REF
5 nicht erlaubt
6 START DIR EXTFLT Select DIG REF/f-Fix1
7 FWD REV EXTFLT Select DIG REF/f-Fix1
8 nicht erlaubt
nicht erlaubt
10 nicht erlaubt
1" nicht erlaubt
12 nicht erlaubt
13 FWD ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion

Die Vorgabe des Sollwertes erfolgt Uber die Bedieneinheit = digitaler Soll-

wert. Die Sollwertverstellung erfolgt Gber die Pfeiltasten.
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3 Steuerklemmen

3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.3 P-12 = 2: Digitaler Sollwert, 2 Drehrichtungen

Tabelle 11: P-12 = 2: Digitaler Sollwert, 2 Drehrichtungen

P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)
0 START upP DOWN DIR
1 nicht erlaubt
2 FWD upP DOWN Select DIG REF/f-Fix1
3 FWD upP EXTFLT DOWN
4 START upP Select DIG REF/AI1 REF Al1 REF
5 nicht erlaubt
6 START DIR EXTFLT Select DIG REF/f-Fix1
7 FWD REV EXTFLT Select DIG REF/f-Fix1
8 nicht erlaubt
9 nicht erlaubt
10 nicht erlaubt
" nicht erlaubt
12 nicht erlaubt
13 FWD ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion

18

Die Vorgabe des Sollwertes erfolgt Uber die Bedieneinheit = digitaler Soll-

wert. Die Sollwertverstellung erfolgt Uber die Pfeiltasten.

P-12 = 2: Bei laufendem Motor kann durch nochmaliges Betatigen der
grunen Taste die Drehrichtung umgekehrt werden. Die letzte Einstellung

wird beim Abschalten gespeichert.
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3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.4 P-12 = 3: Steuerung iiber Modbus mit internen Beschleunigungs- und Verzogerungsrampen

Tabelle 12: P-12 = 3: Steuerung Uber Modbus mit internen Beschleunigungs-
und Verzégerungsrampen

P-15 ]| DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)
0 START ohne Funktion ohne Funktion ohne Funktion

—_

nicht erlaubt

nicht erlaubt
START Select BUS REF/f-Fix1 EXTFLT ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt
START Select BUS REF/AI1 REF EXTFLT Al1 REF
START Select BUS REF/DIG REF EXTFLT ohne Funktion

nicht erlaubt

| N O o W N

nicht erlaubt

10 nicht erlaubt

" nicht erlaubt

12 nicht erlaubt
13 START ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion
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3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.5 P-12 = 4: Steuerung iiber Modbus, Rampen iiber Modbus

20

Tabelle 13: P-12 = 4: Steuerung Uber Modbus, Rampen tber Modbus

P-15

DI
(Klemme 2)

DI2
(Klemme 3)

DI3/AI2
(Klemme 4)

DI4/Al1
(Klemme 6)

START

ohne Funktion

ohne Funktion

ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt

START

Select BUS REF/f-Fix1

EXTFLT

ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt

START

Select BUS REF/AI1 REF

EXTFLT

Al REF

START

Select BUS REF/DIG REF

EXTFLT

ohne Funktion

nicht erlaubt

OO oo | ool |l WO N

nicht erlaubt

N
o

nicht erlaubt

N
N

nicht erlaubt

N
N

nicht erlaubt

N
w

START

ohne Funktion

EXTFLT

ohne Funktion
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3.2.6 P-12 = 5: PI-Regler

Tabelle 14: P-12 = 5: PI-Regler

3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/Al
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)
0 FWD Select Pl REF/f-Fix1 Pl Feedback ohne Funktion
1 Select PI REF/AI1 REF Pl Feedback Al1 REF
2 nicht erlaubt
3 FWD Select Pl REF/f-Fix1 EXTFLT Pl Feedback
4 nicht erlaubt
5 nicht erlaubt
6 nicht erlaubt
7 nicht erlaubt
8 nicht erlaubt
nicht erlaubt
10 nicht erlaubt
1" nicht erlaubt
12 nicht erlaubt
13 nicht erlaubt

DC1 Frequenzumrichter 11/16 MN04020004Z-DE www.eaton.com

21



3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.7 P-12 = 6: PI-Regler mit Al1-Summierung

Tabelle 15: P-12 = 6: PI-Regler mit Al1-Summierung

P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)

0 FWD Select Pl REF/f-Fix1 Pl Feedback ohne Funktion

1 Select PI REF/AI1 REF PI Feedback Al1 REF

2 nicht erlaubt

3 FWD Select Pl REF/f-Fix1 EXTFLT Pl Feedback

4 nicht erlaubt

5 nicht erlaubt

6 nicht erlaubt

7 nicht erlaubt

8 nicht erlaubt

9 nicht erlaubt

10 nicht erlaubt

" nicht erlaubt

12 nicht erlaubt

13 nicht erlaubt
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3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.8 P-12 = 7: Steuerung iiber CAN mit internen Beschleunigungs- und Verzogerungsrampen

Tabelle 16: P-12 = 7: Steuerung Uber CAN mit internen Beschleunigungs-
und Verzégerungsrampen

P-15 ]| DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)
0 START ohne Funktion ohne Funktion ohne Funktion

—_

nicht erlaubt

nicht erlaubt
START Select BUS REF/f-Fix1 EXTFLT ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt
START Select BUS REF/AI1 REF EXTFLT Al1 REF
START Select BUS REF/DIG REF EXTFLT ohne Funktion

nicht erlaubt

| N O o W N

nicht erlaubt

10 nicht erlaubt

" nicht erlaubt

12 nicht erlaubt
13 START ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion
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3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.9 P-12 = 8: Steuerung iiber CAN, Rampen iiber Modbus

Tabelle 17: P-12 = 8: Steuerung Uber CAN, Rampen Uber Modbus

P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/Al1
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)

0 START ohne Funktion ohne Funktion ohne Funktion

1 nicht erlaubt

nicht erlaubt

START Select BUS REF/f-Fix1 EXTFLT ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt

START Select BUS REF/AI1 REF EXTFLT Al REF

START Select BUS REF/DIG REF EXTFLT ohne Funktion

nicht erlaubt

OO oo | ool |l WO N

nicht erlaubt

N
o

nicht erlaubt

N
N

nicht erlaubt

N
N

nicht erlaubt

N
w

START ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion
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3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.10 P-12 = 9: SWD-Steuerung + Sollwert

