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Inbetriebnahme

6 Inbetriebnahme

6.1 Vor dem Einschalten

ACHTUNG!

6.1.1 Eingabe von Parametern

Machen Sie sich mit den Funktionen der Anzeige- und Bedieneinheit ABE (im Folgenden
auch als Tastatur und Display bezeichnet) vertraut. Im Abschnitt 7.2.4, ,Bedienbeispiele”
ist mit Beispielen erklart, wie ein Parameter editiert wird. Beachten Sie die Angaben zu den
unterschiedlichen Tasten und Tastenkombinationen in den Tabellen 7.3, 7.4 und 7.5, um
alle Moglichkeiten der Parametrierung auszuschopfen.

Normalerweise wird die Eingabe eines neuen Parameterwertes unmittelbar nach Ubergabe
mit ENTER vom Inverter verarbeitet und ist spétestens wirksam, wenn die Meldung
~Stored” wieder ausgeblendet wird. Parameter, die einen Neustart erfordern, sind Ausnah-
men. In dieser Beschreibung befindet sich bei diesen Parametern ein entsprechender Hin-
weis.

6.1.2 Auswahlparameter

Grundsatzlich muss darauf geachtet werden, dass nur die im Handbuch dokumentierten
Auswahlmaodglichkeiten eingestellt werden.

Undokumentierte Auswahlwerte kdnnen zu unerwarteten und/oder geféhrlichen Zustanden
fuhren (Hintergrund: der UD 7000 verfuigt Uber eine Vielzahl von Sonderapplikationen mit
Lésungen fur spezielle Probleme der Antriebstechnik. Fur diese Anwendungen sind Aus-
wahlmadglichkeiten reserviert). Unser Vertrieb informiert Sie gern Uber die zur Zeit verfug-
baren Applikationen und stellt lhnen auf Anfrage die entsprechenden Applikationsbeschrei-
bungen zur Verfigung.

Bei den sogenannten ,Auswahlparametern“ kdnnen auch Werte eingeben werden, die
nicht dokumentiert sind. Um Gefahren fiir Bedienpersonal und Anlage zu vermeiden, sind
folgende Punkte zu beachten:

1. Uberprufen Sie nach der Eingabe eines Parameters, ob der gewahlte Wert richtig ist und
Ubernommen wurde.

2. Falls der eingegebene Wert nicht zum aktuellen Betriebszustand des Inverters passt
(weil er zum Beispiel fur die aktive Applikation nicht zul&ssig ist), &ndert der UD 7000
den Wert gegebenenfalls automatisch auf die Werkseinstellung, den Wert Null oder den
vorher aktiven Wert. Dann sind diese Einstellungen zu kontrollieren:

» Welche Applikation ist aktiv?
 LOCAL- oder REMOTE-Betrieb?
» Sind die Endstufen freigegeben?
» Steht ein Fehler an?

6.1.3 Parametersatze

Der UD 7000 verflgt Uber drei gleichwertige Parametersatze. Eingegebene Parameter und
die Ergebnisse von Messungen im Testbetrieb werden immer nur in dem gerade aktiven
Parametersatz gespeichert (Parameter E9 — Kundenparametersatz). StandardmaRig ist
der Satz 1 aktiv.

Eine Umschaltung des aktiven Parametersatzes ist entweder mit dem Parameter E9 —
Kundenparametersatz oder mit Hilfe von Bindareingangen moglich. Hierzu muss jeweils
einer der Binareingange R/J, PS1-PS3 auf die entsprechende Funktion programmiert wer-
den (siehe Parameter 98-9B). Eine Umschaltung der Parametersatze kann nur im Stop-
Zustand erfolgen.
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Inbetriebnahme

ACHTUNG!

Da fur die Mehrzahl der Applikationen ein Parametersatz ausreichend sein wird, ist es mog-
lich, den zweiten oder dritten Satz zur Sicherung der optimierten Einstellungen zu verwen-
den. Weitere Informationen hierzu sind in der Beschreibung der Parameter E9 — Kunden-
parametersatz und EA — Applikationsabhangige Voreinstellungen im Abschnitt 8.14
dieser Parameterbeschreibung zu finden.

Die Parametersatze kdnnen unterschiedliche Applikationen (Parameter 2C) enthalten.
Wird bei einer Parametersatzumschaltung erkannt, dass der neue Satz eine andere Appli-
kation enthdlt, so erfolgt unmittelbar nach der Satzumschaltung zur Anpassung der Inver-
terumgebung ein Neuanlauf des Inverters.

Erfolgt durch die Satzumschaltung auch ein Wechsel der Motordaten, der Applikations-
nummer oder anderer wichtiger Motorgré3en (Stator- und Rotorwiderstand, Reglerparame-
ter usw.), kann das dazu fuhren, dass der Inverter die Kontrolle Giber den Motor verliert. Aus
diesem Grund wurde eine Sicherheitsfunktion integriert (Parameter 8B), die die Inverte-
rendstufen nach einer bestimmten Zeit nach einem Stop-Befehl in jedem Fall abschaltet.

Anzeige des aktiven Parametersatzes

Im ,Stop-Zustand“ wird in der Standardanzeige 1 jetzt der aktive Parametersatz angezeigt:

REM Stop Satz: 2
Set 23.45 Hz 0%

Bei der Anzeige der Parameter ist der aktive Parametersatz an dem Zeichen zwischen Pa-
rameternummer und dem Wert zu erkennen.

PARAMETERSATZ|ZEICHEN
1
2 =
3 #

BEISPIEL:

... im Kunden- ...im Satz 2 ...im Satz 3
parametersatz 1

Maximalfrequenz Maximalfrequenz Maximalfrequenz

PROG 23: 100.0 Hz PROG 23=100.0 Hz PROG 23# 100.0 Hz

Entsprechend ist auch in der Standardanzeige 2 der aktive Parametersatz erkennbar; hier
ein Beispiel mit aktivem Parametersatz 2:

VIEW D5= 88.5 %
VIEW 9= 45.6 Hz

2-4

Parameterbeschreibung 19.10.05
UD 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2




Inbetriebnahme

6.1.4 Hexadezimal- und Binéardarstellung

Die meisten Parameter werden als Dezimalzahlen dargestellt. Ob Nachkommastellen und
Vorzeichen genutzt werden, erkennt man am Wertebereich. Bei bestimmten Parametern
werden Eingaben- bzw. Statusanzeigen mit Hilfe von bitweiser (binérer) Zuordnung reali-
siert. Funktionen lassen sich Ein- bzw. Ausschalten, indem einzelne Bits gesetzt (Wert 1)
oder geldscht (Wert 0) werden. Weil die Anzahl der Stellen im Display nicht ausreicht, wer-
den Binarzahlen als Hex-Zahlen eingegeben und angezeigt. Dabei werden jeweils vier Bits
zu einer Hex-Zahl zusammengefasst, z.B. entspricht das Bitmuster 0101 dem Wert 5.
Fuhrende Nullen werden angezeigt und hinter jedem Hex-Parameter steht ,hex“. Bei der
Umrechnung der Binérzahlen in hexadezimale Zahlen hilft Ihnen die Tabelle auf Seite 2-
157.

6.1.5 Fehlermeldungen

Mit Betétigung der PROG-, SHIFT- oder ENTER-Taste wird die Meldung in der ABE (An-
zeige- und Bedieneinheit) geléscht. Die Quittierung der Fehlermeldung behebt nicht die
Fehlerursache. Fehler kdnnen auch nach der Quittierung noch anstehen (siehe auch Kapi-
tel 8.18, ,Fehlerzustande®).

6.2 Was passiert beim Einschalten

» Vor Inbetriebnahme des Inverters sind die allgemeinen Sicherheitshinweise der
UD 7000-Betriebsanleitung zu beachten.

* Um ein besseres Verstandnis Uber die UD 7000-Invertertechnologie zu erlangen, sollte
das Kapitel 4, ,Die Antriebsvarianten* durchgelesen werden.

» Sollten Sie mit der Bedienung des Inverters noch nicht vertraut sein, finden Sie auf den
Seiten 2-158 und 2-47...2-52 die Menustruktur und die Tastenfunktionen des Keypad's.

+ Kontrolle der Ubereinstimmung von Speisespannung des Inverters (Typenschild) und
Netzspannung.

» Kontrolle der Installation des Umrichters gemaR den in Kapitel 2 gegebenen Hinweisen.

» Netzspannung zuschalten (beim Zuschalten der Netzspannung schalten sich die ge-
rateinternen Lifter ein und laufen dauernd).

Der Inverter priift wahrend der Initialisierungsphase die Endstufengréf3e und legt die hier-
von abhangigen Werkseinstellungswerte diverser Parameter fest. Das Display zeigt dann
nacheinander folgende Anzeigen:

1. ,Start” (fir eine kurze Zeit).
2. Geratetyp, Inverter-Leistung und Software-Version.

3. Applikation. Die wahlbaren Applikationsnummern sind unter Parameter 2C — Applikati-
on beschrieben. X steht fir:
U/f-Inverter / EC-Drehz.regelng / EC-Momentregelng / EC-El.Getriebe / FO-Drehz.re-
gelng / FO-Momentregelng / FO-El.Getriebe / RL-Drehz.regelng / RL-Momentregelng /
RL-El.Getriebe / SLV-Drehz.reglng / SLV-Drehz.reg.ll / SLV-Momentreging

Die Standard-Einstellung fur die Applikation (X) und die Applikationsnummer steht auf
~Ulf-Inverter®, ,0".

Anschliel3end wechselt die Invertersteuerung selbsttatig in den Betriebs-Modus und meldet
sich mit der Standardanzeige 1 oder 2, siehe Kapitel 7.2.1 und 7.2.2.
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Inbetriebnahme

HINWEIS!

Start
Geratetyp]UD7000 5.5 kW Inverterleistung
SW-Vers. AXX.XX Software-Version
Applikation|Applikation: 0 Applikationsnummer
X|U/f-Inverter

LOCAL-Betrieb REMOTE-Betrieb
LOC Stop Satz: 1 REM Stop Satz: 1
SET 0.00 Hz 0% SET 0.00 Hz 0%

Die in der ,Gruppe 1 — Motordaten“ stehenden Parameter sind vor Inbetriebnahme des An-
triebs an die ortlichen Gegebenheiten anzupassen, damit eine optimale Motor-/Geréateab-
stimmung gewahrleistet ist.

6.3 Weitere Schritte

Der Inverter kann gemaf Werkseinstellung Uber Tastatur (LOC) oder Uber die Klemmen-
eingange (REM) gesteuert werden. Die Umschaltung zwischen beiden Steuerquellen er-
folgt Uber den Eingang PS3. In der unteren Displayzeile wird die Sollfrequenz (SET) und
die Inverter-Auslastung in % angezeigt.

Zur Anpassung der vor Ort verwendeten Signalquelle stehen fir die einzelnen Eingénge
(Ausgange) Parameter zur Verfigung. Die Parameterzuordnung der typischen Steuer-
klemmenbelegung finden Sie auf Seite 1-32.

Die Anpassung — welche Steuerquelle wie z.B. Drehzahlsollwert oder Start rechts/links in
Abhangigkeit zum angewahlten Betriebsmodus verwendet wird — erfolgt Uber Parameter
31.

6.4 Belegung der Steuerklemmen

Auf Seite 1-32 wird eine typische Verschaltung der Invertersteuerklemmen gezeigt. Die
Funktionsbeschreibung der an den jeweiligen Eingdngen/Ausgéngen stehenden Funktio-
nen entspricht den unterschiedlichen Einstellméglichkeiten des Inverters. Die Funktion der
jeweiligen E/A's kann natirlich Uber hierfir vorgesehene Parameter an die Applikation an-
gepasst werden. Um das Auffinden der Parameter zu erleichtern, wurde in Klammern ste-
hend auf den Parameter verwiesen, der fir den jeweiligen E/A zustandig ist. Auf der linken
Seite der Klemmen wird kurz das Inverterinterface dargestellt, um dem Betreiber einen Ein-
blick in die Eingangsbeschaltung zu geben. Die bindren Eingange des Inverter's sind im
Auslieferungszustand (bei européaischen Werkseinstellungen) auf HIGH-aktiv eingestellt
(siehe auch Parameter 9F).
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Inbetriebnahme

6.5 Parameterliste/Hilfe

6.6

Auf den Seiten 2-159...2-163 sind die vom Kunden zuganglichen Parameter aufgelistet.
Diese Liste enthalt neben den werkseitig voreingestellten Parameterwerten einen Freiraum
zur Eintragung der kundenspezifischen Einstellungen. Damit ein zufriedenstellendes An-
triebsergebnis erzielt wird, ist es notwendig, eine Reihe von Parametern an die Anwendung
anzupassen (siehe Kapitel 6.6 (Inbetriebnahme der Applikation O — Inverter), 6.7 (Inbetrieb-
nahme eines feldorientiert geregelten Asynchronmotors (FO) oder eines permanent erreg-
ten Synchronantriebs (EC)) oder 6.8 (Inbetriebnahme einer SLV-Applikation). Die genaue
Beschreibung der Parameter ist aus der Parameterbeschreibung (Kapitel 8) zu entnehmen.

In den nachfolgenden Kapiteln wird die empfohlene schrittweise Vorgehensweise zur Inbe-
triebnahme eines SL-, FO-, SLV®- oder EC-Antriebs (1 aufgelistet. Hier wird nicht auf die
Anpassung der E/A’s eingegangen. Die in Kurzform beschriebenen Schritte dienen ledig-
lich der Anpassung des Inverters an den Motor. Da nur eine korrekte Abstimmung des In-
verters auf den Motor einen optimal funktionierenden Antrieb gewébhrleistet, sollten diese
Einstellungen mit grof3er Sorgfalt erfolgen.

Inbetriebnahme der Applikation O — Inverter

6.6.1 Vorbereitung

» Uberzeugen Sie sich, ob die im Gerét befindliche Softwareversion mit der Betriebsan-
leitung und Parameterbeschreibung Ubereinstimmt. Wahrend der Initialisierungsphase
erscheint im Display in der zweiten Zeile der Hinweis auf die Softwareversion (z.B.
A19.xx).

» Die derzeit aktivierte Applikation wird wahrend der Initialisierungsphase kurz nach dem
Einschalten des Inverters angezeigt. Sollte im Gerét eine andere Applikation als ,0 — In-
verter* angewabhlt sein, kénnen Sie das Uber den Parameter 2C — Applikation andern.

e Um sicher zu stellen, dass alle Parameter im Umrichter der Werkseinstellung entspre-
chen, kénnen Sie mit Hilfe von Parameter EA — Applikationsabhéngige Voreinstel-
lungen alle drei oder nur einen der Kundenparametersatze auf die Werkseinstellung zu-
ricksetzen. Beachten Sie bitte, dass dieser Reset erst beim n&chsten Neuanlauf der
Software erfolgt. Dazu wird entweder das Geréat kurzzeitig vom Netz getrennt (bis die
Ausschrift im Display erlischt) oder Sie nutzen den Parameter 2D — Software-Reset.

6.6.2 Parametrierung

Nachdem Sie sich fur Ihre bevorzugte Anzeigesprache (Parameter 78) entschieden haben,
kénnen Sie nun mit der Parametrierung des Umrichters beginnen:

e Zuerst mussen immer die Motordaten in der Parametergruppe 1 eingegeben werden.

Ubertragen Sie dazu einfach die Angaben vom Typenschild des angeschlossenen Mo-
tors in die entsprechenden Parameter der Gruppe 1. Das ist der wichtigste Schritt bei
der Parametrierung des Umrichters! Nur so kann eine einwandfreie Funktion des An-
triebs sichergestellt werden. Die in den Inverter integrierten Schutzfunktionen (z.B.
Strom- und Drehzahliiberwachung) arbeiten nur dann sicher, wenn der Inverter die kor-
rekten Motordaten kennt.

Auch die Autotuningfunktionen (d.h. die Inbetriebnahmehilfen, siehe Parameter 2A —
Testbetrieb) verlangen die Eingabe der richtigen Daten.

[1] Verwendete Abkilrzungen:
SL  Sensorless und U/f-gesteuerter Betrieb.
EC Betrieb mit elektronisch kommutiertem Synchronmotor.
FO Asynchronmotor in feldorientierter Regelung.
SLV Asynchronmotor in sensorloser Vektorregelung (ohne Ruckfuhrung).
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Inbetriebnahme

Als néchstes sollten Sie priifen, ob die Parameterwerte in der ,Gruppe 2 — Basispara-
meter* fur lhre Anwendung korrekt sind. Oft miissen zum Beispiel die Hoch- und Tief-
laufzeiten oder die Maximalfrequenz angepasst werden. Wichtig ist auch, dass Sie
Uberprifen, ob die Einstellungen der Parameter 29 — Steuermode und 31 — Sollwert-
Auswabhl (Sollfrequenz) ihren Erfordernissen entspricht.

Der Parameter 29 — Steuermode legt fur die beiden Betriebsarten LOCAL (der Umrich-
ter wird Uber die Bedieneinheit gesteuert) und REMOTE (Bedienung Uber die Steuer-
klemmen) die Quellen fir das Start-/Stop-Signal und den Sollwert fest.

Entscheiden Sie sich fur die Betriebsart REMOTE, so mussen Sie als ndchstes uber Pa-
rameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) dem Inverter mitteilen, welche Signal-
quelle Sie fur den Frequenzsollwert verwenden wollen und tber die Parameter 71 —
Start- und Stop-Optionen und 91 — Funktion der Eingédnge FWD und REYV festlegen,
in welcher Art und Weise die binaren Eingadnge wirken sollen.

Wie die Spannungs-/Frequenzzuordnung im Umrichter realisiert wird, legen die Para-
meter der ,Gruppe 6 — U/f-Charakteristik” fest. In vielen Féllen ist keine Anpassung der
Parameter notwendig. Soll der Antrieb allerdings mit selbst gewahlter Zuordnung von
Ausgangsspannung zur Ausgangsfrequenz betrieben werden, so ist das maoglich, in
dem in Parameter 62 — Auswahl U/f-Kennlinie der Wert 2 eingegeben wird. In diesem
Fall sind weitere Schritte erforderlich, die Sie bitte der Beschreibung unter Parameter
6A — U/f-Kennlinie Spannung U3 enthehmen.

Fur alle anderen Falle generiert der Umrichter das U/f-Verhéaltnis Giber ein ,Sensorless
Vector Motor Model” automatisch. Er beriicksichtigt dabei u.a. die ohmschen Verluste
bei Ausgangsfrequenz f = 0 Hz und passt mit Hilfe der Funktion Autoboost (siehe Para-
meter 61) die Erregung des Motor an die Lastverhaltnisse an.

Voraussetzung fur ein funktionierendes Motormodell im Umrichter sind die Eingabe der
korrekten Motordaten (Gruppe 1) und die Durchfiihrung des Testbetriebes. Empfohlen
wird der Testbetrieb 104 (Parameter 2A), mindestens aber sollte der Statorwiderstand
(Test 101) gemessen werden. Dieser Testlauf muss nur einmal erfolgreich ausgefihrt
werden, d.h. es darf wahrend des Testlaufes keine Fehlermeldung erscheinen. Danach
ist der Grundkonfiguration des Umrichters abgeschlossen.

6.6.3 Feineinstellung

Die Vielzahl weiterer Parameter, die auch fur die Applikation ,0 — Inverter* verfligbar sind,
macht es mdéglich, den UD 7000 auch an kompliziertere Antriebskonfigurationen anzupas-
sen. Stichpunktartig sind folgende Einstellmdglichkeiten wichtig:

Anpassung der Momentengrenzen in Gruppe 5 (Werkseinstellung: 150% vom Motor-
nennmoment in allen vier Quadranten).

Korrektur der Motorerregung Uber den Parameter 22 — Boost.

Anpassung der Rampen (z.B. Verwendung S-férmiger Rampen) Gber die Parameter 72
und 73.

Anpassung des Antriebes an die Feldschwachung Uber Parameter 21 — Knickfrequenz
und Parameter 62 — Auswahl U/f-Kennlinie.

Konfiguration der Gleichstrombremse mit den Parametern 63—65.
Erhéhung der Drehzahlstabilitat mit Hilfe von Parameter 76 — Schlupfkompensation.

Eine Verbesserung der Rundlaufeigenschaften bei Ausgangsfrequenzen kleiner ca. 5
Hz erreichen Sie durch Einschalten der PWM-Frequenznachfihrung (siehe Parameter
FB).

Die reichhaltigen Funktionen der binaren Ein- und Ausgéange lesen Sie bitte in Kapitel
8.9, ,Gruppe 9 — Binéare Ein-/Ausgange"“ nach.

2-8

Parameterbeschreibung 19.10.05
UD 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2




Inbetriebnahme

» Beachten Sie bitte, dass sich die Applikation ,0 — Inverter” nur fur ,Standardaufgaben*”
eignet. Deshalb sind eine Vielzahl weiterer Applikationen verfiigbar, deren Inbetriebnah-
me gesondert beschrieben ist. Teilweise lassen sich Zusatzfunktionen auch einfach zur
Applikation 0 zuschalten (Funktion ,Motorpotentiometer”, Schrittsteuerung, Meldefunk-
tionen der binaren Ausgdnge, Ausgabe interner GroRen Uber die Analogausgange,
usw.).

» Die Mdglichkeit, den Umrichter Giber die serielle Schnittstelle RS 485 zu parametrieren
und zu steuern ist applikationsunabhéangig.

6.6.4 Problemlésung

6.7

Sobald alle Parameter eingegeben wurden, sind mehrere Parameter verflgbar, die Infor-
mationen Uber den aktuellen Inverterstatus geben. In Parametergruppe ,,0 — Servicedaten
I“ kbnnen Sie sich zum Beispiel die Istwerte der Strome, Spannungen, Frequenzen und die
Invertertemperatur anzeigen lassen. Damit l&sst sich zum Beispiel kontrollieren, wie hoch
die Netzeingangsspannung ist, ob die Zwischenkreisspannung (U, = J2 % Unetz)
stimmt, ob der Inverter zu heil3 wird oder wie hoch der Leerlaufstrom ist. Diese Parameter,
die lediglich zu Anzeigezwecken dienen, sind in der Parameterliste auf den Seiten 2-
159...2-163 zu finden. In der Spalte Werkseinstellung werden sie mit r-o (read-only) be-
zeichnet.

Die Daten des verwendeten Motormodells und die aktuellen inverterspezifischen Zustande
werden in den Parametergruppen ,E — Servicedaten I1* und ,F — Servicedaten Il1* ange-
zeigt und kénnen teilweise noch manuell angepasst werden.

Oft ist es nicht sofort ersichtlich ist, ob die Ursache des Fehlers in der Verkabelung der An-
lage, der Parametrierung des Inverters, falscher Dimensionierung oder gar in defekten
Komponenten liegt.

1. Uberprifen Sie die Motorverkabelung.
. Uberpriifen Sie die Motordaten in Parametergruppe 1.

2

3. Uberpriifen Sie die Verkabelung der Steuerklemmen.

4. Befindet sich der Inverter in dem gewiinschten Steuermode (LOC oder REM)?
5

. Wie reagiert der Inverter auf die Sollwertvorgaben (ANMERKUNG: der anliegende Soll-
wert wird im Display angezeigt)?

6. Wird ein Fehler angezeigt?

7. Wurde der Testbetrieb (Parameter 2A) ordnungsgemal und passend zur Applikation
(Parameter 2C) durchgefuhrt?

Inbetriebnahme eines feldorientiert geregelten Asynchronmotors (FO) oder
eines permanent erregten Synchronantriebs (EC)

6.7.1 Hardwarevoraussetzung (Optionskarte und Verdrahtung)

» Uberzeugen Sie sich, ob die im Gerét befindliche Softwareversion mit der Betriebsan-
leitung und Parameterbeschreibung Ubereinstimmt. Wahrend der Initialisierungsphase
erscheint im Display in der zweiten Zeile der Hinweis auf die Softwareversion (z.B.
A19.xx).

« Die jeweilig nach Netzzuschaltung aktivierte Applikation und ihre Applikationsnummer
(siehe Beschreibung des Parameters 2C — Applikation) wird wahrend der Initialisie-
rungsphase ebenfalls angezeigt.
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HINWEIS!

Eine EC- oder FO-Version 1] verlangt nach einer Tachoruckfiihrung (Drehgeber). Zum
Anschluss des Ruckfuhrsignals ist das Gerat durch eine Optionskarte zu erweitern. Es
steht eine Karte fir einen Resolver- oder Encoder-Anschluss zur Verfiigung. Ist die fur
die gewahlte Applikation erforderliche Optionskarte noch nicht in das Gerét eingebaut,
erhalten Sie die Meldung ,Fehler 11 — Option“. Der Einbau einer Optionskarte ist folgen-
dermaf3en vorzunehmen:

Trennen Sie das Gerét von Netz. Achten Sie auch darauf, dass keine DC-Einspeisung
(z.B. durch eine Zwischenkreiskopplung) erfolgt. Solange die Lampe ,BUS CHG" (bei
Invertern bis 55 kW) leuchtet, liegen noch gefahrliche Spannungen vor.

Entfernen Sie den oberen und unteren Teil der schwarzen Kunststoffabdeckung.
Legen Sie den Inverter mit der rechten Seite nach oben vor sich auf den Tisch.

Offnen Sie die rechte Seite, indem Sie oben und unten an der rechten Seitenabdeckung
die Kreuzschlitzschraube l6sen. Die Abdeckung kann nun entfernt werden.
ACHTUNG: die Bedieneinheit hédngt nun lose an dem Flachbandkabel, dass sie mit der
Steuerplatine verbindet.

Der Anschluss fur die Optionskarte (50-polige Buchsenleiste) befindet sich am unteren
rechten Rand der Steuerplatine. In Abbildung 6.1 zeigen Sechsecke, an welcher Stelle
die Karte installiert wird.

Bevor sie die optionale Karte einschieben, stecken Sie die beiden Kunststoff-Abstands-
halter an der Unterseite der optionalen Karte ein.

Je nach Baugrof3e des Inverters sind unterschiedliche Abstandshalter und Schrauben
zu verwenden (siehe folgende Tabelle):

Blitj/g:?eﬁe Abstzzlc;)snhalter Schrauben
BG Il 4,8 mm 2,5x10 mm
BG Il 4,8 mm 2,5x10 mm
BG IV 9,5 mm 2,5%x16 mm
BG V 12,5 mm 2,5x20 mm
BG VII 15,9 mm 2,5%x25mm
BG VIII 15,9 mm 2,5x 25 mm
BG IX 15,9 mm 2,5%x25mm

[1] Verwendete Abklrzungen:
SL  Sensorless und U/f-gesteuerter Betrieb.

EC Betrieb mit elektronisch kommutiertem Synchronmotor.
FO Asynchronmotor in feldorientierter Regelung.
SLV Asynchronmotor in sensorloser Vektorregelung (ohne Ruckfuhrung).
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10.
11.

12.

Flachbandkabel r

Steuerplatine

Bremschopper-
Widerstand

gt

\VH:H\ F:HHF:WH‘—WHQH\F:i
ESHESISNIELIEINENIE

Optionskarte Klemmen
oder Stecker der Optionskarte
Abbildung 6.1

Stecken Sie die Optionskarte in die Buchsenleiste der Steuerplatine ein und schrauben
Sie die Karte an der Abschirmungsplatte mit zwei M2,5-Schrauben fest. Achten Sie dar-
auf, dass die Karte nicht versetzt in die Anschlussbuchse fiir die optionale Karte einge-
fuhrt wird.

Stellen Sie mit dem mitgelieferten Flachbandkabel eine zuséatzliche Verbindung zwi-
schen den Stiftleisten der Steuerplatine und der Optionskarte her (siehe ,Flachbandka-
bel-Verbindung” in der Abbildung 6.2). Die farbig markierte Seite des Flachbandkabels
wird jeweils auf den mit ,1“ bezeichneten PIN gesteckt.

Brechen Sie die notwendigen Klemmen- oder Steckeréffnungen an der rechten Gerate-
abdeckung heraus, damit sie Zugang zu den Anschlissen haben, wenn die Abdeckung
geschlossen ist.

Schrauben Sie die Abdeckung wieder am Geréat fest.

SchlieRen Sie den Encoder oder Resolver an. Einzelheiten entnehmen Sie bitte den Be-
schreibungen des Drehgebers und der Optionskarten.

SchlieRen Sie das Gerat wieder ans Netz an.
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—— Steuerklemmen

Steuerplatine

/ Flachbandkabel-Verbindung

Buchsenleiste
LA I AR IR0

U O

D, [
} / AN AN /// AN /// AN }
1/ Kunststoff- \ [ Vi " || Kunststoff-
\

\

\
\
\
\

BRZZXRA
it

| | |
g Abstandhelter | | /\ ) Abstandhalter

\MH?“\“\“\“H\\

Agn
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Abbildung 6.2

6.7.2 Parametrierung des Drehzahlreglers bei Systemen mit Ruckfihrung (FO-
und EC-Applikationen)

1.

Konfigurieren Sie Parameter 2C — Applikation auf die gewiinschte Anwendung (entwe-
der eine der EC-Applikationen 10, 11, 12 oder eine der FO-Anwendungen 20, 21, 22).

Schalten Sie das Netz aus, warten Sie bis die Anzeige im Display erlischt und schalten
Sie wieder ein oder stellen Sie Parameter 2D auf 1. Das bewirkt einen Neuanlauf der
Software fir applikationsspezifische Parameter (z.B. die Parameter in Gruppe B), die
erst jetzt eingeblendet werden.

Geben Sie die Motordaten in der Parametergruppe 1 ein. Es missen unbedingt die kor-
rekten Motordaten eingegeben werden, damit der UD 7000 die richtigen Regelungs-
grenzwerte und ModellgréRen berechnen kann.

ANMERKUNG: der UD 7000 verwendet den Leistungsfaktor des Motors als Schlussel-
wert fuir die Motorregelung. Wenn auf dem Typenschild des Motors der Leistungsfaktor
nicht angegeben ist, ermitteln sie einen passende Wert mit Hilfe der Hinweise bei Para-
meter 13 — Leistungsfaktor.

Als néchstes sollten Sie priifen, ob die Parameterwerte in der ,Gruppe 2 — Basispara-
meter” fir Ihre Anwendung korrekt sind. Oft miissen zum Beispiel die Hoch- und Tief-
laufzeiten oder die Maximalfrequenz angepasst werden. Wichtig ist auch, dass Sie
Uberprifen, ob die Einstellungen der Parameter 29 — Steuermode und 31 — Sollwert-
Auswahl (Sollfrequenz) ihren Erfordernissen entspricht.

Der Parameter 29 — Steuermode legt fir die beiden Betriebsarten LOCAL (der Umrich-
ter wird Uber die Bedieneinheit gesteuert) und REMOTE (Bedienung Uber die Steuer-
klemmen) die Quellen fir das Start-/Stop-Signal und den Sollwert fest.
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HINWEIS!

ACHTUNG!

10.

Entscheiden Sie sich fur die Betriebsart REMOTE, so mussen Sie als nachstes tber Pa-
rameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) dem Inverter mitteilen, welche Signal-
guelle Sie fur den Frequenzsollwert verwenden wollen und tber die Parameter 71 —
Start- und Stop-Optionen und 91 — Funktion der Eingange FWD und REYV festlegen,
in welcher Art und Weise die binaren Eingdnge wirken sollen.

Geben Sie die speziellen Daten des verwendeten Drehgebers ein. Das ist entweder die
Strichzahl des verwendeten Encoders in Parameter BE oder bei angeschlossenem Re-
solver dessen Polpaarzahl in Parameter BA.

Waéhlen Sie in Parameter 2A den Testmodus 109 aus. Nach dem ersten Startbefehl
nach Power-On werden wahrend eines Testlaufes der Statorwiderstand, die Streureak-
tanz Xo und die Drehrichtung des Lagegebers ermittelt. Daraus werden vom Inverter
weitere ModellgroRen und Reglerparameter berechnet. Nach erfolgreicher Durchfih-
rung wird der Parameter 2A — Testbetrieb automatisch auf den Wert O gesetzt, d.h. es
werden keine weiteren Tests zu einem spateren Zeitpunkt ausgefihrt.

Sollte die Motorwelle fir den Testlauf nicht frei beweglich sein, fihren sie anstatt Test
109 den Test 104 aus. Weitere Informationen bei Parameter BD — Drehrichtung Win-
kelgeber.

Stellen Sie den Drehzahlsollwert auf 0 Hz (oder fur Momentenregelung den Drehmo-
mentsollwert auf 0%) ein.

Wenn der Sollwert nicht auf NULL gestellt wurde, spricht der Inverter nach dem Testlauf
auf den eingestellten Sollwert an, d.h. der Motor beginnt sich zu drehen, unter Umstéan-
den mit vollem Drehmoment.

Der Testlauf beginnt mit dem ersten Startbefehl. Eine fehlerfreie Ausfiihrung der Tests
ist Voraussetzung fur einen storungsfreien Betrieb und Grundlage fiir die nachfolgenden
Optimierungsschritte.

ANMERKUNG: wenn wahrend des Tests ein Fehler auftritt, schalten Sie das Netz aus
und wieder ein und fuihren den Test erneut durch. Wenn immer noch eine Fehlermel-
dung erscheint, beachten Sie unbedingt die Hinweise im Abschnitt 6.7.4, ,Probleml|o-
sung®.

6.7.3 Regler-Optimierung

Wenn Sie die Konfigurierung der Grundeinstellung erfolgreich abgeschlossen haben, ist
der UD 7000 mit einer maRigen Ansprechzeit konfiguriert. Wenn Sie héhere Leistung brau-
chen, muss der Drehzahlregler optimiert werden, indem Sie Parameter B1 und B2 entspre-
chend anpassen. Folgendes Verfahren hilft lhnen beim Finden der optimalen Einstellun-
gen:

Notieren Sie sich die Werte der Stromreglerparameter F8 — Verstarkung Stromregler
und F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler, wie sie durch den Testlauf 109 (oder
104) automatisch ermittelt wurden.

(im Beispiel ist F8 = 15,61 Q)
(F9 = 10)

F8 (selbstreguliert)
F9

Stellen Sie Parameter F8 auf 1.

Stellen Sie Parameter A7 auf 2. Dadurch wird die Tiefpassfilterzeit fir den Messan-
schluss eingestellt.

Beginnen Sie nun, den Geschwindigkeitsregelkreis zu optimieren:

Stellen Sie Parameter B2 — Nachstellzeit Drehzahlregler auf den maximal einstellba-
ren Wert. Stellen Sie Parameter B1 — Verstarkung Drehzahlregler auf (einen niedrigen
Wert, d.h.) 20 oder darunter.
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Bl =

10.

11.

12.

13.

14.

Stellen Sie den Parameter A1 — Auswahl Analogausgang MET1 auf 19. Am Analog-
ausgang MET1 wird der momentbildende Strom vorzeichenbehaftet ausgegeben.
SchlieRen Sie ein Oszilloskop an den Klemmen COM und MET1 an und stellen sie eine
Auflésung von 500 mV/Teilung ein.

Stellen Sie einen Sollwert von ca. 50% der Motornennfrequenz ein. Starten Sie den Mo-
tor.

Erhohen Sie die Einstellung von Parameter B1 — Verstarkung Drehzahlregler schritt-
weise, bis der Motor in Schwingung geréat. Siehe folgende Abbildung.

Tek 50.0KS/5 33 Acqs . 0
I T ]
[ } i |

: i Al 24.8ms

| @: 4.6ms
: : I
I
: : r
[
: : ;
I
3 L

\ /\\ /\ ﬁ
: I
I
I
: [
: I
I
: I
I
[
TOOEl s00mvY M10.0ms Ch1 L 470mV 27 Jan 1999

18:31:02

Notieren Sie sich die Periodendauer T (hier 25 ms) der Schwingung und den Wert von
Parameter B1 zu dem Zeitpunkt, an dem die proportionale Verstarkung k in den Kriti-
schen Bereich kam.

BEISPIEL:

T=25ms

k=1700

Berechnen Sie den richtigen Wert fir B1 und geben Sie diesen Wert ein:

(kx0,45)  _ 1700x0,45 _

49
I:8(selbsteinstellend) 15,61

Berechnen Sie die richtige Nachstellzeit:

B2=0,85xT=0,85x%x 25 ms =21 ms.
Geben Sie diesen Wert im Parameter B2 ein.

Stellen Sie Parameter F8 — Verstarkung Stromregler auf den Wert, den Sie sich im
Schritt 1 notiert hatten (z.B. 15,61 Q).

Stellen Sie Parameter A1 — Auswahl Analogausgang MET1 auf 0. Gehen Sie zu Pa-
rameter 09 und drtcken Sie SHIFT + ENTER (in der Standardanzeige 2 erscheint der
Parameter 09 — Istfrequenz). Mit diesen beiden Schritten wird die tatsachliche Motor-
geschwindigkeit auf Ausgang MET1 Ubertragen.

Normieren Sie die Ausgabe am MET1-Ausgang auf die doppelte Motornennfrequenz.

Der Parameter A6 — Bezugswert fir Analogausgang berechnet sich wie folgt:

2 x Motornennfrequenz 7B A = 2X60Hz _ 1549

Parameter A6 = —
Auflésung Parameter 09 0,1 Hz

Verwenden Sie am Ausgang MET1 ein Oszilloskop, um sich die Wellengeschwindigkeit
anzeigen zu lassen. Setzen Sie den Frequenzsollwert auf die halbe Nennfrequenz (vgl.
Parameter 12) und lassen Sie den Antrieb von 0 bis zum Sollwert hochfahren. Soweit
es der Prozess zulasst, verwenden Sie kurze Rampen (Parameter 25-28) oder schalten
Sie die Rampen komplett aus (Parameter 72).
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15.

16.

17.

Die in den Schritten 9 und 10 gefundenen Einstellungen sind die Werte fur die kritisch
gedampfte Regelschleife (siehe folgende Abbildung). Von dieser Einstellung ausge-
hend kénnen Sie nun beginnen, den Regelkreis so zu optimieren, dass er sich in der
gewtinschten Weise verhalt.

Tek Run: 10.0kS/s  HiRes  [EEE
LT
[

_ Over shoot P10y
: : @: 314V
Ch1 +Over
54.0 %
setpoint : : +
ooV T WS0.0ms Chi J 660MV 21 jan 1999

13:46:23

Obenstehende Abbildung zeigt das Einschwingverhalten eines Antriebs, dessen Dreh-
zahlregler nach dem beschriebenen Verfahren optimiert wurde. Wenn Sie das Uber-
schwingen begrenzen méchten, missen Sie Parameter B2 — Nachstellzeit Drehzahl-
regler erhéhen. Die nachste Abbildung zeigt den Hochlauf, wenn B2 von 21 auf 64 er-
héht wird.