Tabelle 18: P-12 = 9: SWD-Steuerung + Sollwert

P-15 ]| DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)
0 ENA ohne Funktion ohne Funktion ohne Funktion

—_

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

| N OO B WO|N

nicht erlaubt

nicht erlaubt

10 nicht erlaubt

" nicht erlaubt
12 nicht erlaubt
13 ENA ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion
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3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.11 P-12 = 10: SWD-Steuerung

Tabelle 19: P-12 = 10: SWD-Steuerung

26

P-15 DI DI2 DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)

0 FWD ohne Funktion Select Al1 REF/f-Fix1 Al1 REF

1 FWD Select Al1 REF/f-Fix Select f-Fix Bit0 Al1 REF

2 FWD Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bit1 Select f-Fix/f-max

3 FWD Select Al1 REF/f-Fix1 EXTFLT Al1 REF

4 FWD Select Al2 REF/AI1 REF Al2 REF Al1 REF

5 nicht erlaubt

6 FWD ohne Funktion EXTFLT Al1 REF

7 nicht erlaubt

8 START DIR Select f-Fix Bit0 Select f-Fix Bit1

9 nicht erlaubt

10 nicht erlaubt

" nicht erlaubt

12 nicht erlaubt

13 START ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion
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3.212 P-12 =11: SWD-Sollwert

Tabelle 20: P-12 = 11: SWD-Sollwert

3 Steuerklemmen
3.2 Belegung der Steuerklemmen

P-15

DI
(Klemme 2)

DI2
(Klemme 3)

DI3/AI2 DI4/AI
(Klemme 4) (Klemme 6)

ENA

ohne Funktion

ohne Funktion ohne Funktion

—_

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

| N OO B WO|N

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

ENA

ohne Funktion

EXTFLT ohne Funktion
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3 Steuerklemmen

3.2 Belegung der Steuerklemmen

3.2.13 P-12 = 13: SWD-Steuerung + Sollwert, DI ENA

28

Tabelle 21: P-12 = 13: SWD-Steuerung + Sollwert, DI ENA

P-15

DI DI2 DI3/AI2 DI4/Al1
(Klemme 2) (Klemme 3) (Klemme 4) (Klemme 6)

ENA ohne Funktion ohne Funktion ohne Funktion

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

nicht erlaubt

OO oo | ool |l WO N

nicht erlaubt

N
o

nicht erlaubt

N
N

nicht erlaubt

N
N

nicht erlaubt

N
w

ENA ohne Funktion EXTFLT ohne Funktion
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4 Meldungen

4 Meldungen
4.1 Liste der Meldungen

4.1 Liste der Meldungen

Tabelle 22: Meldungen

Meldung

Magliche Ursache und Abhilfe

Skaf

Starbereit. Der Antrieb ist nicht freigegeben. Es liegt keine Fehlermeldung vor.

P-dEF

Die Werkseinstellung der Parameter wurde eingelesen.

-1

Uberstrom am Ausgang des Frequenzumrichters

Auftreten direkt beim Einschalten:
e |eitungsverbindung zwischen Frequenzumrichter und Motor priifen
e Motor auf Windungsschluss oder Schluss gegen Erde priifen

Auftreten beim Start des Motors:

Priifen, ob der Motor frei drehen kann und sicherstellen, dass keine mechanische Blockade vorhanden ist.
Motor mit mechanischer Bremse: Priifen, ob diese geldst hat.

Anschluss priifen (Stern/Dreieck)

Priifen, ob der Motor-Nennstrom bei P-08 korrekt eingegeben wurde

Eventuell Rampenzeit fir Beschleunigung (t-acc, P-03) erhéhen.

Spannungsanhebung mit P-11 reduzieren.

Auftreten bei Betrieb mit konstanter Drehzahl:
e Priifen, ob Motor tiberlastet ist.

Auftreten wahrend Beschleunigung/Verzigerung:
¢ Die Rampenzeiten sind zu kurz und erfordern zu viel Leistung.
Falls P-03 bzw. P-04 nicht erhoht werden kann, ist moglicherweise ein groReres Gerat erforderlich.

lE-EFP

Uberlast des Motors. Der thermische Schutz hat ausgelost, da das Gerat iiber eine bestimmte Zeit oberhalb des mit P-08

eingestellten Mator-Nennstroms betrieben wurde.

e Uberpriifen, ob bei P-08 der Motor-Nennstrom eingegeben wurde.

e Anschluss des Motors priifen (z. B. Stern/Dreieck). }

e \Wenn auf dem Display wahrend des Betriebs die Dezimalpunkte blinken, ist dies ein Zeichen fiir einen Betrieb im Uber-
lastbereich (> P-08). In diesem Fall die Beschleunigungsrampe mit P-03 verléngern oder Last reduzieren.

¢ Priifen, ob mechanische Blockaden oder zusé&tzliche Belastungen fiir den Motor existieren.

0l -b

Zu hoher Bremsstrom
e Bremswiderstand und seine Verdrahtung auf Kurz- bzw. Erdschluss hin priifen.
e Sicherstellen, dass der minimal zuldssige Wert des Bremswiderstandes nicht unterschritten ist.

OL-br

Thermische Uberlast des Bremswiderstandes. Der Antrieb hat abgeschaltet, um eine thermische Zerstorung des Bremswi-
derstandes zu verhindern. Diese Meldung tritt nur auf bei P-34 = 1 (,Bremschopper”)

e Rampenzeiten von P-04 und P-24 verlangern, um eine weniger haufige Bremsung zu erreichen.

e Tréagheit der Last reduzieren (wenn maglich).

Falls der Schutz durch P-34 = 1 nicht auf den verwendeten Bremswiderstand abgestimmt ist:
e Schutz des Bremswiderstandes extern vorsehen und P-34 = 2 einstellen.

PS-EcP

Uberstrom (Hardware)

¢ Verdrahtung zum Motor und Mator selbst auf Kurz- und Erdschluss hin priifen.

e Motorleitung am Frequenzumrichter abklemmen und danach wieder einschalten.

e Wenn die Fehlermeldung immer noch erscheint, muss das Gerat ausgetauscht werden. Vor der Inbetriebnahme des
neuen Geréates ist das System auf einen Erd- bzw. Kurzschluss hin zu priifen, der den Ausfall des Geréts verursacht haben
kdnnte.
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4 Meldungen
4.1 Liste der Meldungen

30

Meldung

Magliche Ursache und Abhilfe

OUal E

Uberspannung im Zwischenkreis
e Priifen, ob die Versorgungsspannung in dem Bereich liegt, fir den der Frequenzumrichter bemessen ist.