Tek 10.0kS/s 26 Acgs
[ 1
5 1
A 600mV
@: 2.64 V
Ch1 +0Over
34.1%
Unstable
histogram
<
§Ch | RTIY W50 0ms Chi 7 B60MY 21 Jan 1999

17:18:27

In obenstehender Abbildung kdnnen Sie sehen, dass die Anregelzeit (Startzeit) jetzt |an-
ger ist und der Nachlauf kiirzer. Die Startzeit kann dadurch verkirzt werden, dass die
proportionale Verstarkung B1 erhdht wird.

Die nachste Abbildung zeigt den Einschwingvorgang, wenn B1 auf 100 erhéht wird.

Tek Run: 10.0kS/s Hi Res [Trig7]
[
5

A 380mV
@: 242V
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ICh | IR M50.0ms Chi 7 660mV 21 Jan 1999
17:21:46
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HINWEIS!

18. Es ist schwierig, die richtige Einstellung fur den Drehzahlregler zu finden, weil sie von
der Anwendung abhéngig ist. Theoretisch ist die richtige Einstellung dann gefunden,
wenn das Uberschwingen 4,3% betragt. Um dieses Ansprechverhalten zu erreichen,
wird der Parameter B2 — Nachstellzeit Drehzahlregler erneut auf 236 erhdht. Siehe
untenstehende Abbildung.

Tek 10.0kS/s 23 Acqs
[ ]
E 1
: A 120mv
@: 2.16 V
Ch1 +Over
: : ! 4.7 %
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17:51:33

Wenn Sie bei lhrer Anwendung ein Getriebe verwenden, werden die mechanischen Bau-
teile Getriebespiel verursachen. Es wird empfohlen, in Parameter B2 — Nachstellzeit
Drehzahlregler hthere Werte zu verwenden, um vorzeitige Abnutzung des Getriebes zu
vermeiden.

6.7.4 Problemlésung

Sobald alle Parameter eingegeben wurden, sind mehrere Parameter verfugbar, die Infor-
mationen tber den aktuellen Inverterstatus geben. In Parametergruppe ,0 — Servicedaten
I“ kbnnen Sie sich zum Beispiel die Istwerte der Strdme, Spannungen, Frequenzen und die
Invertertemperatur anzeigen lassen. Damit lasst sich zum Beispiel kontrollieren, wie hoch
die Netzeingangsspannung ist, ob die Zwischenkreisspannung (U, = J2 x Unetz)
stimmt, ob der Inverter zu heifd wird oder wie hoch der Leerlaufstrom ist.

Die Daten des verwendeten Motormodells und die aktuellen inverterspezifischen Zusténde
werden in den Parametergruppen ,E — Servicedaten I1* und ,F — Servicedaten 111 ange-
zeigt und kdnnen teilweise noch manuell angepasst werden.

Da es oft nicht sofort ersichtlich ist, ob die Ursache des Fehlers in der Verkabelung der An-
lage, der Parametrierung des Inverters, falscher Dimensionierung oder gar in defekten
Komponenten liegt, wird fir Systeme mit Drehzahlriickfiihrung folgendes Vorgehen emp-
fohlen:

1. Schalten Sie das Geréat an und wéhlen Sie Parameter BB. Hier kdnnen Sie den mecha-
nischen Drehwinkel der Ruckfuhrungswelle ablesen. Wenn die Parametereinstellung
fur die Ruckfuhrungsdaten (Parameter BA — Polpaarzahl Resolver bei Verwendung ei-
nes Resolvers oder Parameter BE — Strichzahl Encoder bei angebautem Encoder)
richtig sind, durchlauft die Anzeige einen Winkel von 0-360° bei jeder mechanischen
Umdrehung der Motorwelle genau einmal.

2. Reduzieren Sie die PWM-Frequenz (Parameter 79) auf 2.00 kHz.

3. Setzen Sie die Parameter (B1 und B2) des Drehzahlreglers zurtick auf die in der Para-
meterbeschreibung angegeben Standardwerte.

4. Fihren Sie den zur Applikation passenden Testbetrieb (siehe Beschreibung Parameter
2A — Testbetrieb) erneut durch.

5. Wenn das Problem weiter besteht:

« Uberpriifen Sie die Motordaten in Parametergruppe 1.
+ Uberpriifen Sie die Motorverkabelung:
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Erdanschluss.

Eigentliche Motorverkabelung.

Anschluss fur Ruckfihrungskabel.

Verlegen Sie nie das Ruckfiihrungskabel zusammen mit der Motorverkabelung.

6. Wenn das Problem gelost ist:

» Fuhren Sie die im Abschnitt ,Regler-Optimierung“ beschriebene Optimierung (er-
neut) aus.
* Erhohen Sie die PWM-Frequenz wieder schrittweise in 0,5 kHz-Schritten.

6.8 Inbetriebnahme einer SLV-Applikation

HINWEIS!

Diese Beschreibung ist gultig fur Inverter ab Software-Version A19.01.

6.8.1 Einfuhrung

In den UD 7000 wurde das ,Sensorless Vector Control“-Verfahren SLV® integriert. SLV®
steht fir ,SensorLess Vector“. Es handelt sich dabei um ein Verfahren fur eine feldorien-
tierte Regelung des Asynchronmotors ohne Drehzahlriickfiihrung.

An dieser Stelle wird die Inbetriebnahme anhand der Applikation ,50 — SLV® Drehzahlre-
gelung” beschrieben. Fir die anderen SL_V®-Anwendungen (51, 52, 53) stehen gesonderte
Applikationsschriften zur Verfugung. Applikation 51 bietet zum Beispiel die Mdglichkeit,
momentengeregelt zu fahren (im Rahmen der Einschrankungen eines Sensorless-Verfah-
rens). Es wird empfohlen, die Applikation ,51 — SLV®-Momentenregelung* genau wie die
hier beschriebene SL_V®-Anwendung mit Drehzahlregelung in Betrieb zu nehmen. Erst zu-
letzt &ndert man den Parameter 2C — Applikation von 50 auf 51, startet die Software neu
(siehe Parameter 2D — Software-Reset) und kann dann momentengeregelt fahren.

Die SLV®-Drehzahlregelung hat eine bewahrte Struktur mit Drehzahlregler und Stromreg-
ler, wie sie auch vom feldorientierten Antrieb mit Rickfiihrung bekannt ist.

f_soll
— m_soll iq_soll
-\ — y— | = - by
> [ = P s =t e Bl
DZR SR
2 » 3 »—
iq_ist
f_ist
Abbildung 6.3

Struktur mit Drehzahlregler (DZR) und Stromregler (SR)

Ab Softwareversion A19.01 erstreckt sich das dynamische Verhalten tber den gesamten
Drehzahlbereich. Im Bereich mittlerer Drehzahlen ist die Dynamik mit dem des FO zu ver-
gleichen (siehe Abbildung 6.4).

Waéhrend des Testbetriebes kann der Stromregler jetzt mit den gleichen Werten voreinge-
stellt werden, wie der feldorientierte Antrieb mit Rickfihrung (FO). Das fihrt zu einer ver-
besserten Ausregelung des momentbildenden Stromes, wodurch wiederum der Drehzahl-
regler einfacher einzustellen ist. Normalerweise ist nach dem Testbetrieb jetzt nur noch der
Drehzahlregler zu optimieren.
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Abbildung 6.4
Vergleich von FO und SLV®-Lastaufwurf 100% bei 40 Hz
(aufgezeichnet sind jeweils der momentbildende Strom und die Istdrehzahl)

6.8.2 Inbetriebnahme der Applikation 50 (SLV-Drehzahlregelung)

Uberzeugen Sie sich, ob die im Gerat befindliche Softwareversion mit der Betriebsanleitung
und Parameterbeschreibung Ubereinstimmt. Wahrend der Initialisierungsphase erscheint
im Display in der zweiten Zeile der Hinweis auf die Softwareversion (z.B. A19.xx).

1.

Um die Applikation ,50 — sLv® Drehzahlregelung” in Betrieb zu nehmen, nutzt man am
besten den Parameter EA — Applikationsabhéangige Voreinstellungen. Hier gibt man
den Wert 50 ein und startet die Umrichtersoftware anschlieRend neu (durch Aus- und
Wiedereinschalten des Gerétes oder mit Hilfe des Parameters 2D — Software-Reset).
Danach sind wesentliche Parameter im UD 7000 mit den fur die M®-Applikation be-
notigten Werten voreingestellt.

Ansonsten missen Sie im Parameter 2C — Applikation den Wert 50 eingeben und die
Software neu starten, damit die applikationsspezifische Parameter eingeblendet wer-
den.

Zuerst mussen immer die Motordaten in der Parametergruppe 1 eingegeben werden.
Ubertragen Sie dazu einfach die Angaben vom Typenschild des angeschlossenen
Asynchronmotors in die entsprechenden Parameter der Gruppe 1. Das ist der wichtigste
Schritt bei der Parametrierung des Umrichters. Nur so kann eine einwandfreie Funktion
des Antriebs sichergestellt werden. Die in den Inverter integrierten Schutzfunktionen
(z.B. die Uberwachung von Strom, Drehzahl und Drehmoment) arbeiten nur dann si-
cher, wenn der Inverter die korrekten Motordaten kennt. Auch die Autotuningfunktionen
(d.h. die Inbetriebnahmehilfen, siehe Parameter 2A — Testbetrieb) verlangen die Ein-
gabe der richtigen Daten.

Falls der Schritt 1 nicht ausgefiihrt wurde, muss der Parameter 2A — Testbetrieb ma-
nuell auf den Wert 104 gesetzt werden, d.h. nach dem ersten Startbefehl nach dem Ein-
schalten des Umrichters werden wéhrend eines Testlaufes der Statorwiderstand R1 und
die Streureaktanz Xc gemessen. Dann werden vom Inverter weitere Modellgréf3en und
Reglerparameter berechnet.

Als néchstes sollten Sie prifen, ob die anderen Parameterwerte in der ,Gruppe 2 — Ba-
sisparameter” fur lhre Anwendung korrekt sind. Oft miissen zum Beispiel die Hoch- und
Tieflaufzeiten oder die Maximalfrequenz angepasst werden. Wichtig ist auch, dass Sie
Uberprifen, ob die Einstellungen der Parameter 29 — Steuermode und 31 — Sollwert-
Auswahl (Sollfrequenz) ihren Bedirfnissen entspricht.
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ACHTUNG!

HINWEIS!

10.

Der Parameter 29 — Steuermode legt fir die beiden Betriebsarten LOCAL (der Umrich-
ter wird Uber die Bedieneinheit gesteuert) und REMOTE (Bedienung Uber die Steuer-
klemmen) die Quellen fir das Start-/Stop-Signal und den Sollwert fest.

Entscheiden Sie sich fur die Betriebsart REMOTE, so mussen Sie als nachstes uber Pa-
rameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) oder die Programmierung der binaren
Eingange PS1 bis PS3 (Parameter 99 bis 9B) dem Inverter mitteilen, welche Signalquel-
le Sie fur den Frequenzsollwert verwenden wollen. Beachten Sie hierzu die Anmerkung
%) bei Parameter 29 — Steuermode.

Uber die Parameter 71 — Start- und Stop-Optionen und 91 — Funktion der Eingange
FWD und REV festlegen, in welcher Art und Weise die bindren Eingédnge wirken sollen.

Stellen Sie den Drehzahlsollwert auf 0 Hz (oder fur Momentenregelung den Drehmo-
mentsollwert auf 0%) ein.

Wenn der Sollwert nicht auf NULL gestellt wurde, spricht der Inverter nach dem Testlauf
auf den eingestellten Sollwert an, d.h. der Motor beginnt sich zu Drehen, unter Umstén-
den mit vollem Drehmoment.

Startbefehl erteilen (abhangig vom ausgewahlten Steuermodus Uber die Klemmen oder
die Tasten FWD bzw. REV). Die Autotuning-Funktionen des UD 7000 werden ausge-
fuhrt — in der Standardanzeige erscheint ,Test“. Der Inverter flhrt hierzu selbsténdig
Messungen am bestromten Motor durch. Der Motor darf dabei nicht von auf3en ange-
trieben werden, er kann bei dem Vorgang aber festgebremst sein.

Der Testbetrieb kann jederzeit mit einem STOP-Befehl unterbrochen werden. In diesem
Fall erscheint eine Warnung ,Warnung ... Messung"“.

Ist der Testlauf beendet (d.h. die Anzeige , Test" in der Standardanzeige verschwindet
wieder) erteilen Sie den STOP-Befehl.

Die Autotuning-Funktion erfllt ihren Zweck nur, wenn alle Tests einmal vollstandig
durchlaufen wurden. Erscheint wahrend der Messung eine Fehlermeldung oder War-
nung, so ist der Testbetrieb zu wiederholen, indem das Geréat neu gestartet wird. Kommt
es erneut zu einer Fehlermeldung, so sind die Motordaten in Gruppe 1 und die korrekte
Verkabelung der Anlage zu tberprifen. Schwierigkeiten kann es auch geben, wenn die
Nennleistungen von Umrichter und Motor weit auseinander liegen.

Falls die Autotuning-Funktion wiederholt nicht fehlerfrei ausgefiihrt werden kann, ist es
erforderlich, die Parameter F3 — Statorwiderstand R1, F4 — Rotorwiderstand R2 und
F5 — Streureaktanz Xc von Hand anzupassen. Im Idealfall erhalten Sie die Angaben
vom Hersteller des Motors. Ansonsten findet sich im UD 7000-Handbuch (bei der Be-
schreibung der Parameter in Gruppe F) eine Tabelle mit den Werkseinstellungen fir Wi-
derstdnde und Streureaktanz Xc. Die Auswahl erfolgt in diesem Fall anhand der Motor-
nennleistung, nicht der Inverternennleistung.

Bei erfolgreicher Durchfihrung wird der Parameter 2A — Testbetrieb automatisch auf
den Wert 0 gesetzt, d.h. es werden keine weiteren Tests zu einem spateren Zeitpunkt
ausgefihrt.

Das dynamische Verhalten des Antriebes hangt sehr stark von der Einstellung der Reg-
ler ab. Die Applikation ,50 — S.I__V®—Drehzahlregelung“ besitzt neben dem Stromregler
auch noch einen Drehzahlregler (siehe Abbildung 6.3). Wahrend der Stromregler be-
reits mittels Autotuning-Funktion abgeglichen wurde, muss das fiir den Drehzahlregler
manuell erfolgen. Die Anpassung des Drehzahlreglers an die Lastverhaltnisse erfolgt
Uber die Parameter B1 — Verstarkung Drehzahlregler und B2 — Nachstellzeit Dreh-
zahlregler. Die Parameter B1 und B2 miissen schrittweise wechselseitig angepasst
werden, bis der Antrieb das gewiinschte Verhalten beziiglich Dynamik und Uberschwin-
gen zeigt. Prinzipiell lasst sich auch fir die M®—Drehzahlregelung mit dem gleichen
Verfahren optimieren, das bereits im Abschnitt 6.7.3, ,Regler-Optimierung”“ beschrieben
wurde.
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HINWEIS!

11.

12.

Werden zu groRe Verstarkungen eingegeben, ist es moglich, dass der Antrieb (auch bei
kleinen Lasten) sofort nach dem Start-Befehl die Anzeige ,Lastgrenze” zeigt. Nach dem
STOP-Befehl kann es passieren, dass der Fehler ,Auto-Stop" erscheint. Die damit ver-
bundene ,Uberwachungsfunktion fiir das Stoppen* ist bei Parameter 8B — Maximal zu-
lassige Rampenverlangerung bei Stop beschrieben.

Wenn es der Prozess zulasst, sind folgende Optimierungsschritte moglich:

Dann wird als Sollwert ein Wert von ca. 50% der Nennfrequenz gewahlt (z.B. 25 bis 30
Hz bei einem 50 Hz Motor), die Maschine lauft im Leerlauf oder mit kleinstmdglicher
Last. Man uberpruft den Parameter D5 — Istwert der feldbildenden Stromkomponen-
te iy dessen Wert bei den genannten Frequenzen nahe 100% liegen sollte. Ansonsten
muss man den Parameter F7 — Hauptreaktanz X, solange anpassen, bis D5 — unter
den oben beschriebenen Bedingungen — Werte um 100% anzeigt.

Normalerweise fuhren héhere Werte fir die Hauptreaktanz auch zu gré3eren Werten
bei Parameter D5 — Istwert der feldbildenden Stromkomponente iy. Ist dies nicht der
Fall, so muss der Wert von Parameter F7 zuerst einmal viel kleiner gemacht werden
(Wert halbieren), danach erhéht man wieder in kleinen Schritten.

Die eingangs genannten Anderungen in der SLV®-Struktur fuhren zu neuen Parame-
tern, die nachfolgend beschrieben sind:

Parameter

Beschreibung

13D — Zeitk.Freq.Ber.

Zur Berechnung der Frequenzen im SLV®-Modell werden verschiedene IstgroRen ver-
wendet. Zur Vermeidung instabiler Zustande in den Regelkreisen ist es teilweise erfor-
derlich, bestimmte Grof3en vor der Berechnung tber einen Filter zu leiten. Hier kann man
die Zeitkonstante des Filters eingeben. Die Werkseinstellung 4 ms muss nur in seltenen
Fallen veréandert werden.

Fall A:

Nach Ausfiihrung der Schritte 1 bis 10 erreicht der Antrieb trotz hoher Verstéarkung (Pa-
rameter B1) und kurzer Nachstellzeit (Parameter B2) nicht die gewiinschte Dynamik. Die
Zeitkonstante muss nun verringert werden: erst auf 2 ms und wenn das keine Wirkung
zeigt, wird die Glattung mit dem Wert 0 ms ausgeschaltet.

Fall B:

Nach Ausfiihrung der Schritte 1 bis 10 neigt der Antrieb trotz kleiner Verstarkung (B1)
und langen Nachstellzeiten (B2) zum Schwingen oder ,brummt* auffallig (der Parameter
D7 springt standig zwischen den erlaubten Momentengrenzen, z.B. £150% hin und her).
Zeitkonstante in 4 ms-Schritten erhéhen, bis sich stabile Verhéltnisse einstellen.

HINWEIS: Der Parameter ist nur relevant fir die Applikationen 50-53.

Wertebereich: 0—-32000 ms Werkseinstellung: 4 ms

13E — Rotorzeitkonst.

In die Schlupfberechung im SLV®-Modell geht auch die Rotorzeitkonstante des Motors
ein. Diese wird aus den Motordaten berechnet, die mit Hilfe der Autotuning-Funktion er-
mittelt wurden. Hier besteht die Mdglichkeit, die Rotorzeitkonstante manuell anzupassen.

HINWEIS: Der Parameter ist nur relevant fir die Applikationen 50-53.

Wertebereich: 0—32000 ms Werkseinstellung: 100 ms
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Parameter

Beschreibung

13F — Anpassg. Ud,dyn

Im Feldschwéchbereich kann es passieren, dass der Inverter an seine Spannungsgren-
zen stol3t, noch bevor die eingestellten Strom- bzw. Momentengrenzen erreicht sind. Die-
ser Parameter beeinflusst, wie die zur Verfiigung stehende Spannung auf Feld- und Mo-
mentbildung aufgeteilt wird.

Der Wert 1 (Standardeinstellung ist 0) sorgt dafiir, dass beim Erreichen der Spannungs-
grenze die maximal mdgliche Spannung zu Momentbildung genutzt wird.

ANMERKUNG: der Parameter erscheint nur, wenn die SLV®-AppIikation 53 aktivist und
die gewahlte Maximalfrequenz mindestens 110% von der Motornennfrequenz betragt.

Wertebereich: 0 oder 1 Werkseinstellung: 0

13

14.

15.

16.

17.

18.

. Eine optimale Spannungsausnutzung erreicht man, wenn man im Parameter 62 — Aus-

wahl U/f-Kennlinie den Wert 0 eingibt und damit die Spannungsregelung einschaltet.
Im Feldschwéchbereich wird dann die Hohe der Erregung auf den mdglichen Maximal-
wert entsprechend der zur Verfligung stehenden Spannung geregelt.

Falls es bei Verwendung der Spannungsregelung zu Problemen kommt (z.B. der An-
trieb neigt im Feldschwéchbereich zum Schwingen), setzen Sie den Parameter 62 zu-
rick auf die Werkseinstellung (Einstellung 3). Die Feldschwéachung erfolgt dann gere-
gelt und zwar ab der Knickfrequenz (Parameter 23) indirekt proportional zur Ausgangs-
frequenz. Dann ist es wichtig, die richtige Knickfrequenz (Parameter 23) einzugeben.
Der eingegeben Wert sollte bei ca. 86% der Motornennfrequenz f,on, liegen:

fknick <= 0,866 x fnenn

Fur den Fall, dass Parameter 12 — Nennfrequenz 50 Hz betrégt und der Schritt 1 aus-
gefuhrt wurde, ist die Voreinstellung mit 43 Hz bereits korrekt.

Falls beim Aufschalten von Lasten (bis hin zur Nennlast) die Drehzahl an der Motorwelle
nicht exakt genug ausgeregelt wird, so muss gegebenenfalls noch die Rotorzeitkonstan-
te mit Hilfe des Parameters F6 — Einstellung Rotorzeitkonstante angepasst werden.

Parameter FB — PWM-Frequenznachfihrung. Um die Laufeigenschaften der Maschi-
ne bei kleinen Drehzahlen zu verbessern, kann die PWM-Frequenz dem Frequenzsoll-
wert automatisch nachgefiihrt werden. Dabei kdnnen erhdhte Gerédusche bei kleinen
Drehzahlen auftreten. Empfehlenswert ist die PWM-Frequenznachfiihrung auch fur
Schweranlaufe.

Parameter 7F — Ansteuerverfahren. Bei Maximalfrequenzen gréRer Motornennfre-
guenz sollte mit der Trapez-Modulation (Parameter 7F = 2) gearbeitet werden, da bei
diesem Verfahren die Spannungsausnutzung am besten ist.

Parameter 76 — Schlupfkompensation. Wurde Schritt 1 ausgefihrt, ist die Schlupf-
kompensation (Parameter 76) standardm&Rig eingeschaltet, d.h. der Drehzahlregler re-
gelt die Rotorfrequenz auf den gewéhlten Frequenzsollwert. Falls es bei Nutzung der
Schlupfkompensation keine Probleme gibt, sollte die Funktion auf jeden Fall aktiviert
bleiben. Es wurde beobachtet, dass der rickflihrungsfreie Antrieb unter Umstéanden dy-
namischer in den Feldschwéachbereich fahrt, wenn die Schlupfkompensation ausge-
schaltet ist (z.B. wenn die Motordaten, sowohl die eingegebenen, als auch die von der
Autotuning-Funktion ermittelten, nicht genau genug sind).

Fir den Betrieb der Applikation 50 im Feldschwéachbereich sind gegebenenfalls folgen-
de Anpassungen notwendig:

» Auf jeden Fall sind die Rampenzeiten an die Lastverhaltnisse anzupassen.

» Die Verstarkung des Drehzahlreglers sollte kleiner gemacht werden.

* Um trotzdem bei ,normalen* Drehzahlen eine gute Dynamik zu erreichen, ist eine
Kompensation mit Hilfe der Verstarkungsanhebung (Parameter B3 und B4) mdglich.

19.10.05
07_DB_T2

Parameterbeschreibung
UD 7000 — 1,5-355,0

2-21




Inbetriebnahme

6.9

Inbetriebnahmehinweis zur Applikation 51

Es wird empfohlen, die Applikation ,51 — SLV®—MomentenregeIung“ genau wie die SLV®-
Drehzahlregelung in Betrieb zu nehmen (siehe Abschnitt 6.8.1, ,Einfiihrung®). Erst zuletzt
andert man den Parameter 2C — Applikation von 50 auf 51, startet die Software neu (siehe

Parameter 2D — Software-Reset) und kann dann momentengeregelt fahren.

6.9.1 Signalflussplane

%Feld ud*
FLD 2 FVM %
Feldsollwert SLV-Feldvorgabe-Modell
Parameter Spannungsgrenzen
62, 6B, 6E, 6F, 7F

P. 62, 6B, 7F

Drehzahl- Momenten-

f_soll regler grenzen Stromregler Ud

P.31,71 P.72 P.B1,B2 Gr.5 P.F8, F9

; TRMP ~ A m_soll |~ 7 ig_soll i Uqg * r Uq AA
L:ZZL =] ™ i =] L =] f_out

P.79,FB
Ausgangsfrequenz
f_out l 0 |

NFO [fist 1 T
7 P. 76 Schlupfkompensation
. ein/aus

10

Applikation 50: SLV®-DrehzahIregeIung

%Feld

[ewm] I
FLD FVM =
Feldsollwert SLV-Feldvorgabe-Modell
Parameter Spannungsgrenzen
62, 6B, 6E, 6F, 7F P. 62, 6B, 7F
Momenten- Momenten-
steuerung grenzen Stromregler
Gr.5 P.F8, F9 Sd
m_soll * m_soll - 1 iq_soll A Uq * q
f out @ ﬂC }_4 rjic f_out AA
s_ist MSO j =
P.79,FB
s_ist
f out NFO
Applikation 51: SLV®-Drehmomentregelung
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f_soll
P.31, 71

%Feld
FLD 225 FVM

SLV-Feldvorgabe-Modell

Feldsollwert
Parameter
62, 6B, 6E, 6F, 7F

Momenten-
grenzen

Momenten-
steuerung

o)

Spannungsgrenzen
P. 62, 6B, 7F

s_soll m_soll
MOM

Stromregler
P.F8, F9 ud v
il Uq * I 'C Uq \%
Llé- f_out AA w

P.79,FB

Ausgangsfrequenz

ﬁ

76 - Schlupfkompensation
ein/aus
1.0

Applikation 52: SLV®—DrehzahIregeIung I
Applikation 53: SLV® in Feldschwachung

Die hier dargestellte Applikation 52 stellt mit einer ,Ein-Regler-Lésung” einen Schritt in
Richtung vereinfachter Inbetriebnahme dar. Die Applikation 53 erganzt die SLV®-varianten
um eine Lésung fir den Feldschwachbereich. Einzelheiten zu den Applikationen 52 und 53
entnehmen Sie bitte der Applikationsschrift ,,M(@—Applikationen im UD 7000“.

Symbolbeschreibung zu den Signalflusspléanen

Symbol Bedeutung Verknupfte
UD 7000-Parameter
AA Ansteuerautomat. 79 — PWM-Frequenz
Der Teil der Invertersoftware, der aus |FB — PWM-Frequenznachfiihrung
Spannungs- und Frequenzsollwerten
die Pulsmuster erzeugt
DZR Drehzahlregler B1 — Verstarkung Drehzahlregler
B2 — Nachstellzeit Drehzahlregler
(B3, B4 — Verstarkungsanhebung)
fist Istwert der Motordrehfrequenz 09 — Istfrequenz
%Feld |Prozentualer Feldsollwert FE — Erregung
FLD Feldvorgabe-Modul (Beeinflussung 21 — Knickfrequenz
des Magnetisierungsstromes und Rea-|62 — Auswahl U/f-Kennlinie
lisierung der Feldschwéachung)
Mg Maximalfrequenz 23 — Maximalfrequenz
fout Ausgangsfrequenz (Statorfrequenz) |01 — Ausgangsfrequenz
fsoll Frequenzsollwert 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfre-
quenz)
3F — Frequenzsollwert nach Rampe
71 — Start- und Stop-Optionen
FVM SLV®—FeIdvorgabemodeII D5 — Istwert der feldbildenden
Stromkomponente iy
Tabelle 6.1
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Symbol Bedeutung Verknipfte
UD 7000-Parameter
iq Istwert der Stromkomponente zur Mo- |D6 — Istwert der momentbildenden
mentbildung Stromkomponente i
ig,soll Sollwert der Stromkomponente zur Mo-|D7 — Sollwert der momentbildenden
mentbildung Stromkomponente ig 5o
Mgrenzen | MOmentenbegrenzung Parametergruppe 5
Mmax Maximalmoment 55 — Momentenfaktor LIM-Eingang
MOM Momentensollwertvorgabe bei Struktur |Siehe Applikationsbeschreibung
ohne Drehzahlregler (Applikation 52).
Der Sollwert des einzupragenden Mo-
mentes wird direkt aus dem Sollschlupf
Sgoi berechnet
MSO Momentensollwertvorgabe bei Applika-
tion 51.
Momentenregelung, Bertcksichtigung
der Sonderfélle bei:
* Unterschreiten der Minimalfrequenz
» Erreichen der Maximalfrequenz
» Stop-Befehl
Mo Sollwert des Drehmoment
SLV SLV®-Modell.
» Berechnungvon Ausgangsfrequenz
fouts IStfrequenz fig; und Schlupf sig;
RMP Rampenmodul 72 — Auswahl Rampenfunktionen
Sist Istschlupf 76 — Schlupfkompensation
SR Stromregler F8 — Verstarkung Stromregler
F9 — Bezogene Nachstellzeit Strom-
regler
Ssoll Sollschlupf.
Der Schlupf, der dem Motor eingepragt
wird, um die Last zu kompensieren
Tr Rotorzeitkonstante Parameter 13E — Rotorzeitkonstante
%Tr Prozentuale Anpassung der Rotorzeit- |F6 — Einstellung Rotorzeitkonstante
konstante fiir Schlupfkompensation (Tr-Anpassung fur die Schlupfkompen-
sation)
Ug, Ug  |Spannungskomponenten im stander-
festen Koordinatensystem
Tabelle 6.1

6.10 Beschreibungen von Sonderfunktionen

6.10.1 Abrampen an der Zwischenkreisspannung

Im Folgenden wird die Funktion der Zwischenkreis-Spannungsregelung durch Variation der
Tieflaufzeit bei Bremsvorgadngen beschrieben.

Diese Funktion werden durch zwei betriebsmafig auftretende Ereignisse genutzt:
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1. Allgemeine Tieflaufvorgdnge — eingeleitet durch einen Stopbefehl oder durch Reduzie-
rung des Drehzahlsollwertes. Siehe hierzu Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktio-
nen, Seite 2-101.

2. Aktives Abbremsen des Motors nach Netzspannungsausfall. Siehe hierzu Parameter 74
— Verhalten bei Netzausfall, Seite 2-103.

Folgend wird der Regler fiur den Betriebsfall wie unter 1. (Allgemeine Tieflaufvorgange) be-
schrieben, erklart.

Verwendungszweck

Anwendungen — bei denen die Last uberwiegend aus einer Schwungmasse besteht, die
unterschiedlich gro3 sein kann — verlangen eine Abstimmung der Rampenzeiten auf die
grofte vorkommende Schwungmasse. Bei betriebsmaRig unterschiedlichen Massen folgt
im Umkehrschluss, dass die Bremsrampe im Falle einer kleinen Schwungmasse zu lang ist
und somit die mogliche Antriebsdynamik nicht erreicht wird. Ideal wére es, dass sich die
Rampe je nach angekuppelter Schwungmasse automatisch einstellt. Eine solche Regelung
ist im UD 7000-Inverter integriert und kann mit Hilfe von Parameter 72 — Auswahl Ram-
penfunktionen eingeschaltet werden.

Relevante Parameter

In folgender Liste sind die Parameter aufgefiihrt, die zur Optimierung des Rampenreglers
notwendig sind:

Parameter

Parameter-
Beschreibung

Funktion

Empfohlene
Einstellung

72

Auswabhl
Rampenfunktionen

Steuerung der Hoch- und Tieflauframpen. Es wird
empfohlen, die Funktion ,s-fdrmige Rampen* einzu-
schalten.

75

Verstarkung
Zwischenkreisspan-
nungsregelung Vyzk

Bestimmt den Einfluss der momentanen Zwischen-
kreisspannung auf die sich einstellende Tieflaufram-
pe. Je grol3er der Eintrag, desto starker wird die Ram-
pe verlangert bei ansteigender Zwischenkreisspan-
nung.

26
oder
28

Tieflaufzeit 1 oder 2

Dieser Wert ist so einzustellen, das bei ausgeschalte-
ter Zwischenkreisspannungsregelung (Parameter 72
— Auswahl Rampenfunktionen) der Inverter ohne
Uberspannungsabschaltung den Bremsvorgang reali-
sieren kann.

Applikationsabhéngig

131

BC Tastverhéltnis

Anwahl der maximalen Einschaltzeit des Bremschop-
pers (BC). Normalerweise wird gemaf Werkseinstel-
lung der BC-Transistor lediglich durch einen Kompara-
torvergleich zwischen dem BC- Einsatzpunkt und der
aktuellen Zwischenkreisspannung (ZK-Spannung) ge-
steuert. D.h. ist die momentane ZK-Spannung héher
als ein interner Schwellenwert, wird der BC-Transistor
eingeschaltet. Mit diesem Parameter kann nun defi-
niert werden, wie lange der Transistor innerhalb einer
Periode von 400 psec eingeschaltet wird. [

Wertebereich: 0...100%.
Werkseinstellung: 100%

19.10.05
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Parameter- : Empfohlene

Parameter . Funktion :
Beschreibung Einstellung
132 UZK-Reg.EinPkt |Definiert den Spannungssollwert, auf den der Zwi- 0...100 bzw.
schenkreis-Spannungsregler eingestellt ist. Mit dem 300...900 V

Parameter lasst sich entweder eine feste Schwelle
oder eine an den Einsatzpunkt der BC-Ansteuerung
~.gehéngte" Schwelle parametrieren.

Wert

Bedeutung

—100...100 V

Der Einsatzpunkt der Bremschopper-
ansteuerung wird meist netzspan-
nungsabhéngig nachgefihrt. Mit der
Eingabe eines Wertes bis 100 V wird
auch der Einsatzpunkt der Zwischen-
kreisspannungsregelung mit der BC-
Schwelle verknipft.

Schwelle UZK-Reg,einPkt = Ugc +
Parameter 132 — Einsatzpunkt Zwi-
schenkreisspannungsregelung

300...900 V

Der eingegebene Wert wird direkt als
Einsatzpunkt fur die Zwischenkreis-
spannungsregelung tibernommen.
Schwelle UZK-Reg,einPkt = Parame-
ter 132 — Einsatzpunkt Zwischen-
kreisspannungsregelung

HINWEIS:

Die Eingabe eines Wertes zwischen 100,1 und 299,9
V ist nicht erlaubt und wird vom Programm mit der
Werkseinstellung Uberschrieben.

Wertebereich:

-100,0...100,0 V oder 300,0...900,0 V.
3-phasige Gerate (400 V)  Werkseinstellung: 10 V

1-phasige Geréate (230 V)

Werkseinstellung: 380 V

[1] Wird das Tastverhéltnis zu klein gewahlt, steigt je nach Lastverhéltnis die Zwischenkreisspannung weiter an. Damit der Inverter dennoch nicht
wegen Uberspannung abschaltet, sorgt eine HardwaremaRig realisierte BC-Transistor-Ansteuerung dafiir, dass der Bremschopper einge-
schaltet wird. Dieser Einschaltbefehl hat hdhere Prioritét als der vom Prozessor erteilte Einschaltbefehl. Der Schwellenwert betréagt 790 VDC.

Wirkungsweise

Bei der Zwischenkreisspannungsregelung handelt es sich nicht um einen klassischen Reg-
ler, der versucht auf einen Sollwert zu regeln, sondern es wird lediglich die Tieflaufzeit ver-
langert. Wenn die aktuelle Zwischenkreisspannung grol3er als der Wert ist der in Parameter
132 — Einsatzpunkt Zwischenkreisspannungsregelung (UZK-Reg.EinPkt) eingestellt
wurde, wird die Tieflaufzeit proportional zur Spannungsdifferenz verlangert.

Die Verlangerung der Tieflauframpe wird in der folgenden Grafik durch einen Korrekturfak-
tor dargestellt, mit dessen Kehrwert die Tieflaufzeit multipliziert wird, um die resultierende
Tieflaufzeit zu erhalten. In der Grafik sind zwei Verlaufe mit unterschiedlichen Verstéar-
kungsfaktoren der Zwischenkreisspannungsregelung dargestellt. Man erkennt, dass im
Falle der 700%-Kennlinie die Tieflaufzeit unendlich lang wird und somit wird die Rampe
komplett gestoppt und der Antrieb verharrt in der gerade erreichten Drehzahl.
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Grundsatzlich wére der so eingestellte Kennlinienverlauf ideal (idealer Verstarkungsfaktor).
Jedoch kann es in einigen Fallen notwendig sein, mit anderen Werten zu arbeiten. Ist z.B.
die Dynamik des Antriebes zu grof3, steigt die Zwischenkreisspannung sehr schnell an.
Dann wiirde der Inverter wegen einer Uberspannungsmeldung abschalten. In solchen Fal-
len kann man versuchen, den Verstarkungsfaktor zu vergréR3ern oder den Einsatzpunkt der
Regelung hin zu kleineren Spannungswerten zu verschieben. Es muss jedoch beachtet
werden, dass der Einsatzpunkt oberhalb dem Bremschopper-Einsatzpunkt liegt. Verlangt
die Anwendung es z.B., dass die Rampe lediglich zu einem gewissen Prozentsatz veran-
dert werden darf, sind kleinere Werte einzutragen. Im Beispiel unten wurde z.B. der Verlauf
des Rampen-Korrekturfaktors fir eine Einstellung von 200% eingetragen. Man erkennt,
dass bei einer maximalen Zwischenkreisspannung von 800 V die Bremsrampe um einen
Wert von ~0,7 verlangert wird.

Berechnung des Korrekturfaktors ,,c* in Abhangigkeit zur Zwischenkreisspannung:
\Y U
c= 1{—1‘620&(1——2'( }
UZK_RegEinPkt

Dabei ist:

Uzk die aktuelle Zwischenkreisspannung

Uzk_RegEinpkt |der Einstellwert des Parameters 134 — Uz¢-Schwelle BC Minimalwert

der Einstellwert des Parameters 75 — Verstarkung Zwischenkreisspan-

V
Uzk nungsregelung Vyzx

Zahlenbeispiel fur die Ermittlung der effektiven Tieflaufzeit:
Tieflaufzeit tg = 10 Sek.
Aus dem folgenden Diagramm abgelesener Korrekturwert ,c* = aaggg = 0,7.

Daraus resultierende Tieflaufzeit: tg = 10 Sek./0,7 = 14,3 Sek.

UZK-Reg.EinPkt = 700 V

\{200%

" Vi E 700%
aa. R /

0.5

1.0

0.75

bb

0.25

0
650 680 710 740 770 800

Berechnung des idealen Verstarkungsfaktors

Vv _ 100%
UZK 800 V

UZK—Reg.EinPkt

-1
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Bremschopper-Einstellung

Die Zwischenkreisspannungsregelung kann nur ordnungsgemald funktionieren, wenn die
Bremschopperfunktion auf den Regler abgestimmt ist. Hierzu sind folgende Parameter vor-

gesehen:

Parameter

Parameter-
beschreibung

Funktion

Empfohlene
Einstellung

131

Tastverhaltnis
(Einschaltdauer)
Bremschopper

Tastverhaltnis (Einschaltdauer) Bremschopper:
Mit diesem Parameter lasst sich das Puls-Pausenver-
haltnis der Bremschopperansteuerung einstellen.
Wird ein Wert kleiner als 100% eingegeben, wird der
Bremswiderstand mit einer Pulsfrequenz von 2,5 kHz
angesteuert. Die Lange der Einschaltzeit lasst sich wie
folgt berechnen:

n = Parameter 131 x 400 psec

t 100%

(o]

Der Parameter wird unter anderem dazu verwendet,
die gewlinschte Bremsleistung des Bremschoppers
einzustellen. Im Anschluss finden sie ein Beispiel hier-
zu.

100%

133

Uzk-Schwelle BC
Maximalwert

Uzk-Schwelle BC Maximalwert:

Bestimmt den Schwellenwert, ab dem der Bremschop-
per definitiv ohne Beachtung sonstiger Randbedin-
gungen eingeschaltet wird.
Wertebereich: 100 V=900 V
3-phasige Gerate (400 V)
1-phasige Geréate (230 V)

Werkseinstellung: 760 V
Werkseinstellung: 400 V

760 v 1l

134

Uzk-Schwelle
BC Minimalwert

Uzk-Schwelle BC Minimalwert:

Dieser Schwellenwert der Zwischenkreisspannung
muss Uberschritten sein, damit der Bremschopper ei-
nen Einschaltbefehl annimmt. Im Normalfall (Werks-
einstellung) ist der Bremschoppereinsatzpunkt abhan-
gig von dem Spitzenwert der Netzspannung plus ei-
nem Offset, der Uber Parameter 135 — U,k-Offset BC
zur Netzspannung definiert werden kann. Das heif3t:
Ugc = (1,414 x Upety) + Parameter 135

jedoch maximal Parameter 133 und minimal Parame-
ter 134, [2

Wertebereich: 100 V=900 V
3-phasige Gerate (400 V):
1-phasige Gerate (230 V):

Werkseinstellung: 600 V
Werkseinstellung: 380 V

600 Vv [l

135

Uk-Offset BC zur
Netzspannung

Siehe Parameter 134 — Uzk-Schwelle BC Minimal-
wert.

Wertebereich: 50-200 V

Werkseinstellung: 100 V

50...100 V (1]

2-28

Parameterbeschreibung
UD 7000 — 1,5-355,0

19.10.05
07_DB_T2




Inbetriebnahme

Parameter

Parameter-
beschreibung

Funktion

Empfohlene
Einstellung

136

BC Auslastung

Aktuelle Ausnutzung des Bremschoppers:

Der Parameter zeigt prozentual die aktuelle Auslas-

tung des Bremswiderstandes an. Anzeige des Verhalt-

nisses W/Wmax [%] des BC-Temperaturmodelles. Bei

100.0% erfolgt die Abschaltung auf Fehler 9 (Chopper

Uberlast).

Tip:

Zur besseren und dynamischeren Auswertung dieses

Parameters ist es sinnvoll, sich diesen Wert mit einem

Oszilloskop oder einem Multimeter mit Bargraph-An-

zeige anzusehen. Um den Wert z.B. am ,Met 1-Aus-

gang“ auszugeben, ist wie folgt vorzugehen:

1. Parameter 136 anwéhlen.

2. SHIFT + ENTER-Tasten drucken.

3. Parameter A1 — Auswahl Analogausgang MET1
— Einstellung O.

4. Parameter A6 — Bezugswert fir Analogausgang
— Einstellung 1000.

100% entsprechen nun 10 V am MET1-Ausgang.

View only

[1] HINWEIS:

Ab einer Zwischenkreisspannung von Uz = 790 Volt wird zusétzlich hardwaremaRig der BC eingeschaltet. Das Tastverhaltnis dieser Ansteu-
erung betragt immer 100%. Dieser Einschaltbefehl kann vom Prozessor lediglich im Rahmen einer Endstufensperre Giberschrieben werden.
Bei Uz = 815 Volt wird hardwaremé&Rig die Endstufe gesperrt.

[2] Unter einer der folgenden Bedingungen ist der Einsatzpunkt des Bremschoppers (Ugc) ein fester Wert:
* Fehlerzustand ,Netzspannung zu niedrig"“.
* DC-Speisung des Inverters.
» Optimales Abbremsen des Motors in Abh&ngigkeit der Einstellung des Parameters 74 — Verhalten bei Netzausfall (Parameter 74 = 1).
Dann gilt: Ug¢c o = Parameter 133.

Sonderfall Netzspannungsnachfiihrung ausgeschaltet:

Die ideale Einstellung der Bremschopperschwellen bei eingeschalteter Zwischenkreis-
spannungsregelung und ausgeschalteter Nachfiihrung der Bremschopper-Einsatzschwelle
sollte wie folgt aussehen:

Parameter Einstellung Erkléarung
Der empfohlene Einstellwert berechnet sich zu:
133 Netzspannungsab_ U133&134 = UNetz_Nenn X 1’15 X ﬁ +10V
un .
134  |hangig ANMERKUNG:
Durch die gleichen Werte in Parameter 133 und 134 wird die Netzspannungsab-
hangige Bremschoppereinsatzpunkt-Nachfiihrung abgeschaltet.
Abhangig von Der empfohlene Einstellwert berechnet sich zu:
132 Parameter 133 und B
Parameter 134 Uisz = Ugsagras +10V
19.10.05 Parameterbeschreibung 2.29
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Einstellung der gewiinschten Bremsleistung tiber den Parameter 131 — Tastverhalt-
nis (Einschaltdauer) Bremschopper

In einer Applikation méchte man nun die Bremsleistung des Bremschoppers auf einen be-
stimmten Wert begrenzen. Da die maximale Leistung bei der maximalen Drehzahl erreicht
wird und wahrend eines Bremsvorgangs im ersten Bremsmoment ab dieser Drehzahl die
maximale Energie auftritt, ist genau in diesem Augenblick der Bremschopper am meisten
gefordert. Je kleiner nun die Drehzahl wird, nimmt die Bremsenergie ab und der Brem-
schopper wird seltener eingeschaltet. Die Taktrate nimmt ab. M6chte man nun das Brems-
leistungsvermégen des Choppers begrenzen, kann man dies mit dem Tastverhaltnis reali-
sieren.

Mit folgender Formel kann man die maximale Bremsleistung des Choppers berechnen:

2
=) _ (UBCUZKMaximaI)

Brems max R ><(B(:Tastverhf;"tl'[nis)
BC 100

Wobei Rg¢ der Widerstandswert des angeschlossenen Bremswiderstandes ist.

6.11 Schrittsteuerung

Der Berges Inverter UD 7000 verfugt uber eine einfache Schrittsteuerung, mit der es mog-
lich ist, einfache Funktionsablaufe in Abhangigkeit von programmierbaren Randbedingun-
gen (z.B. vom Status der bindren Eingange) durch den Inverter selbst zu realisieren.

Die Schrittsteuerung ist als Sonderanwendung in diesem Handbuch nicht nédher beschrie-
ben. Eine Anwendungsbeschreibung fur die Schrittsteuerung erhalten Sie auf Anfrage.

6.12 Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl

6.12.1 Offset

Unter Offset ist eine Verschiebung der Sollwert-/Solldrehzahl-Kennlinie vom idealen Ver-
lauf zu verstehen. Neben gerateinternen Offsets mussen auch, von der Steuerung herriih-
rende Offsets, kompensiert werden.

Gefordert wird folgende Funktionalitét:

fsoll

fmax

/
///
)
///
Offset e
///
- Usoll

-Utfmax 7 U-fmax

y
%
;
/
;
N gewlinschter
s Kennlinienverlauf

'fmax
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Nach Verschiebung der Kennlinie ist der Kennlinienverlauf asymmetrisch. Die Statorfre-
guenz in Links- und Rechtsdrehrichtung kann bei +10 V Vollausschlag der externen Soll-
wertquelle unterschiedlich sein. In solchen Fallen ist U-fmax (Parameter 4F — Abgleich
Maximalfrequenz VIN/CIN) vom Anwender anzupassen.

Wichtig ist, dass die weitere interne Sollwertverarbeitung immer unter Beriicksichtigung
des Offsets erfolgt. Der Offset wird z.B. in folgenden Gré3en mit eingerechnet:

» Drehzahlsollwerte.

» Angezeigte Solldrehzahlen (z.B. Parameter 3F — Frequenzsollwert nach Rampe, 07 —
Eingestellter Frequenzsollwert (vor den Rampen)).

» Soll-/Istwertvergleiche (siehe Funktion der Binarausgéange).
* Minimalfrequenzverarbeitung.

* 4-20 mA/2-10 V Sollwertverarbeitung.

Bedienarten

HINWEIS!

Ein Offsetabgleich kann auf mehrere Arten erfolgen:

Manuell Uber die Tastatur

Der manuelle Offsetabgleich erfolgt tber den Parameter 4D — Offset VIN/CIN.

1) Wechseln Sie zum Parameter 4D, es wird Folgendes angezeigt:
Offset VIN/CIN
PROG 4D: 0.000 V

2) Drucken Sie die <Shift>-Taste; danach werden gleichzeitig der aktuelle Offset und der
dazugehorige Frequenzsollwert g, angezeigt:
FSO” = —0,400 Hz
PROG 4D: 0.000 V

3) Mit den Tasten <UP> und <DOWN> kann der Offset jetzt abgeglichen werden, bis fg
= 0,000 Hz angezeigt wird.
FSOII = 0,000 Hz
PROG 4D: 0.125V

4) Die Tasten <PROG>, <SHIFT> und <ENTER> beenden den manuellen Abgleich und
Ubernehmen den eingestellten Offset. Aber nur wenn die Eingabe mit der <ENTER>-
Taste beendet wird, wird der neue Wert des Parameters 4D auch nichtfliichtig gespei-
chert und ist auch nach dem néchsten Einschalten noch verfugbar.

Uber einen PS Eingang

Fur den Offsetabgleich mittels Binareingang steht deren Funktion ,21“ (siehe Parameter 98
— Auswahl Funktion Eingang Run/Jog bis 9B — Auswahl Funktion Eingang PS3) zur
Verfigung. Wird diese Funktion angewahlt, wird nach Betatigung des jeweiligen PS-Ein-
gangs der notwendige Offset zur Kompensation der Drehzahl auf den Sollwert 0 Hz ermit-
telt und nullspannungsfest abgespeichert.

Der maximale Wert fiir den Offset ist 5 Volt (im Normalfall wird der Offset im Millivoltbereich
liegen). Wird versucht, einen gréReren Offset zu kompensieren, erfolgt ohne Warnung ei-
ne Begrenzung auf 5 Volt.

19.10.05
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Abgleich der Analog-Sollwertquellen mit Parameter 2B — Einstellbetrieb

Der Parameter 2B — Einstellbetrieb versetzt den Umrichter in einen speziellen Zustand, in
dem einfach die drei Parameter 4D — Offset VIN/CIN, 4E — Abgleich Minimalfrequenz
VIN/CIN und 4F — Abgleich Maximalfrequenz VIN/CIN der analogen Sollwertkennlinie ab-
geglichen werden kénnen.

BEISPIEL: kann der ankommende Sollwertpegel durch einen Offset oder durch das Soll-
wertpotentiometer nicht auf 0.0 oder 10.0 Volt gestellt werden, so ist in dieser Betriebsart
der Abgleich der entsprechenden Parameter maglich.

So gehen sie vor, wenn Sie den Einstellbetrieb fir den Abgleich nutzen wollen:

1)
2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

Geben Sie im Parameter 2B — Einstellbetrieb den Wert 1 ein.

Schalten Sie das Gerat aus und nach dem die Anzeige verloschen ist wieder ein oder
starten sie die Software mit Parameter 2D — Software-Reset neu.

Nach kurzer Zeit erscheint die Anzeige
Offset —0.051 V
-0.032V

Hinter ,Offset” steht der aktuelle Inhalt des Parameters 4D — Offset VIN/CIN. In der
zweiten Zeile wird der zur Zeit am Analogeingang anliegende Sollwert angezeigt. Die
Taste <ENTER> speichert diesen Wert als neuen Offset in den Parameter 4D — Offset
VIN/CIN (Anzeige: LIMIT SET).

Die Taste <PROG> wechselt zum Minimum-Abgleich (4E — Abgleich Minimalfrequenz
VIN/CIN).

Der Minimum-Abgleich erfolgt bereits unter Beriicksichtigung des oben eingestellten
Offset.

SET MIN 0.00 V

0.23V

Der anliegende Analog-Sollwert wird auf den kleinstméglichen Wert gestellt und mit der
ENTER-Taste gespeichert (Anzeige: LIMIT SET).

Dricken sie erneut die Taste <PROG>, um zum Maximum-Abgleich (4F — Abgleich
Maximalfrequenz VIN/CIN) zu gelangen.

Auch der Maximum-Abgleich erfolgt bereits unter Berticksichtigung des Offset.
SET MAX 10.00 V
9.89V

Der anliegende Analog-Sollwert wird auf den gro3tmdglichen Wert gestellt und mit der
ENTER-Taste gespeichert (Anzeige: LIMIT SET).

Wollen Sie fur einen der Werte (Offset, Minimum und Maximum) die Voreinstellung nicht
andern, Uberspringen Sie diesen einfach mit der Taste <PROG>.

Nun ist Anpassung beendet. Sie kdnnen eine Einstellung kontrollieren oder korrigieren
— jedes Driicken der Taste <PROG> wechselt zwischen Offset, Minimum und Maxi-
mum-Abgleich.

Der Einstellbetrieb wird mit der <STOP>-Taste verlassen (es erscheint die Ausschrift
.Neustart*) oder Sie schalten das Gerat aus und nach dem die Anzeige verloschen ist
wieder ein.

Der Parameter 2B — Einstellbetrieb wird automatisch auf Null zuriickgesetzt.

6.12.2 Sollwert-Verarbeitung
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Die Auswahl einer analogen Sollwertquelle erfolgt tiber Parameter 31 — Sollwert-Auswahl
(Sollfrequenz). Ob ein Spannungs- oder Stromsollwert verwendet wird, legt die Beschal-
tung der Steuerklemmen +VIN/=VIN bzw. +CIN/-CIN fest, diese ist im Abschnitt 2.8.3,
~Steuerklemmen” des Handbuches erklart.

Es stehen folgende analoge Sollwertquellen zur Verfiigung (Parameter 31 — Sollwert-Aus-
wahl (Sollfrequenz)):

Bis Softwareversion A20.13:

VIN 0-10 V bzw. CIN 0-20 mit Warnung ,Sollwertunterbrechung”, wenn der durch
Parameter 4E — Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN festgelegte Analogsollwert
unterschritten wird.

Ab Softwareversion A20.14:
VIN 0-10 V bzw. CIN 0-20 mA, ohne Warnung ,Sollwertunterbrechung".

VIN £10 V bzw. CIN £20 mA.

Bis Softwareversion A20.13:
Reserviert.

Ab Softwareversion A20.14:

Wie Auswahl 0 (VIN 0-10 V bzw. CIN 0-20 mA), aber mit einer Warnung ,Sollwert-
unterbrechung”, wenn der durch Parameter 4E — Abgleich Minimalfrequenz VIN/
CIN festgelegte Analogsollwert unterschritten wird.

Reserviert.

4

ANMERKUNG: Varianten, wie z.B. eine Sollwertquelle 4-20 mA, werden mit den Parame-
tern 4D bis 4F (siehe unten) eingestellt.

Symbole und Parameter

Symbol| Verknupfter Parameter Anmerkung
Der eingestellte Frequenzsollwert vor bzw. der zur
07 — Eingestellter Fre- Zeit wirksame Frequenzsollwert nach der program-
guenzsollwert (vor den mierbaren Rampe (siehe u.a. Hoch-/Tieflaufzeit
fson |Rampen) und Auswahl Rampenfunktionen) kann tber diese
3F — Frequenzsollwert beiden Read-Only-Parameter angezeigt und somit
nach Rampe auch auf einem der Analogausgénge ausgegeben
werden.
: Obere Frequenzgrenze, die vom Umrichter auf kei-
fmax |23 —Maximalfrequenz nen Fall iberschritten wird.
‘ . Untere Frequenzgrenze, die vom Inverter stationar
fmin |24 — Minimalfrequenz nicht unterschritten wird.
f 65 — Einschaltfrequenz  |Wird fur die DC-Bremse und auch bei der ,Bereit-
DC  IDC-Bremse Funktion* verwendet.
Hauptsachlich Nullpunktabgleich bei bipolarem
Uofiset (4D — Offset VIN/CIN Analogsollwert (+10 V und £20 mA).
U-fmin 4E — Abgleich Minimalfre-|Analogspannung, die gemeinsam mit f,;;, den unte-
quenz VIN/CIN ren Punkt der Sollwertkennlinie festlegt.
U-fmax 4F — Abgleich Maximalfre-|Analogspannung, die mit f,,, den oberen Punkt der
quenz VIN/CIN Sollwertkennlinie festlegt.
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6.12.2.1

Symbol| Verknupfter Parameter Anmerkung

Spannung aus der additiven Verknupfung der Ana-
logeingange VIN und CIN (siehe Abschnitt 2.8.3,
~Steuerklemmen®). Die nachfolgend dargestellten
Kennlinien beziehen sich in den meisten Fallen auf
die Verwendung eines Spannungssollwertes (0-10
V oder £10 V) am Sollwerteingang VIN. Ein Strom-
sollwert an CIN verhalt sich ebenso.

U 31 — Sollwert-Auswabhl
soll - |(Sollfrequenz)

Die bereits mit dem Offset korrigierte Spannung am

* Analogeingang.
U sl

Usoll = UsoII + UOffset

0...10 Vund £10 V Betrieb (0-20 mA und £0-20 mA)

Im folgenden Diagramm ist dargestellt, womit man die Eckpunkte der Sollwert-Frequenz-
Kennlinie g, = f(U gq) festlegen kann. Zu beachten ist, dass der Offset bereits in das Ana-

logsignal U 4 eingerechnet ist.

fsall

f = 0Hz
mn Usoll
-Urfmax U-fmin=0V U-fmax

uU*

soll ~ “sol

U Il + UOffsel

'fmax

Bipolarer Spannungssollwert (P31 = 1)
fmin = 0 Hz, U-fmin = 0 V, U-fmax = variabel

fsall

fmax

f min= 0 Hz

| *
Uol

-Urfmax Hfmin U-fmin U-fmax

‘fmax

= +
U'50II Usol\ UOffset

Bipolarer Spannungssollwert (P31 = 1)
fmin = 0 Hz, U-fmin >0 V, U-fmax = variabel

2-34

Parameterbeschreibung 19.10.05
UD 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2




Inbetriebnahme

fsoll
fmax
f miri]
; | Uall
-Uyfmax -U-fmin U-fmin U-fmax
+-fmin
fmax * —
= +
usoll Usoll UOffset

Bipolarer Spannungssollwert (P31 = 1)
fmin >0 Hz, U-fmin >0 V, U-fmax = variabel

fsoll fsoll

L fmax}

Sonderfall
U-fmin > U-fmax

=0Hz
=0Hz

fmin
fmin

% %
Usal soll

U
T-min [08] Ufmax [94] U-fmax [99] U-min = [oaF
P 4E P4E P4F P4E

Unipolarer Spannungssollwert 0-10 V (P31 = 0)
fmin = 0 Hz, U-fmin = 0 V, U-fmax sind variabel und Sonderfall

ANMERKUNG: Es ist zu beachten, das U-fmin gréRer als U-fmax sein kann. Dies ermég-
licht den Betrieb mit fallenden Kennlinien wie es z.B. in der Klimatechnik haufig verlangt
wird.

19.10.05 Parameterbeschreibung
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6.12.2.2

fmax] frmaxt

| fmin>0Hz
I Ufmin>0V
|

U-fmin=0V

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
i
fmint fmin >0 Hz ! Fmir
|
|
|
|
|
m:

[ |
Uol +

U-fmin=0V U-fmax U-fmin U-f

Unipolarer Spannungssollwert 0-10 V (P31 = 0)
fmin >0 Hz, U-fmin und U-fmax sind variabel

Sollwertauswertung (4-20 mA / 2-10 V)

ANMERKUNG: Diese Sollwertquelle wird mit der Einstellung P31 = 2 (oder P31 = 0, wenn
Softwareversion vor A20.14 verwendet wird) aktiviert.

Offset

Die Anpassung des Sollwertoffsets bei 4 mA bzw. 2 V ist nach dem unter dem oben be-
schriebenen Verfahren moglich. Der Unterschied liegt darin, dass man mit dem Offset nicht
den Punkt O V / fi, , sondern z.B. den Punkt 4 mA / f,;, abgleicht.

Einstellung der Minimaldrehzahl und Drahtbrucherkennung

In dieser Betriebsart ist ebenfalls eine Minimalfrequenz einstellbar. Die Bedeutung der Pa-
rameter fi,i, und U-fmin sind identisch zu der im Kapitel 6.12.2 beschriebenen Wirkungs-
weise. Im Prinzip lassen sich beide Varianten (4—20 mA und 2—10 V) auch mit der Sollwert-
Auswahl P31 = 0 und entsprechender Wahl des Parameters 4E — Abgleich Minimalfre-
guenz VIN/CIN realisieren. Der Unterschied zu den Sollwertquellen 0—10 V bzw. 0-20 mA
liegt in der integrierten Uberwachung des Sollwertes auf Ausfall (Drahtbruch-Erken-
nung). Unterhalb dem 4 mA-Punkt bzw. dem 2 V-Punkt werden die Endstufen gesperrt,
wenn der Sollwert einen Wert von 50% des geforderten Mindestwertes (also 2 mA oder 1
V) unterschreitet. Es erscheint die Meldung:

Warnung 27
Sollwert unterbr

Die Endstufen werden gesperrt. Zum Wiederanlauf ist ein gultiger Sollwert und ein erneuter
Start-Befehl notwendig. Die Quittierung der Meldung ist nicht zwingend notwendig, wird
aber empfohlen, da sie andere Anzeigen Uberdeckt. Dieser Betriebszustand kann auch
Uber einen der Binarausgange gemeldet werden (P92-96, Einstellung 14).
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Darstellung der Betriebsart — rechts mit f,;, >0 Hz:

VIN2. 10V CIN4 .. 20 mA

Endstufe gesperrt,
Warnung
"Sollwert unterbrochen"

Endstufe gesperrt,
Warnung
"Sollwert unterbrochen”

Fmirr

fmin=0Hz

P S— | Ukl | ol
1V 2V Ufmin[%)] U-fmax [%] 2mA 4mA  [%U-fmin - 20mA] [%U-fmax - 20mA]

HINWEIS: Bis zur Softwareversion A20.13 ist die Einstellung P31 = 2 nicht méglich. Hier
wird die Warnung ,Sollwert unterbrochen* auch ausgelést, wenn bei P31 = 0, der Sollwert
am Analogeingang den durch Parameter 4E — Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN fest-
gelegten Level unterschreitet. Jedoch werden in diesem Fall die Endstufen nicht gesperrt!

6.12.3 Verhalten im Frequenzbereich +/-f,i,, DC-Bremse und Sonderféalle
6.12.3.1 Verhalten im Frequenzbereich +/- fi,
Das Verhalten des Motors in dem Frequenzbereich +/- f,;, wird nun durch die Einstellung
von Parameter 71 — Start- und Stop-Optionen bestimmt.
IStator
Endstufensperre
-f DC f DC fStator
19.10.05 Parameterbeschreibung 2.37
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6.12.3.2

6.12.3.3

Notwendige Einstellungen:

_ Bereit-Funktion
Parameter 71 = x1xx aktiv

b

loc>0.0A
(Parameter 63)

DC-Bremsung im

Endsufen gesperrt im Bereich +/- f ., .
Bereich +/-f ;, Toc (Parameter 64) >0's
einstellen

HINWEIS: Wird dynamisch durch den Bereich —F,, <O <+F,;, gefahren, wird die DC-
Bremszeit ignoriert.

Sonderfélle der Einstellungen

Die gewlinschte BEREIT-Funktion ist wirkungslos. Wird der Sollwert unterhalb
fmin >foc |von fihin Weiter reduziert, dreht sich der Antrieb mit der Minimalfrequenz weiter!
Die Gleichstrombremsung wird lediglich nach einem STOP Befehl wirksam.

oo Die Minimalfrequenz f,;, ist wirkungslos. Der Antrieb wird sofort nach unter-
min ~'DC | schreiten der Schwelle fpc mit dem eingestellten DC-Strom gebremst.

DC-Stromeinpragung (DC-Bremse)

Fur die Konfiguration der DC-Stromeinpragung stehen die Parameter 63 bis 65 zur Verfi-
gung. Die DC-Bremse lasst sich abschalten oder eine bestimmte Zeit einschalten oder dau-
erhaft einschalten, wenn beim Stoppen eine bestimmte Frequenz (Parameter 65 — Ein-
schaltfrequenz DC-Bremse) unterschritten wird. Die Einzelheiten finden sich bei der Be-
schreibung von Parameter 64 — Zeit DC-Bremse.
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7 Tasten und Anzeigen

7.1 Anzeige- und Bedieneinheit (ABE)

Ve
-
Ve
..

Abbildung 7.1
Anzeige- und Bedieneinheit

Die Invertersteuerung ist in Betriebsmodus und Programm-Modus umschaltbar.

7.2 Anzeige im Betriebsmodus

7.2.1 Standardanzeige 1

Fur den Betriebsmodus kann zwischen Standardanzeige 1 oder 2 gewahlt werden.

Steuerungsart Status Parametersatz
LOC Stop Satz: 1
SET 50.00 Hz 5%
Drehrichtung Frequenzsollwert Ausgangsleistung

bezogen auf das
Motornennmoment

Abbildung 7.2
Betriebsmodus — Standardanzeige 1

ANZEIGE

BESCHREIBUNG

[Adresse]

Uber serielle Schnittstelle (RS 485) wird die Adresse [Adresse] ange-
wahlt (S10) [,

Autostrt.aus

Der Start-Befehl ist erteilt, aber die Autostart-Bedingung ist nicht erfillt.

BC ein

Der Bremschopper ist im Einsatz. Zusatzlich kann in der ersten Zeile
des Displays der ,Energieinhalt des BC-Widerstandes" angezeigt wer-
den (Anzeige des Verhaltnisses W/W 5 [in %] des BC-Temperatur-
modells). Siehe auch Beispiel 14: Standardanzeige 1 ,BC ein“, Seite
2-46.

Tabelle 7.1
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ANZEIGE BESCHREIBUNG
Bereit Bereit-Funktion aktiv (siehe Parameter A9 — Slave-Adresse des In-
verters fur SIO-Betrieb).
Dauer-DC Dauerhafte DC-Stromeinpragung (siehe Parameter 64 — Zeit DC-

Bremse).

Dauer-Halten

Dauerhafte Regelung bei Drehzahl Null aktiv.

DC DC-Einpréagung.

DC + Bereit Dauerhafte DC-Einpragung in der Bereitphase (siehe Parameter 64 —
Zeit DC-Bremse und 71 — Start- und Stop-Optionen).

Endfrequenz Die Motorfrequenz ist gleich der Sollfrequenz.

Fehler Inverter im Fehlerzustand.

Feldaufbau Zeitdauer, in der nach einem Startbefehl das Motorfeld aufgebaut wird.

Wahrend dieser Zeit wird der Frequenzsollwert auf Null gehalten.

Freq. suchen

Inverter synchronisiert die Ausgabefrequenz auf die Drehfrequenz des
sich bereits drehenden Motors.

FWD Rechtsdrehrichtung angewéhlt.

Gesperrt !!! Gesperrt erscheint anstelle von Stop, wenn eine Eingangsklemme die
Freigabe des Antriebes blockiert, d.h. wenn an einem PS-Eingang die
Funktion ,x04 — Invertersperre (freier Auslauf)“ aktiv ist oder am R/J-
Eingang die Funktion ,x06 — Ubergeordnete Freigabe (gefiihrter Tief-
lauf)* aktiv ist. Siehe auch Beispiel 15: Standardanzeige 1 ,Gesperrt",
Seite 2-46.

Halten Regelung auf Drehzahl Null aktiv.

Halt+Bereit Dauerhafte Regelung bei Drehzahl Null in der Bereitphase aktiv.

Hochlauf Der Motor beschleunigt.

Lastgrenze Der Motor lauft an der Drehmomentgrenze.

LAT LAT (steht fur latched oder auch ,Dreileiter-Steuerungsmodus*”) signa-
lisiert die Betriebsart, in der ein ,Start rechts” (FWD) oder ,Start links"
(REV) Uber einen Impuls gespeichert wird. Ein Stop (Loschen des
Startbefehls) in dieser Betriebsart kann nur Gber eine Deaktivierung
des ,R/J-Einganges* erfolgen. Siehe auch Beispiel 13: Anzeige im
.Dreileiter-Steuerungsmodus®, Seite 2-46).

LOC Betriebsart LOCAL, Steuerung Uber Tastatur.

Nullimp.Mast Warten auf den Master-Nullimpuls.

Nullimpuls Testbetrieb Nullimpulssuche aktiv.

Null-Winkel Nulllagesuche aktiv.

Parameter Reset

Diese Anzeige erscheint nach Auswahl des Parameters EA — Applika-
tionsabhéangige Voreinstellungen und anschlielfendem Neuanlauf
des Inverters.

REM Betriebsart REMOTE, Steuerung tber Klemme

Restart Ein Restart ist das automatische Wiederanlaufen des Inverters nach
Auftreten eines Fehlers

REV Linksdrehrichtung angewahlt

Tabelle 7.1
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ANZEIGE BESCHREIBUNG
Satz: 1 . .
Satz: 2 Anzeige des z.Z. aktiven Parametersatzes. Der Parametersatz kann
: z.B. Uber Bindreingange umgeschaltet werden
Satz: 3
SET Keine Drehrichtung angewéhlt (Status ,STOP"); als Frequenz wird die
Sollfrequenz angezeigt.
Stop Der Inverterausgang ist inaktiv.
Sxx Steuerung Uber serielle Schnittstelle (RS485) (siehe Beispiel 12: An-
zeige im SIO-Remote-Modus, Seite 2-46) [11,
Test Inverter befindet sich im Testbetrieb.
Tieflauf Der Motor bremst.
Tipp Jog-Betrieb, nur solange die Tasten FWD oder REV gedriickt werden,
ist der Inverterausgang aktiv.
Tabelle 7.1

[1] Der SIO-Remote-Modus wird durch die Anzeige ,Sxx" in der Standardanzeige 1 signalisiert, wobei ,xx" fur die
Inverteradresse steht (siehe Parameter A9 — Slave-Adresse des Inverters fiir SIO-Betrieb und Parameter
71 — Start- und Stop-Optionen). Zusatzlich werden im SIO-Betrieb Zustande wie ,Hochlauf*, ,DC", ,Stop“
usw. angezeigt.

7.2.2 Standardanzeige 2

Der Wechsel zwischen der Standardanzeige 1 nach 2 erfolgt tiblicherweise im REMOTE-
Steuermodus Uber die Tasten A bzw. ¥. Im LOCAL-Modus kann die Anzeige Uber Para-
meter EC gewechselt werden.

Fur das Anzeigen der Read-Only-Parameter (hier dargestellt mit X und Y) — wie beispiels-
weise Ausgangsfrequenz und Motorstrom — ist das Display in die Standardanzeige 2 um-
schaltbar.

Parameternummer
(z.B. Ausgangsfrequenz)

Anzeigevermerk|VIEW X: 1.0 Hz

Anzeigevermerk|VIEW Y: 5.0A

Abbildung 7.3
Betriebsmodus — Standardanzeige 2

ANMERKUNG:

Jeder Read-Only-Parameter kann in die Standardanzeige 2 tibernommen werden. Dazu
wird der gewunschte Read-Only-Parameter angewahlt. Durch Drucken der Tastenkombi-
nation SHIFT + ENTER (zuerst die SHIFT-Taste driicken und halten und danach die EN-
TER-Taste drucken) wird der Parameter in die obere Position der Standardanzeige 2 tUber-
nommen. Dadurch wird der vorher in der oberen Position befindliche Parameter in die un-
tere Position verschoben. Die Einstellungen der Standardanzeige 2 werden automatisch
nullspannungssicher abgespeichert. Nach Driicken dieser Tastenkombination wechselt die
Displayanzeige automatisch zur Standardanzeige 2.
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7.2.3 Anzeige im Programm-Modus

Parametergruppe|Motordaten

Gruppennummer|(1)

Abbildung 7.4
Programm-Modus — Gruppenment

Hilfezeichen; ein oder
mehrere Hilfen zur
Parametererklarung

Parametername|Motorspannung ?
Zugriffsberechtigung|PROG 11: 400.0 V
Parameternummer Parameter mit
MaReinheit
Abbildung 7.5

Programm-Modus — Parametermenu

Bei Parametern, die mit Hilfeinformationen hinterlegt sind, steht hinter ihrem Programmna-
me ein Fragezeichen (?).

ANZEIGE BESCHREIBUNG
PROG Parameter ist &nderbar
VIEW Read-Only-Parameter (nicht anderbar)
Tabelle 7.2
Zugriffsberechtigung

Wird ein Parameter geandert und mit der Taste ,ENTER" nichtfliichtig abgespeichert, er-
scheint folgende Anzeige:

*+% STORED ***

Abbildung 7.6
Abspeichervermerk

Als Bedienerberechtigung fur das Parameterandern kann mit einem Passwort gearbeitet
werden (siehe auch Parameter 87). Dabei wird vor dem Andern des ersten Parameters das
Passwort abgefragt.

PASSWORD

—

Abbildung 7.7
Programm-Modus
Passworteingabe

Nach korrekter Eingabe des Passwortes erscheint kurzzeitig die Anzeige:
~** CODE OK. ***,
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7.2.4 Bedienbeispiele

Beispiel 1: Inkrementieren der Sollfrequenz im LOCAL-Betrieb

LOC
SET

Stop
0.00 Hz

Satz: 1
0%

Q -Taste 1 x drlicken (zusatzliches einmaliges Driicken der SHIFT-Taste ergibt eine

hohere Anderungsgeschwindigkeit des Datenwertes).

LOC
SET

Stop
0.01 Hz

Satz: 1
0%

Beispiel 2: Abspeichern der eingestellten Sollfrequenz im LOCAL-Betrieb

LOC
SET

Stop
0.01 Hz

Satz: 1
0%

Q-.
g
-Taste driicken.

*#% STORED ***

Nach ca. 3 s erscheint die Standardanzeige 1.

LOC
SET

Stop
0.01 Hz

Satz: 1
0%

Beispiel 3: Umschalten der Standardanzeige 1 in 2 (nur im REMOTE-Be-

trieb)

LOC
SET

Stop
0.01 Hz

Satz: 1
0%

& - oder ;; -Taste driicken.

VIEW X:
VIEW Y:

0.01 Hz
0.0A

19.10.05
07_DB_T2

Parameterbeschreibung
UD 7000 — 1,5-355,0

2-43




Tasten und Anzeigen

Beispiel 4: Umschalten vom Betriebsmodus in den Programm-Modus

@)

LOC Stop Satz: 1
SET 0.01 Hz 0%
Q‘;oo
-Taste dricken.
Motordaten

Beispiel 5: Weiterschalten der Parametergruppe

Motordaten

1)

& - oder ;; -Taste driicken.

Basisparameter

)

Beispiel 6: Umschalten von der Parametergruppe in die Parameterliste

Motordaten
(1)
QQ'OO
-Taste dricken.
Motorspannung 400.0 V
PROG 11:

Beispiel 7: Andern des Parameters , Motorspannung*

Motorspannung
PROG 11:

400.0 V

\((«
&
-Taste driicken.

Die Parameternummer 11 blinkt.

; -Taste driicken: Wert wird abwarts gezahlt (zusatzliches einmaliges Driicken der
SHIFT-Taste ergibt eine hohere Anderungsgeschwindigkeit des Datenwertes).

Parameterbeschreibung
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& -Taste driicken: Wert wird aufwéarts gezahlt (zusatzliches einmaliges Driicken der
SHIFT-Taste ergibt eine hthere Anderungsgeschwindigkeit des Datenwertes).

Motorspannung 380.0V
PROG 11:
Q.
é\}
-Taste drucken.
*** STORED ***

Kein Blinken der Parameternummer 11.

Motorspannung 380.0V
PROG 11:

Beispiel 8: Umschalten von der Parameterliste in die Parametergruppe

Motorspannung 380.0V
PROG 11:

-Taste dricken. Eventuell ge&nderte Parameterwerte werden nicht ibernommen.

Motordaten

@)

Beispiel 9: Umschalten vom Programm-Modus in den Betriebsmodus

Motordaten
(1)
] AYRY.
-Taste driicken und halten und dann die - oder -Taste driicken.
LOC Stop Satz: 1
SET 0.01 Hz 0%
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Beispiel 10: Umschalten der Parameteranzeige in die Hilfe-Funktion

A
¢
N\
S

-Taste driicken und halten und dann die

Sollwertauswahl
PROG 31:

11

O
Q
3
&

#ep) -Taste driicken.

0 - VIN:
1-VIN:

0..10V
+/-10V

Beispiel 11: Quittieren eines Fehlers

Fehler 3
Uberstrom

&
< .
- oder -Taste driicken

Start

oder Netz ausschalten und wieder einschalten.