Wenn der Fehler beim Verzégern oder Stoppen auftritt:
e \erzdgerungsrampe (P-04/P-24) verlangern oder Bremswiderstand benutzen und den Brems-Chopper mit P-34 aktivieren
(nur bei Geraten der BaugroRen FS2, FS3 und FS4).

Ulal E

Unterspannung im Zwischenkreis

Hinweis:

Diese Meldung erscheint grundsétzlich, wenn die Versorgungsspannung am Gerat abgeschaltet wird und sich die Zwischen-
kreisspannung abgebaut hat.

Es handelt sich hierbei nicht um einen Fehler.

Wenn die Meldung wéhrend des Betriebs auftritt:

e Priifen, ob die Anschlussspannung zu gering ist.

 Alle Komponenten/Geréte, die im Einspeisekreis des Frequenzumrichters liegen (Schutzschalter, Schiitz, Drossel usw.)
auf ordnungsgemalen Anschluss/Ubergangswiderstand hin priifen.

o-t

Ubertemperatur am Kiihlkérper. Der Antrieb ist zu heiR.

e Priifen, ob der Frequenzumrichter in der Umgebungstemperatur betrieben wird, fir die er spezifiziert ist.
(Gerate IP20: max. 50 °C, Geréate IP66: max. 40 °C).

o Sicherstellen, dass die Kiihlluft gut zirkulieren kann (Absténde zu benachbarten Geréten tber- und unter dem Frequenz-
umrichter).

e Schaltschrankbeliiftung verbessern, falls erforderlich. Die KiihIschlitze des Gerétes diirfen nicht verschlossen sein,
z. B. durch Verschmutzung bzw. zu dicht aneinander gebaute Gerdte.

Untertemperatur.
Die Meldung erscheint, wenn die Umgebungstemperatur unter -10 °C liegt.
Um den Antrieb zu starten, muss die Temperatur oberhalb dieses Wertes liegen.

Eh-FLE

Thermistor auf dem Kiihlkérper defekt.
e Kontakt mit der ndchsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen.

E-Er P

Externer Fehler (an Digital-Eingang 3, Klemme 4). An diesem Eingang muss zum Betrieb des Frequenzumrichters ein
High-Signal anliegen. Falls ein Thermistor an Klemme 4 angeschlossen ist:
e Prifen, ob der Motor zu heif3 ist.

SL-krP

Verlust der seriellen Kommunikation
e Uberpriifen, ob die Verbindung zu anderen Frequenzumrichtern und externen Teilnehmern in Ordnung ist:
Jeder Teilnehmer am Bus muss eine eigene Adresse haben. Zwei Teilnehmer mit der gleichen Adresse sind unzuldssig!

P-L0O55

Ausfall einer Phase der Einspeisung (nur bei dreiphasig eingespeisten Geraten)

5Pl n-F

Drehzahlerkennung vor dem Schalten auf den laufenden Mator nicht erfolgreich.

dAEA-F

Fehler im internen Speicher.

Die Parameter wurden nicht gesichert und die Werkseinstellung wurde geladen.

Speicherung der (erneut) gednderten Parameter wiederholen.

Falls die Meldung wieder erscheint, Kontakt mit der néchsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen.

4-20 F

Eingangsstrom des Analog-Eingangs nicht innerhalb des spezifizierten Bereichs
o Einstellung von P-16 fiir AI1 und P-47 fir Al2 priifen

Im Falle von 4-20mA:
e Sollwertanschluss auf Drahtbruch priifen

SC-FLE

Interner Fehler
e Kontakt mit der ndchsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen

FARULEY

Interner Fehler
e Kontakt mit der nachsten Eaton Vertriebsniederlassung aufnehmen
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4.2 Meldungen nach einem Datentransfer mit DX-COM-STICK

Tabelle 23: Magliche Anzeigen nach einem Datentransfer

Anzeige

Erlduterung

PASS-r

Parametertransfer in die Anschaltbaugruppe DX-COM-STICK war erfolgreich

05-Loc

DX-COM-STICK ist verriegelt.
Um Daten zu transferieren, Schalterstellung seitlich kontrollieren.

FAL-r

Fehler beim Lesen der Parameter aus dem Frequenzumrichter.

PASS5-E

Parametertransfer in den Frequenzumrichter war erfolgreich.

FAWL-P

Der im DX-COM-STICK gespeicherte Parametersatz ist fir eine andere LeistungsgréRe
(Motorstrom, Moatorleistung usw. unterschiedlich) als die des angeschlossenen Frequenz-
umrichters.

FA . -E

Fehler beim Kopieren vom Parametersatz in den Frequenzumrichter

no-dAE

Keine Daten im DX-COM-STICK gespeichert.

Parametersatz im Frequenzumrichter gesperrt. Frequenzumrichter vorher entsperrren.

dr-rlin

Der Frequenzumrichter ist freigegeben und kann keine neuen Parameter annehmen.
Frequenzumrichter stoppen.

EYPE-E

Der im DX-COM-STICK gespeicherte Parametersatz passt nicht zum Frequenzumrichter.
Ein Transfer ist nur vom Frequenzumrichter zum DX-COM-STICK mdglich.

EYPE-F

Der DX-COM-STICK ist nicht kompatibel mit dem Frequenzumrichter.
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5 Parameter

Die in den nachfolgenden Tabellen verwendeten Abklrzungen haben
folgende Bedeutung:

Abkiirzung Bedeutung

ID Eindeutige Kennung
RUN Zugriffsrecht auf den Parameter im Betrieb (Laufmeldung ,,Run”)
WE Werkseinstellung (Wert des Parameters im Auslieferzustand)

% Die Parameter der Parametergruppe 0 sind samtlich nicht durch
den Anwender einstellbar, sondern kdnnen nur ausgelesen wer-
den (,read only”).

5.1 Parametergruppe ,Monitor”

Tabelle 24: Parametergruppe , Monitor”

Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE
meter
P00-01 Analogeingang 0-1000 Analog-Eingang 1 0
Hahe des Signals an Analog-Eingang 1 unter
Berticksichtigung von Skalierung und Offset
P00-02 Analogeingang? 0- 1000 Analog-Eingang 2 0
Hohe des Signals an Analog-Eingang 2 unter
Berticksichtigung von Skalierung und Offset
P00-03 Frequenzsollwert -P-01 - +P-01 Frequenzsollwert in Hz. 0
Wird in U/min umgerechnet, wenn Motordaten
vorliegen. Interner digitaler Sollwert
P00-04 DI1 Status 0,1 Status der Digital-Eingénge, links beginnend mit 0
Eingang 1
P00-05 Geratetemperatur - Geratetemperatur 0
P00-06 DC-Link Spannung Ripple - Welligkeit der Zwischenkreisspannung 0
P00-07 Motorspannung 0-500 Aktuelle Ausgangsspannung 0
P00-08 /wischenkreisspannung 0-1000 Aktuelle Zwischenkreisspannung 0
P00-09 Kihlkdrpertemperatur -20 -+100 °C Aktuelle Kiihlkérpertemperatur 0
P00-10 t-Run 0hOmOs - Betriebsstunden des Antriebs seit der Herstellung 0
65535h59m59s Angezeigt in Stunden, Minuten und Sekunden.
Durch Betétigen von A auf der Bedieneinheit wech-
selt die Anzeige von ,Stunden” auf ,Minuten und
Sekunden”.
PO0-11 t-Run since Restart 0hOmOs - Laufzeit seit dem letzten Einschalten oder Fehler 0
65535h59m59s Reset
Betriebsstunden des Antriebs seit dem letzten
Ausschalten der Eingangsspannung bzw. dem
letzten Fehler in Stunden, Minuten und Sekunden.
Durch Betatigen von A auf der Bedieneinheit wech-
selt die Anzeige von ,Stunden” auf ,Minuten und
Sekunden”
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Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE
meter
P00-12 t-Run since Trip 0hOmoOs - Betriebsstunden des Antriebs seit dem letzten 0
65535h59m59s Fehler in Stunden, Minuten und Sekunden
Durch Betatigen von A auf der Bedieneinheit wech-
selt die Anzeige von , Stunden” auf ,Minuten und
Sekunden”.
P00-13 t-StundenRun Freigeben 0hOmOs - Betriebsstunden des Antriebs seit dem letzten Frei- 0
65535h59m59s gabesignal in Stunden, Minuten und Sekunden
Durch Betdtigen von A auf der Bedieneinheit wech-
selt die Anzeige von , Stunden” auf ,Minuten und
Sekunden”.
P00-14 Schaltfrequenz Istwert 0-5 Aktuelle Schaltfrequenz 0
P00-15 DC-Link0 Protokoll 0-1200 Verlauf der Zwischenkreisspannung 0
Zeigt die letzten 8 Werte der Zwischenkreis-
spannung vor einer Fehlerabschaltung an.
Abtastzeit: 256 ms
P00-16 Kiihlkdrper0 Protokoll -249 Verlauf der Kiihlkdrpertemperatur 0
Zeigt die letzten 8 Werte der Kiihlkdrpertemperatur
vor einer Fehlerabschaltung an.
Abtastzeit: 500 ms
P00-17 MotarstromQ Protokoll 0-N/A Verlauf Motorstrom 0
Zeigt die letzten 8 Werte des Motorstroms vor einer
Fehlerabschaltung an.
Abtastzeit: 256 ms
P00-18 Applikationsversion = Applikationsversion 0
System Version - Systemversion
P00-19 Seriennummer - Seriennummer des Geréats 0
P00-20 FrameSize 1- BaugréRe 0
NoOflnputPhases Anzahl der Phasen der Eingangsspannung 0
kW/HP Motorleistung 0
Power@Ue 370 - 15000 Gerateleistung bei Bemessungsspannung 0
Gerdtespannung 230 - 460 Bemessungsspannung 0
DeviceType - Geratetyp 0
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5.2 Parametergruppe ,Basic”

Tabelle 25: Parametergruppe ,, Basic”

Para- Bezeichnung
meter

Wert

Beschreibung

WE

P-01 f-max

0.0Hz-5xP-09

Maximale Ausgangsfrequenz

Beliebig einstellbar zwischen f-min (P-02) und der 5-

fachen Nennfrequenz des Mators, eingestellt mit P-

09.

e Motor-Nenndrehzahl (P1-10) = 0: Anzeige der
maximalen Ausgangsfrequenz in Hz

e Motor-Nenndrehzahl (P-10) > 0: Anzeige der
maximalen Drehzahl in U/min

50.0 Hz

P-02 f-min

0.0 Hz - P-01

Minimale Ausgangsfrequenz.

Beliebig einstellbar zwischen 0 und f-max (P-01).

e Motor-Nenndrehzahl (P-10) = 0: Anzeige der
minimalen Ausgangsfrequenz in Hz

e Motor-Nenndrehzahl (P-10) > 0: Anzeige der
minimalen Drehzahl in U/min

0.0 Hz

P-03 t-acc

0.00-600 s

Beschleunigungszeit in Sekunden

Diejenige Zeit zum Beschleunigen vom Stillstand
auf die mit P-09 eingestellte Nennfrequenz des
Motors.

50s

P-04 t-dec

0.00-600 s

Verzégerungszeit in Sekunden

Dieiejenige Zeit zum Verzégern von der mit P-09
eingestellten Nennfrequenz des Moators bis zum
Stillstand.

50s

P-05 Stopp Modus

0,12

Verhalten des Antriebs, wenn das Freigabesignal

weggenommen wird

e 0: Rampe zum Stopp. Wird das Freigabesignal
weggenommen, fahrt der Antrieb mit der mit
P-04 eingestellten Verzdgerungsrampe zum
Stillstand.

e 1. Auslauf zum Stopp. Wird das Freigabesignal
weggenommen, wird der Ausgang des Geréts
sofort gesperrt und der Motor trudelt aus.

e 2: Rampe zum Stopp. Wird das Freigabesignal
weggenommen wird, fahrt der Antrieb mit der
mit P-04 eingestellten Verzogerungsrampe zum
Stillstand. Bei einem Ausfall der Netzspannung
fahrt der Antrieb mit der mit P-24 eingestellten
Rampe zum Stillstand. Bedingung: Die mit P-24
eingestellte Zeit ist kiirzer als die Entladezeit
des Zwischenkreises. Andernfalls schaltet das
Gerat mit ,Unterspannung” ab.