Beispiel 12: Anzeige im SIO-Remote-Modus

S00 Stop
SET 16.68 Hz

Satz= 2

5%

Beispiel 13: Anzeige im , Dreileiter-Steuerungsmodus*

Beispiel 14: Standardanzeige 1, BC ein®

Beispiel 15: Standardanzeige 1, Gesperrt*”

LAT  Endfrequenz Satz: 1
REV 4532 Hz 70 %
REM BCein 25.3%
FWD 45.00 Hz —45 %
REM  Gesperrt m
FWD 45.00 Hz —45 %
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7.3 Online-Hilfe

Hilfe-Aufruf:

SHIFT-Taste halten
und STOP-Taste driicken

oberen rechten Ecke des
Displays weist auf einen <
zum angezeigten Parameter

verflgbaren Hilfetext hin. [
Parameter-Menii g
L HELP

A

Nach 5 Sek.

Riicksprung in die Parametergruppe ohne
Abspeichern des geanderten Wertes.
L

Riicksprung in die Parameterliste und e
nullspannungsfestes Abspeichern des gednderten
Wertes.

Parameter-Menii

Eine blinkende Parameter-Nr.
zeigt die Editierbarkeit des
Parameters an.

Editieren erfolgt mit den
UP/DOWN-Tasten.

Abbildung 7.8

7.4 Tastenfunktionen

7.4.1 Steuertasten

FUNKTIONEN IM BETRIEBS-MODUS

TASTE LOCAL-BETRIEB REMOTE-BETRIEB
o Start des Motors in Rechtsdrehrichtung unter Be-
S ricksichtigung der eingestellten Rampen, bis der

eingestellte Sollwert erreicht ist. Dreht der Motor be-
reits im Linkslauf, bremst er bis zur Drehzahl 0, &n-
dert die Drehrichtung und beschleunigt auf die ein-
gestellte Sollfrequenz.

Ohne Funktion.

Tabelle 7.3
Steuertasten
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FUNKTIONEN IM BETRIEBS-MODUS

TASTE LOCAL-BETRIEB REMOTE-BETRIEB
© Start des Motors in Linksdrehrichtung unter Beriick-
& sichtigung der eingestellten Rampen, bis der einge-
stellte Sollwert erreicht ist. Dreht der Motor bereits im
Rechtslauf, bremst er bis zur Drehzahl 0, &ndert die Ohne Eunktion
Drehrichtung und beschleunigt auf die eingestellte '
Sollfrequenz. Uber den Parameter 29 — Steuermo-
de kann diese Taste grundsétzlich inaktiv geschaltet
werden.
o < In Abh&ngigkeit vom Parameter 71 — Start- und Freier Auslauf des Motors (NOT STOP), wenn diese
& Stop-Optionen erfolgt entweder: Funktion nicht in Parameter 71 abgeschaltet wurde.
= |+ Abbremsen unter Verwendung der Rampen oder|Fehler 0 ,Not Aus* erscheint und muss mit der
* Invertersperre — Auslauf des Motors. PROG-, SHIFT- oder ENTER-Taste quittiert und der
Startbefehl erneut gegeben werden.
Tabelle 7.3
Steuertasten
7.4.2 Steuer- und Parametertasten — Einzelbedienung
FUNKTION
BETRIEBSMODUS PROGRAMM-MODUS
TASTE | STANDARDANZEIGE | PARAMETERGRUPPE | PARAMETERLISTE DATENEINGABE

1 ODER 2

LOCAL-Betrieb:
Inkrementieren der Soll-
frequenz in 0,01 Hz-
Schritten (nach 5 s Erho-
hung der Anderungsge-
schwindigkeit, siehe auch
Beispiel 1). [1]
REMOTE-Betrieb:
Umschaltung zwischen
Standardanzeige 1 und 2
(siehe auch Beispiel 3).

Sprung zur nachsten Pa-
rametergruppe bzw. von
der letzten Parameter-
gruppe zur Parameter-
gruppe 0 (siehe auch Bei-
spiel 5).

Inkrementieren des Para-
meters (nach 5 s Erho-
hung der Anderungsge-
schwindigkeit). [*]

Sprung zum néchsten
Parameter bzw. vom letz-
ten zum ersten Parame-
ter.

LOCAL-Betrieb: Sprung zur vorherigen

Sprung zum vorherigen |Dekrementieren des Pa-

Dekrementieren der Soll-
frequenz in 0,01 Hz-
Schritten (nach 5 s Erho-
hung der Anderungsge-
schwindigkeit). [*]
REMOTE-Betrieb:
Umschaltung zwischen
Standardanzeige 1 und 2
(siehe auch Beispiel 3).

Parametergruppe bzw.
von der Parametergrup-
pe 0 zur letzten Paramet-
ergruppe.

Parameter bzw. vom ers-
ten Parameter zum letz-
ten.

rameters (nach 5 s Erho-
hung der Anderungsge-
schwindigkeit). [

Tabelle 7.4
Steuer- und Parametertasten — Einzelbedienung

[1] Zusétzliches einmaliges Driicken der SHIFT-Taste ergibt eine héhere Anderungsgeschwindigkeit des Daten-

wertes.
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FUNKTION

BETRIEBSMODUS

PROGRAMM-MODUS

STANDARDANZEIGE
1 ODER 2

PARAMETERGRUPPE

PARAMETERLISTE

DATENEINGABE

—
>

+ (0))]

|

m

o
Q
¢}
=

Ohne Funktion.

Ohne Funktion.

Ohne Funktion.

Der gerade editierte Pa-
rameter wird auf die
Werkseinstellung zurtick-
gesetzt. Es erscheint fir
eine Sekunde

*** Default! ***

im Display und danach
wird der Standardwert
angezeigt. Jetzt kann
weiter editiert werden, bis
PROG oder ENTER ge-
driickt werden.

>

Sprung in Parameter-

gruppe und Wechsel in
den Programm-Modus
(siehe auch Beispiel 4).

[Q]uittieren eines Fehlers.
1

Offnet die zur angewanhl-
ten Parametergruppe ge-
hérende Parameterliste
(siehe auch Beispiel 6).
[%uittieren eines Fehlers.

Sprung zuriick in die Pa-
rametergruppe (siehe
auch Beispiel 8). Quittie-
ren eines Fehlers. 1]

Abbruch der Dateneinga-
be (ohne Speicherung
evtl. Anderungen) und
Sprung zurlck in die Pa-
rametergruppe. Quittie-
ren eines Fehlers. [

Quittieren eines Feh-
lers.!1]

Quittieren eines Feh-
lers.l1]

Ubergang in Dateneinga-
be — Parameternummer
blinkt. Danach kann man
mit UP oder DOWN be-
ginnen, den gewtnsch-
ten Wert einzustellen.
?uittieren eines Fehlers.

Abbruch der Dateneinga-
be (ohne Speicherung
evtl. Anderungen) und
Sprung zurlck in die Pa-
rametergruppe mit
PROG. Nullspannungs-
feste Abspeicherung des
eingestellten Parameter-
wertes mit ENTER. Quit-
tieren eines Fehlers. [1]

—
b
N

Nur im LOCAL-Betrieb:

Eingestellter Sollwert
wird nullspannungsfest
gespeichert (siehe auch
Beispiel 2). Der Inverter
quittiert die Eingabe mit
** Set Stored **.
Quittieren eines Feh-
lers.[

Nullspannungsfestes Ab-
speichern aller Parame-
ter dieser Gruppe. Der
UD 7000 zeigt mit der An-
zeige ** Gr. Stored **

an, dass die gesamte
Gruppe gespeichert wur-
de. Quittieren eines Feh-
lers. [

Quittieren eines Feh-
lers.l1]

Nullspannungsfeste Ab-
speicherung des einge-
stellten Parameterwer-
tes. Der UD 7000 quittiert
die Ubernahme des neu-
en Wertes mit der Anzei-
ge: *** Stored ***,
Quittieren eines Feh-
lers.[1]

Tabelle 7.4
Steuer- und Parametertasten — Einzelbedienung

[1] Mit Betatigung der PROG-, SHIFT- oder ENTER-Taste wird die Meldung in der ABE (Anzeige- und Bedieneinheit) geldscht. Die Quittierung
der Fehlermeldung behebt nicht die Fehlerursache. Fehler kdnnen auch nach der Quittierung noch anstehen (siehe auch Kapitel 8.18, ,Fehl-
erzustande®).
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7.4.3 Steuer- und Parametertasten — Kombination mit SHIFT

FUNKTION

BETRIEBSMODUS

PROGRAMM-MODUS

TASTEN| STANDARDANZEIGE | PARAMETERGRUPPE PARAMETERLISTE DATENEINGABE
1 ODER 2
& Ubergang in Dateneinga-
$ be — Parameternummer
. . blinkt. Danach kann man .
_ + Ohne Funktion. Ohne Funktion. mit UP oder DOWN be- Ohne Funktion.
& ginnen, den gew(insch-
ten Wert einzustellen. 11
& Ubergang in Dateneinga-
X be — Parameternummer
< . . blinkt. Danach kann man .
_ + Ohne Funktion. Ohne Funktion. mit UP oder DOWN be- Ohne Funktion.
& ginnen, den gewlinsch-
ten Wert einzustellen. 1
« Aufruf Hilfefunktion (sie- |Aufruf Hilfefunktion (sie-
P he auch Beispiel 10). he auch Beispiel 10).
— In Hilfeanzeige: In Hilfeanzeige:
= Anzeige der nachsten Anzeige der nachsten
é\oq Ohne Funktion. Ohne Funktion. Hilfeseite oder Verlassen |Hilfeseite oder Verlassen
HELP der Hilfefunktion (Hilfe  |der Hilfefunktion (Hilfe

wird nach 5 Sekunden
auch automatisch verlas-
sen). 1]

wird nach 5 Sekunden
auch automatisch verlas-
sen). 1

>

Ohne Funktion.

Ohne Funktion.

Ohne Funktion.

Maximale Anderungsge-
schwindigkeit des Daten-
wertes (UP-Taste dri-
cken und halten und
dann die SHIFT-Taste
einmalig driicken). (%]

Ohne Funktion.

Ohne Funktion.

Ohne Funktion.

Maximale Anderungsge-
schwindigkeit des Daten-
wertes (DOWN-Taste
drucken und halten und
dann die SHIFT-Taste
einmalig driicken). 3]

S S S
>R

Ohne Funktion.

Verlassen des Pro-
gramm-Modus und Um-
schaltung in Standardan-
zeige 1/2. [2]

Inkrementieren der Da-
tenwerte in einer-, zeh-
ner- oder hunderter-
Spriingen, je nach Werte-
bereich und Auflésung
(SHIFT gedriickt halten
und UP-Taste tippen). %

Inkrementieren der Da-
tenwerte in einer-, zeh-
ner- oder hunderter-
Spriingen, je nach Werte-
bereich und Aufldsung
(SHIFT gedriickt halten
und UP-Taste tippen). %

Tabelle 7.5
Steuer- und Parametertasten — Kombination mit SHIFT
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FUNKTION

BETRIEBSMODUS

PROGRAMM-MODUS

TASTEN

STANDARDANZEIGE
1 ODER 2

PARAMETERGRUPPE

PARAMETERLISTE

DATENEINGABE

JIE

Ohne Funktion.

Verlassen des Pro-
gramm-Modus und Um-
schaltung in Standardan-
zeige 1/2. 2]

Dekrementieren der Da-
tenwerte in einer-, zeh-
ner- oder hunderter-
Spriingen, je nach Werte-
bereich und Aufldsung
(SHIFT gedruckt halten
und DOWN-Taste tip-
pen). 2

Dekrementieren der Da-
tenwerte in einer-, zeh-
ner- oder hunderter-
Spriingen, je nach Werte-
bereich und Aufldsung
(SHIFT gedruckt halten
und DOWN-Taste tip-
pen). 12

&
+%‘

%

Sprung in Parameter-
gruppe und Wechsel in
den Programm-Modus,
aber es werden in allen
Parametergruppen nur
die Parameter sichtbar,
die sich von der Werks-
einstellung unterschei-
den.

HINWEIS:

Damit wieder alle Para-
meter angezeigt werden,
miissen Sie aus dem Me-
nd mit SHIFT + UP inden
Betriebsmodus zurtick-
kehren und den Pro-
gramm-Modus mit PROG
starten. [

Es werden nur die Para-
meter in der aktuellen Pa-
rametergruppe sichtbar,
die sich von der Werks-
einstellung unterschei-
den.

HINWEIS:

Wird die Parametergrup-
pe nicht gedffnet, gibt es
in dieser Gruppe keine
Abweichungen von den
Werkseinstellungen.
Wird die Gruppe verlas-
sen, werden wieder alle
Parameter angezeigt. 1]

Ubergang in Dateneinga-
be — Parameternummer
blinkt. Danach kann man
mit UP oder DOWN be-
ginnen, den gewtnsch-
ten Wert einzustellen. (1]

Ubergang in Dateneinga-
be — Parameternummer
blinkt. Danach kann man
mit UP oder DOWN be-
ginnen, den gewunsch-
ten Wert einzustellen. (1]

$ S
4
sl + |

REMOTE-Betrieb:

Start des Testbetriebes
unter bestimmten Vor-
aussetzungen (Einzelhei-
ten bei Parameter 2A —
Testbetrieb.
LOCAL-Betrieb:

Ohne Funktion. (1]

Ohne Funktion.

Read-Only-Parameter:
Jeder Read-Only-Para-
meter kann in die Stan-
dardanzeige 2 tbernom-
men werden. Dazu wird
der gewilinschte Read-
Only-Parameter ange-
wahlt. Durch SHIFT +
ENTER wird der Parame-
ter in die obere Position
der Standardanzeige 2
(nullspannungssicher)
Ubernommen. Dadurch
wird der vorher in der
oberen Position befindli-
che Parameter in die un-
tere Position verschoben.
Editierbarer Parameter:
Wie ENTER. 1]

Ubergang in Dateneinga-
be — Parameternummer
blinkt. Danach kann man
mit UP oder DOWN be-
ginnen, den gewunsch-
ten Wert einzustellen. [

Tabelle 7.5
Steuer- und Parametertasten — Kombination mit SHIFT
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ANMERKUNGEN:

[1] Bei SHIFT/FWD, SHIFT/REV, SHIFT/STOP, SHIFT/PROG und SHIFT/ENTER muss
zuerst die SHIFT-Taste gedriickt und gehalten und dann die jeweils andere Taste ge-
druckt werden.

[2] Bei SHIFT/UP und SHIFT/DOWN wird zuerst immer die SHIFT-Taste gedriickt und ge-
halten und dann mit der UP- oder DOWN-Taste getippt.

[3] Bei UP/SHIFT und DOWN/SHIFT wird zuerst immer die UP- oder DOWN-Taste ge-
driickt und gehalten und dann einmal kurz die SHIFT-Taste betatigt.

7.4.4 Statusanzeige LED

ANZEIGE BEDEUTUNG
Rote LED in STOP-Taste Stop-Zustand
Grine LED in FWD-Taste Rechtsdrehrichtung
Grine LED in REV-Taste Linksdrehrichtung
Griine LED’s in FWD- und REV-Taste Gleichstrombremsung oder Testbetrieb
Tabelle 7.6
Statusanzeige LED
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Gruppe 1 — Motordaten Parameterbeschreibung

8 Parameterbeschreibung

8.1 Gruppe 1 - Motordaten

Die in dieser Gruppe stehenden Parameter sind vor Inbetriebnahme des Antriebs an
die ortlichen Gegebenheiten anzupassen damit eine optimale Motor-/Geréateabstim-
mung gewahrleistet ist.

HINWEIS!

gende Berechnungen durchzufiihren, um die richtigen Daten zu ermitteln:

Motoren mit unterschiedlicher Nenndrehzahl, Polzahl, Leistungsfaktor, Nennleistung und
Nennstrom sind nur unter Applikation ,0“ und gesteuerter Kennlinie (Parameter 62 — Aus-
wahl U/f-Kennlinie, Einstellung 2) zu betreiben. Die Motor-Nennspannung muss in allen
Fallen gleich sein.

ACHTUNG!

Bei Applikationen, in denen mehrere Motoren parallel geschaltet werden, sind fol-

1. Nennspannung:

Eingabe der auf dem Motor-Typenschild angegeben Motorspannung. Die angeschlos-
senen Motoren mussen alle die gleiche Nennspannung haben. Auf gleiche Schaltgrup-
pe achten (. oder 2).

2. Nennfrequenz:
Eingabe der auf dem Typenschild angegebenen Frequenz.
BEISPIEL (Sonderfall):

Typenschildangabe z.B. 230/400 V, 50 Hz, Dreieck/Stern. Der Motor soll an einem 400
Volt-Geréat in der Schaltung ,Dreieck” betrieben werden. Dann errechnet sich die Nenn-
frequenz zu:

F = ./3x50 Hz = 87 Hz

nenn

ACHTUNG: Parameter 21 — Knickfrequenz ist ebenfalls auf diesen Wert einzustellen.
3. Leistungsfaktor:

Eingabe des auf dem Typenschild angegebenen Leistungsfaktors.
4. Nenndrehzahl:

Eingabe der auf dem Typenschild angegebenen Nenndrehzahl.

Der Motor wird wie oben unter ,2.“ beschrieben bis 87 Hz betrieben. Dann ist zun&chst

die Schlupfdrehzahl zu bestimmen:

nSchlupf = nSynchron ~NNenn

Dann wird die Synchrondrehzahl bei 87 Hz berechnet:

_ 87 Hzx60
nSynchron (87 Hz) — p

wobei p der Polpaarzahl entspricht. Die einzugebende Drehzahl ergibt sich dann zu:

NNenn (87 Hz) ~ nSynchron (87 Hz) — nSchlupf
5. Nennleistung:
Die Leistungen der Motoren sind zu addieren.

Der Motor wird wie oben unter ,2.“ beschrieben bis 87 Hz betrieben. In diesem Fall ist
die Leistung, die der Motor bei 87 Hz abgibt, zur Berechnung heranzuziehen. Das heil3t,
im angegebenen Beispiel berechnet sie sich zu:

19.10.05 Parameterbeschreibung
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87 Hz

P (87 Hz) = P (50 H) x g o™

6. Nennstrom:

Die Nennstréme der Motoren sind zu addieren. Es sind die Strdome der verwendeten
Schaltgruppe zu verwenden (A oder A).

11 — Nennspannung SL/SLV

Motornennspannung geman Motortypenschild. Falls der Motor verschiedene Schaltungen
(L oder A) erlaubt, ist die Spannung einzutragen, die der verwendeten Schaltung ent-

spricht.
¢ Wertebereich: 100.0-480.0 V Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.1/8.2
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.3/8.4
(siehe auch Parameter EA)
12 — Nennfrequenz SL/FO/SLV/EC

Motornennfrequenz gemaf Motortypenschild, bzw. Frequenz, mit der der Motor betrieben
werden muss, um unter Nennbedingungen die Nenndrehzahl zu erreichen.

¢ Wertebereich: 10.0-1000.0 Hz Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.1/8.2
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.3/8.4
(siehe auch Parameter EA)

13 — Leistungsfaktor SL/FO/SLV
Leistungsfaktor cos ¢ geméaR Motortypenschild.
ANMERKUNGEN:
1) Dieser Parameter hat bei Verwendung eines Synchronmotors keine Bedeutung.

2) Mit bekanntem, oder geschéatztem Wirkungsgrad n lasst sich der Leistungsfaktor cos ¢
auch Uber die folgende Formel berechnen:
P

Cosop =
? T 173X x Uy xn

Symbolerklarung:

cos ¢ — Leistungsfaktor (Parameter 13) [1]
Py — Motornennleistung (Parameter 15) [W]
In — Motornennstrom (Parameter 16) [A]
Uy  — Motornennspannung (Parameter 11)  [V]
n — Wirkungsgrad [1]

3) Beim Einsatz von US-Motoren ist es mdglich, dass die Angabe des Leistungsfaktors
(power factor) auf dem Typenschild fehlt. Sollte statt dessen die Angabe ,N.L. Amps*
vorhanden sein, lasst sich der Leistungsfaktor cos ¢ in guter Naherung wie folgt berech-
nen:

Annahme:

N.L. Amps = sin ¢ x Motornennstrom

= sin ¢ = N.L. Amps = ¢ = sin'l( N.L. Amps m)
Motornennstrom Motornennstro

= CO0S ¢ = cos(sin'l( N.L. Amps rnD
¢ Motornennstro
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Mit nachfolgender Tabelle kdnnen Sie aus dem Quotienten _N.L. Amps _ direkt den
Motornennstrom

Leistungsfaktor cos ¢ ermitteln:

N.L. Amps 0,310,444 |051|054|057|060)|063|065]|067|069]|0,712|0,76| 0,8 | 0,83
Motornennstrom

cos ¢ 09|09 086|084 |082|080]|0,78|0,76 |0,74|0,72|0,70 | 0,65| 0,6 | 0,55

4) Fehlt Ihnen auch die Angabe der ,N.L. Amps" und der Wirkungsgrad n, wéhlen Sie bitte
aus den Tabellen 8.1/8.2 oder 8.3/8.4 den Wert fur cos ¢ in Abhéngigkeit von der Mo-
tornennleistung aus.

¢  Wertebereich: 0.50-1.00 Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.1/8.2
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.3/8.4
(siehe auch Parameter EA)

14 — Nenndrehzahl SL/FO/SLV/EC

Motornenndrehzahl gemafl Motortypenschild.

0 Wertebereich: 100-32500 min " Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.1/8.2
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.3/8.4
(siehe auch Parameter EA)

15 — Nennleistung SL/FO/SLV/EC

Motornennleistung gemalfd Motortypenschild.

¢ Wertebereich: 0.01-300.00 kW Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.1/8.2
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.3/8.4
(siehe auch Parameter EA)

16 — Nennstrom SL/FO/SLV/EC

Motornennstrom gemaf Motortypenschild. Falls der Motor verschiedene Schaltungen (A
oder A) erlaubt, ist der Strom einzutragen, der der verwendeten Schaltung entspricht.

¢ Wertebereich: 0.1-300.0 A Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.1/8.2
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.3/8.4
(siehe auch Parameter EA)

EUROPA (400 V/50 HZ)

Phenn inverter [KW] 15|22 )30 |40 |55 | 75 |11,0(15,0|22,0 30,0 370|450 55,0
Unenn [V] Parameter 11 400
fhenn [HZ] Parameter 12 50
cos ¢ Parameter 13| 0,82 | 0,82 | 0,82 | 0,82 0,83 0,83 |0,85|0,85|0,81|0,86 | 0,86 | 0,87 | 0,89

nnenn [min-l] Parameter 14| 1410|1415 | 1415 | 1435|1450 | 1450 | 1455 | 1455 | 1460 | 1465 | 1470 | 1470|1478

Pnenn [kW] |Parameter 15| 15 | 2,2 | 30 | 40 | 55 | 7,5 | 11,0 | 15,0 | 22,0 | 30,0 | 37,0 | 45,0 | 55,0

lnenn [Al Parameter 16| 3,7 | 5,2 | 6,8 | 9,2 | 11,7 | 15,6 | 22,5| 30,0 | 43,0 | 58,0 | 71,0 | 85,0 |102,0
Tabelle 8.1
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EUROPA (400 V/50 HZ)

Prenn inverter [KW] 75 90 110 | 132 | 132 | 160 | 200 | 250 | 315 | 355
(VT) | (CT) | (CT) | (CT) | (CT) | (VT) | (VT)
Unenn [V] Parameter 11 400
fhenn [HZ] Parameter 12 50
cos ¢ Parameter 13| 0,86 | 0,87 | 0,86 | 0,87 | 087 | 0,87 | 0,86 | 0,86 | 0,88 | 0,86
Nnenn [min-l] Parameter 14| 1475 | 1480 | 1485 | 1485 | 1485 | 1485 | 1484 | 1490 | 1488 | 1490
Phenn [kW]  |Parameter 15| 75 90 110 132 132 160 200 250 315 355
lnenn [A] Parameter 16| 150 180 210 250 250 300 370 460 570 610
Tabelle 8.2
USA (460 V/60 HZ)
Phenn inverter [KW] 15|22 | 30 |40 |55 ]| 75 |11,0(15,0|18,5|22,0|30,0|37,0 (45,0 (55,0
Unenn [V] Parameter 11 460
fhenn [HZ] Parameter 12 60
cos ¢ Parameter 13| 0,78 (0,785|0,787|0,79|0,72|0,76 | 0,76 | 0,75|0,79|0,82|0,86 | 0,85 | 0,86 | 0,86
Nhenn [min-l] Parameter 14|1750| 1755 | 1755 {1755({1765|1774(1770({1780|1775|1773|1775|1770|1775|1775
Pnenn (kW] |Parameter 15| 15 | 22 | 29 | 3,7 | 55| 7,3 |10,9|14,6|18,3|21,9|29,2|36,5|43,8|56,0
lnenn [A] Parameter 16| 3,0 | 42 | 5,5 | 6,7 |10,7|13,5|20,0(27,0|32,5|36,5|46,0|58,0 (69,0 | 84,3
Tabelle 8.3
USA (460 V/60 HZ)
Phenn inverter [KW] 75 90 110 132 132 160 200 250 315 355
(VT) | (CT) | (CT) | (CT) | (CT) | (VT) | (VT)
Unenn [V] Parameter 11 460
fhenn [HZ] Parameter 12 60
Ccos ¢ Parameter 13| 0,865 | 0,87 0,875 | 0,86 | 0,86 | 0,84 0,9 0,9 0,9 0,9
Npenn [Min-1] |Parameter 14| 1785 | 1788 1790 | 1790 | 1790 | 1790 | 1790 | 1790 | 1790 | 1790
Pnenn [KW]  [Parameter 15| 73,0 91,3 | 110,0 | 146,0 | 146,0 | 184,0 | 220,0 | 257,0 | 257,0 | 257,0
lnenn [Al Parameter 16| 115,0 | 143,0 | 170,0 | 230,0 | 230,0 | 295,0 | 327,0 | 385,0 | 385,0 | 385,0
Tabelle 8.4
ANMERKUNGEN:
Die Werkseinstellungen sind abhéngig von der Leistung des Inverters.
Bei Anderung von Parametern der Gruppe ,Motordaten* werden folgende Parameter auto-
matisch neu berechnet:
Parameter F7 — Hauptreaktanz X,
Parameter F8 — Verstarkung Stromregler
Parameter F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler
9.56 Parameterbeschreibung 19.10.05
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8.2 Gruppe 2 — Basisparameter

21 —Knickfrequenz SL/FO/SLV/EC

Der Motor wird im Frequenzbereich von Null bis zur Knickfrequenz mit Nennerregung be-
trieben. Das bedeutet, dass der Inverter bei dieser Frequenz und Nennbelastung des Mo-
tors dessen Nennspannung abgibt.

Die Angabe dieses Parameters ist nur erforderlich, wenn der Parameter 62 — Auswahl| U/
f-Kennlinie auf die Funktionen 2, 3, 4 oder 5 programmiert wurde (gesteuerte Feldschwa-
chung). In den anderen Fallen realisiert der Inverter die Feldschwachung in Abhangigkeit
von der zur Verfligung stehenden Spannung und den Lastverhaltnissen automatisch.

¢ Wertebereich: 10.0-1000.0 Hz Werkseinstellung Europa: 50.0 Hz
Werkseinstellung USA: 60.0 Hz
(siehe auch Parameter EA)

0 Wertebereich SLV®: 10.0-1000.0 Hz Werkseinstellung Europa: 43.0 Hz
Werkseinstellung USA: 51.0 Hz
(siehe auch Parameter EA)

22 —Boost SL - OE

Korrekturfaktor fir die Einstellung der Erregung des Motors bezuglich der vom Inverter aus
den Motordaten (Parametergruppe 1 bzw. Messung; siehe auch Parameter 2A) ermittelten
U/f-Kennlinie. Der Korrekturfaktor ist iber den gesamten Nennbereich des Motors wirksam.
Ein Wert von 100% entspricht der vom Inverter ermittelten Kennlinie.

Siehe auch Parameter 61 — Autoboost.

Die Einstellung von zu groRen Werten kann eine rasche Erwarmung des Motors bei nied-
|
ACHTUNG! rigen Drehzahlen hervorrufen.

ANMERKUNG: dieser Parameter hat in Versionen mit Stromregelung (EC/FO) sowie bei
SLV® keine Bedeutung. Keine Anzeige bei SLV®.

¢  Wertebereich: 0.0-600.0% Werkseinstellung: 100.0%
23 — Maximalfrequenz SL/FO/SLV/EC

Obere Frequenzgrenze, die vom Inverter in keinem Fall Giberschritten wird. Die Parameter
.Minimalfrequenz“ und ,Maximalfrequenz" dienen au3erdem zur Skalierung der analogen
Sollwerteingange.

ANMERKUNG: fir SLV®-Applikationen sollte eine Maximalfrequenz nicht mehr als das
doppelte der Motornennfrequenz betragen. Bei Betrieb im Feldschwéchbereich ist der
Drehzahlregler neu zu optimieren.

¢ Wertebereich: 1.0-875.0 Hz Werkseinstellung Europa: 50.0 Hz
Werkseinstellung USA: 60.0 Hz
(siehe auch Parameter EA)

24 — Minimalfrequenz SL/FO/SLV/EC

Untere Frequenzgrenze, die vom Inverter stationdr nicht unterschritten wird. Die Minimal-
frequenz wird je nach Sollwertquelle unterschiedlich ausgewertet (siehe Parameter 31: An-
merkungen 1 und 2).

¢ Wertebereich: 0.0-100.0 Hz Werkseinstellung: 0.0 Hz
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25 — Hochlaufzeit 1

SL/FO/SLV/EC-OE

Standard-Hochlaufzeit. Zeitspanne fir die Beschleunigung von 0 Hz bis Maximalfrequenz
(Parameter 23).

O Wertebereich: 0.1-999.9 s

26 — Tieflaufzeit 1

Werkseinstellung: 3.0 s

SL/FO/SLV/EC-OE

Standard-Tieflaufzeit. Zeitspanne fur die Abbremsung von der Maximalfrequenz (Parame-
ter 23) bis 0 Hz.

¢ Wertebereich: 0.1-999.9 s

27 — Hochlaufzeit 2

Werkseinstellung: 3.0 s

SL/FO/SLV/EC-OE

Alternative Hochlaufzeit. Zeitspanne fir die Beschleunigung von 0 Hz bis Maximalfrequenz
(Parameter 23). Die Programmierung der Umschaltméglichkeiten erfolgt mit dem Parame-
ter 72 — Auswahl Rampenfunktionen.

¢ Wertebereich: 0.1-999.9 s

28 —Tieflaufzeit 2

Werkseinstellung: 5.0 s

SL/FO/SLV/EC-OE

Alternative Tieflaufzeit. Zeitspanne fur die Abbremsung von der Maximalfrequenz (Parame-
ter 23) bis 0 Hz. Die Programmierung der Umschaltmdglichkeiten erfolgt mit dem Parame-
ter 72 — Auswahl Rampenfunktionen.

¢ Wertebereich: 0.1-999.9 s

29 — Steuermode

Werkseinstellung: 5.0 s

SL/FO/SLV/EC-SC

Dieser Parameter legt in den zwei Betriebsarten LOCAL und REMOTE die Quellen fiir das
Start/Stop-Signal und den Sollwert fest. Die Umschaltung LOCAL/REMOTE erfolgt tiber
den Klemmeneingang PS3, wenn dieser mit dem Parameter 9B — Auswahl Funktion Ein-
gang PS3 auf die Funktion x06 programmiert ist. Die Betriebsart LOCAL wird in der Stan-
dardanzeige 1 durch LOC angezeigt, im REMOTE-Betrieb erscheint die Anzeige REM.

Wird von der Betriebsart LOCAL auf die Betriebsart REMOTE umgeschaltet (siehe auch
Parameter 9B — Auswahl Funktion Eingang PS3), so wird ein an den Klemmen anste-
hender Startbefehl sofort verarbeitet und der Motor wird gestartet. Das kann zu Tod, Ver-
letzungen oder Schaden an Geréaten und Anlagen fihren.

BETRIEBSART LOCAL

BETRIEBSART REMOTE

Sollwert Start/Stop-Signal Sollwert Start/Stop-Signal
x0 |Tastatur D Tastatur 2 ©) Gesperrt Gesperrt
x1 |siehe Anmerkung 4 |Tastatur 29 siehe Anmerkung 4 |Klemmen
x2 |siehe Anmerkung 4 |Tastatur 2 ©) sieche Anmerkung 4 |Tastatur 2
x3 |Tastatur 1) Tastatur 2 ©) sieche Anmerkung # |Klemmen ®)
x4 |Gesperrt Gesperrt siehe Anmerkung 4 |Klemmen
x5 |sieche Anmerkung ¥ |Tastatur 2 8 siehe Anmerkung ¥ |SIO (RS-485) 3)
x6 |Tastatur 1) Tastatur 2 ©) sieche Anmerkung ¥ |SIO (RS-485) 3)
X7 |Gesperrt Gesperrt siehe Anmerkung 4 [SIO (RS-485) )
Ox |REV-Taste grundsatzlich nicht aktiv (gilt nur fir den LOCAL-Modus)

1x

FWD- und REV-Taste aktiv (gilt nur fir den LOCAL-Modus)

¢ Wertebereich: siehe Tabelle

Werkseinstellung Europa: 13
Werkseinstellung USA: 3

(siehe Parameter EA)
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ANMERKUNGEN:
1) Taste A: Erh6hung des Sollwertes.
Taste V: Absenkung des Sollwertes.

2)

3)

4)

5)

6)

Taste ENTER: Nullspannungssichere Speicherung des Sollwertes.

Taste FWD: Rechtsdrehfeld.

Taste REV: Linksdrehfeld (falls Taste REV freigegeben ist).

Taste STOP:  Abbremsen oder freier Auslauf (Endstufensperre) des Motors
(siehe Parameter 71 — Start- und Stop-Optionen).

Der SIO-Betrieb (SIO-Mode) ist eine Sonderform des REMOTE-Betriebes. Die Befehle
FWD (,Starte mit Rechtsdrehfeld”), REV (,Starte mit Linksdrehfeld*) und der STOP-Be-
fehl werden in diesem Modus ausschlief3lich Uber die serielle Schnittstelle RS 485 vor-
gegeben. Dazu dient der Parameter AD — Inverter-Steuerkommandos SIO-Betrieb.
In der Standardanzeige 1 zeigt die Anzeige ,Sxx" an, dass der Inverter seine Steuer-
kommandos vom RS 485-Bus erhélt und er die Adresse xx hat (xx steht fur 00 bis 31,
siehe Parameter A9 — Slave-Adresse des Inverters fir SIO-Betrieb). Die Sollwert-
quelle bestimmt der Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz).

Eine Parametrierung des Umrichters ber die serielle Schnittstelle RS 485 erfordert
nicht den SIO-Mode. ,SIO-Mode” bedeutet nur, dass im REMOTE-Betrieb die Start-
Stop-Signale von der RS 485-Schnittstelle kommen.

Die Sollwertquelle wird mit dem Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) und
durch die Programmierung der Eingange PS1, PS2 und PS3 mittels der Parameter 99
bis 9B, sowie deren Beschaltung entsprechend der folgenden Erlauterung bestimmt:

Die Eingédnge PS1-PS3 bilden mit den Wertigkeiten PS1 — 20 ps2-21 PS3-22¢inen
Zahlenwert, der als Auswahlparameter fur den Klemmensollwert benutzt wird. Das ent-
sprechende Bit wird gleich 1 gesetzt, wenn der Eingang mit dem jeweiligen Parameter
99 bis 9B ,Auswahl Funktion Eingang PS1/PS2/PS3" auf die Funktion x00 ,Anwahl ei-
ner Festfrequenz* programmiert und der Eingang aktiviert wurde. Ist eine der beiden Be-
dingungen nicht erfullt, wird das Bit gleich Null gesetzt. Den mdoglichen Werten des da-
mit gebildeten Auswahlparameters sind folgende Sollwertquellen zugeordnet (siehe Ta-
belle 8.5). Sind alle drei Bit gleich Null, bestimmt ausschlieBlich der Parameter 31 —
Sollwert-Auswabhl (Sollfrequenz) die Sollwertquelle.

In diesem Modus werden Start- und Stop-Befehle ausschlie3lich mit den Klemmen
-,FWD" und ,REV*" vorgegeben. Wie diese Klemmen genau reagieren, legen die Para-
meter 71 — Start- und Stop-Optionen und 91 — Funktion der Eingénge FWD und
REV fest. Fir einen sicheren Betrieb der Anlage sind beide Parameter anzupassen. Die
STOP-Taste des Keypads ist standardmaRig als ,,Not Aus“ programmiert.

Tipp-Betrieb im LOCAL-Modus:

Der eingestellte Wert der Festfrequenz 1 kann auch als Jogfrequenz verwendet werden.
Dazu mussen die bindren Eingéange R/J und PS3 aktiviert und Parameter 98 — Auswahl
Funktion Eingang Run/Jog auf die Funktion x00 ,,Anwahl Jog-Betrieb" programmiert
und mit Parameter 9B (Einstellung x06) der LOCAL-Modus aktiviert sein. Solange jetzt
die FWD- oder REV-Taste gedrickt wird, lauft der Motor mit der eingestellten Festfre-
qguenz 1 in die dementsprechende Richtung.

PS3 | PS2 | PS1 |Frequenzsollwert bestimmt durch:
0 | 0 | 0 |Parameter 31— Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) [l
0| o0 1 |Parameter 41 — Festfrequenz 1 (21 3]
ol | 1B| o |Parameter 42 — Festfrequenz 2 2!
0 1 1 |Parameter 43 — Festfrequenz 3 3l
1 | 0 | 0 |Parameter 44 — Festfrequenz 4 [
Tabelle 8.5
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PS3 | PS2 | PS1 |Frequenzsollwert bestimmt durch:

1 0 1 |Parameter 45 — Festfrequenz 5 (3l

1 1 0 |Parameter 46 — Festfrequenz 6 (3l
1 1 1 |Parameter 23 — Maximalfrequenz
Tabelle 8.5

[1] Der Frequenzsollwert wird durch den Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) bestimmt.

[2] Der eingestellte Wert der Festfrequenz 1 kann auch als Jogfrequenz verwendet werden. Dazu missen die
binéren Eingdnge R/J und PS3 aktiviert und Parameter 98 (Auswahl Funktion Eingang Run/Jog) auf die Funk-
tion ,Anwahl Jog-Betrieb“ (Einstellung x00) programmiert und mit Parameter 9B (Einstellung x06) der LOCAL-
Modus aktiviert sein. Solange jetzt die FWD- oder REV-Taste gedriickt wird, lauft der Motor mit der eingestell-
ten Festfrequenz 1 in die dementsprechende Richtung.

[3] Bei den Festfrequenzen Parameter 41-46 ist nur der Sollwert wirksam, der nicht héher als die Maximalfre-
quenz ist. Bei hheren Werten wird die Maximalfrequenz Gibernommen.

[4] ,0"bedeutet: die Einstellung des Datencodes unter den Parametern 99-9B ist grof3er O oder Eingang ist nicht
mit Aktivpegel belegt.

[5] .1 bedeutet: die Anwahl einer Festfrequenz (Datencode ,0“ in den Parametern 99-9B) und Eingang PS1—
PS3 ist mit Aktivpegel belegt.

2A - Testbetrieb SL/FO/SLV/EC

ACHTUNG!

ACHTUNG!

Dieser Parameter bestimmt, welche motorspezifischen Daten durch den Inverter automa-
tisch zu ermitteln sind. Dabei handelt es sich um Parameter, die nicht dem Motortypen-
schild zu entnehmen sind.

Waéhrend der Ausfihrung eines Testbetriebes stehen Leitungen und Motor unter Spannung
(Lebensgefahr). Bei bestimmten Testablaufen dreht sich der Motor.

Vor dem Start des Testbetriebes sind alle Inbetriebnahmeschritte zu befolgen. Besonders
wichtig ist, dass die korrekten Motordaten (Parametergruppe 1) eingegeben wurden.

Nach der erfolgreichen Ausfiihrung der jeweiligen Messung werden Parameter berechnet,
deren Werte aus den Messergebnissen bestimmt werden kénnen, z.B. die Stromreglerpa-
rameter aus den gemessenen Widerstadnden und Induktivitaten.

Bei den meisten Testbetriebsarten (mit Ausnahme der Auswahlen 2xx) lauft der An-
trieb nach erfolgreichem Abschluss der Tests sofort an, d.h. der Antrieb beschleu-
nigt auf die eingestellte Sollfrequenz.

Damit die Abstimmung zwischen Motor und Inverter moglichst genau erfolgen kann, wird
eine Einstellung von 101 fur die Sensorless-Umrichter (Applikation 0), 104 fur SLV® und
109 oder 119 fir die EC-/FO-Variante empfohlen. An dieser Stelle kann auch festgelegt
werden, welcher Test wie oft ausgefihrt wird. Zum Beispiel kann ein Test als ,einmalig er-
folgreich auszufuihren” festgelegt werden, d.h. die Messungen werden normalerweise nur
ein einziges Mal (beim ersten Startbefehl durchgefuhrt). Danach wird der Parameter auto-
matisch auf den Wert Null zurlickgesetzt. Kommt es beim Test jedoch zu einem Fehler (d.h.
Messung nicht erfolgreich), bleibt die Testanforderung fiir den néchsten Startbefehl stehen.
Die Werkseinstellung 101 startet eine einmalige Messung des Statorwiderstandes nach
dem ersten Startbefehl. Folgende Funktionen kdnnen ausgewahlt werden:

Anmer- Beschreibung
kungen
0 Keine Parameterermittlung
1 Messung des Statorwiderstandes nach dem ersten Startbefehl nach Po-
wer-On
2 Messung des Statorwiderstandes nach jedem Startbefehl
3 | Messung des Statorwiderstandes nach dem ersten Startbefehl nach Po-
wer-On und nach der Ausfiihrung jedes Stop-Befehles
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Anmer- Beschreibung
kungen
4 Messung des Statorwiderstandes und der Streuinduktivitat nach dem ers-
ten Startbefehl nach Power-On
5 |[P1B] Bestimmung des Montageoffsets und der Drehrichtung des Lagegebers
nach dem ersten Startbefehl nach Power-On (nur fur Applikationen mit
Drehzahlrtckfihrung)
6 ([ Messung des Statorwiderstandes und Bestimmung des Montageoffsets
und der Drehrichtung des Lagegebers nach dem ersten Startbefehl nach
Power-On
9 [PIBl  IMessung des Statorwiderstandes und der Streuinduktivitat, Bestimmung
des Montageoffsets und der Drehrichtung des Lagegebers nach dem ers-
ten Startbefehl nach Power-On
10 (@14 Suche des Nullimpulses bzw. der Nulllage bei Verwendung eines Encoders
11 |4 Wie 1, 4, 5, 6, 9, aber mit Suche des Nullimpulses bzw. der Nulllage bei
14 | Verwendung eines Encoders
15 ([21[3] [4]
16 [[21[81 4]
19 |[21[8] 4]
101 Wie 1, 4,5, 6, 9 (bzw. 11, 14, 15, 16, 19) aber als einmalige Aktion, d.h.
104 nach dem der so ausgewahlte Test einmal vollstandig und ohne Fehler-
105 |21B Imeldung oder Warnung durchlaufen wurde, wird dieser Parameter auto-
106 |21 3] matisch auf den Wert 0 zuriickgesetzt.
109 |21 3] Nach dem nachsten Startbefehl, auch nach einem Neuanlauf der Inverter-
110 Ei} (3l software 1), werden dann keine weiteren Tests durchgefuhrt.
111
114 | Start des Testbetrieb mittels Tastenkombination:
115 |B114] Nur im REMOTE-Modus und in der Standardanzeige 1 kann durch die Tas-
116 |14 |tenkombination SHIFT + ENTER (zuerst die SHIFT-Taste driicken und hal-
119 |B114] ten und danach die ENTER-Taste driicken) und einem eingestellten Para-
meterwert Uber 100 bei dem Parameter 2A — Testbetrieb ein Testbetrieb
gestartet werden. Dabei erfolgt eine Abfrage, ob der Testbetrieb gestartet
werden soll, die mit Driicken der Tasten FWD bestétigt oder mit STOP ab-
gebrochen wird. Wird die Abfrage abgebrochen, erscheint eine Warnungs-
meldung, die auf die nicht durchgefiihrte Messung hinweist (die Warnung
wird mit der PROG-, SHIFT- oder ENTER-Taste quittiert). Bei Start des
Testbetriebes erscheint die Anzeige ,LOC Test". Nach Beendigung der
Messungen wird der Antrieb wieder stromlos und steht still.
Es gilt fir alle Tests, die mittels Start-Befehl oder Tastenkombination
ausgeldst wurden:
Im Fehlerfall oder bei Abbruch durch den Benutzer bleibt der eingegebene
Wert so lange erhalten, bis die Autotuning-Funktion einmal komplett durch-
laufen wurde oder vom Benutzer gedndert wird.
Nach erfolgreich ausgeflihrtem Testbetrieb muss ein neuer Startbefehl er-
teilt werden, bevor der Antrieb anlauft.
2XX Wie 1, 4,5, 6, 9 (bzw. 11, 14, 15, 16, 19) aber nach dem Testbetrieb muss
der Startbefehl erneut gegeben werden, damit der Antrieb anlauft.

[1] Die Messung des Statorwiderstandes nach dem Stop-Befehl im Testbetrieb 3 hat zur Folge, dass der Antrieb
nach dem Abbremsen nicht sofort stromlos wird! Erst am Ende der Widerstandsmessung werden die End-
stufen des Inverters gesperrt.

[2] Wahrend diesem Testlauf muss sich der Motor frei drehen kdnnen.
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[3] Wird die Applikation 10, 11 oder 12 gewahlt (EC-Motor), wird der Montageoffset des Resolvers relativ zum
Polrad-Nullwinkel gemessen. Hierbei wird ein DC-Spannungsvektor aufgeschaltet, der das Laufer-Polrad in
seine Null-Lage zieht. Dieser Winkel-Offset ist fur die Kommutierungssteuerung der Endstufen wichtig.

[4] Die Nulllagesuche erfolgt mit der Frequenz, die unter Parameter D2 — Frequenz Nullimpulssuche eingetra-
gen ist.

[5] Zu einem Neuanlauf der Invertersoftware kommt es nach dem Einschalten des Geréates und nach einem Soft-
ware-Reset mit Hilfe des Parameters 2D — Software-Reset.

Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 101
Ein Testlauf sollte immer dann durchgefihrt werden, wenn

¢ der Antrieb zum ersten Mal in Betrieb genommen wird.

« ein Parameterreset durchgefiihrt wurde (Parameter EA).

¢ ein anderer Motor angeschlossen wird.

¢ die Applikation geandert wird (Parameter 2C).

¢ sich etwas am Ruckfihrungssystem andert (Neuinstallation oder Austausch, Montage
eines Encoders mit anderer Strichzahl, ein anderer Resolver, usw.).

* in der Applikation SLV® eine hohe Drehzahlgenauigkeit gefordert wird. Durch Erwar-
mung des Motors kommt es automatisch zu einer Veranderung der Wicklungswider-
stande. Dieses hat Einfluss auf die Antriebsqualitaten. Wenn es die Applikation zulasst,
sollte man prifen, ob der Testbetrieb 2 sinnvoll in der Anwendung integriert werden
kann (Widerstandsmessung nach jedem Startbefehl).

Die Autotuning-Funktion erfullt ihren Zweck nur dann, wenn der gewahlte Test einmal voll-
standig ohne Fehlermeldung oder Warnung durchlaufen wurde. Erscheint wéhrend der
Messung eine Fehlermeldung oder Warnung, so ist der Testbetrieb zu wiederholen, indem
das Geréat neu gestartet wird. Kommt es erneut zu einer Fehlermeldung, so sind die Motor-
daten in Gruppe 1 und die korrekte Verkabelung der Anlage zu Uberpriifen. Schwierigkeiten
kann es auch geben, wenn die Nennleistungen von Umrichter und Motor weit auseinander
liegen.

Die gemessenen und berechneten Parameter werden nullspannungssicher gespeichert.
Damit sind in den meisten Fallen einmalige Messungen der Motorparameter, des Monta-
geoffsets und Drehrichtung des Winkelgebers ausreichend. Nach Anderungen der Motor-
bzw. Gebermontage oder der Verkabelung sollte die Ermittlung jedoch wiederholt werden.

Problemlésungen:

Wahrend der Ausfiihrung eines Testbetriebes darf keiner der Binareingange R/J, PS1,
PS2, PS3 angesteuert werden. Die durch Autotuning gefundenen Daten kdnnen von den
optimalen Motordaten abweichen, wenn

¢ Motor- und Inverternennleistung stark von einander abweichen.

« die Motordaten in Gruppe 1 nicht mit den tatséchlichen Daten des angeschlossenen
Motors Ubereinstimmen (z.B. die Eingabe der Motordaten fur eine Sternschaltung —
wahrend der Motor in Dreieckschaltung betrieben wird (oder umgekehrt).

e der Testbetrieb nicht mit der PWM-Frequenz (Parameter 79) durchgefiihrt wird, mit der
spater gearbeitet wird.

« der Inverter von seinen Nenndaten her nicht in der Lage ist, den fiir den Betrieb des Mo-
tors im Nennpunkt erforderlichen Strom oder die Motornennspannung aufzubringen
(z.B. ein Motor mit einer Nennspannung von 600 Volt wird am Umrichter in einem 380
Volt Netz betrieben).

Messung des Statorwiderstandes
Die Messung erfolgt durch Aufschaltung eines festen Spannungsvektors fiir mehrere Se-
kunden. Der Motor steht hierbei still.

Neuberechnete Parameter:

Parameter F3 — Statorwiderstand R1
Parameter F8 — Verstarkung Stromregler
Parameter F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler
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Messung der Streuinduktivitat

Die Messung erfolgt durch Einpréagung eines Wechselfeldes mit der Nennfrequenz des Mo-
tors. Der Motor steht hierbei still.

Neuberechnete Parameter:

Parameter F4 — Rotorwiderstand R2

Parameter F5 — Streureaktanz Xc

Parameter F7 —Hauptreaktanz X

Parameter F8 — Verstarkung Stromregler

Parameter F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler

Bestimmung des Montageoffsets und der Drehrichtung des Winkelgebers

Bei Betrieb mit einem Drehzahl- bzw. Winkelgeber miissen die vom Inverter eingelesenen
Drehrichtungen von Motor und Winkelgeber Ubereinstimmen. Zur Festlegung dient der Pa-
rameter BD — Drehrichtung Winkelgeber.

Fur die Ansteuerung von Synchronmotoren muss dem Inverter der Polradwinkel des Mo-
tors bekannt sein. Hierzu wird der Montageoffset des Gebers (Parameter BC) bestimmt.
Dieser gibt den Messwert des Winkelgebers fir den Polradwinkel 0° an.

Beide Informationen werden in einem Testschritt bestimmt. Hierbei wird der Motor um ins-
gesamt 300° el. gedreht. Wird der Testschritt benutzt, um die Drehrichtung des Winkelge-
bers fur einen Asynchronmotor zu bestimmen, kann der ermittelte Montageoffset ignoriert
werden.

Wird als Winkel- bzw. Polradlagegeber ein Encoder benutzt, so sollte vor der Bestimmung
des Montageoffsets der Nullimpuls des Gebers gesucht werden, um einen reproduzierba-
ren Wert zu erhalten.

Fur die Durchfihrung dieses Testschrittes muss der Motor bei Lastmoment Null frei drehen
kénnen. Ist dies nicht der Fall, kénnen Abweichungen auftreten. In diesem Fall muss der
korrekte Wert anderweitig ermittelt und im Parameter BC — Montageoffset Winkelgeber
eingetragen werden.

Neuberechnete Parameter:
Parameter BD — Drehrichtung Winkelgeber
Parameter BC — Montageoffset Winkelgeber

Nullimpulssuche bei Verwendung eines Encoders als Winkelgeber

Bei Verwendung eines Encoders als Polradlagegeber fiir einen Synchronmotor oder als all-
gemeiner Winkelgeber fiir den Betrieb des Inverters in Lageregelung (z.B. Elektronisches
Getriebe) kann der Nullimpuls verwendet werden, um eine absolute Anfangslage (Nulllage)
reproduzierbar zu bestimmen.

Bei der Suche wird der Motor mit einer programmierbaren Frequenz (Parameter D2 — Fre-
guenz Nullimpulssuche) gedreht, bis die Auswertungselektronik den Nullimpuls erfasst.
Danach wird unter Bertcksichtigung des Parameters D3 — Nullwinkel die Anfangslage an-
gefahren.

Neuberechnete Parameter:

Keine.
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Anwendungsbeispiele

Applikation Inverter

Zur Inbetriebnahme wird der Testbetrieb 4 verwendet, mit dem die Motorparameter gemes-
sen werden. Fur den weiteren Betrieb wird der Parameter auf 0 (keine Parameterermitt-
lung) oder 1 (Messung des Statorwiderstandes als stark temperaturabhéangiger Wert nach
jedem Power-On) gesetzt.

Applikation EC-Motor — Drehzahlregelung mit Resolver

Zur Inbetriebnahme wird der Testbetrieb 9 verwendet, mit dem die Motorparameter und der
Montageoffset bestimmt werden. Die Parameter des Stromreglers werden aus den gemes-
senen Motorparametern berechnet. Fur den weiteren Betrieb wird der Parameter auf O (kei-
ne Parameterermittlung) gesetzt.

Applikation EC-Motor — Drehzahlregelung mit Encoder

Zur Inbetriebnahme wird der Testbetrieb 19 verwendet, mit dem die Motorparameter und
der Montageoffset bestimmt werden. Die Parameter des Stromreglers werden aus den ge-
messenen Motorparametern berechnet. Vor der Bestimmung des Montageoffsets wird der
Nullimpuls des Encoders gesucht, um einen absoluten Nullpunkt zu haben. Fir den weite-
ren Betrieb wird der Parameter auf 10 (Nullimpulssuche) gesetzt. Dies ist erforderlich, da
der absolute Nullpunkt, auf den sich der gespeicherte Montageoffset bezieht, nach jedem
Power-On erneut gesucht werden muss.

Applikation FO (Asynchronmotor) — Elektronisches Getriebe mit Encoder,
Vorgabe des Mastersollwertes tiber Encoder

Zur Inbetriebnahme wird der Testbetrieb 19 verwendet, mit dem die Motorparameter, der
Montageoffset und die Drehrichtung des Encoders bestimmt werden. Die Parameter des
Stromreglers werden aus den gemessenen Motorparametern berechnet. Der Montageoff-
set ist fir den Asynchronmotor belanglos; da jedoch gleichzeitig die Drehrichtung des En-
coders bestimmt wird, sollte diese Funktion ausgefiuhrt werden. Vor der Bestimmung des
Montageoffsets wird der Nullimpuls des Encoders gesucht, um einen absoluten Nullpunkt
zu haben.

Die Sollwertvorgabe fur die Funktion ,Elektronisches Getriebe” erfolgt tiber einen Encoder-
kanal. Fur diesen Kanal muss ebenfalls der Nullimpuls gesucht werden, um den Nullpunkt
des Sollwert-Bezugssystems zu bestimmen. Hierflr ist die Funktion ,Nullimpulssuche Mas-
tersollwert” zu verwenden, die durch Aktivierung eines auf diese Funktion programmierten
binaren Einganges (Parameter 98—9B) gestartet wird. Nach der Aktivierung muss der Mas-
ter-Encoder mindestens eine Umdrehung gedreht werden, damit der Nullimpuls gefunden
wird.

Fir den weiteren Betrieb wird der Parameter auf 10 (Nullimpulssuche) gesetzt. Dies ist er-
forderlich, da der absolute Nullpunkt, auf den sich der gespeicherte Montageoffset bezieht,
nach jedem Power-On erneut gesucht werden muss. Das gleiche gilt fir den Mastersoll-
wert-Nullimpuls. Dieser muss ebenfalls nach jedem Power-On neu gesucht werden.
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HINWEIS!

Applikation SLV® (Asynchronmotor mit geberloser Regelung)

Zur Inbetriebnahme wird der Testbetrieb 4 verwendet, mit dem die Motorparameter gemes-
sen und daraus die Reglerparameter und andere wichtige Grof3en fiir das SLV®-Modell be-
rechnet werden. Fir den weiteren Betrieb sollte der Parameter auf O (Keine Parameterer-
mittlung), 1 (Messung des Statorwiderstandes nach jedem Power-On) oder 2 (Messung
des Statorwiderstandes nach jedem Startbefehl, wenn der Inverter selten vom Netz ge-
trennt wird) gesetzt werden.

2B — Einstellbetrieb SL/FO/SLV/EC

Der Parameter 2B — Einstellbetrieb versetzt den Umrichter in einen speziellen Zustand, in
dem einfach die drei Parameter 4D — Offset VIN/CIN, 4E — Abgleich Minimalfrequenz
VIN/CIN und 4F — Abgleich Maximalfrequenz VIN/CIN der analogen Sollwertkennlinie ab-
geglichen werden kdnnen.

Fur weitere Einzelheiten siehe Kapitel 6.12, ,Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Mi-
nimaldrehzahl®.

Fur weitere Informationen zur analogen Sollwertvorgabe siehe die 4 Anmerkungen aus Teil
1, ab Seite 1-29.

¢ Wertebereich: Ound 1 Werkseinstellung: 0

2C — Applikation SL/FO/SLV/EC

Die Abfrage dieses Parameters erfolgt einmalig nach Power-On. Eine Anderung des Para-
meters andert nichts am aktuellen Zustand des Inverters. Zur Anwahl einer anderen Appli-
kation ist der Parameter auf den entsprechenden Wert zu setzen und danach das Geréat
aus- und wieder einzuschalten oder ein Software-Reset (Parameter 2D) durchzufihren.

Wird bei der Abfrage des Parameters festgestellt, dass fir diese Applikation erforderliche
Optionsplatine nicht eingebaut ist, erfolgt die Fehlermeldung 11 ,Option“. Dies stellt einen
fatalen Fehler dar, der durch zwei Méglichkeiten beseitigt werden kann:

1. Ausschalten des Geréates, Einbau der erforderlichen Optionsplatine und erneutes Zu-
schalten des Gerates.

2. Quittieren der Fehlermeldung mit der PROG-, SHIFT- oder ENTER-Taste. Auswahl ei-
ner Applikation, die keine Optionskarte erfordert. Inverter aus- und wieder einschalten
oder einen Software-Reset (Parameter 2D) durchfiihren.

Der UD 7000 verfugt Uber drei gleichwertige Parametersétze. Die Parametersatze kdnnen
unterschiedliche Applikationen enthalten. Wird bei einer Parametersatzumschaltung er-
kannt, dass der neue Satz eine andere Applikation enthdlt, so erfolgt unmittelbar nach der
Satzumschaltung zur Anpassung der Inverterumgebung ein Neuanlauf des Inverters (siehe
»<Anmerkung 1 — Umschaltung der Kundenparametersatze:“, Seite 2-124).

Der UD 7000 verfigt Gber eine Vielzahl von Sonderapplikationen, die Losungen fir spezi-
elle Probleme der Antriebstechnik bieten. Unser Vertrieb informiert Sie gerne tber Applika-
tionen, die fir den UD 7000 verfigbar sind. Schalten Sie niemals eine Applikation ein, fur
die Sie keine Applikationsbeschreibung haben. Alle in diesem Handbuch beschriebenen
Funktionen gelten nur fur die hier aufgelisteten Applikationen.

WERT APPLIKATION ERFORDERLICHE OPTION
0 |Inverter Keine
2 |Synchronlauf Inverter D Keine
10 |EC-Motor — Drehzahlregelung Resolver- oder Encoderauswertung
11 |EC-Motor — Momentenregelung 2) Resolver- oder Encoderauswertung
12 |EC-Motor — Elektronisches Getriebe 3) Encoderauswertung
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WERT APPLIKATION ERFORDERLICHE OPTION

20 |Asynchronmotor — Drehzahlregelung Resolver- oder Encoderauswertung

21 |Asynchronmotor — Momentenregelung 2)  |Resolver- oder Encoderauswertung

22 |Asynchronmotor — Encoderauswertung
Elektronisches Getriebe )

50 |Asynchronmotor — Keine
geberlose Drehzahlregelung SLV® 4

51 |Asynchronmotor — Keine
geberlose Momentenregelung SLV® 2.9

52 |Asynchronmotor — Keine
Geberlose SLV®-Drehzahlregelung 11 ©)

53 |Asynchronmotor — Keine
SLV?® in Feldschwachung

90 |Geschwindigkeitsregelung ” Keine

6xx |Prozessregelung 8) Keine/bei Bedarf

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

ANMERKUNGEN:

1) Fur die Applikation ,Synchronlauf Inverter* muss folgende Sollwertquelle programmiert
sein (Parameter 31, ,9 — LIM Mastersollwert*).

2) Die Sollwertvorgabe erfolgt Uber die Klemmen VIN bzw. CIN. Der Parameter 31 — Soll-
wert-Auswahl (Sollfrequenz) muss entsprechend programmiert sein. Diese Betriebs-
art dient Applikationen, in denen ein rein drehmomentgeregelter Betrieb gewiinscht wird
(z.B. Zugregelungen).

Der Antrieb erzeugt unabhéngig von der Drehzahl ein vorgegebenes Drehmoment, d.h.
ohne Last beschleunigt der Motor bis zu der unter Parameter 23 definierten maximalen
Frequenz.

3) Fir die Applikation ,Elektronisches Getriebe" muss eine der folgenden Sollwertquellen
programmiert sein (Parameter 31):

»8 — Option Encoder Mastersollwert Kanal 2“ (hierfir ist die Option ,Zweikanalige Enco-
derauswertung” erforderlich) oder
»9 — LIM Mastersollwert".

4) Die geberlose Drehzahlregelung nach dem SLV®-Verfahren funktioniert mit Standard-
motoren in dem Frequenzbereich von 1 Hz bis zur doppelten Motornennfrequenz (Pa-
rameter 12). Bei Betrieb im Feldschwachbereich (Frequenzen oberhalb der Knickfre-
guenz (Parameter 21)) ist der Drehzahlregler neu zu optimieren.

5) Die sensorlose Momentenregelung nach dem SLV®-Verfahren funktioniert zuverlassig
oberhalb der Schlupffrequenz. Um Probleme im Bereich um 0 Hz auszuschlief3en, ist
die Minimalfrequenz (Parameter 24) auf einen Wert von ca. 3 Hz einzustellen.

6) Diese Applikationen sind in diesem Handbuch nicht naher beschrieben. Fir diese An-
wendungen stehen gesonderte Applikationsbeschreibungen zur Verfiigung.

7) Fur die Applikation ,Geschwindigkeitsregelung“ kann ein beliebiger Sollwert (Parameter
31) angewahlt sein mit Ausnahme von Einstellung ,,7* oder ,9“. Die Regelung nutzt den
LIM-Eingang, der mit Hilfe des Parameters 36 — Pulszahl LIM-Eingang skaliert werden
muss.

8) Diese Applikation ist in diesem Handbuch nicht nédher beschrieben. Fur diese Anwen-

dung stehen gesonderte Applikationsbeschreibungen zur Verfiigung. Die 6 steht fir die
Prozessregelung, die beiden ,xx" hinter der Zahl 6 stehen fir die jeweilige Anwendung.
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Applikationen

0 (Inverter)

WERKSEINSTELLUNG. Der angeschlossene Motor wird Gber ein U/f-Verhaltnis gesteu-
ert. Anschlie3bar sind Asynchronmotoren (z.B. Drehstrom-Normmotoren).

2 (Synchronlauf Inverter)

Fir die Applikation ,Synchronlauf Inverter* muss folgende Sollwertquelle programmiert
sein: Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) = 9 (LIM Mastersollwert).

10 (EC-Motor — Drehzahlregelung)

Drehzahlgeregelter Betrieb einer EC-Maschine (Synchronmotor). Die Kommutierung und
die Drehzahlerfassung der Maschine erfolgen tber einen auf die Motorwelle montierten Re-
solver bzw. Inkrementalgeber. Die Maschine fahrt unabhangig von der Belastung die vor-
gegebene Drehzahl.

11 (EC-Motor — Momentenregelung)

Momentengeregelter Betrieb einer EC-Maschine. Die Kommutierung der Maschine erfolgt
Uber einen auf die Motorwelle montierten Resolver bzw. Inkrementalgeber. Beim Stop-Be-
fehl wird ein drehzahlgeregelter Tieflauf eingeleitet.

Der Antrieb erzeugt unabhangig von der Drehzahl ein vorgegebenes Drehmoment, d.h. oh-
ne Last beschleunigt der Motor bis zu der unter Parameter 23 definierten maximalen Fre-
quenz.

12 (EC-Motor — Elektronisches Getriebe)

Winkelsynchroner Betrieb des EC Motors. Der am Inverter angeschlossene Motor folgt win-
kelsynchron einem zweiphasigen Referenzsignal. Das Referenzsignal und das Motor-
Feedbacksignal wird an der Resolver-Optionskarte angeschlossen. Detaillierte Angaben
sind in der Beschreibung der Resolverkarte zu finden.

Eine schematische Darstellung der Applikation ,Elektronisches Getriebe" ist in folgendem
Bild dargestellt:
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@ Resolver

Leitwertgeber
(evtl. mit Nullimpuls)

Abbildung 8.1

Der am UD 7000 angeschlossene Motor folgt dem Leitwertgeber winkelsynchron. Vor In-
betriebnahme sind die Erlauterungen unter Parameter 2A — Testbetrieb zu beachten.

Fir den Master-Slave-Betrieb unter Verwendung einer Resolver- oder Encoder-Options-
karte ist es wichtig, dass die Sollwertquelle 8 ausgewahlt ist — Giberpriifen Sie die Einstel-
lung im Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz). Die Zuordnung des Drehzahl-
verhaltnisses zwischen Leitgeber und Folgeantrieb erfolgt ber Parameter 36 — Pulszahl
LIM-Eingang. Die Drehrichtungszuordnung erfolgt mit Parameter 37 — Konfiguration
Master-Slave-Betrieb.

Es gibt zwei Arten des Elektronischen Getriebes:
1. Winkelsynchronlauf mit beliebiger Winkelstellung des Folge- und Leitantriebs.

Nach Einschalten des Antriebs und Erteilen des Startbefehls folgt der Folgeantrieb von
seiner momentanen Lage aus dem Leitantrieb. Die Auswertung eines Nullimpulses ist
nicht notwendig.

2. Winkelsynchronlauf mit fixer Winkellage zwischen Folge- und Leitantrieb.

Nach Einschalten des Antriebs muss vor Erteilen des Startbefehls (Antrieb im STOP-
Zustand) der Nullimpuls des Leitgebers gesucht werden. Hierzu wird einer der PS-Ein-
gange oder der Run/Jog-Eingang auf die Funktion 9 oder 109 (Nullimpulssuche Master-
sollwert) programmiert. Bei Anwahl der Funktion muss zunachst der Leitgeber Giber den
Nullimpuls hinaus gedreht werden. Die Winkelzuordnung zwischen Leit- und Folgean-
trieb bleibt ab diesem Zeitpunkt immer erhalten. Das heift, die Nullimpulse von Leit- und
Folgeantrieb sind deckungsgleich.

Der Winkel zwischen den Nullimpulsen lasst sich tGiber Parameter D3 — Nullwinkel ver-
stellen. Weiterhin kann dieser Winkel Giber zwei PS-Eingange verandert werden (PS1
und PS2, Einstellung 13).
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20 (Asynchronmotor — Drehzahlregelung)

Drehzahlgeregelter Betrieb einer Asynchronmaschine. Die feldorientierte Regelung und die
Drehzahlerfassung der Maschine erfolgen tUber einen auf die Motorwelle montierten Resol-
ver bzw. Inkrementalgeber. Die Maschine fahrt unabhéngig von der Belastung die vorge-
gebene Drehzahl.

21 (Asynchronmotor — Momentenregelung)

Momentengeregelter Betrieb einer Asynchronmaschine. Die feldorientierte Regelung der
Maschine erfolgt Uiber einen auf die Motorwelle montierten Resolver bzw. Inkrementalge-
ber. Beim Stop-Befehl wird ein drehzahlgeregelter Tieflauf eingeleitet, wenn er nicht in Pa-
rameter 71 deaktiviert wurde.

Der Antrieb erzeugt unabhéngig von der Drehzahl ein vorgegebenes Drehmoment, d.h. oh-
ne Last beschleunigt der Motor bis zu der unter Parameter 23 definierten maximalen Fre-
quenz.

22 (Asynchronmotor — Elektronisches Getriebe/Master-Slave)

Winkelsynchroner Betrieb des feldorientiert geregelten Asynchron-Motors. Der am Inverter
angeschlossene Motor folgt winkelsynchron einem zweiphasigen Referenzsignal. Das Re-
ferenzsignal und das Motor-Feedbacksignal wird an der Encoder-Optionskarte ange-
schlossen. Detaillierte Angaben sind in der Beschreibung der Encoderkarte zu finden.

Eine schematische Darstellung der Applikation ,Elektronisches Getriebe" ist in folgendem
Bild dargestellt:

Leitwertgeber
(evtl. mit Nullimpuls)

Abbildung 8.2

Der am UD 7000 angeschlossene Motor folgt dem Leitwertgeber winkelsynchron. Vor In-
betriebnahme sind die Erlauterungen unter Parameter 2A — Testbetrieb zu beachten.
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Fur den Master-Slave-Betrieb unter Verwendung einer Resolver- oder Encoder-Options-
karte ist es wichtig, dass die Sollwertquelle 8 ausgewahlt ist — Giberpriifen Sie die Einstel-
lung im Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz). Die Zuordnung des Drehzahl-
verhaltnisses zwischen Leitgeber und Folgeantrieb erfolgt iber Parameter 36 — Pulszahl
LIM-Eingang. Die Drehrichtungszuordnung erfolgt mit Parameter 37 — Konfiguration
Master-Slave-Betrieb.

Es gibt zwei Arten des Elektronischen Getriebes:
1. Winkelsynchronlauf mit beliebiger Winkelstellung des Folge- und Leitantriebs.

Nach Einschalten des Antriebs und Erteilen des Startbefehls folgt der Folgeantrieb von
seiner momentanen Lage aus dem Leitantrieb. Die Auswertung eines Nullimpulses ist
nicht notwendig.

2. Winkelsynchronlauf mit fixer Winkellage zwischen Folge- und Leitantrieb.

Bei der Erstinbetriebnahme nach Zuschaltung des Netzes und des Folgeantriebs ist
darauf zu achten, dass eine Testbetriebsart verwendet wird, die eine Encoder-Nullim-
pulssuche mit einschlie3t. In Parameter 2A — Testbetrieb entspricht das den Einstel-
lungen 10, 15, 16 und 19. Bei der Nullimpulssuche wird der Antrieb mit der in Parameter
D2 — Frequenz Nullimpulssuche eingetragen Frequenz gedreht.

Nach Einschalten des Antriebs muss vor Erteilen des Startbefehls (Antrieb im STOP Zu-
stand) der Nullimpuls des Leitgebers gesucht werden. Hierzu wird einer der PS-Eingén-
ge oder der Run/Jog-Eingang auf die Funktion 9 oder 109 (Nullimpulssuche Mastersoll-
wert) programmiert. Bei Anwahl der Funktion muss zunachst der Leitgeber Uber den
Nullimpuls hinaus gedreht werden. Die Winkelzuordnung zwischen Leit- und Folgean-
trieb bleibt ab diesem Zeitpunkt immer erhalten. Das heif3t, die Nullimpulse von Leit- und
Folgeantrieb sind deckungsgleich.

Der Winkel zwischen beiden Nullimpulsen (Leit-/Folgeantrieb) lasst sich Gber Parameter
D3 — Nullwinkel verstellen. Weiterhin kann dieser Winkel Uber zwei PS-Eingange ver-
andert werden (PS1 und PS2, Einstellung 13).

ANMERKUNGEN:

1. Aus der Nullimpulssuche wird eine Nulllagesuche, wenn Parameter D3 — Nullwinkel
ungleich 0° ist.

2. Wenn in dem Modus ,,On-the-fly-Synchronisation* (Parameter 37 — Konfiguration Mas-
ter-Slave-Betrieb = 2x) ein Nullwinkel ungleich 0° verwendet wird, so fahrt der Slave
die Marke Nullimpuls + Nullwinkel (sogenannte Nulllage) an, nachdem er den Nullimpuls
gefunden hat. Dort wartet er auf den Masternullimpuls und beginnt bei dessen Eintreffen
mit dem Synchronlauf.

Mit welcher Geschwindigkeit die Nulllage angefahren wird, hangt von der momentanen
Frequenz des Masters ab:

e Steht der Master fast still (Frequenzen kleiner 0,3 Hz) so ist die Suchfrequenz gleich
Parameter D2 — Frequenz Nullimpulssuche (Default 0,5 Hz).

¢ Gibt der Master eine hdhere Frequenz vor, so wird die Ausgangsposition mit einer
héheren Frequenz angesteuert, ndmlich mit Parameter 4C — Maximale Weg-Auf-
hol-Frequenz (Default 30 Hz).

50 (Asynchronmotor — geberlose Drehzahlregelung SLV®)
Drehzahlgeregelter Betrieb einer Asynchronmaschine. Die feldorientierte Regelung und die

Drehzahlerfassung der Maschine erfolgen geberlos lber das SLV®-Motormodell. Die Ma-
schine fahrt unabhangig von der Belastung die vorgegebene Drehzahl.
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51 (Asynchronmotor — geberlose Momentenregelung SLV®)

Momentengeregelter Betrieb einer Asynchronmaschine. Die feldorientierte Regelung der
Maschine erfolgt geberlos Uber das SLV®-Motormodell. Beim Stop-Befehl wird ein dreh-
zahlgeregelter Tieflauf eingeleitet.

Der Antrieb erzeugt unabhangig von der Drehzahl ein vorgegebenes Drehmoment, d.h. oh-
ne Last beschleunigt der Motor bis zu der unter Parameter 23 definierten maximalen Fre-
quenz.

52 (Asynchronmotor — geberlose SLV®-DrehzahIregeIung )

Drehzahlgeregelter SLV®-Betrieb wie bei Applikation 50, aber als ,Ein-Regler-Losung” (der
Abgleich erfolgt Uber die Parameter F8 und F9 des Stromreglers). Gute Antriebseigen-
schaften im Bereich kleinster Drehzahlen und einfache Inbetriebnahme (da nur noch ein
Regler einzustellen ist) sind Vorteile gegeniber Applikation 50. Die Reglerstruktur ist im
Abschnitt 6.9.1, ,Signalflussplane” dargestellit.

Diese Applikation ist in diesem Handbuch nicht néher beschrieben. Fir diese Anwendung
stehen gesonderte Applikationsbeschreibungen zur Verfligung.

53 (Asynchronmotor — SLV®im Feldschwéchbereich)

Die Applikation 53 erganzt die SLV®-Varianten um eine Losung firr den Feldschwachbe-
reich. Sollen Frequenzen bis oberhalb der 3-fachen Motornennfrequenz gefahren werden,
bietet diese Applikation durch optimale Ausnutzung der Spannung im Feldschwéchbereich
Vorteile gegeniiber Applikation 50. Der Antrieb kann so an der Momentengrenze bis in den
Feldschwéachbereich beschleunigt werden. Wie bei Applikation 52 handelt es sich um eine
»Ein-Regler-Losung".

Diese Applikation ist in diesem Handbuch nicht néher beschrieben. Fir diese Anwendung
stehen gesonderte Applikationsbeschreibungen zur Verfligung.

90 (Geschwindigkeitsregelung)

Mit dieser Applikation wird eine einfache Drehzahlriickfiihrung realisiert. Das heif3t, ein
Drehzahl- oder Geschwindigkeitsproportionales Frequenzsignal wird am Inverter-LIM-Ein-
gang als Istwert angeschlossen. Als Sollwert kann jeder beliebige Sollwert (auRer den LIM-
Sollwerten) verarbeitet werden, der Uber den Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfre-
guenz) wahlbar ist. In dieser Applikation wird der Motor im U/f-geregelten Modus betrieben
(entsprechend Applikation O: Inverter).

In der folgenden Abbildung ist die Reglerstruktur dargestellt:
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VIN / CIN

Sollwertselektor
Parameter 31
PS-Eingang 1...3

Inverter-l:l\@ Hochlauf Integrator

(Hoch- Tieflaufzeiten)

Xa f_Staender
fmax
Ausgangsfrequenz
P36 1
ZLm
U
Drehzahl- oder Geschwindigkeits-Istwert
Abbildung 8.3

Als erstes muss man die Anzahl der am LIM-Eingang einlaufenden Pulse pro Umdrehung
im Parameter 36 — Pulszahl LIM-Eingang eingeben. Es werden Eingangsfrequenzen bis
maximal 100 kHz verarbeitet.