P-06 Energieoptimierung

0,1

Energieoptimierung

Wenn die Energieoptimierung aktiviert ist, wird die
Ausgangsspannung dynamisch lastabhéngig verén-
dert. Dies fiihrt zu einer Spannungsreduzierung bei
Teillast und reduziert den Energieverbrauch.

0: AUS
1: EIN

Hinweis:

Diese Betriebsart ist fiir dynamische Anwendungen
mit sich schnell verdndernder Belastung nicht
geeignet.
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Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE

meter

P-07 Motor Nennspannung 0 Definierte Nennspannung des Motors. Ue
20V - Ug Ist die Ausgangsfrequenz hoher als die Nennfre-

quenz des Motors (P-09), bleibt die Ausgangsspan-
nung auf dem mit P-07 eingestellten Wert.

P-08 Motor Nennstrom 0.251g- lg Motor-Nennstrom lg
Durch die Einstellung des Motor-Nennstroms wird
gleichzeitig die Motorschutzfunktion an den Mator
angepasst.

Wenn der Motorstrom den mit P-08 eingestellten
Wert liberschreitet, zeigen die blinkenden Punkte
auf dem Display an, dass eine Uberlast vorliegt.
Halt diese Situation l&nger an, kann es sein, dass
das Gerat aufgrund von Uberlast abschaltet.
Anzeige: | E-ErP

P-09 Motor Nennfrequenz 25 - 500 Hz Nennfrequenz des Motors. 50 Hz
Dies ist diejenige Frequenz, bei der die Ausgangs-
spannung der Motor-Nennspannung entspricht.
Unterhalb dieser Frequenz erhalt der Motor eine
reduzierte Spannung, dartiber hinaus die Motor-
Nennspannung.

P-10 Motor Nenndrehzahl 0 Nenndrehzahl des Motars 0 rpm
200 - 30000 rpm e P-10=0: Anzeige der Ausgangsfrequenz in Hz
e P-10>0: Die auf die Drehzahl bezogenen Para-

meter (P-01, P-02, ...) werden in U/min ange-
zeigt.
Dariiber hinaus wird die Schlupfkompensation
aktiviert, die daftir sorgt, dass die Motordreh-
zahl auch bei Belastungsénderungen konstant
bleibt. Entspricht der fiir P-10 eingegebene
Wert einer Synchrondrehzahl (z. B. 3000 U/min
bei einem 2-poligen Motor bei 50 Hz), wird die
Drehzahl in U/min angezeigt, jedoch keine
Schlupfkompensation aktiviert.

P-11 U-Boost 0.0 % Ug - f(FS) Anhebung der Motorspannung bei geringen f(FS)
Ausgangsfrequenzen, um das Startmoment und den
FS1:20 % Ue Rundlauf bei kleinen Drehzahlen zu verbessern.
FS2: 15 % Ue Ein zu hoher Wert kann zu einem erhéhten Motor-
FS3: 10 % Ug strom und damit zu einer starkeren Erwarmung

fiihren. Eventuell ist eine verstérkte Motorkiihlung
erforderlich.
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Para-
meter

Bezeichnung

Wert

Beschreibung

WE

P-12

Lokale Prozessdaten Quelle

0-11,13

Lokale Einstellung der Befehls- und Sollwertquelle

Magliche Werte:

e (: Klemmenbetrieb. Der Antrieb reagiert direkt
auf Signale an den Steuerklemmen.

e 1: Der Antrieb kann in einer Drehrichtung tber
gine interne/externe Bedieneinheit gesteuert
werden.

e 2: Der Antrieb kann in beiden Drehrichtungen
tiber eine interne/externe Bedieneinheit
gesteuert werden. Wechsel der Drehrichtung
durch Betétigen von START.

3: Steuerung tiber Modbus RTU-Kommunikation
4: Steuerung tiber Modbus. Rampenzeiten
werden tiber Modbus aktualisiert.

e 5 Pl-Regler mit externem Istwert

6: PI-Regler mit externem Istwert und

summiertem Wert von Al1

7. CANOpen (interne Rampenzeiten)

8: CANOpen (CANOpen-Rampenzeiten)

9: SmartWire Steuerung und Sollwert

10: SmartWire-DT Steuerung und Sollwert tiber

Klemme

e 11: Steuerung tiber Klemme und Sollwert iber
SmartWire-DT
12: nicht erlaubt
13: SmartWire-DT Steuerung + Sollwert (Soll-
wertfreigabe tiber Klemme)

P-13

Letzter Fehler1 PDP

letzter Fehler

P-14

Kennwort

0-9999

Eingabe des Kennworts fiir den Zugang zum erwei-
terten Parametersatz.

Der einzugebende Wert wird durch P-37 bestimmt
(Werkseinstellung: 101). Der erweiterte Parameter-
satz ist damit zuganglich.
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5 Parameter
5.3 Parametergruppe ,erweitert”

Tabelle 26: Parametergruppe , erweitert”

Para- Bezeichnung
meter

Wert

Beschreibung

WE

P-15 DI Konfiguration Auswahl

Konfiguration der Digital-Eingdnge mit einer festen
Liste an Kombinationen
Die Einstellung von P-15 bestimmt die Belegung der
Steuerklemmen, abhangig von der Einstellung mit
P-12. Konfiguration bei Klemmenbetrieb (P-12 = 0):
e (: [START] [DIR] [Select REF/f-fix1] [Al1 REF]
o 1:[FWD] [Select REF/f-fix] [Select f-fix Bit0]
[AlI1 REF]
e 2:[FWD] [Select f-fix Bit 0] [Select f-fix Bit1]
[Select f-fix / max Speed (P-01)]
e 3:[FWD] [Select REF/f-fix1] [EXTFLT] [Al1 REF]
e 4:[FWD] [Select Al1 REF/AI2 REF] [Al2 REF]
[AI1 REF]
5: [FWD] [REV] [Select REF/f-fix1] [Al1 REF]
6: [START] [DIR] [EXTFLT] [Al1 REF]
7: [FWD] [REV] [EXTFLT] [Al1 REF]
8: [START] [DIR] [Select f-fix Bit0]
[Select f-fix Bit1]
e 9:[FWD] [REV] [Select f-fix Bit0]
[Select f-fix Bit1]
e 10: [Pulse FWD (NO)] [Pulse STOP (NC)]
[Select REF/f-fix1] [Al1 REF]
e 11:[Pulse FWD (NO)] [Pulse STOP (NC)]
[Pulse REV (NO)] [Al1 REF]
e 12: [FWD] [Select t-dec/t-QuickDec]
[Select REF/f-fix1] [Al1 REF]
e 13: [FWD] [Select f-fix Bit0] [EXTFLT]
[Select f-fix Bit1]