HINWEIS! Ist die Istfrequenz nicht bekannt, dann ist es oftmals hilfreich, den Antrieb zun&chst mit Pa-
: rameter 2C — Applikation = 0 in Betrieb zu nehmen, eine Sollfrequenz vorzugeben und

dann die Istfrequenz zu messen. Basierend auf diesen Messwerten kann eine erste Ein-
stellung von Parameter 35 vorgenommen werden. Der Feinabgleich erfolgt dann im gere-
gelten Betrieb (Applikation = 90).

Der Regler:

Der Drehzahlsollwert wird mit dem Istwert im Additionspunkt verglichen. Je nach Vorzei-
chen des Ergebnisses wird dem Sollwertgenerator entweder die Maximalfrequenz f,,«
oder 0 Hz vorgegeben. Der Hochlaufintegrator verandert nun so lange die Drehzahl, bis die
Sollfrequenz gleich der Istfrequenz ist. Der Regler wird lediglich Uber den Rampensatz
(Hoch-und Tieflaufzeiten in Gruppe 2) optimiert. Die Zeiten sind so lange zu verandern, bis
der Antrieb schwingungsfrei [auft. In der Regel sollten in den Hoch- und Tieflaufzeiten glei-
che Werte eingetragen sein.

600 (Prozessregelung)

Uberall, wo beliebige ProzessgroRen (Driicke, Temperaturen, Geschwindigkeiten, Krafte,
Volumenstréme, Mischungsverhaltnisse, Flllstande etc.) konstant gehalten werden mis-
sen, kommt die Applikation ,Prozessregelung” zum Einsatz.

Voraussetzung ist lediglich ein entsprechender Messwertaufnehmer, der die jeweilige Gro-
Re in ein Analogsignal bzw. eine Frequenz wandelt. Es kdnnen Geber mit ,steigender” oder
Jfallender* Kennlinie verwendet werden.

Die Applikation ist auch in Kombination mit den folgenden Antriebsregler-Varianten zu be-
treiben:

e U/f geregelter Motor.

e Synchron-Servomotorregelung.

« Synchron-Servomotorregelung (Drehmomentgeregelt).

« Feldorientiert geregelte Asynchronmaschine.

< Feldorientiert geregelte Asynchronmaschine (Drehmoment geregelt).

¢ Sensorlos feldorientiert geregelte Asynchronmaschine.

e Sensorlos feldorientiert geregelte Asynchronmaschine (Drehmoment geregelt).
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» Sensorlos feldorientiert geregelte Asynchronmaschine (Ein-Regler Variante).
» Sensorlos feldorientiert geregelte Asynchronmaschine (Ein-Regler-Variante, optimiert
fur den Betrieb im Feldschwéchbereich).

Fur diese Anwendungen stehen gesonderte Applikationsbeschreibungen zur Verfigung.

2D — Software-Reset SL/FO/SLV/EC

Bestimmte Parametereinstellungen (zum Beispiel die Aktivierung einer anderen Applikati-
on mit dem Parameter 2C) erfordern einen Neustart der Software. Das wird erreicht durch
Aus- und Einschalten der Versorgungsspannung oder durch das Programmieren dieses
Parameters auf den Wert 1. Mit Abspeichern dieses Wertes lauft die Software einmalig neu
an und der Parameter besitzt wieder den Wert 0.

0 |Keine Aktion

1 |Software wird neu gestartet

ANMERKUNG:

Normalerweise werden alle Parameteranderungen sofort nach der Eingabe vom Inverter
verarbeitet. Falls ein Neuanlauf der Software zur Ubernahme der Anderung erforderlich ist,
so ist dies in der Parameterbeschreibung ausdriicklich vermerkt.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

8.3 Gruppe 3 - Sollwertauswabhl

31 - Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) SL/FO/SLV/EC-SC

Fur die Vorgabe der Drehfrequenz stehen eine Vielzahl von Mdglichkeiten zur Verfiigung.
Die Anpassung an die vorhandene Signalquelle erfolgt Uber diesen Parameter.

VIN 0-10 V bzw. CIN 0-20 mA D 11)
VIN +0-10 V bzw. CIN +0-20 mA 2) 11)

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

ool |wW | N|IFL|O

Tastatur. Sollwert wird Uber die Tastatur eingegeben, FWD-, REV- und STOP-Steu-
erung Uber die Klemmen. Wird die STOP-Taste gedriickt, wird standardmafig Feh-
ler 0 ausgeldst (Not Aus) &

7 |LIM Frequenzeingang 100 kHz.
Skalierung mit Parameter 35 — Eichung digitaler LIM-Eingang mit Faktor D 9)

8 |Master-Slave Betrieb (Einstellung 12 und 22 in Parameter 2C — Applikation). Diese
Applikation ist nur in Kombination mit den Optionskarten Resolver oder Encoder

maglich
& fLim
LIM Mastersollwert === ; 7, = Parameter 36 9
LIM
10 |Reserviert
19.10.05 Parameterbeschreibung
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11 |Externer Frequenzsollwert 1 (Parameter 3A). 10)
Der Parameter 3A — Externer Frequenzsollwert 1 gibt den Frequenzsollwert in der
Einheit [0.01 Hz] vor.
BEISPIEL:
Parameter 3A = 450 — Fqq = 450 x 0,01 Hz = 4,50 Hz
12 |Externer Frequenzsollwert 2 (Parameter 3B). 10)
Der Parameter 3B — Externer Frequenzsollwert 2 gibt den Frequenzsollwert in der
Einheit [0.01 Hz] vor.
BEISPIEL:
Parameter 3B = 5432 — F¢, = —5432 x 0,01 Hz = 54,32 Hz
13 |Festfrequenz 1 (Parameter 41) 37
14 |Festfrequenz 2 (Parameter 42) 37
15 |Festfrequenz 3 (Parameter 43) 3 7)
16 |Festfrequenz 4 (Parameter 44) 37
17 |Festfrequenz 5 (Parameter 45) 3 7)
18 |Festfrequenz 6 (Parameter 46) 37
19 [Maximalfrequenz (Parameter 23)
20

fLim
Zim
Es wird die am LIM-Eingang gemessene Sollfrequenz zusatzlich mit einem Faktor
K bewertet, der von der Spannung am Analogeingang V;, und vom Parameter 34
abhangig ist 59

LIM Mastersollwert x K ; Z ,m = Parameter 36

21

f
LIM Mastersoliwert —* x K ; Z, v = Parameter 36

z
LIM
Es wird die am LIM-Eingang gemessene Sollfrequenz zuséatzlich mit einem Faktor
K bewertet, der von der Spannung am Analogeingang V;, und vom Parameter 34
abhangig ist ® 9

22

Externer Frequenzsollwert 1 (Parameter 3A). 10)

Der Parameter 3A — Externer Frequenzsollwert 1 gibt den Frequenzsollwert in der
Einheit [0.1 HZz] vor.

BEISPIEL:

Parameter 3A = 450 — Fqq; =450 x 0,1 Hz = 45,0 Hz

23

Externer Frequenzsollwert 2 (Parameter 3B). 10)

Der Parameter 3B — Externer Frequenzsollwert 2 gibt den Frequenzsollwert in der
Einheit [0.1 Hz] vor.

BEISPIEL:

Parameter 3B = -5432 — F¢ = —5432 x 0,1 Hz = -543,2 Hz

¢ Wertebereich: siehe Tabelle

Werkseinstellung: 0

ANMERKUNGEN:

1) Uber die Parameter 23 — Maximalfrequenz, 24 — Minimalfrequenz, 4E — Abgleich Mi-
nimalfrequenz VIN/CIN und 4F — Abgleich Maximalfrequenz VIN/CIN wird die Aus-
wertung der analogen Eingangsspannung festgelegt.

Die Werkseinstellung dieser vier Parameter ist so festgelegt, dass eine Eingangsspan-
nung von 0-10 Volt eine Sollwertvorgabe von 0-50 Hz bewirkt.

2-74
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Parameterbeschreibung

Durch Anpassung der Parameter kann eine veranderte Sollwertvorgabe realisiert wer-
den, bei der die in Parameter 4E — Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN festgelegte
Spannung die Minimalfrequenz (Parameter 24) und die in Parameter 4F — Abgleich
Maximalfrequenz VIN/CIN festgelegte Spannung die Maximalfrequenz (Parameter 23)
beeinflusst. Zwischen diesen beiden Punkten wird linear interpoliert.

Die Parameter 4E und 4F durfen mit beliebigen Werten innerhalb +10 Volt besetzt wer-
den, so dass eine steigende oder fallende Kennlinie entsteht. Die entstehende Sollfre-
guenz ist dabei stets positiv. Ein Drehrichtungswechsel erfolgt tiber FWD/REV.

2)

Parameter 24
Minimal-
Frequenz

P Uun

P.2E P.2F
Beispiel Werkseinstellung

Parameter 23
Maximal-
Frequenz

Uber die Parameter 23 — Maximalfrequenz, 24 — Minimalfrequenz, 4E — Abgleich Mi-

nimalfrequenz VIN/CIN und 4F — Abgleich Maximalfrequenz VIN/CIN wird die Aus-
wertung der analogen Eingangsspannung festgelegt.

Die Werkseinstellung dieser vier Parameter ist so festgelegt, dass eine Eingangsspan-

nung von +10 Volt eine Sollwertvorgabe von 50 Hz bewirkt.

Durch Anpassung der Parameter kann eine veranderte Sollwertvorgabe realisiert wer-

den, bei der die in Parameter 4E — Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN festgelegte
Spannung die Minimalfrequenz (Parameter 24) und die in Parameter 4F — Abgleich

Maximalfrequenz VIN/CIN festgelegte Spannung die Maximalfrequenz (Parameter 23)
beeinflusst. Zwischen diesen beiden Punkten wird linear interpoliert.

Die Parameter 4E und 4F mussen mit beliebigen Werten innerhalb 0...+10 Volt belegt

werden, so dass eine steigende oder fallende Kennlinie entsteht. Die Kennlinie wird da-

bei an der Y-Achse gespiegelt, so dass die entstehende Sollfrequenz beide Vorzeichen

annehmen kann. Zusatzlich ist Drehrichtungswechsel tber FWD/REV mdglich.

Beispiel Werkseinstellung
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3) Festfrequenzen 1-6 (Sollfrequenz zur Anwahl Uber die bindren Eingénge). Die benotig-
ten Binareingénge (PS1/PS2/PS3) mussen mit den Parametern 99, 9A und 9B auf die
Funktion ,Anwahl einer Festfrequenz” (Einstellung x00) programmiert sein und der ge-
wahlte Steuermode (Parameter 29) muss in der aktuellen Betriebsart (LOCAL/REMO-
TE) den Sollwert von den Klemmen verwenden.

AuRRer der direkten Anwahl einer Festfrequenz als Sollwert Gber die Werte 13 bis 18,
kann man die Festfrequenzen (unabhangig vom Wert des Parameter 31) auch mit Hilfe
der Binareingange als Sollwert bestimmen. Einzelheiten dazu finden Sie bei Beschrei-
bung der Festfrequenzen (Parameter 41 bis 46).

4) Die Festfrequenz 1 (Parameter 41) wird als Jogfrequenz verwendet, wenn der binére
Klemmeneingang R/J mit dem Parameter 98 auf die Funktion ,Anwahl Jog-Betrieb*
(Einstellung x00) programmiert ist und der binére Klemmeneingang PS3 mit Parameter
9B — Auswabhl Funktion Eingang PS3 auf die Einstellung x06 (Aktivierung LOCAL-Be-
trieb) eingestellt wird. Beide bindren Eingdnge mussen aktiviert sein (High- bzw. Low-
Signal). Dadurch wird in den LOCAL-Modus umgeschaltet. Durch Driicken der FWD-
oder REV-Taste auf dem Keypad lauft der Motor mit der von Parameter 41 bestimmten
Festfrequenz solange, wie die Tasten gedriickt werden (der Hoch- und Tieflauf erfolgt
Uber die eingestellten Rampen). Die STOP-Taste hat keine Funktion.

5) Es wird die am LIM-Eingang gemessene Sollfrequenz mit einem Faktor K bewertet. Der
Faktor K betragt bei:

VIN = 0 Volt = K = (100% minus Parameter 34)
VIN =5 Volt = K =100%
VIN =10 Volt = K = (100% plus Parameter 34)

6) Es wird die am LIM-Eingang gemessene Sollfrequenz mit einem Faktor K bewertet. Der
Faktor K betragt bei:

VIN = 0 Volt = K = (100% plus Parameter 34)
VIN =5 Volt = K=100%
VIN = 10 Volt = K = (100% minus Parameter 34)

7) Bei den Festfrequenzen Parameter 41-46 ist nur der Sollwert wirksam, der nicht héher
als die Maximalfrequenz ist. Bei hoheren Werten wird die Maximalfrequenz ibernom-
men.

8) Diese Auswahl bietet die Mdglichkeit, auch in der Betriebsart REMOTE den Sollwert
Uber die Tastatur (Keypad) vorzunehmen. Die Start-/Stop-Befehle kommen von den
Klemmen (bindre Eingdnge FWD und REV) oder von der seriellen Schnittstelle. Die
Taste STOP ist im Remote-Betrieb standardméaRig als NOT STOP konfiguriert (siehe
Parameter 71).

9) Eingangspegel:
Low — Spannung am LIM-Eingang kleiner 5 VDC.
High — Spannung am LIM-Eingang gréf3er 5 VDC.
Maximal zulassige Spannung = 30 VDC.
Maximale Frequenz = 100 kHz.

ACHTUNG! 10)Ein negativer Eingabewert lasst bei Freigabe Uber die FWD-Taste oder FWD-Klemme
- die Motorwelle rickwarts drehen — bei REV-Anwahl dreht sich die Motorwelle vor-
warts.

11)Fir weitere Informationen zur analogen Sollwertvorgabe siehe die 4 Anmerkungen aus
Teil 1, ab Seite 1-29.

Folgende Abbildung verdeutlicht die Vorgehensweise bei der Einstellung von Parameter
31:

Parameterbeschreibung 19.10.05
UD 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2

2-716




Parameterbeschreibung

Gruppe 3 — Sollwertauswahl

9¢ Jejoweled Jajun Bunys|uy Jap yoeu ualaunbiyuoy gaulag-ane|S-1aise
uaJlsjwwelboid puequiadg pun uszuanbaiuiadg yoluaplops s|ieq

Jnjelse] Japo abuebuiaseulg ‘Buebuieboljeuy Jaqn Jeqynjuieag -
uabajisay (Haminpya.I0y] Jaaieyldiynw) Jopjejzusnbaly

JoniWwIS Haminpialioy Jatejodiq uie Japo
Jalejodiun uie asiemjyem paim BueBuig-|\] we A 0L Siq 0 SNy -
SOLBOMINIYDLIOY USAIPPE Sap uoneinBiuoy

“"Hepag log

uaba|say €/ d N HazZPIIYosIaA <= uadwey Jabiwigj-S Bunpuamiap 1oq
‘7. Jajpweled Jiw usiaunbyuoy zyesuadwey

L€ Jajaweled Jw ajjonbuam|jog-idney Jap jyemsny
Jojoweleds|seq s||ejuaqge puls usyazjnepal] pun -YyooH

1S9} SaUBM||0S

-zuanbal4 sap uazualg) alp Jejeweledsiseg - g addnig Jap uj }sienz aig uabaT

JyeMSNEeLaM||0S

® ®©

© 06

__om.._.

HoZWIYoSIOA-€/d X| = Z2.d @

usjiezjneysl | /-yooH - 82d siq mwa@
uoipjunjuadwey - z/d

uadwey ay siq /2y Jejeweled

©

Bunzuaibag

HIIYosIap

s

uil

zusnbaJyewiul - ¥2d
~__ 7

9= V6d ‘Buebuig-zsd Jean
@ @umma,?mosm;m%m%%

‘Pe4-"big ibieun- ged abuebuig-gd Jaqn ualansnp

€=2¢/d

uazuanbaupiadg

oy

VY
zusnbaljewixep - £2d

~_ 7
I~ G8YSY JIopo pedAey
"Med-'big 1618q0- 6€d ? g B
c=zed (AOL0) NI
0
Lz
¥ =2¢ed !
-
@ AOL™"0
lv‘o zed Wi
= o,
S
|
7257 [ N I euy
%0810 - —
=
"y £z/zz (s8rsy ‘a2) (7
6l " Ll [ uezuanbaujsed _"
b=l
w m — 8 ¢nw_bmm_.w>m_w¢$wm§@
£ 2
& © — 1z/0Z/6
g 5
o X ] J
[ —
& 2
s @5 - 0
o ppe, | <
b+ _|
X + Omo\
@ Josy 0
UID/UIA

Led Bunjgisuig @

Abbildung 8.4

SL/FO/SLV/EC-SC

32 — Funktion des LIM-Einganges

Der Steuereingang LIM dient standardmafiig zur Einstellung einer Drehmomentgrenze

(Einstellung 1). Dariiber hinaus kann er auch als Eingang fur einen digitalen Frequenzsoll-

wert oder als Sollwert-Korrektureingang programmiert werden.
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0 |Frequenzsollwertkorrektur durch additiven Korrekturwert. LIM-Eingang ist als Ana-
logeingang 0-10 V konfiguriert (mit dem Nullpunkt bei 5 V). 1

1 |0-10V Drehmomentgrenzwert (10 V = Parameter 55). 2)

2 |Frequenzsollwertkorrektur durch multiplikativen Korrekturwert. LIM-Eingang ist als
Analogeingang 0-10 V konfiguriert, mit dem Nullpunkt bei 0 Volt. 3)

3 |Digitaler Frequenzsollwert (wird bei Auswahl-Parameter 31 =7, 9, 10, 20, 21 auto-
matisch gesetzt)

4 |Frequenzsollwertkorrektur durch additiven Korrekturwert. LIM-Eingang ist als Ana-
logeingang 0-10 V konfiguriert (mit dem Nullpunkt bei 0 V). 4

5 |Reserviert (wird durch Sonderapplikationen automatisch gesetzt).

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1
ANMERKUNGEN:
1) Frequenzsollwertkorrektur durch additiven Korrekturwert. Der LIM-Eingang ist als Ana-

2)

3)

4)

logeingang 0—10 V konfiguriert (mit dem Nullpunkt bei 5 V). Der Abgleich erfolgt mit Pa-
rameter 34 — Skalierungsfaktor Ay, fir analogen LIM-Eingang:

_ 2x Uy
fadd = Fmax > ALim X (lO—V - 1)

Damit lassen sich positive und negative Sollwertkorrekturen realisieren:

Fur U = 0V ergibt sich ein Korrekturwert f_ 4 = =F . XA M >

dagegen ergibt 10 V Eingangsspannung am Eingang LIM (U 1 = 10 V) den positiven
Maximalkorrekturwert +F . <A\ -

HINWEIS: Symbolerklarung in Tabelle 8.6.

Die am Analogeingang LIM anliegende Spannung U, (0 bis 10 Volt) dient zur Vorgabe
der Drehmomentgrenze mgrenz in Prozent vom Motornennmoment. Die Skalierung er-
folgt Uber den Parameter 55 — Momentenfaktor LIM-Eingang. Liegt eine Spannung
von 10 Volt am LIM-Eingang an, so entspricht die Drehmomentgrenze mge,, dem Mo-
mentenfaktor MF (Parameter 55).

U
_ LIM
Myrenz = MF X 0V
Frequenzsollwertkorrektur durch multiplikativen Korrekturwert. LIM-Eingang ist als Ana-

logeingang 0-10 V konfiguriert, mit dem Nullpunkt bei 0 Volt.

Die am Analogeingang LIM anliegende Spannung U, ;s (0-10 Volt) dient zur Vorgabe
des Parameters 33 — Frequenzfaktor (dieser Parameter definiert einen Faktor in Pro-
zent, mit dem ein beliebiger Frequenzsollwert multipliziert wird). In die Berechnung ge-
hen die Parameter 38 — Untergrenze fur Frequenzfaktor (GU in [%]) und 39 — Ober-
grenze fur Frequenzfaktor (GO in [%]) ein. Der resultierende Frequenzfaktor berech-
net sich wie folgt:

Upm X (G —Gy) +

Frequenzfaktor [%] = 0V

Gy

Der aktuelle Frequenzfaktor kann unter Parameter E3 gelesen werden. Bei Program-
mierung dieser Funktion kann der Frequenzfaktor nicht manuell Giber den Parameter 33
— Frequenzfaktor geandert werden.

Frequenzsollwertkorrektur durch additiven Korrekturwert. LIM-Eingang ist als Analoge-
ingang 0-10 V konfiguriert (mit dem Nullpunkt bei 0 V):

2-718
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U
— LIM
fadd - Fmax x ALIM x 10V

Damit lassen sich nur positive Sollwertkorrekturen (Sollfrequenzerhéhungen) realisie-
ren:

Far U m = 0V ergibt sich ein Korrekturwert f,4q = 0 Hz, dagegen ergibt U ;s = 10 V den
maximalen Korrekturwert foqq = +Frax X ALv-

Symbol Bedeutung/Verknipfter Parameter

fadd Additiver Korrekturwert fur die Sollfrequenz

Fmax Maximalfrequenz (Parameter 23)

ALm Skalierungsfaktor fir analogen LIM-Eingang (Parameter 34)

ULim Die am Analogeingang LIM anliegende Spannung in Volt
Tabelle 8.6

33 — Frequenzfaktor SL/FO/SLV/EC-OE

Frequenzsollwertkorrektur durch multiplikativen Korrekturwert. Dieser Parameter definiert
einen Faktor in Prozent, mit dem ein beliebiger Frequenzsollwert multipliziert wird.

Die Funktion ist u.a. dann erforderlich, wenn mehrere Inverter, die den gleichen Frequenz-
leitwert erhalten, mit unterschiedlichen Drehzahlen laufen sollen. Falls Uber Parameter 32
— Funktion des LIM-Einganges ein additiver Sollwert angewahlt ist, so wird Uber diesen
Parameter die Summe der beiden Sollwerte beeinflusst.

Der Frequenzfaktor kann auf drei verschiedene Arten eingestellt werden:

1. Direkte Eingabe per Tastatur tiber diesen Parameter (feste Drehzahlverhaltnisse zwi-
schen den Antrieben einer Gruppe lassen sich so am Einfachsten einstellen).

2. Der Frequenzfaktor kann auch tber den LIM-Eingang vorgegeben werden. Dazu muss
der Parameter 32 auf die Funktion ,Frequenzsollwertkorrektur durch multiplikativen Kor-
rekturwert* programmiert werden. In diesem Fall kann der Frequenzfaktor nicht mehr
durch diesen Parameter und auch nicht mit Hilfe der Eingdnge PS1 und PS2 geéandert
werden.

3. Die Anderung des Frequenzfaktors kann dariiber hinaus mit Hilfe der Eingdnge PS1
und PS2 erfolgen, wenn diese auf eine der Funktionen ,Inkrementieren bzw. Dekremen-
tieren des Frequenzfaktors* programmiert sind (Parameter 99, 9A).

HINWEIS: der Frequenzfaktor kann bei allen drei Varianten (Tastatureingabe, Vorgabe
Uber PS-Eingange oder Einstellung Gber LIM-Eingang) nur innerhalb der durch die Para-
meter 38 — Untergrenze fur Frequenzfaktor und 39 — Obergrenze fur Frequenzfaktor
festgelegten Eingabegrenzen geandert werden. Ist nach der Anderung der Parameter 38
und 39 der aktuelle Wert des Parameters 33 nicht mehr innerhalb der geanderte Grenzen,
so wird der Frequenzfaktor sofort an die neuen Grenzen angepasst. Parameter 33 kann
nicht hdher eingestellt werden als Parameter 39.

Der Frequenzfaktor kann ebenfalls im Read-Only-Parameter E3 gelesen werden. Das
schafft die Mdglichkeit, den Frequenzfaktor in die Standardanzeige 2 zu iibernehmen oder
ihn auf einem der beiden Analogausgange auszugeben.

¢ Wertebereich: 0.00-150.00% Werkseinstellung: 100.00%
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34 - Skalierungsfaktor Ay fur analogen LIM-Eingang SL/FO/SLV/EC-OE

Skalierung des LIM-Einganges, wenn die Verwendung des LIM-Einganges als Analogein-
gang festgelegt wurde, d.h. wenn entweder

1) im Parameter 32 die Funktionen ,Frequenzsollwertkorrektur durch additiven Korrektur-
wert" (Einstellung 0 oder 4) selektiert wurde.
Der Parameter legt den Prozentwert von der Maximalfrequenz fest, dem 10 V am LIM-
Eingang entsprechen. Die genauen Formeln entnehmen Sie bitte den Anmerkungen 1)
und 4) bei Parameter 32. Diese Funktion ist z.B. bei sehr einfachen Tanzerarmregelun-
gen hilfreich, um den Regeleinfluss der Tanzerarmauslenkung einzustellen.

oder
2) im Parameter 31 die Sollwertquellen 20 oder 21 ,LIM Mastersollwert f x n* ausgewahlt
wurden.
Die genauen Formeln entnehmen Sie bitte den Anmerkungen 4) und 5) bei Parameter
31.
¢  Wertebereich: 0.0-150.0% Werkseinstellung: 10.0%

35 —Eichung digitaler LIM-Eingang mit Faktor Dy SL/FO/SLV/EC

Skalierung des digitalen Sollfrequenzeinganges. Der Parameter gibt das Verhaltnis von In-
verter-Sollfrequenz zur Frequenz am LIM-Eingang in Hz/kHz an. Es werden Eingangsfre-
guenzen bis maximal 100 kHz verarbeitet. Die Inverter-Sollfrequenz berechnet sich zu:

finverter = fum X Dm Mit  floverer - INVerterausgangsfrequenz in Hz
fLim - Sollfrequenz am LIM-Eingang in kHz
Duim - Faktor digitaler Frequenzeingang in Hz/kHz

Der Parameter ist nur wirksam bei Programmierung des Parameters 31 — Sollwert-Aus-
wahl (Sollfrequenz) auf die Funktion LIM-Frequenzeingang (Auswahl Parameter 31 = 7).

BEISPIEL:
kL||\/| = 2,0 Hz/kHz — f|_||v| =50 kHz —» flnverter =100 Hz.
¢  Wertebereich: 0.1-1000.0 Hz/kHz Werkseinstellung: 2.0 Hz/kHz

36 — Pulszahl LIM-Eingang SL/FO/SLV/EC

Zum besseren Verstandnis siehe auch die Anmerkungen unter ,[1]".
1) Master-Slave-Betrieb tber LIM-Eingang 1]

Skalierung der Frequenz am digitalen LIM-Eingang bei Verwendung als Mastersollwert-
Eingang (Parameter 31 = 9).

Der Parameter gibt die Anzahl der am Eingang einlaufenden Pulse pro Umdrehung an.
Es werden Eingangsfrequenzen bis maximal 100 kHz verarbeitet. Die Inverter-Sollfre-
guenz berechnet sich zu:

fLim mit  fihverter - INverterausgangsfrequenz in Hz
finverter = 7 - fLim - Sollfrequenz am LIM-Eingang in kHz
LIM Zim - Zahl der Pulse pro Umdrehung
Parameterbeschreibung 19.10.05
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BEISPIEL:

Der Master (Leitantrieb) gibt am Ausgang ST4 (Parameter 95 = 115) das 10-fache seiner
aktuellen Ausgangsfrequenz aus. Der Slave (Folgeantrieb) soll die gleiche Frequenz als
Sollwert erhalten. Dazu wird der LIM-Eingang (Parameter 32 = 3) mit der Sollwertquelle
,LIM Mastersollwert* (Parameter 31 = 9) verwendet und im Parameter 36 (Z ) die Zahl
der Pulse pro Umdrehung mit 10 eingestellt.

Die Ausgangsfre- Am ST4-Ausgang Am LIM-Eingang Die Sollfrequenz
quenz des Master des Leitantriebes des Slaves werden desFolgeantriebes
betragt 25,4 Hz = werden 254 Hz = 254 Hz gemessen, = betragt 25,4 Hz.
und Parameter 3E ausgegeben. Z v = 10.

=10.

2) Master-Slave-Betrieb Giber Kanal 2 der Encoder-Optionskarte (1l

Beim Einsatz der Optionskarte mit zweikanaliger Encoderauswertung, wird dieser Pa-
rameter als Strichzahl des Master-Encoders interpretiert, wenn der Parameter 31 —
Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) auf den Wert 8 eingestellt wurde.

3) Verwendung der Sollwertquelle ,LIM-Frequenzeingang 100 kHz* (Parameter 31 = 7) (1l

Der Parameter 36 (Z y) wird vom Programm automatisch bestimmt (mégliche Werte
sind 10 und 100) und kénnen in diesem Fall nicht geandert werden.

ANMERKUNGEN:

[1] Mit Hilfe von Z, ), lassen sich bestimmte Ubersetzungen (i) programmieren, in dem
man anstatt der tatséchlichen Strichzahl (z) des Masters hier in Parameter 36 fir Z
das Produkt aus z x U eingibt,

f
dabei ist (i = -Master

Slave

Aufgrund des Wertebereiches von Z, , (nur ganze Zahlen im Bereich 1-16384) lassen
sich aber nur bestimmte Drehzahlverhéltnisse auf diese Weise realisieren. ,Krumme
Drehzahlverhéltnisse* muss man mit Hilfe von Parameter 33 — Frequenzfaktor pro-
grammieren.

BEISPIEL:

Fir das oben beschriebene Beispiel soll Z ,, so programmiert werden, dass sich der Fol-
geantrieb nur halb so schnell dreht wie der Master, d.h. es gilt:

f f
—Miteroderu:Miterzz

f =
Slave 2 fSIave

Damit ergibt sich fur Parameter 36: Z ;y =z x 0 = 10 x 2 = 20.

Die Ausgangsfre- Am ST4-Ausgang Am LIM-Eingang Die Sollfrequenz
guenz des Masters des Leitantriebes des Slaves werden desFolgeantriebes
betragt 25,4 Hz, = werden 254 Hz = 254 Hz gemessen, = betragt 12,7 Hz.
Parameter 3E = ausgegeben. Z m = 20.

10.

Wertebereich: 1-16384 Werkseinstellung: 6

Nachfolgende Abbildung zeigt Ubersichtlich die Master-Slave-Betriebsarten:
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! mit Encoder-/Resolver-Optionskarten
TS0 | P =21
A, ,,,,& Uber ST4-Ausgang und LIM-Eingang
Abbildung 8.5

37 —Konfiguration Master-Slave-Betrieb SL/FO/SLV/EC

Wenn als Sollwertquelle bei dem Parameter 31 ,8" angewabhlt ist, kann tber Parameter 37
der Sollwert invertiert werden.

ANMERKUNGEN:

1. Aus der Nullimpulssuche wird eine Nulllagesuche, wenn Parameter D3 — Nullwinkel
ungleich 0° ist.

2. Wenn in dem Modus ,On-the-fly-Synchronisation” (Parameter 37 — Konfiguration Mas-
ter-Slave-Betrieb = 2x) ein Nullwinkel ungleich 0° verwendet wird, so fahrt der Slave
die Marke Nullimpuls + Nullwinkel (sogenannte Nulllage) an, nachdem er den Nullimpuls
gefunden hat. Dort wartet er auf den Masternullimpuls und beginnt bei dessen Eintreffen
mit dem Synchronlauf.

Mit welcher Geschwindigkeit die Nulllage angefahren wird, hangt von der momentanen
Frequenz des Masters ab:

» Steht der Master fast still (Frequenzen kleiner 0,3 Hz) so ist die Suchfrequenz gleich
Parameter D2 — Frequenz Nullimpulssuche (Default 0,5 Hz).

» Gibt der Master eine hthere Frequenz vor, so wird die Ausgangsposition mit einer
hoheren Frequenz angesteuert, ndmlich mit Parameter 4C — Maximale Weg-Auf-
hol-Frequenz (Default 30 Hz).

0 |Motor dreht gleichsinnig zum Master 11

1 |Motor dreht gegensinnig zum Master [1]
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0x [Alle ankommenden Pulse werden erfasst und verarbeitet. Kann der Slave (Folgean-
trieb) dem Master (Leitantrieb) nicht folgen, weil der Antrieb z.B.:

* noch nicht betriebsbereit ist (nach Power on)

« nicht mehr betriebsbereit ist (es steht ein Fehler an)

« nicht freigegeben ist (es liegt kein Startsignal an)

« sich in einem Sonderzustand befindet (Feldaufbauzeit, Testbetrieb, usw.)

e am Limit arbeitet (Maximaldrehzahl bzw. maximales Drehmoment erreicht),
dann akkumuliert der Slave das Wegsignal auf und regelt den Wegfehler aus, so-
bald er dazu bereit ist. Dabei beschleunigt der Folgeantrieb gegebenenfalls mit Ma-
ximalmoment bis hin zur Maximalfrequenz, um den Weg aufzuholen.

HINWEIS: Fur die kurzzeitige Entkopplung von Leit- und Folgeantrieb (Einrichtbe-
trieb), steht die Funktion 14 der Binareingédnge PS1 bis PS3 bzw. des RUN/JOG-
Einganges zur Verfugung. [

1x |Leitwertimpulse, die der Master an den Folgeantrieb sendet — solange der Slave
nicht betriebsbereit ist — werden ignoriert. Bei Freigabe startet der Slave parallel
zum Master. Die Positionen untereinander sind zuféllig. Der Folgeantrieb versucht
nur dann die ausgelassen Pulse (verlorenen Weg) aufzuholen, wenn die Ursache
[citler Regelabweichung das Erreichen der Drehzahl- oder Drehmomentgrenze war.

2x |,0On-the-fly-Synchronisation®:

Leitwertimpulse, die der Master an den Folgeantrieb sendet, solange der Slave
nicht betriebsbereit ist, werden ignoriert. Der betriebsbereite Slave sucht nach Frei-
gabe zuerst seine eigene Nulllage (ein programmierter Offset bleibt dabei erhalten).
Der Slave kann diesen Zustand auf einem der Bindrausgange signalisieren. Da-
nach wartet der Folgeantrieb auf den des ersten Nullimpuls des Leitantriebes und
startet danach den Synchronlauf. 2]

[1] ACHTUNG: Bei Eingabe einer ungultigen Kombinationen wird diese vom Umrichter sofort mit dem Wert 0
Uberschrieben.

[2] HINWEIS: Fur die ,On-the-fly-Synchronisation* kann zur Verkirzung der Synchronisationszeit die Suchfre-
quenz (Parameter D2 — Frequenz Nullimpulssuche) erhéht werden.

Weitere Funktionen und Hinweise zu Parameter 37 — Konfiguration Master-Slave-Be-
trieb:

Funktion Beschreibung

Der Slave steht und Master dreht mit kleiner Frequenz.
Im Display wird ,Nullimp.Mast* angezeigt. Wenn der
Nullimpuls des Leitgebers erkannt wurde, verschwindet
die Meldung. Nach Deaktivierung der Suchfunktion
(Wegnahme des Signals an der entsprechend program-
Nullimpulssuche Master mierten PS-Klemme) ist der Slave bereit zum Folgen.
Bei diesem Test verfahrt der Master einen Weg. Ob der
Slave diesen Weg nach seiner Freigabe aufholt, hangt
ausschlief3lich davon ab, wie das in Parameter 37 —
Konfiguration Master-Slave-Betrieb flr den allgemei-
nen Betrieb festlegt wurde.

Deaktivierung des Mastergebers bei der elektrischen
Welle.

Mit der Deaktivierung des Mastergebers vergisst der
Slave alle bis dahin aufgelaufenen Impulse, d.h. der
PS-Eingang — Auswahl 14 Wegregelfehler wird zuriickgesetzt. Diese Funktion ist
besonders fir den Einrichtbetrieb wichtig. Master- und
Slaveantrieb kénnen manuell auf ihre Startposition ge-
fahren werden. Bei Wiederfreigabe startet der Slave
den Synchronlauf von dieser Position aus.
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0

Funktion Beschreibung
Mit welcher maximalen Frequenz der Slave den Weg-
fehler ausregelt, hangt von der aktuellen Drehzahl des
] Leitantriebes ab. Die Aufholfrequenz berechnet sich
4C —Maximale Weg-Aufhol- |yjie folgt:
Frequenz
fAufhoI = 32,8Hz+ fmaster
Beispiele siehe folgende Tabelle.
Drehzahl Maximale Maximale
des Leitantriebes Weg-Aufhol-Frequenz Weg-Aufhol-Frequenz
n ~ fauhol ~ fauthor
TR bei frmax siave = 60 Hz bei frax siave = 100 Hz
0 Hz 32,8 Hz 32,8 Hz
5 Hz 37,8 Hz 37,8 Hz
10 Hz 42,8 Hz 42,8 Hz
20 Hz 53,8 Hz 53,8 Hz
30 Hz 60 Hz 63,8 Hz
40 Hz 60 Hz 73,8 Hz
50 Hz 60 Hz 83,8 Hz
Beispiele: Maximale Weg-Aufhol-Frequenz

Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

38 — Untergrenze fur Frequenzfaktor SL/FO/SLV/EC

0

Mit den Parametern 38 und 39 kann der Bereich, in dem der Parameter 33 — Frequenzfak-
tor verandert werden kann, eingeengt werden.

Der Frequenzfaktor kann durch drei verschiedene Methoden (Tastatureingabe, Vorgabe
Uber PS-Eingange oder Einstellung tber LIM-Eingang) verandert werden, aber bei allen
drei Varianten nur innerhalb der durch die Parameter 38 — Untergrenze fir Frequenzfak-
tor und 39 — Obergrenze fiir Frequenzfaktor festgelegten Eingabegrenzen.

Ist nach der Anderung der Parameter 38 und 39 der aktuelle Wert des Parameters 33 nicht
mehr innerhalb der geédnderten Grenzen, so wird der Frequenzfaktor sofort an die neuen
Grenzen angepasst.

Bei Vorgabe des Frequenzfaktors tiber den LIM-Eingang (Parameter 32, Einstellung 2) wird
der Spannungsbereich 0—10 Volt linear auf die Parameter 38 und 39 abgebildet, d.h. bei 0
V am LIM-Eingang entspricht der Frequenzfaktor dem Wert von Parameter 38 — Unter-
grenze fur Frequenzfaktor und bei 10 V Eingangsspannung ist der Frequenzfaktor mit
dem in Parameter 39 — Obergrenze fur Frequenzfaktor eingegebenen Wert identisch.