5

P-16 Al1 Signal Bereich

0-6

Konfiguration von Analog-Eingang 1

Magliche Werte:

e 0:0-10V

1: bipalar0- 10V

2:0-20 mA

3:t4 - 20 mA (Abschaltung bei Drahtbruch)

4: 14 -20 mA (fahrt bei Drahtbruch mit Rampe
auf Festfrequenz 1 (P-20))

5:120 - 4 mA (Abschaltung bei Drahtbruch)

6: r 20 - 4 mA (fahrt bei Drahtbruch mit Rampe
auf Festfrequenz 1 (P-20))

P-17 Schaltfrequenz

0-f(le)

Schaltfrequenz des Leistungsteils. Hohere Werte
reduzieren die durch das Schalten hervorgerufenen
Gerausche im Motor und verbessern die Sinusform
des Stroms.

Nachteil: Héhere Verluste im Gerat

0: 4 kHz
1: 8 kHz
2: 12 kHz
3: 16 kHz
4: 24 kHz
5: 32 kHz

f{le)
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Para- Bezeichnung
meter

Wert

Beschreibung

WE

P-18 RO1 Funktion

0-9

Auswahl der Funktion des Ausgangsrelais RO1

Magliche Werte:

e 0: RUN, Freigabe (FWD/REV)

1: READY, DC1 betriebsbereit

2: Drehzahl = Drehzahlsollwert

3: Fehlermeldung (DC1 nicht betriebsbereit)
4: Drehzahl 2 RO1 Obere Grenze (P-19)

5: Motorstrom = RO1 Obere Grenze (P-19)
6: Drehzahl < RO1 Obere Grenze (P-19)

7: Motorstrom < RO1 Obere Grenze (P-19)
8: Antrieb nicht freigegeben

9: Drehzahl nicht gemaR Drehzahlsollwert

P-19 RO1 Obere Grenze

0-2

Einschaltschwelle des Relais RO1
beiP-18=4, ..., 7

P-20 f-Fix1

f-min - f-max

Einstellung Festfrequenz 1

Der Wert kann zwischen f-min und f-max eingestellt
werden. Vorwahl tiber einen digitalen Steuerbefehl.

15.0 Hz

P-21 f-Fix2

f-min - f-max

Einstellung Festfrequenz 2

Der Wert kann zwischen f-min und f-max eingestellt
werden. Vorwahl iiber einen digitalen Steuerbefehl.

0.0 Hz

P-22 f-Fix3

f-min - f-max

Einstellung Festfrequenz 3

Der Wert kann zwischen f-min und f-max eingestellt
werden. Vorwahl tiber einen digitalen Steuerbefehl.

0.0 Hz

P-23 f-Fix4

f-min - f-max

Einstellung Festfrequenz 4

Der Wert kann zwischen f-min und f-max eingestellt
werden. Vorwahl tiber einen digitalen Steuerbefehl.

0.0 Hz

P-24 t-Schnellstopp

0.00-25s

Schnell-Stopp-Rampe

In der Werkseinstellung wird die zweite Verzoge-
rungszeit (iber ein gleichzeitiges Betatigen von DI1
und DI2 (Klemmen 2 und 3) aktiviert.

0.00s

P-25 AO1 Funktion

0-9

Wahlt das Signal, das auf dem Analog-Ausgang
angezeigt werden soll.

Magliche Werte:

P-25=0, ..., 7 =Digital-Ausgang

e (: RUN, Freigabe (FWD/REV)

1: READY, DC1 betriebsbereit

2: Drehzahl = Drehzahlsollwert

3: Fehlermeldung (DC1 nicht betriebsbereit)
4: Drehzahl 2 RO1 Obere Grenze (P-19)

5: Motorstrom =z RO1 Obere Grenze (P-19)
6: Drehzahl <RO1 Obere Grenze (P-19)

7: Motorstrom < RO1 Upper Limit (P-19)

P-25 =8, 9 = Analog-Ausgang

e 8: Drehzahl (0- 100 % f-max (P-01))

e 9: Motorstrom (0 - 200 % Motor-Nennstrom
(P-08))
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Para-
meter

Bezeichnung

Wert

Beschreibung WE

P-26

f-SkipBand1

0.0 Hz - f-max

Bandbreite der Ausblendfrequenz 0.0Hz
Definiert die GroRRe des Frequenzbereichs um

f-Skip1, in dem der Antrieb nicht stationdr betrieben

wird, um mechanische Resonanzen der Anwendung

zu vermeiden.

Beim Beschleunigen und Verzdgern wird dieser

Bereich mit den durch P-03 und P-04 definierten
Rampenzeiten durchfahren.

p-27

£-Skip

0.0 Hz - f-max

Definiert den Mittelpunkt des mit f-SkipBand1 fest- 0.0 Hz
gelegten Frequenzbandes, in dem der Antrieb nicht
stationdr betrieben wird.

P-28

U-Midu/f

0V-P-07

Spannung bei U/f Kennlinienanpassung oV
Definiert die Spannung an der mit P-29 festgelegten
Frequenz.

P-29

-MidU/f

0 Hz - P-09

Frequenz bei U/f Kennlinien-Anpassung 0Hz
Bestimmt die Frequenz bei der die mit P-28 fest-
gelegte Spannung an den Motor gegeben wird.

P-30

Start Modus

0-6

Bestimmt das Verhalten des Antriebs in Bezug auf 0
die Freigabe und konfiguriert den automatischen
Wiederanlauf nach einem Fehler.

Magliche Werte:

e (: Edge-r: Nach dem Einschalten der Versor-
gungsspannung oder nach einem RESET startet
der Antrieb nicht, wenn das Freigabesignal
weiterhin ansteht. Zum Start ist eine anstei-
gende Flanke erforderlich.

e Auto-0: Nach dem Einschalten der Versorgungs-
spannung oder nach einem RESET startet der
Antrieb automatisch , wenn das Freigabesignal
weiterhin ansteht.

e Auto-1 bis Auto-5: Nach einer Abschaltung
aufgrund eines Fehlers macht der Antrieb auto-
matisch bis zu 5 Versuche in 25-s-Intervallen,
um wieder anzulaufen. Solange die Versor-
gungsspannung nicht abgeschaltet wird, bleibt
der Zahlerinhalt bestehen. Die Anzahl der Start-
versuche wird gezahlt. Falls der Antrieb auch
beim letzten Versuch nicht automatisch startet,
schaltet er mit einer Fehlermeldung ab. Ein
RESET muss nun manuell erfolgen.