Eine Uberlappung der Grenzen wird vom Gerét nicht zugelassen, so dass die Untergrenze
stets kleiner als die Obergrenze ist.

Wertebereich: 0.00-149.99% Werkseinstellung: 0.00%
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39 - Obergrenze fur Frequenzfaktor SL/FO/SLV/EC

Siehe Parameter 38.
¢ Wertebereich: 0.01-150.00% Werkseinstellung: 105.00%

3A — Externer Frequenzsollwert 1 SL/FO/SLV/EC-OE/SC

Sollfrequenzen zur Einstellung tber die serielle Schnittstelle. Die Auswahl erfolgt Giber Pa-
rameter 31 — Sollwert-Auswabhl (Sollfrequenz).

¢ Wertebereich: —32500...32500 Hz Werkseinstellung: 0 Hz

3B - Externer Frequenzsollwert 2 SL/FO/SLV/EC-OE/SC

Sollfrequenzen zur Einstellung tber die serielle Schnittstelle. Die Auswahl erfolgt Giber Pa-
rameter 31 — Sollwert-Auswabhl (Sollfrequenz).

Die Wirkung der Parameter 3A — Externer Frequenzsollwert 1 und 3B — Externer Fre-
guenzsollwert 2 hangt von der ausgewahlten Sollwertquelle (Parameter 31 — Sollwert-
Auswabhl (Sollfrequenz)) ab.

AU Sollwertquelle
Parameter 31 q
Externer Frequenzsollwert 1 (Parameter 3A):
11 Der Parameter 3A gibt den Frequenzsollwert in der Einheit [0.01 Hz] vor.
BEISPIEL:
P3A =450 = Fg,), = 450 x 0,01 Hz = 4,50 Hz
Externer Frequenzsollwert 2 (Parameter 3B):
12 Der Parameter 3B gibt den Frequenzsollwert in der Einheit [0.01 Hz] vor.
BEISPIEL:
P3B = -5432 = Fq,, = -5432 x 0,01 Hz = -54,32 Hz
Externer Frequenzsollwert 1 (Parameter 3A):
29 Der Parameter 3A gibt den Frequenzsollwert in der Einheit [0.1 Hz] vor.
BEISPIEL:
P3A =450 = Fg = 450 x 0,1 Hz = 45,0 Hz
Externer Frequenzsollwert 2 (Parameter 3B):
23 Der Parameter 3B gibt den Frequenzsollwert in der Einheit [0.1 Hz] vor.
BEISPIEL:
P3B = -5432 = Fg, = —5432 x 0,1 Hz = -543,2 Hz
ACHTUNG! Ein negativer Eingabewert sorgt bei Freigabe Uber FWD-Taste oder FWD-Klemme dafir,
- dass sich die Motorwelle riickwarts dreht — bei REV-Anwahl aber dreht sich die Motorwelle
vorwarts!
¢ Wertebereich: —32500...32500 Hz Werkseinstellung: 8000 Hz

— Glattungszeitkonstante VIN/CIN-Eingang SL/FO/SLV/EC-OE

Uber diesen Parameter kann die Glattungszeitkonstante des Analogeinganges VIN/CIN
angepasst werden. Je kirzer diese Zeit gewahlt wird, um so schneller reagiert der Inverter
auf Sollwertanderungen.

Die Darstellung erfolgt exponentiell in der Form 2% ms.

¢  Wertebereich: 0-10 Werkseinstellung: 4 (entspricht 2 ms = 16 ms)

— Glattungszeitkonstante LIM-Eingang SL/FO/SLV/EC-OE

Uber diesen Parameter kann die Glattungszeitkonstante des Einganges LIM angepasst
werden. Je kirzer diese Zeit gewahlt wird, um so schneller reagiert der Inverter auf Ande-
rungen. Die Zeitkonstante ist fir die analoge und digitale Funktion des Einganges wirksam.

19.10.05 Parameterbeschreibung
07_DB T2 uUD 7000 — 1,5-355,0

2-85




Parameterbeschreibung

Gruppe 3 — Sollwertauswahl

HINWEIS!

Die Darstellung erfolgt exponentiell in der Form 2% ms.

¢ Wertebereich: 0-10

Werkseinstellung: 4 (entspricht 2*ms =16 ms)

3E — Pulszahl ST4-Ausgang SL/FO/SLV/EC-OE

Skalierung des Frequenzausganges ST4. Der Parameter ist wirksam bei der Programmie-
rung des Parameters 95 — Auswahl Funktion Ausgang ST4 (Einstellung 16, ,Frequenz-
ausgang Frequenzsollwert x n*) (fout = fmotor X Kpuis)-

Der Parameter legt die Anzahl der am Ausgang auszugebenden Pulse pro elektrischer Um-
drehung (entspricht der Standerfrequenz) an. Es werden Ausgangsfrequenzen bis fpy,m/2
(vgl. auch Parameter 79 — PWM-Frequenz) ausgegeben. Bis zu einer Ausgangsfrequenz
von fp,m/4 ist ein jitterfreies Signal zu erhalten, dariiber entspricht nur der Mittelwert der
herausgestellten Frequenz dem erwarteten Frequenzwert. Folgende Abbildung verdeut-

licht diese beiden Signalformen.

u Jitter freies Signal
24V
T 6+T t
U Jitter behaftetes Signal
24V
6+T t
Abbildung 8.6

Man erkennt, dass nach der Zeit 6 x T die Anzahl der Schwingungen gleich grof3 ist, jedoch
die Flanken der einzelnen Pulse sind beim Jitter behafteten Signal nicht gleich weit vonein-
ander entfernt. Die Anzahl der Pulse, gemessen uber einen grof3eren Zeitbereich, ist bei

beiden Signalverlaufen identisch.

Das Puls-/Pausenverhaltnis beim Jitter freien Signal ist immer 50:50.

¢ Wertebereich: 1-100

Werkseinstellung: 10

3F — Frequenzsollwert nach Rampe (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige des Frequenzsollwertes am Ausgang der Hoch- bzw. Tieflauframpe. Nur wenn die
Rampenfunktion (Parameter 72 = 3) abgeschaltet ist, wird der in der Standardanzeige 1
sichtbare Frequenzsollwert direkt vom Umrichter verarbeitet, ansonsten werden die para-
metrierten Hoch- bzw. Tieflaufzeiten (siehe Parameter 25 bis 28) eingehalten.

f

soll,in

\ 4

(Parameter 31)

.

soll,out
»

f

(Parameter 3F)

Sollwertrampe (Parameter 72)
Abbildung 8.7

Auflésung: 0.1 Hz
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8.4 Gruppe 4 — Frequenzen

4

Sollfrequenzen zur Anwahl Giber die bindren Eingange (PS1-PS3; Parameter 99, 9A und
9B). Die bendtigten Binareingange muissen auf die Funktion ,Anwahl einer Festfrequenz*
programmiert sein (Einstellung x00) und der gewahlte Steuermode (Parameter 29) muss in
der aktuellen Betriebsart (LOCAL/REMOTE) den Sollwert von den Klemmen verwenden.
Jede Festfrequenz kann mit Hilfe von Parameter 31 auch direkt (d.h. unabhéngig vom Zu-
stand der Bindreingange) als Frequenzsollwert festgelegt werden.

Der eingestellte Wert der Festfrequenz 1 kann auch als Jogfrequenz verwendet werden.
Dazu missen die bindren Eingédnge R/J und PS3 aktiviert und Parameter 98 — Auswahl
Funktion Eingang Run/Jog auf die Funktion ,Anwahl Jog-Betrieb" (Einstellung x00) pro-
grammiert und mit Parameter 9B (Einstellung x06) der LOCAL-Modus aktiviert sein. Solan-
ge jetzt die FWD- oder REV-Taste gedrtickt wird, l&uft der Motor mit der eingestellten Fest-
frequenz 1 in die dementsprechende Richtung.

1 - Festfrequenz 1 SL/FO/SLV/EC-OE

42 - Festfrequenz 2 SL/FO/SLV/EC-OE

43 - Festfrequenz 3 SL/FO/SLV/EC-OE

44 - Festfrequenz 4 SL/FO/SLV/EC-OE

4

5 - Festfrequenz 5 SL/FO/SLV/EC-OE

46 - Festfrequenz 6 SL/FO/SLV/EC-OE

AulRer Uber den Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) kann man den Fre-
guenzsollwert auch durch die Programmierung und Beschaltung der Eingange PS1, PS2
und PS3 mittels der Parameter 99 bis 9B bestimmen. Die Eingdnge PS1-PS3 bilden mit
den Wertigkeiten PS1 — 20, PS2 — 21, PS3 — 22 einen Zahlenwert, der als Auswahlparame-
ter fur den Klemmensollwert benutzt wird. Das entsprechende Bit wird gleich 1 gesetzt,
wenn der Eingang mit dem jeweiligen Parameter 99 bis 9B ,Auswahl Funktion Eingang
PS1/PS2/PS3" auf die Funktion x00 ,Anwahl einer Festfrequenz® programmiert und der
Eingang aktiviert wurde. Ist eine der beiden Bedingungen nicht erfillt, wird das Bit gleich
Null gesetzt. Den moglichen Werten des damit gebildeten Auswahlparameters sind folgen-
de Sollwertquellen zugeordnet (siehe Tabelle 8.7). Sind alle drei Bit gleich Null, bestimmt
ausschlief3lich der Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) die Sollwertquelle.

PS3 | PS2 | PS1 |Frequenzsollwert bestimmt durch:
0 | 0 | 0 |Parameter 31— Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) [
0| o0 1 |Parameter 41 — Festfrequenz 1 [21 3]
ol | 1Bl | 0 |Parameter 42 — Festfrequenz 2 3!
0 1 1 |Parameter 43 — Festfrequenz 3 [
1 | 0 | 0 |Parameter 44 — Festfrequenz 4 [3!
1|0 1 |Parameter 45 — Festfrequenz 5 [2!
1 | 1 | 0 |Parameter 46 — Festfrequenz 6 [!
1 1 1 |Parameter 23 — Maximalfrequenz
Tabelle 8.7

[1] Der Frequenzsollwert wird durch den Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) bestimmt.
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ACHTUNG!

(2]

(3]
(4]
(5]

Der eingestellte Wert der Festfrequenz 1 kann auch als Jogfrequenz verwendet werden. Dazu missen die
binéren Eingadnge R/J und PS3 aktiviert und Parameter 98 (Auswahl Funktion Eingang Run/Jog) auf die Funk-
tion ,Anwahl Jog-Betrieb" (Einstellung x00) programmiert und mit Parameter 9B (Einstellung x06) der LOCAL-
Modus aktiviert sein. Solange jetzt die FWD- oder REV-Taste gedrickt wird, lauft der Motor mit der eingestell-
ten Festfrequenz 1 in die dementsprechende Richtung.

Bei den Festfrequenzen Parameter 41-46 ist nur der Sollwert wirksam, der nicht hoher als die Maximalfre-
quenz ist. Bei héheren Werten wird die Maximalfrequenz tibernommen.

,0"“ bedeutet: die Einstellung des Datencodes unter den Parametern 99-9B ist gréRer 0 oder Eingang ist nicht
mit Aktivpegel belegt.

»1“ bedeutet: die Anwahl einer Festfrequenz (Datencode ,0“ in den Parametern 99-9B) und Eingang PS1-
PS3 ist mit Aktivpegel belegt.

Die einzelnen Festfrequenzen haben je nach Parametereinstellung noch folgende weitere
Bedeutung:

1.
2.

Die Festfrequenz 1 wird auch als Jogfrequenz verwendet (siehe Tabelle 8.7).

Die Festfrequenzen 4, 5 und 6 dienen zur Festlegung der U/f-Kennlinie, wenn der Pa-
rameter 62 — Auswahl U/f-Kennlinie auf ,Vorgabe einer festen U/f-Kennlinie* (Einstel-
lung 2) programmiert ist.

. Einige Festfrequenzen haben Funktionen bei den Meldeausgangen (Binarausgange

und Relaisausgang).

Werkseinstellung

Parameter 41

Parameter 42

Parameter 43

Parameter 44

Parameter 45

Parameter 46

Fest- Fest- Fest- Fest- Fest- Fest-
frequenz 1 | frequenz2 | frequenz 3 | frequenz4 | frequenz5 | frequenz 6
5.0 Hz 20.0 Hz 40.0 Hz 60.0 Hz 0.0 Hz 0.0 Hz

¢ Wertebereich: 0.0-875.0 Hz

SL/FO/SLV/EC-OE

47 - Hystereseband fir Sperrfrequenzen

Dieser Parameter bestimmt die Breite der Frequenzbander, deren Mittenfrequenzen durch
die Parameter 48, 49, 4A und 4B definiert werden. Ist der Wert eines dieser Parameters
Null, ist das jeweilige Sperrfrequenzband nicht wirksam. Innerhalb eines aktiven Sperrfre-
guenzbandes kann kein stationarer Betriebspunkt angefahren werden.

Die definierten Frequenzbénder gelten fir beide Drehrichtungen. Es ist zu beachten, dass
sich die Frequenzbander nicht tiberlappen diirfen. Eine Sortierung ist nicht erforderlich.

HINWEIS!

Eine Sonderfunktion hat dieser Parameter bei Applikationen mit Drehzahlregler (z.B. Para-
meter 2C = 10, 20 oder 50), falls eine der beiden Moglichkeiten zur Uberwachung des Re-
gelfehlers zwischen Soll- und Istfrequenz ausgewahit wurde:

1. Meldung ,Regelfehler zu grol? an einem der Bindrausgéange" = siehe Funktion x26 der
Ausgéange ST 1 bis 4 bzw. des Relaisausgangs (Parameter 92 bis 96).

2. Mit Parameter 8E — Auswahl Uberwachung Drehzahl wurde festgelegt, dass der Feh-
ler 8 ,Drehzahliiberwachung” sowohl bei Uberdrehzahl, als auch bei einem zu groRRen
Regelfehler ausgeltst wird.
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0

Inverter-
Ausgangsfrequenz
< 4
y q
Sperrfrequenz
| Sollwert
[
—=— Hystereseband —=
Abbildung 8.8
Wertebereich: 0.0-100.0 Hz Werkseinstellung: 1.0 Hz

48 - Sperrfrequenz 1 SL/FO/SLV/EC-OE

49 - Sperrfrequenz 2 SL/FO/SLV/EC-OE

4A — Sperrfrequenz 3 SL/FO/SLV/EC-OE

4B - Sperrfrequenz 4 SL/FO/SLV/EC-OE

Siehe weitere Erlauterungen unter Parameter 47 — Hystereseband fur Sperrfrequenzen.

¢ Wertebereich: 0.0-875.0 Hz Werkseinstellung: 0.0 Hz

4C — Maximale Weg-Aufhol-Frequenz SL/FO/SLV/EC-OE/SC
Legt fest, mit welcher maximalen Frequenz der Slave bei der Applikation ,Elektrische Wel-
le* einen Wegfehler ausregelt.
Weitere Informationen finden Sie bei Parameter 37 — Konfiguration Master-Slave-Be-
trieb.
Der Parameter hat nur eine Bedeutung, wenn sich der Antrieb in einer Lageregelung befin-
det.

¢  Wertebereich: 0.0-32.8 Hz Werkseinstellung: 30.0 Hz

4D - Offset VIN/CIN SL/FO/SLV/EC-OE/SC

0

Dieser Parameter dient hauptséchlich dem Nullpunktabgleich bei bipolarem Analogsollwert
(£10 V und £20 mA).

Eine detaillierte Beschreibung des Abgleiches der Analogsollwerte finden Sie im Kapitel
6.12, ,Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl, Seite 2-30.

Fur weitere Informationen zur analogen Sollwertvorgabe siehe die 4 Anmerkungen aus Teil
1, ab Seite 1-29.

Wertebereich: —5.000...5.000 V Werkseinstellung: 0.000 V

4E - Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN SL/FO/SLV/EC-OE/SC

Analogspannung, die gemeinsam mit Parameter 24 — Minimalfrequenz den unteren Punkt
der Sollwertkennlinie festlegt.

Eine detaillierte Beschreibung des Abgleiches der Analogsollwerte finden Sie im Kapitel
6.12, ,Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl®, Seite 2-30.

19.10.05
07_DB_T2

Parameterbeschreibung
UD 7000 — 1,5-355,0

2-89




Parameterbeschreibung

Gruppe 5 — Drehmoment

Fur weitere Informationen zur analogen Sollwertvorgabe siehe die 4 Anmerkungen aus Teil
1, ab Seite 1-29.

¢ Wertebereich: —100.0...100.0% Werkseinstellung: 0.0%

4F — Abgleich Maximalfrequenz VIN/CIN SL/FO/SLV/EC-OE/SC

Analogspannung, die gemeinsam mit Parameter 23 — Maximalfrequenz den oberen Punkt
der Sollwertkennlinie festlegt.

Eine detaillierte Beschreibung des Abgleiches der Analogsollwerte finden Sie im Kapitel
6.12, ,Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl®, Seite 2-30.

Fur weitere Informationen zur analogen Sollwertvorgabe siehe die 4 Anmerkungen aus Teil
1, ab Seite 1-29.

¢  Wertebereich: —100.0...100.0% Werkseinstellung: 100.0%

8.5 Gruppe 5 - Drehmoment

51 — Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, motorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

52 — Auswahl Momentengrenze Linkslauf, motorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

53 — Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, generatorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC - OE

54 — Auswahl Momentengrenze Linkslauf, generatorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

Die Parameter 51-54 bestimmen, von welcher Steuerquelle aus der Drehmomentgrenz-
wert fur die einzelnen Quadranten einstellbar ist.

0

1’5 Mnenn

1

LIM-Eingang (10 V = Parameter 55) ?

Der Drehmomentgrenzwert wird durch folgende Parameter bestimmt:
« Momentengrenze (Parameter 51) Gber Parameter 58.
« Momentengrenze (Parameter 52) Uber Parameter 59.
« Momentengrenze (Parameter 53) Uiber Parameter 5A.
* Momentengrenze (Parameter 54) Uber Parameter 5B.

Externer Momentengrenzwert Parameter 5C (Momentgrenze tber SIO und Gerate-
tastatur (Display) editierbar)

Die primare Momentengrenze wird durch den LIM Eingang bestimmt (analog zur
Einstellung 1). In diesem Fall wird jedoch dem Uber den LIM Eingang eingestellten
Wert ein quadrantenabhangiger Korrekturfaktor iberlagert. Diese Korrekturfaktoren
werden uber die Parameter 58...5B definiert.

Beispiel fur den motorischen Quadranten in Rechtsdrehrichtung:

Mgrenz = MLim X Parameter 58 [%]

Fixfrequenzabhangige Momentengrenze.
Auswahl nur moglich durch Parameter 51 — Auswahl Momentengrenze Rechts-
lauf, motorischer Betrieb.

*) Voraussetzung dafur, dass der Drehmomentgrenzwert vom LIM-Eingang abgeleitet
wird, ist dass der Parameter 32 auf ,Drehmomentgrenzwert” eingestellt ist. Ist das nicht
der Fall, wird der Wert des Momentenfaktors (Parameter 55) als Momentengrenze ver-
wendet (die Spannung am LIM-Eingang wird dabei mit 10 V angenommen).
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Gruppe 5 — Drehmoment Parameterbeschreibung

Besonderheiten des Parameters , 51 — Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, moto-
rischer Betrieb”

Bei der Einstellung 5 wird die Funktion ,Festfrequenzabhangiges Maximalmoment" ge-
wahlt, die z.B. in der Applikation ,Turmdrehkran/Drehwerk" eingesetzt wird.

Wenn man im Parameter 51 — Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, motorischer Be-
trieb die Einstellung 5 wéhlt wird festgelegt, dass die Momentengrenze nur noch von der
aktiven Fixfrequenz bestimmt wird. Die Begrenzung des Momentensollwertes erfolgt dann
fur alle vier Quadranten (vorzeichenrichtig) mit dem Wert, der sich aus der folgenden Ta-

belle ergibt.

Die Einstellung 5 ist verbunden mit den Funktionen:

» Ausblenden der Parameter 52 bis 54 und Einblenden der Parameter 58 bis 5B.
» Setzt Parameter 99, 9A und 9B fest auf den Wert 0.

PS3|PS2|PS1|Wert Frequenzsgijl\r/\(/:(:]rlt eI Verkniipfte Momentengrenze
Parameter 31 — Sollwert-Aus- 0%.
0 0 0 0 1] Bei STOP-Befehl: Parameter 5C — Externe Momenten-
wahl (Sollfrequenz)

grenze.

0 0 1 1 |Parameter 41 — Festfrequenz 1 Parameter _58 — Momentengrenze Rechtslauf, motori-
scher Betrieb

ol 11lo 2 |Parameter 42 — Festfrequenz 2 Parameter 58 — Momentengrenze Rechtslauf, motori-
scher Betrieb

ol 111 3 |Parameter 43 — Festfrequenz 3 Parameter 59 — Momentengrenze Linkslauf, motori-
scher Betrieb

11o0lo 4 |Parameter 44 — Festfrequenz 4 Parameter 59— Momentengrenze Linkslauf, motori-
scher Betrieb

11ol1 5 |Parameter 45 — Festfrequenz 5 Parameter 5A - Momentengrenze Rechtslauf, genera-
torischer Betrieb

1 110 6 |Parameter 46 — Festfrequenz 6 Parameter 5A - Momentengrenze Rechtslauf, genera-
torischer Betrieb

11111 7 |Parameter 23 — Maximalfrequenz Rarameter 55 — Momentengrenze Linkslauf, generato-
rischer Betrieb

Tabelle 8.8
Zuordnung zwischen angewéhlter Festfrequenz und Momentengrenze

[1] EMPFEHLUNG: Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) = 10 setzen, dann ist fso; = 0 Hz, wenn PS1 = PS2 = PS3 = 0 anliegt.

Damit der Vorgang einer Momenteneinpragung mit Drehzahlbegrenzung nahe kommt, soll-
ten kurze Rampen im Rampensatz 1 eingestellt werden. Fur den gefiihrten Tieflauf bei
Stop-Befehl steht Tieflaufzeit 2 zur Verfigung. Dafiir muss noch der Parameter 72 — Aus-
wahl Rampenfunktionen auf den neuen Wert 8 (bzw. 18 bei Verwendung S-férmiger
Rampen) eingestellt sein, d.h. es werden immer die Hoch-/Tieflauframpen 1 verwendet bis
ein Stop-Befehl erkannt wird; dann erfolgt das Abbremsen mit der Tieflaufzeit 2 (die Hoch-
laufzeit 2 ist somit ohne Bedeutung).

Mit dem Parameter 5D — Momentan wirksames Maximalmoment (Festfrequenzabhéan-
gig) kann die aktuelle Momentengrenze (Prozentangabe) kontrolliert werden.

HINWEIS: Wenn das Moment fiir den Tieflauf mittels Parameter 5C — Externe Momenten-
grenze begrenzt wird, ist es evtl. notwendig die Uberwachungsfunktion fiir den Stop-Vor-
gang im Parameter 8B — Maximal zuldssige Rampenverlangerung bei Stop auszuschal-
ten (Parameter 8B = 0), da sonst der Fehler ,Auto-Stop“ ausgeldst werden kann.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0
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Parameterbeschreibung Gruppe 5 — Drehmoment

55 — Momentenfaktor LIM-Eingang SL/FO/SLV/EC-OE

Skalierung des LIM-Einganges, wenn als Funktion fiir den LIM-Eingang (Parameter 32) ,,0—
10 V Drehmomentgrenzwert” gewahlt ist. Der Parameter legt den Prozentwert bezlglich
dem Motornennmoment fest, dem 10 V am LIM-Eingang entsprechen.

BEISPIEL:
Einstellung = 50%: am LIM-Eingang liegt eine Spannung von 10 V an. Der Drehmoment-
grenzwert liegt dann bei 50% des Motornennmomentes.

¢ Wertebereich: 0.0-400.0% Werkseinstellung: 100.0%
56 — Zusatzmoment Beschleunigung SL/FO/SLV/EC-OE

57 —Zusatzmoment Bremsen SL/FO/SLV/EC-OE

Bei Beschleunigungs- bzw. Bremsvorgdngen werden diese Momente zusatzlich zu dem
Uber die Auswahlparameter und Grenzwerte bestimmten Momentengrenzwert zur Verfi-
gung gestellt. Diese Werte entsprechen im wesentlichen den Momenten, die zum Be-
schleunigen bzw. Abbremsen der Schwungmassen erforderlich sind.

¢  Wertebereich: -500.0-500.0% Werkseinstellung: 0.0%
58 — Momentengrenze Rechtslauf, motorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

59 — Momentengrenze Linkslauf, motorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

5A — Momentengrenze Rechtslauf, generatorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

5B — Momentengrenze Linkslauf, generatorischer Betrieb SL/FO/SLV/EC-OE

Drehmomentgrenze fir diesen Quadrant, wenn im zugehérigen Auswahlparameter (Para-
meter 51-54) der jeweilige Parameter als Quelle angewahlt ist.

ANMERKUNG: diese Parameter werden nur angezeigt, wenn die Parameter 51-54 auf
Einstellung 2 gesetzt wurden.

¢  Wertebereich: 0.0-400.0% Werkseinstellung: 100.0%

5C — Externe Momentengrenze SL/FO/SLV/EC-OE/SC

Drehmomentgrenze, wenn fir den jeweiligen Quadrant im zugehérigen Auswahlparameter
(Parameter 51-54) der externe Momentengrenzwert als Quelle angewabhlt ist.

Damit lasst sich eine einheitliche Momentengrenze fiir alle vier Quadranten (motorisch/ge-
neratorisch/Rechtslauf/Linkslauf) entweder Uber die Geratetastatur oder auch Gber die se-
rielle Schnittstelle vorgeben.

¢  Wertebereich: 0.0-400.0% Werkseinstellung: 100.0%

5D — Momentan wirksames Maximalmoment (Festfrequenzabhéngig) (Read-Only)

SL/FO/SLV/EC-OE/SC

Der Read-Only-Parameter ist nur sichtbar, wenn die Funktion ,Festfrequenzabhéangiges
Maximalmoment* (Parameter 51 — Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, motorischer
Betrieb, Einstellung 5) aktiviert wurde und dient zur Kontrolle, welches Maximalmoment
gerade aktiv ist.

¢  Wertebereich: — Werkseinstellung: —
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5E - Faktor Momentensollwert SL/FO/SLV/EC-0OE

Skalierung des VIN- bzw. CIN-Einganges, wenn als Applikation (Parameter 2C) ,Momen-
tenregelung” programmiert ist. Der Parameter legt den Prozentwert bezlglich dem Motor-
nennmoment fest, dem +10 V am Eingang entsprechen. Wenn VIN bzw. CIN auf Vorgabe
eines bipolaren Sollwertes programmiert ist (Parameter 31 — Sollwert-Auswahl (Sollfre-
quenz)) ist ein Sollwert von -ky...+kt einstellbar (ky — Faktor Momentensollwert).

ANMERKUNG: dieser Parameter ist nur bei Applikationseinstellungen (Parameter 2C) mit
Momentenregelung sichtbar.

¢ Wertebereich: 0.0-150.0% Werkseinstellung: 100.0%

5F - Verstarkung (Vgry) Beschleunigungsregelung (Rampe) Moment SL - OE

Die Beschleunigungsregelung dient zur Anpassung der eingestellten Beschleunigungs-
rampe an die momentanen Lastverhdltnisse. In Anwendungen, die z.B. bei unterschiedli-
chen Lastverhaltnissen mit einer méglichst kurzen Rampe gefahren werden sollen, wird
diese Regelung verwendet (typisches Beispiel ist ein Extruder).

Bei der Einstellung geht man wie folgt vor:

1. Bei der kleinsten Last stellt man die minimalen Zeiten fir die Hoch- und Tieflaufzeit ein.
Bei dieser Einstellung sollte der Inverter noch nicht an seine Strom- bzw. Drehmoment-
grenzen stof3en.

2. Hiernach wird mit maximaler Last gefahren und die Verstarkung Vg, so lange veran-
dert, bis dass ein schwingunsfreier Hoch-/Tieflauf realisiert wird.

Nach Lastaufschaltung ist der Faktor Vg, SO zu optimieren, dass der Inverter schnell
genug auf die Lastanderung reagiert, ohne zum Schwingen zu neigen.

Im folgenden Diagramm ist ein Beispiel eines Fahrzyklus bei verschiedenen Lastverhaltnis-
sen dargestellt.

fMOtOF

Minimale

Last
Maximale
/ Last

Abbildung 8.9
Lastabhéngige Fahrprofile

In Abhangigkeit von dem momentanen Drehmoment errechnet sich die neue Rampe nach
folgender Formel:

M -M

= _Grenz

a—amaXxVRmx[ M }
Grenz

Mgrenz = die durch die Parameter 51 bis 54 festgelegte Momentengrenze im aktuellen Qua-
dranten.
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0

Ein Zahlenbeispiel:

amax = 10 Hz/sec.

Mgrenz = 150%; tUber Parameter 51-54 eingestellte Drehmomentgrenze.
M = momentane Drehmoment z.B. 100%.

VRm = Parameter 5F z.B. 2.

Hieraus ergibt sich eine resultierende Rampe von:
a = 10 Hz/sec x 2 x 0,5 = 10 Hz/sec

Das heilt, bei dieser Einstellung ergibt sich bei Nennmoment noch keine Rampenverande-
rung. Bei 150% hingegen wirde die Rampe um den Faktor ,0“ verandert (die Rampe wird
angehalten).

Die Beschleunigung ,a“ (Hoch- Tieflaufzeit) kann mithin zwischen den Werten 0 und a5
liegen.

Die Beschleunigungsregelung kann mit dem Parameter FC — Beschleunigungsregelung
Rampe (Moment) ab- bzw. zugeschaltet werden.

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung und SLV® keine
Bedeutung.

Wertebereich: 0.0-500.0% Werkseinstellung: 200.0%

8.6 Gruppe 6 — U/f-Charakteristik

61 — Autoboost SL -OE

Dieser Parameter schaltet die Autoboost-Funktion aus/ein.

Aus
Ein

Die Funktion ,Autoboost* bewirkt eine konstante Erregung des Motors unabhéngig von der
Belastung. Die Auswirkung auf die U/f-Kennlinie wird im folgenden veranschaulicht:

A A
Ui Uy N o
M =M, U/f-Kennlinie unabhéngig vom
Un T Stellbereich [ UnT  Lastmoment
Autoboost
M=0
| M=-M, ,."
e
7 ‘/,/
— —
// // 7 /
e 4 /
// /// / v
. > , >
@n w Wn w

U/f-Kennlinie mit Autoboost U/f-Kennlinie ohne Autoboost

Die Berechnung der Kennlinie durch den Inverter erfolgt aus den Parametern der Gruppe
.Motordaten“ und dem Statorwiderstand (Parameter F3). Die Hohe der Spannung bei nied-
rigen Frequenzen kann zusatzlich durch den Parameter 22 — Boost beeinflusst werden.
Ein Wert des Parameters ,Boost* von 100% entspricht der vom Inverter ermittelten Kennli-
nie.
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Parameterbeschreibung

ACHTUNG!

Die Einstellung von zu grof3en Werten kann eine rasche Erwarmung des Motors bei nied-
rigen Drehzahlen hervorrufen.

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung keine Bedeutung.
Er ist bei SLV®-AppIikationen nicht sichtbar.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

62 — Auswahl U/f-Kennlinie SL/FO/SLV/EC

Dieser Parameter legt fest,

ob die Zuordnung der Ausgangsspannung zur Ausgangsfrequenz manuell erfolgt (Ein-
stellung 2), oder

wie bei automatischer (geregelter) Zuordnung der Spannung zur Frequenz (Standard-
einstellung fur alle Applikationen SL/M(@/EC/FO) die Feldvorgabe erfolgt. Die Feldvor-
gabe legt fest, in welcher Art und Weise der Motor elektrisch erregt wird. Die Erregung
des Motors erfolgt im Normalfall mit der aus den Motorparametern vom Inverter auto-
matisch ermittelten Nennerregung. Bei diesem, mit 100% angesetzten Wert, arbeitet
der Antrieb mit der gréf3ten Dynamik und erreicht sein Nennmoment. In bestimmten Be-
triebszustanden ist eine Absenkung dieser Erregung notwendig oder gewinscht:

— Energiesparmodus.

— Betrieb an den Spannungsgrenzen.

— Asynchronmotoren werden oberhalb der Nennfrequenz mit konstanter Leistung
betrieben.

— Pmech = M x o (M — Motorausgangsmoment, o — Rotordrehfrequenz).

Der Frequenzbereich, in dem der Antrieb mit einer Erregung kleiner 100% betrieben wird
(d.h. das Feld, bzw. die Feldstarke ist geschwécht), ist der sogenannte Feldschwéachbe-

reich.

Realisierung einer U/f-Kennlinie mit konstanter Erregung mit konfigurierbarer Span-
nungsregelung, konfigurierbar mit Hilfe der Parameter 6B — Einsatzpunkt der
Spannungshbegrenzungsregelung und 6F — Schrittweite.

Energiesparmodus.

Die notwendige Erregung eines Asynchronmotors wird an die aktuelle Belastung
des Motors und die zur Verfligung stehende Spannung angepasst. Diese Betriebs-
art ist nicht fir hohe dynamische Anforderungen geeignet. Die untere Grenze der
Motorerregung wird durch Parameter 6C — Mindesterregung begrenzt. D

Vorgabe einer festen U/f-Kennlinie mit verschiedenen U/f-Verhaltnissen Uber den
Frequenzbereich:
[0, Ugl, [frix.4: U1l 5. Uz, [frix 6 Ual und [fenicks Un]. 2

Realisierung einer U/f-Kennlinie mit konstanter Erregung bis zur Knickfrequenz (Pa-
rameter 21). Oberhalb der Knickfrequenz wird die Erregung im Verhaltnis (fynici/f)
reduziert (gesteuerter Betrieb); f ist bei den Applikationen 51 und 53 auch von Pa-
rameter 6E — Filter Feldschwachung abhangig.

Realisierung einer U/f-Kennlinie mit konstanter Erregung bis zur Knickfrequenz (Pa-
rameter 21). Oberhalb der Knickfrequenz wird die Erregung im Verhéltnis (fknick/f)2
reduziert (gesteuerter Betrieb); f ist bei den Applikationen 51 und 53 auch von Pa-
rameter 6E — Filter Feldschwachung abhangig.

Wie Auswahl 0, aber zusatzlich erfolgt eine Begrenzung der Spannungskomponen-
te uq in Abhangigkeit von der aktuellen Spannung ug. Dabei wird Ug mnay auf 95%
der maximalen Spannung Ug 55 begrenzt.
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6 |Wie Auswahl 3, aber zusatzlich erfolgt eine Begrenzung der Spannungskomponen-

U

g,max

Ud,max

= f(uq)

P6B[%6] x |U

S’max\ und

te uq in Abhangigkeit von der aktuellen Spannung ug. Dabei wird Ug mnay auf den
durch Parameter 6B — Einsatzpunkt der Spannungsbegrenzungsregelung fest-
gelegten prozentualen Wert der maximalen Spannung Ug 1, begrenzt.

7 |Nur fur Applikation FO verwenden! Automatische Feldanpassung durch optimale

U

= P6B[%] x |U

s,max‘

Spannungsausnutzung im Stromregler. Der Sollwert der Erregung (vergleiche Pa-
rameter FE — Erregung) wird dabei immer auf 100% belassen. Die Feldschwa-
chung erfolgt zur Laufzeit durch die Anpassung Spannungsgrenzen an den Be-
triebszustand. Einziger Parameter der auf diese Regelung noch Einfluss hat: Para-
meter 6B — Einsatzpunkt der Spannungsbegrenzungsregelung, der in diesem
Fall Uy max parametriert.

q,max
8 |Betrieb eines Motors mit Permanenterregung.
Dieser Wert wird bei der Wahl einer EC Applikation (Parameter 2C — Applikation)
automatisch vom Programm vorgegeben. 2)
ANMERKUNGEN:

1) Far SLV®-AppIikationen ist kein Energiesparmodus mdglich. Eine entsprechende Ein-
gabe wird vom Inverter ignoriert und es erfolgt die Realisierung einer U/f-Kennlinie mit
konstanter Erregung (Einstellung ,0).

2) Fur FO-, EC-und M@Applikationen ist eine Vorgabe fester U/f-Kennlinien nicht mog-
lich. Eine entsprechende Eingabe wird vom Inverter ignoriert und es erfolgt die Realisie-
rung einer U/f-Kennlinie mit konstanter Erregung bis zur Knickfrequenz (Einstellung ,,3").
Die Spannungs-/Frequenzzuordnung ist durch folgende Parameterzusammenhénge

festgelegt:
Frequenz 0 Hz Parameter 44 |Parameter 45 | Parameter 46 [Parameter 21
Spannung | Parameter 67 | Parameter 68 | Parameter 69 | Parameter 6A | Parameter 11

¢ Wertebereich: siehe Tabelle

63 — Strom DC-Bremse

Werkseinstellung: 3

SLV/SL -OE

Hohe des Stromes, der wahrend dem Zustand ,Gleichstrombremsen® eingeprégt wird. Der
Werkseinstellungswert des DC-Bremsstromes ist abhéangig von dem Nennstrom des in Pa-
rametergruppe 1 spezifizierten Motors.
ACHTUNG: andert sich der Wert des Parameters 16 — Nennstrom, so wird auch dieser
Wert (Parameter 63) angepasst:

Werkseinstellungswert: Strom DC-Bremse =

Motornennstrom (Parameter 16)

2-96

ub 7000 — 1,5-355,0

2
Inverter (kW) 1,5 | 2.2 30 | 40 55 75 | 11,0 | 150 | 185 | 22,0 | 30,0 | 37,0 | 450 | 550
Wertebereich: 0,0A ... | 3,0A | 38A | 3,8A | 53A | 53A [13,7A|13,7A|245A |351A|351A|473A|57,9A|694A |832A
132 132 160 200 250 315 355
Inverter (kW) 75 90 110 ) CT) T ) ) ) vT)
Wertebereich: 0,0A ... | 150,0A | 180,3A | 210,0A | 200,0A | 200,0A | 200,0A | 200,0A | 200,0A | 200,0A | 200,0 A
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ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung (EC/FO) keine Be-
deutung.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: —

64 — Zeit DC-Bremse SL/FO/SLV/EC-0OE

Zeitdauer, in der der DC-Bremsbetrieb wirksam ist. Die Zeitdauer beginnt, wenn bei einem
STOP-Befehl die Einschaltfrequenz DC-Bremse (Parameter 65) unterschritten wird. Wah-
rend der Zeit des DC-Bremsbetriebes wird der Bremswiderstand nicht benutzt, d.h. der
Choppertransistor wird grundsatzlich nicht angesteuert.