Achtung:

Ein automatischer Start ist nur dann mdglich, wenn
die Steuerbefehle tiber die Klemmen kommen
(P-12 =0, P-12 = 11, wenn nach einem Kommunika-
tionsverlust automatisch auf Klemmenbetrieb
umgeschaltet wurde).
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Para-
meter

Bezeichnung

Wert

Beschreibung

WE

P-31

Digital Sollwert Reset Modus

0-3

Bestimmt das Verhalten des Antriebs bei START
und Steuerung (iber die Bedieneinheit oder bei
Steuerung tber UP- und DOWN-Befehle an den
Klemmen.

Magliche Werte:

e () Start mit minimaler Drehzahl

e 1: Start mit der Drehzahl vor dem letzten
Abschalten
2: Start mit minimaler Drehzahl (Auto-r)
3: Start mit der Drehzahl vor dem letzten
Abschalten (Auto-r)

e Auto r: START und STOP auf der Bedieneinheit
sind auBer Funktion. Der Antrieb startet mit dem
Freigabesignal an den Klemmen.

P-32

t-DCBremse@Stopp

0.0s-250s

Dauer der DC-Bremsung beim Stopp

Bestimmt die Dauer der DC-Bremsung. Die DC-
Bremsung ist aktiviert bei P-32 > 0. Nach einem
Herunterfahren mit Rampe (P-05 = 0 oder 2) erfolgt
die DC-Bremsung, wenn die Ausgangsfrequenz null
erreicht hat. Mit P-11 (U-Boost) wird die Starke der
Bremsung festgelegt. Bei P-05 = 1 (Auslauf) wird
keine DC Bremsung durchgefiihrt.

00s

f-Boost

0-120 Hz

Frequenz, die zum Start eines Einphasenmotors
benutzt wird. Die Einstellung 0 sperrt die Boost-
Funktion. Die Dauer wird durch P-33 bestimmt.

Hinweis:

Dieser Parameter existiert nur bei Gerdten DC1-S...
(einphasige Motoren) anstelle des Parameters
t-DCBremse@Stopp.

P-33

Motorfangschaltung freigeben

0,1

Freigabe Motorfangschaltung

BaugréRe FS1: Startet die DC-Bremsung bei
Vorgabe des FWD/REV Signals. Die Dauer und die
Starke hangen von den Einstellungen in P-32 und
P-11 ab.

BaugroRen FS2 und FS3: Der Antrieb startet mit der
Drehzahl des bereits drehenden Motors. Dreht der
Motor beim Einschalten nicht, gibt es eine kurze
Startverzogerung.

Empfohlen fiir Anwendungen, in denen der Mator
bereits dreht, wenn der FWD-/REV-Befehl gegeben
wird (Lasten mit hohen Tragheitsmomenten, Liifter
usw.)

t-Boost

0.0-150.0s

Zeit, wahrend der der Motor mit der durch P-32 defi-

nierte Frequenz versorgt wird. Die Spannung steigt
linear von P-11 auf P-07. Die Einstellung 0 sperrt die
Boost-Funktion.

Hinweis:

Dieser Parameter existiert nur bei Gerdten DC1-S...
(einphasige Motoren) anstelle des Parameters
.Motorfangschaltung freigeben”.
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5 Parameter
5.3 Parametergruppe ,erweitert”

Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE
meter
P-34 Bremschopper 0,1,2 Freigabe Brems-Chopper 0

Gibt den Brems-Chopper bei den Baugrolien FS2

und FS3 frei. Fiir Bremswiderstande mit einer Nenn-

leistung von 200 W kann ein interner Schutz vorge-

wahlt werden.

¢ (: Brems-Chopper nicht vorgewahlt

e 1: Brems-Chopper vorgewahlt mit internem
Schutz

e 2: Brems-Chopper vorgewahlt ohne internen
Schutz
Dieser Parameter kann nur bei Geraten der
BaugréRen FS2 und FS3 auf Werte > 0 gesetzt
werden. Gerate der Baugroe FS1 haben keinen
internen Brems-Chopper.

P-35 Al1 Gain 0-5 Skalierung von Analog-Eingang 1 1
Ausgang = Eingang x Skalierung
Beispiel: P-16 =0, ...,10'V, P-35 =200 %:
Bei 5 V wiirde der Motor mit der maximalen
Geschwindigkeit (P-01) laufen (5 V x 200 % = 10 V).

P-36 RS485-0 Adresse 1-63 Einmalige Adresse des Antriebs in einem Kommuni- 1
kationsnetzwerk

RS485-0 Baudrate 0-6 RS485-Baudrate 6

2: 9.6 kBit/s
3:19.2 kBit/s
4: 38.4 kBit/s
5: 57.6 kBit/s
6: 115.2 kBit/s

Modbus RTUO COM Timeout 0-8 Modbus RTUO COM Timeout 4
Zeit zwischen einem Kommunikationsverlust und
der daraus resultierenden Abschaltung.
Die Einstellung 0 deaktiviert die Abschaltung.
t: Abschalten des Antriebs nach der eingestellten
Zeit
r: Nach der eingestellten Zeit fahrt der Antrieb mit
Rampe auf null.

Magliche Werte:

e (: keine Reaktion
1:130 ms
2:1100 ms
3:11000 ms

4: 13000 ms
5:r30ms

6: r 100 ms

7:1r 1000 ms

8: r 3000 ms

P-37 Kennwort Level2 0-9999 Definiert das Kennwort fiir den Zugang zum 101
erweiterten Parametersatz (Level 2).
Der Zugang erfolgt ber P-14.
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5.3 Parametergruppe ,erweitert”

Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE

meter

P-38 Parametersperre 0,1 Sperre des Parametersatzes 0
Magliche Werte:

e 0: AUS. Alle Parameter kénnen geandert
werden.

e 1. EIN. Parameterwerte werden angezeigt,
kénnen aber nicht gedndert werden. Falls eine
Bedieneinheit angeschlossenist, ist kein Zugriff
auf die Parameter maglich.

P-39 Al1 Offset -10 Offset von Analog-Eingang 1 0
Auflosung: 0,1 %

P-40 Anzeige Skalierung 0.000 - 6.000 Skalierungsfaktor Anzeige 0.000
Kundenspezifischer Skalierungsfaktor. Bei P-40 > 0
erscheint auf der Anzeige links ein c. Mit P-10=0
wird der Faktor auf die Frequenz angewendet, mit
P-10 > 0 auf die Drehzahl. Die Anzeige erfolgt in
Echtzeit auf der Bedieneinheit.

P-41 PID1 Kp 0.1-30 PI(D)-Regler, Proportionalverstérkung 0
Hohere Werte bewirken eine gréRere Anderung der
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters bei
kleinen Abweichungen im Istwert. Zu hohe Werte
konnen zu Instabilitét fiihren.

P-42 PID1 Ti 0.0-30.0s PI(D)-Regler, Integralzeitkonstante 10s
Hohere Werte fiihren zu einer gedampften Reak-
tion. Wird in Prozessen mit einer langen Reaktions-
zeit benutzt.

P-43 PID1 Modus 0,1 Modus von PI(D)-Regler 1 0
Magliche Werte:

e (: direkter Betrieb. Diese Einstellung wird
benutzt, wenn ein ansteigender Istwert zu einer
Reduzierung der Matordrehzahl fiihren soll.

e 1:invertierter Betrieb. Wird benutzt, wenn ein
ansteigender Istwert zu einer Erhdhung der
Motordrehzahl fiihren soll.

P-44 PID1 Sollwert 1 Quelle 0,1 Definiert die Sollwert-Quelle 1 von Regler 1 0
Magliche Werte:

e (: digitales Sollwertsignal, eingestellt mit P-45

e 1: Analog-Eingang 1

P-45 PID1 Sollwert Digital 0,1 Digitaler Sollwert-Regler 1 0
Digitaler Sollwert des PIl-Reglers, wenn P-44 =0

P-46 PID1 Istwert 1 Quelle 0-5 Definiert die Istwert-Quelle1 von Regler 1 0
Magliche Werte:

e 0: Analog-Eingang 2 (Al2)

e 1: Analog-Eingang 1 (Al1)

e 2: Motorstrom

e 3: Zwischenkreisspannung

e 4 Differenz Al1 - Al2

e 5:max. Wert von Al1 und Al2
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5.3 Parametergruppe ,erweitert”

Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE
meter

P-47 Al2 Signal Bereich 0-5 Konfiguration von Analog-Eingang 2 0

Magliche Werte:

e 0:0-10V

1:0-20mA

2:t4 - 20 mA (Abschaltung bei Drahtbruch)

3: 14 -20 mA (fahrt bei Drahtbruch mit Rampe

auf Festfrequenz 1 (P-20))

4:t 20 - 4 mA (Abschaltung bei Drahtbruch)

e 5:1r20 -4 mA (fahrt bei Drahtbruch mit Rampe
auf Festfrequenz 1 (P-20))

P-48 t-Standby 00-250s Zeit, nach der in den Standby-Modus (Ausgangdes  0.0's
Frequenzumrichters gesperrt) umgeschaltet wird,
wenn der Motor mit der minimalen Drehzahl (f-min)
lauft.

0: Standby-Modus gesperrt

# 0: Umschaltung nach der hier spezifizierten Zeit.
Der Betrieb wird automatisch wieder aufge-
nommen, sobald der Sollwert den Wert von f-min
(P-02) tiberschreitet.

P-49 PID1 Aufweckschwelle 0,1 Aufweck-Schwelle von Regler 1 0
Einstellung einer Regelabweichung (Differenz
zwischen Soll- und Istwert) oberhalb derer der
PID-Regler aus dem Standy-Modus erwacht.

P-50 CANOQ Baudrate 0-3 CANopen-Baudrate 2

Magliche Werte:
0: 125 kBit/s
1: 250 kBit/s
2: 500 kBit/s
3: 1000 kBit/s

P-51 Thermischer Speicher Motor 0,1 Bei freigegebener Funktion wird das berechnete 0
thermische Abbild des Motors beim Abschalten der
Versorgungsspannung automatisch gespeichert.
Der gespeicherte Wert wird beim Wiederein-
schalten benutzt. Ist diese Funktion gesperrt, wird
das ,thermische Geddchtnis” bei jedem Wiederein-
schalten auf 0 gesetzt.

Magliche Werte:
e (: Thermischer Speicher gesperrt
e 1: Thermischer Speicher freigegeben

P-52 ParameterAccess 0,1 Parameterzugang 0

Magliche Werte:

e (: Alle Parameter kénnen von jeder Quelle aus
geandert werden.

e 1: Alle Parameter sind gesperrt und kdnnen nur
iber SmartWire-DT ge&ndert werden.
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1

Para- Bezeichnung Wert Beschreibung WE
meter
P-53 Aktion@Kommunikationsverlust 0-4 Verhalten bei einem SWD-Kommunikationsverlust. 0
Die Verzégerungszeit nach Kommunikationsverlust
wird mit P-36 eingestellt.
Magliche Werte:
e (: keine Reaktion, Antrieb lauft weiter
e 1: Warnung ausgeben, Antrieb lauft weiter
e 2: Stopp, wenn Rampe aktiv
e 3: Schnell Stopp
e 4 Auslauf
P-54 RO1 Hysterese 0,1 Hysterese fiir Relais-Ausgang 1 0
Dieser Parameter definiert eine niedrigere Schalt-
schwelle, wenn P-18 auf 4, ..., 7 eingestellt ist.
Schaltschwelle = Schaltpunkt (P-19) - Hysterese
(P-54)
P-18 = 4 oder = 5: Ausgang ist logisch 1, wenn der
Wert 2 Schaltpunkt, Ausgang ist logisch 0, wenn
der Wert < Schaltschwelle
P-18 = 6 oder = 7: Ausgang ist logisch 0, wenn der
Wert 2 Schaltpunkt, Ausgang ist logisch 1, wenn
der Wert < Schaltschwelle
P-55 RO1 Einschaltverzogerung 0.0-250.0s Verzogerungszeit, bevor der Ausgang von logisch0  0.0s

nach logisch 1 schaltet.
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