Beispiel 1: Einstellung Parameter 64 =0.0 s

Kein DC-Bremsen bei Stop-Befehl.
Beispiel 2: Einstellung Parameter 64 = 0.1-60 s

Der eingestellte Wert ist die Zeitdauer, in der der DC-Bremsbetrieb wirksam ist.
Beispiel 3: Einstellung Parameter 64 = 60.1-99.9 s

Ungultiger Bereich: Eingaben zwischen 60.1 und 99.9 s werden sofort mit 60.0 s tber-
schrieben.

Beispiel 4: Einstellung Parameter 64 =100.0 s

A. Betrieb ohne Verwendung der Bereit-Funktion

Als Sonderfall bedeutet die Einstellung P64 = 100.0 s, dass der Umrichter beim Erreichen
der entsprechenden Kriterien (Stop-Befehl oder Unterschreitung der Schwelle bei Verwen-
dung der Bereit-Funktion) eine Dauer-DC-Einpragung startet, d.h. der Antrieb wird nicht wie
gewohnt nach endlicher Zeit stromlos, sondern bleibt dauerhaft bestromt. Der Umrichter
zeigt in der Standardanzeige ,Dauer DC" an und verlasst diesen Zustand erst nach einem
erneuten Start-Befehl.

HINWEIS: Bei dieser Variante der Verwendung der Dauer-DC-Einpragung sollte eine der
PS-Klemmen auf Funktion x04 ,Invertersperre (freier Auslauf)* programmiert sein oder ein
NOT AUS an den MOL-Klemmen verdrahtet sein (siehe Funktion 3 von Parameter 81 —
Auswahl Funktion MOL-Eingang). Im Remote-Betrieb lasst sich der Umrichter auch tiber
die Stop-Taste auf der Anzeige- und Bedieneinheit stromlos schalten (NOT STOP).

B. Betrieb mit Verwendung der Bereit-Funktion

Einschalten der Bereit-Funktion siehe Parameter 71 — Start- und Stop-Optionen.

Unterschreitet der Sollwert die Schwelle fir das Ein-/Auschalten des Inverters und Para-
meter 64 = 100.0 s, dann wird so lange ein DC-Strom eingepragt, bis entweder der Sollwert
die Schwelle wieder Uberschreitet oder die Antriebsfreigabe (FWD/REV) deaktiviert wird.
Im Unterschied zum Betrieb ohne Bereit-Funktion lasst sich also der Antrieb ,normal“ tiber
die FWD- bzw. REV-Klemmen stoppen, ohne dass es notwendig ist eine der PS-Klemmen
auf die Funktion x04 ,Invertersperre (freier Auslauf)” zu schalten.

Erfolgt das Sperren des Antriebes uber die Klemmen (und nicht Gber den Sollwert) so er-
folgt nach einem gegenenfalls erforderlichen Tieflauf keine weitere Einpréagung eines DC-
Stromes.

¢ Wertebereich: 0.0-60.0 s Werkseinstellung: 1.0 s

65 — Einschaltfrequenz DC-Bremse SLV/SL -OE

Nach Erteilung eines Stop-Befehls wird bei Unterschreiten der mit diesem Parameter fest-
gelegten Frequenz der DC-Bremsbetrieb zugeschaltet.
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ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung (EC/FO) keine Be-
deutung.

¢ Wertebereich: 0.0-875.0 Hz Werkseinstellung: 0.5 Hz
66 — Feldaufbauzeit FO/SLV/SL -OE

Zeitdauer, in der nach einem Startbefehl das Motorfeld aufgebaut wird. Wahrend dieser
Zeit wird der Frequenzsollwert auf Null gehalten.

Zur Aktivierung der hier einzustellenden Feldaufbauzeit ist der Parameter 6D auf ,1“ zu
stellen.

ANMERKUNG: dieser Parameter hat in Verbindung mit EC-Anwendungen (Synchronma-
schinen) keine Bedeutung. Fur dynamische Anwendungen mit SLV®—Steuerung sollte die
Feldaufbauzeit nach Mdglichkeit eingeschaltet sein.

¢ Wertebereich: 0.1-10.0 s (Baugrofie I1...V) Werkseinstellung: 0.5 s
¢ Wertebereich: 0.1-10.0 s (Baugrdol3e VII-IX) Werkseinstellung: 1.0 s

67 — U/f-Kennlinie Spannung U0 SL
68 — U/f-Kennlinie Spannung Ul SL

69 - U/f-Kennlinie Spannung U2 SL

6A — U/f-Kennlinie Spannung U3 SL

Diese Parameter bestimmen zusammen mit der Motornennspannung U,, (Parameter 11)
und der Knickfrequenz fy,ic (Parameter 21) eine Spannungs-Frequenz-Kennlinie, die vom
Inverter benutzt wird, wenn der Parameter 62 — Auswahl U/f-Kennlinie auf die Funktion 2
programmiert ist. Die Kennlinie besteht aus maximal vier Geradenstlicken und wird durch
die Punkte [0, Ug], [ffix 4, U1l, [fiix 5. Ual, [fiix 6 Us] und [fynick, Up] bestimmt. Siehe auch fol-
gende Tabelle und Abbildung.

Es ist zu beachten, dass die Kennlinie aus allen beteiligten Parametern gebildet wird. Zu-
lassig ist, Parameter mit gleichen Werten zu belegen (z.B. wird mit U1 = U2 und fgy 5 = fsix 6
die Anzahl der Geradenstiicke um eins reduziert.)

ANMERKUNG: diese Parameter haben in Versionen mit Stromregelung (EC/FO/SLV®)
keine Bedeutung und sind nur dann sichtbar, wenn Parameter 62 — Auswahl U/f-Kennlinie
auf 2 (Vorgabe einer festen U/f-Kennlinie) eingestellt ist.

\UﬂA
PA1) Undb oo
(P.6A) Ugdb
(P.69) Upt — oo

|

|

|

|
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
1 |
| |
|

|
|
(P.68) Uqd —____ !
| |
(P.67) U] i i
| |
I } 1 >
ffix,4 fhix5 frix6 frnick @
(P.44)  (P.45) (P.46) (P.21)
Abbildung 8.10
Parameterbeschreibung 19.10.05

2-98

ub 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2




Gruppe 6 — U/f-Charakteristik Parameterbeschreibung

Frequenz 0 Hz Parameter 44 | Parameter 45 | Parameter 46 Parameter 21
Festfrequenz 4 | Festfrequenz 5 | Festfrequenz 6 Knickfrequenz

Unbedingt Werkseinstellungen
an die Motordaten anpassen!

Werkseinstellungen 0 60 0 0 50

Spannung Parameter 67 | Parameter 68 Parameter 69 Parameter 6A Parameter 11

(Werkseinstellung) (0.0V) (100.0 V) (150.0 V) (200.0 V) (Motornennspannung)
¢ Wertebereich: 0.0-480.0 V Werkseinstellung: siehe Tabelle
6B — Einsatzpunkt der Spannungsbegrenzungsregelung OE

Die Wirkung dieses Parameter ist verknipft mit der Auswahl, die bei Parameter 62 — Aus-
wahl U/f-Kennlinie getroffen wird.

Parameter 62 = 0:

Der prozentuale Wert gibt an, bei welcher Spannung (bezogen auf den Maximalwert) die
Spannungsregelung einsetzt. Bis zu diesem Wert wird das Feld auf dem Nennwert kon-
stant gehalten. Unter bestimmten Bedingungen (z.B. stark schwankende Lasten bei hohen
Drehzahlen) kann es notwendig sein, diesen Wert zu verringern.

Parameter 62 =5, 6, 7:
Der prozentuale Wert gibt an, auf welche Spannung (bezogen auf den Maximalwert) die
Spannungskomponente Uy begrenzt wird.

ANMERKUNG: dieser Parameter ist nur sichtbar, wenn Parameter 62 auf Auswahl 0, 5, 6
oder 7 steht.

¢ Wertebereich: 95.0-99.5% Werkseinstellung: 98.0%
6C — Mindesterregung OE

Dieser Parameter legt die Mindesterregung bezuglich der Nennerregung fiir Asynchronmo-
toren fest, die vom Inverter nicht unterschritten wird. Der Parameter ist wirksam bei auto-
matischer Realisierung des Feldschwachbereiches durch den Inverter und im Energiespar-
modus (Programmierung des Parameters 62 — Auswahl U/f-Kennlinie auf ,Realisierung
einer U/f-Kennlinie mit konstanter Erregung” oder ,Energiesparmodus"”). Fir die sonstigen
Einstellungen des Parameters 62 ist der Parameter ,Mindesterregung“ nicht wirksam.

Im Energiesparmodus wird die Erregung des Motors in Abhangigkeit von der aktuellen Be-
lastung reduziert. Damit wird bei Betrieb des Motors mit geringer Belastung ein groRer Teil
der Erregerleistung eingespart. Die Erregung wird jedoch nicht unter den mit diesem Para-
meter festgelegten Wert beziglich der Nennerregung abgesenkt.

Da bei Anderung der Belastung eine gewisse Zeit erforderlich ist, bis das Feld wieder auf-
gebaut ist und damit das volle Moment wieder zur Verfligung steht, ist diese Betriebsart
nicht fir hohe dynamische Anforderungen geeignet.

¢  Wertebereich: 15.0-100.0% Werkseinstellung: 33.0%
6D — Aktivierung Feldaufbauzeit SLV/SL -OE
0 |Aus
1 |Ein

»Aus": es wird keine Feldaufbauzeit berticksichtigt.
,Ein“: die in Parameter 66 vorgegebene Feldaufbauzeit wird nach jedem Startbefehl einge-
halten.
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Parameterbeschreibung Gruppe 7 — Inverterfunktionen

ANMERKUNG: fur dynamische Anwendungen mit SLV®-Steuerung sollte die Feldaufbau-
zeit nach Mdoglichkeit eingeschaltet sein. Bei EC-Anwendungen (Synchronmaschinen) wird
dieser Parameter automatisch auf 0 (,Aus*) gesetzt.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

6E — Filter Feldschwéchung SLV -OE

In den Applikationen 51 und 53 geht auch die Ausgangsfrequenz in die Feldvorgabe-Be-
rechnung ein. Die Ausgangsfrequenz wird aber noch tber einen PT1-Filter geleitet, und so-
mit geglattet, bevor sie zur Berechnung herangezogen wird. Die Zeitkonstante des Filters
wird in diesem Parameter eingegeben. Der Parameter wird benétigt, um bei den angege-
ben Applikationen dynamisch (mit kurzen Rampen) in den Feldschwachbereich beschleu-
nigen zu kénnen. Hohere Werte bewirken eine starkere Glattung und dampfen ein eventu-
elles Schwingen (der Antrieb verhalt sich im Feldschwachbereich ruhiger).

ANMERKUNG: dieser Parameter wird nur angezeigt, wenn die Applikationen 51 oder 53

aktiv sind.
¢  Wertebereich: 0-2000 ms Werkseinstellung: 100 ms
6F — Schrittweite SLV-OE

Der Parameter bestimmt die Schrittweite, mit der bei Erreichen der im Parameter 6B fest-
gelegten Spannungsgrenze das vorzugebende Feld kleiner bzw. gréRer gemacht wird. Die
Schrittweite sollte nur langsam erhéht werden.

ANMERKUNG: dieser Parameter ist nur sichtbar, wenn Parameter 62 auf Auswahl O oder
5 steht.

¢ Wertebereich: 0.1-20.0 Werkseinstellung: 1.0

8.7 Gruppe 7 — Inverterfunktionen

71 — Start- und Stop-Optionen SL/FO/SLV/EC

Dieser Parameter bestimmt das Verhalten des Inverters nach Netzzuschaltung und die
Funktion des Stopbefehls.

HINWEIS! Die Eingabe fur den Parameter 71 lauft Gber einen Filter, welcher unzulassig eingegebene
: Werte dahingehend korrigiert, dass der nachst kleinere erlaubte Wert (siehe Tabelle) als

Eingabe angenommen wird (zulassige Ziffern sind nur 0 oder 1). Wird zum Beispiel der
Wert 102 eingegeben, so korrigiert der Inverter diesen Wert automatisch auf den Wert 101.

xxxx0 |Autostart Aus. Die Einerstelle:

Definiert das Anlaufverhalten des Inverters nach Netzzu-
schaltung. Ist der Autostart eingeschaltet und Uber die
Steuerklemmen liegt der Startbefehl an, wird der Motor
nach Netzzuschaltung automatisch gestartet. Bei ausge-
schaltetem Autostart muss der Klemmeneingang ftir
START oder FWD/REV nach Netzzuschaltung vom Stop-
zustand in den Startzustand umgeschaltet werden, damit
der Startbefehl durchgefiihrt wird (einmaliger Signalwech-
sel).

ACHTUNG: bei Aktivierung des automatischen Starts
durch Netzzuschaltung sind Personen und Anlagen ge-
fahrdet. Anlagen miissen ggf. mit zuséatzlichen Uberwa-
chungs- und Schutzeinrichtungen gemaR den jeweils gul-
tigen Sicherheitshestimmungen ausgeristet werden.

xxxx1 |Autostart Ein.
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Parameterbeschreibung

XXX0X

Motor fangen Aus (.
(Drehzahlgeregelter
Tieflauf im Momen-
ten geregelten Be-
trieb)

XXX1X

Motor fangen Ein 2,
(Abschalten bei Er-
reichen der Drehzahl
null) 8]

Die Zehnerstelle:

Entscheidet dartiber, dass vor Bestromen des Motors
nach einem Startbefehl erst Uiberprift wird, ob sich der Ro-
tor dreht oder nicht. Dreht sich der Rotor, misst der Inver-
ter erst die Drehzahl und synchronisiert sich auf diese Fre-
guenz. Von dort aus beschleunigt der Inverter den Motor
auf die gewtinschte Drehrichtung und Frequenz. Ist die
Funktion ausgeschaltet, wird der Antrieb nach Erteilen des
Startbefehls auf seine Sollfrequenz beschleunigt.

XXO0XX

Abbremsen des Mo-
tors bei Stop-Befehl

XXIXX

Freier Auslauf des
Motors bei Stop-Be-
fehl

Die Hunderterstelle:
Bestimmt das Inverterverhalten nach einem STOP-Befehl
(kommend von der Tastatur, SIO oder Uber Klemmenein-

gange).

XOXXX

Bereit-Funktion: Aus

XIXXX

Bereit-Funktion: Ein.

Die Tausenderstelle:

Aktiviert das selbsttatige Einschalten des Inverters in Ab-
hangigkeit vom anliegenden Sollwert. Dazu ist die An-
triebsfreigabe (FWD/REV) dauerhaft einzuschalten. Uber-
unterschreitet der Sollwert den in Parameter 65 — Ein-
schaltfrequenz DC-Bremse programmierten Referenz-
wert, so schaltet sich die Endstufe selbsttatig zu/ab. An-
sonsten bleiben die Endstufen des Inverters ausgeschal-
tet, bis die Bedingung Sollwert > Parameter 65 erfillt ist.
Unterschreitet der Sollwert den festgelegten Wert, wéh-
rend der Antrieb bereits lauft, wird sofort mit dem DC-
Bremsen begonnen und dann werden die Endstufen ge-
sperrt.

OXXXX

-Not-Stop*

IXXXX

Keine Funktion der
Stop-Taste im Re-
mote-Betrieb

Die Zehntausenderstelle:

Bestimmt die Funktion der Stop-Taste im Remote-Betrieb.
Wird die Stop-Taste als Not-Stop-Taste ausgewertet, wird
parallel eine Fehlermeldung generiert (Fehler 0)

[1] Sonderbedeutung in der Betriebsart Momentenregelung (Applikation 11, 21 oder 51):
Bei einem Stop-Befehl bremst der Antrieb sofort drehzahlgeregelt an der eingestellten Tieflauframpe (Para-
meter 26 bzw. 28) ab.

(2]
(3]

Die Funktion ,Motor fangen* ist bei SLV®—AppIikationen nicht mdoglich. Eine Eingabe von xxx1x wird ignoriert.
Sonderbedeutung in der Betriebsart Momentenregelung (Applikation 11, 21 oder 51):

Der Motor wird bei Stop-Befehl nicht durch einen Drehzahlregler gebremst. Wird ein Stop-Befehl gegeben,
wartet der Inverter mit dem Sperren der Endstufen, bis die Istdrehzahl an der Motorwelle den Wert 0 Hz er-
reicht hat. So lange werden die eintreffenden Momentensollwerte noch voll verarbeitet, d.h. der Motor muss
(von einer Ubergeordneten Steuerung) mit Hilfe des Momentensollwertes abgebremst werden.

O Wertebereich: siehe Tabelle

ACHTUNG!

Werkseinstellung: 0

Wird von der Betriebsart LOCAL auf die Betriebsart REMOTE umgeschaltet (siehe auch
Parameter 9B — Auswahl Funktion Eingang PS3), so wird ein an den Klemmen anste-

hender Startbefehl sofort verarbeitet und der Motor wird gestartet. Das kann zu Tod, Ver-
letzungen oder Schaden an Geréaten und Anlagen fiihren.

72 — Auswahl Rampenfunktionen SL/FO/SLV/EC

Hier wird die Funktion der Hoch-/Tieflauframpen und die Zuordnung der Rampenséatze 1
und 2 zu den in der folgenden Tabelle beschriebenen Betriebszustanden definiert. Den
Rampensatz 1 bilden die beiden Parameter 25 — Hochlaufzeit 1 und 26 — Tieflaufzeit 1,
den Rampensatz 2 parametriert man Uber die 27 — Hochlaufzeit 2 und 28 — Tieflaufzeit 2.
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x0 Umschaltung auf Rampensatz 2 in Abhangigkeit von einem Binareingang
(Voraussetzung ist, dass einer der Eingange auf Rampensatzumschaltung
konfiguriert wurde: Parameter 98-9B).

x1 Rampensatz 1 bei Rechtsdrehrichtung, Rampensatz 2 bei Linksdrehrichtung.

X2 Der Rampensatz 1 wird verwendet, wenn die Ausgangsfrequenz kleiner ist
als die im Parameter 46 — Festfrequenz 6 eingestellte Frequenz; bei groRRe-
ren Ausgangsfrequenzen ist der Rampensatz 2 wirksam.

X3 Rampenfunktion abgeschaltet (keine Beschleunigungsbegrenzung). 1

x4 Rampensatz 1 bei Frequenzen < Knickfrequenz, Rampensatz 2 bei Frequen-
zen > Knickfrequenz (Parameter 21).

x5, X6, X7 |Wie 0, 1, 2, aber optimales Abbremsen in Abh&ngigkeit von der Zwischen-

& kreisspannung. 2

0x S-férmige Rampen Aus (Parameter 73 beachten).

1x S-formige Rampen Ein (Parameter 73 beachten).

ANMERKUNGEN:

1) Nur mit Drehzahlregelung mdglich. Damit man in den Applikationen FO, EC und SLV®

héchste Dynamik erreicht, kann die Rampenfunktion abgeschaltet werden (Einstellung
x3). Fur SLV®-AppIikationen empfiehlt sich die Verwendung kurzer Rampen ohne S-
Formigkeit (Einstellung 0x).

2) Die Optimierung des hiermit verknlpften Zwischenkreisspannungsreglers erfolgt mit

Parameter 75.

24,

3) Beachten Sie auch Kapitel 6.10.1, ,Abrampen an der Zwischenkreisspannung", Seite 2-

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

73 —Verschliffzeit SL/FO/SLV/EC-OE

Dieser Parameter bestimmt, wie lange Rampen beim Beginn der Beschleunigung (bzw.
beim Bremsen) S-formig verschliffen werden, wenn als Rampenfunktion in Parameter 72 —
Auswahl Rampenfunktionen die Verwendung S-formiger Rampen ausgewahlt wird.

In Anwendungen, in denen ein hohes Startmoment (Losbrechmoment) gefordert wird, ist
das Zuschalten der S-férmigen Rampen empfohlen. Je gro3er das geforderte Moment ist,
desto langer sollte die Verschliffzeit sein.

A

Sollfrequenz

——— Verschliffzeit ——m| t

2-102
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Gruppe 7 — Inverterfunktionen Parameterbeschreibung

ANMERKUNG: dieser Parameter wird nur bei Verwendung S-férmiger Rampen (Parame-
ter 72 ist auf 1x eingestellt) angezeigt.

¢ Wertebereich: 0.1-5.0 s Werkseinstellung: 0.1 s

74 —Verhalten bei Netzausfall SL/FO/SLV/EC-OE

Dieser Parameter bestimmt gemeinsam mit Parameter F2 — Filter Netzausfall (im weiteren
Netzausfall-Filterzeit) das Verhalten des Inverters bei einem Netzausfall.

0 [Motor Stop (gefuhrter Tieflauf).
Bei einem Netzausfall, der langer andauert wie die durch Parameter F2 — Filter Net-
zausfall spezifizierte Zeit.

1 |[Motor Stop mit Rampenregelung.

Optimale Bremsung durch Regelung der Tieflauframpe in Abhangigkeit der Zwi-
schenkreisspannung bei einem langeren Netzausfall, als die durch Parameter F2 —
Filter Netzausfall spezifizierte Zeit.

Die Optimierung der Regelung des Tieflaufes erfolgt mit dem Parameter 75 — Ver-
starkung Zwischenkreisspannungsregelung Vzk.

2 |Freier Auslauf des Motors nach sofortiger Endstufensperre bei einem Netzausfall,
der langer andauert als die Netzausfall-Filterzeit (Parameter F2 — Filter Netzaus-
fall).

3 |Motor Quick Stop.

Sofort beim Ausfall der Netzspannung leitet der Inverter einen Tieflauf unter Ver-
wendung der mit Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktionen festgelegten Ram-
pe ein. Dieser Tieflauf wird bei Rickkehr der Netzspannung innerhalb der parame-
trierten Netzausfallzeit (Parameter F2 — Filter Netzausfall) gestoppt und der Motor
l&uft wieder hoch. Durch diese unmittelbare Reaktion hat der Inverter die Chance,
auch in kritischen Betriebspunkten noch einen Tieflauf erfolgreich einzuleiten.

Bei einem Netzausfall, der langer andauert als die Netzausfall-Filterzeit (Parameter
F2 — Filter Netzausfall), wird der Tieflauf in jedem Fall bis zum Stillstand fortge-
setzt.

Sollte die Netzspannung zurtickkehren, solange der Inverter noch mit den Reserven
des Zwischenkreises arbeitet, so weist die Fehlermeldung ,Min.Netzspannung" auf
die Ursache des Tieflaufes hin.

4 |Motor Quick Stop mit Rampenregelung.
Verhalten wie bei Auswahl 3, aber zusatzlich mit Regelung der Tieflauframpe wie
bei Auswahl 1.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 2

75 — Verstarkung Zwischenkreisspannungsregelung Vyzk SL/FO/SLV/EC-OE

Dieser Parameter wird erst sichtbar, wenn Parameter 74 — Verhalten bei Netzausfall auf
1, oder Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktionen auf x5, x6 oder x7 eingestellt ist. Die
Zwischenkreisspannungsregelung kann in folgenden Situationen aktiviert werden:

1. Optimales Bremsen des Motors bei Netzausfall. Programmierung Uber Parameter 74 —
Verhalten bei Netzausfall.

2. Optimales Bremsen des Motors ohne angeschlossenen Bremswiderstand. Program-
mierung Uber Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktionen.

Bei Netzausfall wird die Versorgung des Inverters aus der kinetischen Energie der Last ge-
sichert, so dass trotz ausgefallener Netzspannung ein gefiihrtes Stillsetzen des Motors
moglich ist. In beiden Fallen wird die Bremsrampe so gestellt, dass nicht mehr elektrische
Energie aus der kinetischen Energie der Last zuriickgewonnen wird, wie tber den Zwi-
schenkreis des Inverters verbraucht werden kann.

Die Beschleunigung wird dabei auf der Grundlage von a,,,x gestellt. a,ay ist die aus der
vorgegebenen Hoch- bzw. Tieflaufzeit resultierende Beschleunigung.
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Die Verstarkung Vzk bestimmt die Abhangigkeit von der Zwischenkreisspannung und da-
mit die Reaktionsschnelligkeit der Regelung:

u fira, ., =0
a=ag,, X [1 + {VUZK X (1 - _._Z_K_)ﬂ , Begrenzung auf 220 } max
ZK, nenn a<0 J furag,,<0

alamat —--— V=100%
V = 200%
\ — — = V=400%

0 : 'i UZK/:UZK,n
Wird V zu grofd gewahlt ist es moglich, dass der Antrieb nach einem Stop-Befehl
| UzK
ACHTUNG! oder Sollwertreduzierung nicht stoppt!

¢ Wertebereich: 0.0-2000.0% Werkseinstellung: 500.0%

76 — Schlupfkompensation SLV/SL - OE

Dieser Parameter schaltet die Schlupfkompensation aus/ein.

0 |Aus
Ein

Bei aktivierter Schlupfkompensation wird die Rotorfrequenz des Motors konstant auf dem
Wert der Sollfrequenz gehalten, d.h. die Motordrehzahl ist unabhangig von der Belastung
des Motors.

fsoll
n =
p (p — Polpaarzahl des Motors)

Eine gute Funktion des Drehzahlreglers ist nur gewéhrleistet, wenn die Motorparameter un-
ter Parameter Gruppe 1 korrekt eingegeben wurden. Die weitere Optimierung des Dreh-
zahlreglers erfolgt iber Parameter 77 — Einstellung Schlupfkompensation. Die héchste
Genauigkeit des Reglers ist tUiber einen Drehzahlbereich von 1:10 zu erreichen. Unterhalb
dieser Frequenz kann sich die Drehzahldifferenz zwischen ent- und belastetem Motor ver-
gréRern.

Falls die Applikation ,50 (SLV®-DrehzahIregeIung)“ aktiv ist, so hat der Parameter folgende
Bedeutung:

0 |Drehzahlregelung auf fgator

1 |Drehzahlregelung auf frgor

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung (EC/FO) keine Be-
deutung.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0
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77 - Einstellung Schlupfkompensation SL - OE

Dieser Parameter zur Einstellung der elektronischen Schlupfkompensation (ohne Tacho)
erscheint nur, wenn Parameter 76 auf 1 steht.

Der vom Inverter aus den Nenndaten des Motors bestimmte Wert entspricht 100% (Stan-
dardwert). Sollte der Antrieb bei dieser Einstellung schwingen, ist dieser Wert zu verklei-
nern bis ein stabiler Lauf unter Last und im Leerlauf gewéhrleistet ist.

ACHTUNG! Die Antriebsschwingungen kénnen zur Uberlastung des Bremschoppers fiihren oder die
- Stromgrenze kann hierbei Gberschritten werden. Daher ist die Optimierung dieses Parame-

ters sorgfaltig durchzufiihren und auf einen schwingungsfreien Lauf Uber den gesamten
Drehzahl- und Lastbereich zu tberprufen.

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung und SLV®—AppIika-
tionen keine Bedeutung. Fiur diese Anwendungen erfolgt die Anpassung des Drehzahlreg-
lers Uber den Parameter F6 — Einstellung Rotorzeitkonstante.

¢ Wertebereich: 0.0-500.0% Werkseinstellung: 100.0%

SL/FO/SLV/EC-OE

78 — Sprache

Hier kann die Display-Anzeige an die jeweilige Landessprache angepasst werden.

0 |Deutsch
1 |Englisch
¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung Europa: 0

79 — PWM-Frequenz

Werkseinstellung USA: 1
(siehe Parameter EA)

SL/FO/SLV/EC

Einstellung der PWM-Frequenz (Taktfrequenz der Leistungsendstufen). Die Inverter sind
thermisch fir eine Nenntaktfrequenz von 5 kHz (BaugréiRe 11...V), bzw. 2 kHz (BaugrtRRe
VI1I-1X) ausgelegt. Hohere Taktfrequenzen kdnnen je nach ortlichen Kuhlungsverhéltnis-
sen zu einer Ubertemperaturabschaltung fiilhren (Display-Meldungen beachten).

ANMERKUNG: speziell im unteren Drehzahlbereich wird die PWM-Frequenz auch von Pa-
rameter FB — PWM-Frequenznachfiihrung beeinflusst. Oberhalb f = 4,00 kHz wird nur
noch in jedem zweiten PWM-Zyklus ein neuer Spannungsvektor berechnet, oberhalb f =
8,00 kHz wird nur noch in jedem vierten PWM-Zyklus ein neuer Spannungsvektor berech-

net.

Bei Anderung dieses Parameters werden folgende Parameter automatisch neu berechnet:

Parameter F8 — Verstarkung Stromregler

Parameter F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler
¢ Wertebereich: 2.00-14.00 kHz (BaugroiZe I1...V) Werkseinstellung: 4.00 kHz
¢ Wertebereich: 2.00 kHz (BaugréiRe VII...IX) Werkseinstellung: 2.00 kHz

7A — Leistung Bremswiderstand SL/FO/SLV/EC

Dauerleistung des internen oder externen Bremswiderstandes. Bei Uberschreiten der ther-
mischen Grenze wird zundchst eine Warnung und dann eine Fehlermeldung abgegeben.
Als Fehlerreaktion erfolgt ein gesteuerter Tieflauf.

HINWEIS! Serienmaf3ig werden die Inverter mit Bremswiderstdanden von 75 Q (Baugréen 1I-lIl),
: bzw. 20 Q (Baugrof3en 1V-V) ausgeristet. Der Einsatz von Widerstdnden mit niedrigerer

Ohmzahl kann zum Fehler ,Uberstrom” fiihren. Widerstande mit hdherer Ohmzahl nutzen
die verfugbare Bremsleistung des Inverters nicht aus.
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ACHTUNG!

Schutz des Bremswiderstands:

Im Mikrokontroller lauft ein thermisches Model des Bremswiderstands ab. Dieses Modell
kann jedoch nur dann den Widerstand effektiv schiitzen, wenn die Daten der Parameter 7A,
7D und 7E richtig angegeben werden. Die thermische Grenzbelastung (W5 (maximale
Energie [W])) des angeschlossenen Widerstandes berechnet sich aus dem Parameter 7D
— Zulassige Heizzeit Bremswiderstand (t,a), der Zwischenkreisspannung (U_ZKknom =
565 VDC nominal) und dem Bremswiderstand (Parameter 7E — Angeschlossener Brems-
widerstand (Rg)).

2
U_zk
_ — nom
Wmax - R X tmax
B
Bei der Berechnung der momentanen verbrauchten Energie wird in obiger Formel die Tran-
sistor-Einschaltdauer und die aktuelle Zwischenkreisspannung bertcksichtigt.

Die empfohlene Widerstandsdimensionierung entnehmen sie bitte den Tabellen 3.7 und
3.8 im Kapitel 3.5, ,Bremschopper-Verlustleistung” im Teil 1 auf Seite 1-37.

Werden unrealistisch hohe Dauerverlustleistungswerte angegeben oder wird mit Parame-
ter 7TE — Angeschlossener Bremswiderstand die Schutzfunktion trotz vorhandenen
Bremswiderstandes ausgeschaltet oder der Wert falsch angegeben, ist der Schutz des Wi-
derstandes nicht gewéhrleistet und es besteht die Gefahr einer Uberhitzung oder eines
Brandes.

In der folgenden Tabelle sind die baugréRenabhangigen Werkseinstellungen fiir den Para-
meter 7A — Leistung Bremswiderstand angegeben:

BaugroRe |Default nach Reset
[ 0.08 kw
I 0.08 kW
Il 0.15 kW
v 0.27 kW
\% 0.27 kW
VIl 1.00 kw
VIl 1.00 kw

Weitere Informationen und Optimierungsmadglichkeiten zur Bemschopperansteuerung fin-
den sich auch in Gruppe 13 (Parameter 131 bis 135).

Wertebereich: 0.00-50.00 kW Werkseinstellung: siehe Tabelle

0

— Geschwindigkeit Motorpotentiometer inkrementieren SL/FO/SLV/EC-OE

Mit diesem Parameter wird die Anderungsgeschwindigkeit des Frequenzfaktors (Parame-
ter 33) bestimmt, wenn der Eingang PS1 Giber den Parameter 99 auf eine der Funktionen
x11 oder x12 (Inkrementierung des Frequenzfaktors) programmiert ist. Ist der Parameter
z.B. auf den Wert 10 s programmiert, so muss der Eingang 10 s lang aktiviert sein, um den
Frequenzfaktor um 100% zu &ndern.

Wertebereich: 0.1-640.0 s Werkseinstellung: 10.0 s
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7C — Geschwindigkeit Motorpotentiometer dekrementieren SL/FO/SLV/EC-OE

Mit diesem Parameter wird die Anderungsgeschwindigkeit des Frequenzfaktors (Parame-
ter 33) bestimmt, wenn die Eingang PS2 liber den Parameter 9A auf eine der Funktionen
x11 oder x12 (Dekrementierung des Frequenzfaktors) programmiert ist. Ist der Parameter
z.B. auf den Wert 10 s programmiert, so muss der Eingang 10 s lang aktiviert sein, um den
Frequenzfaktor um 100% zu &ndern.

¢ Wertebereich: 0.1-640.0 s Werkseinstellung: 10.0 s

7D — Zulassige Heizzeit Bremswiderstand SL/FO/SLV/EC

Maximale Zeit, die der angeschlossene Bremswiderstand an einer Spannung von Uzk =
540 Volt betrieben werden darf (siehe auch Beschreibung des Parameters 7A — Leistung
Bremswiderstand).

ACHTUNG! Wenn falsche Werte angegeben werden, ist der Schutz des Widerstandes nicht gewahr-
- leistet und es besteht die Gefahr einer Uberhitzung oder eines Brandes (siehe auch Para-

meter 7A — Leistung Bremswiderstand).

Werden externe Widerstande von anderen Lieferanten verwendet, ist die maximal zulassi-
ge Heizzeit zu erfragen.

¢  Wertebereich: 1-100 s Werkseinstellung: 2 s

7E — Angeschlossener Bremswiderstand SL/FO/SLV/EC

Widerstandswert des angeschlossenen Bremswiderstandes. Wird kein Bremswiderstand
angeschlossen, so ist der Maximalwert einzugeben, um die Fehlermeldungen auszuschlie-
Ren. Die Bremschopper-Uberwachung ist dann ausgeschaltet (siehe auch Beschreibung
des Parameters 7A — Leistung Bremswiderstand).

ACHTUNG! Werden falsche Werte angegeben oder wird mit diesem Parameter die Schutzfunktion trotz
: vorhandenen Bremswiderstandes ausgeschaltet, besteht die Gefahr einer Uberhitzung

oder eines Brandes. Die Einstellung 1000 Ohm entspricht ,Bremswiderstandschutz ausge-
schaltet".

ANMERKUNG: Minimalwerte des Bremswiderstandes beachten (siehe Parameter 7A).
Die Einheit Q wird als ,R" angezeigt.

¢ Wertebereich: 15-1000 Q@  Werkseinstellung: 75 Q (fur Inverternennleistung bis 11 kW)
20 Q (fur Inverternennleistung ab 15 kW)

7F — Ansteuerverfahren SL/FO/SLV/EC

Das Sinusvektorverfahren erzeugt eine weitgehend oberschwingungsfreie sinusférmige
Ausgangsspannung und nutzt dabei die eingespeiste Netzspannung so weit wie moglich
aus. Mit der Trapezansteuerung kénnen noch héhere Ausgangsspannungen als mit dem
Sinusvektorverfahren, jedoch bei gleichzeitig héherem Oberschwingungsanteil erzeugt
werden. Das Unterschwingungsverfahren liefert geringere Ausgangsspannungen als das
Sinus-Vektorverfahren; der Sternpunkt des Motors liegt hier auf einem konstanten Poten-
zial.

0 |Unterschwingungsverfahren

1 |Sinus-Vektormodulation

2 |Trapezansteuerung

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

19.10.05 Parameterbeschreibung
07_DB T2 uUD 7000 — 1,5-355,0




Parameterbeschreibung Gruppe 8 — Schutzfunktionen

8.8 Gruppe 8 — Schutzfunktionen

81 — Auswahl Funktion MOL-Eingang SL/FO/SLV/EC

Uber den MOL-Eingang wird der Widerstand des angeschlossenen Motor-PTC’s bzw. Kli-
xon gemessen und unterschiedliche Aktionen ausgefiihrt. Der Messbereich betragt 0-5 kQ.

0 |Anschluss eines Klixon.

Bei Ausldsung des Klixon wird der Inverter gesperrt (freier Auslauf). Diese Sperre

erfolgt Giber eine Hardwareverkniipfung bei Uberschreitung von 4,1 kQ (reine Kon-
taktfunktion). Dabei wird der Fehler 5 ,MOL-Motorkontakt offen/I’t-Uberwachung®

gemeldet.

1 |Anschluss eines Einfach-PTC.

Bei Uberschreitung von 1,5 kQ erfolgt gesteuerter Tieflauf. Wird der Widerstand von
4,1 kQ Uberschritten, erfolgt tiber eine Hardwareverknipfung eine Sperre der End-
stufen (freier Auslauf). In beiden Fallen wird der Fehler 5 ,MOL-Motorkontakt offen/
1°t-Uberwachung“ gemeldet.

2 |Anschluss eines Dreifach-PTC.

Bei Uberschreitung von 3,0 kQ erfolgt gesteuerter Tieflauf. Wird der Widerstand von
4,1 kQ Uberschritten, erfolgt tiber eine Hardwareverknipfung eine Sperre der End-
stufen (freier Auslauf). In beiden Fallen wird der Fehler 5 ,MOL-Motorkontakt offen/
1°t-Uberwachung“ gemeldet.

3 |Anschluss eines NOT AUS-Schalters.

Bei Offnen des Schalters wird der Inverter gesperrt (freier Auslauf). Der Fehler 5
,MOL-Motorkontakt offen/I’t-Uberwachung“ wird nicht gemeldet und braucht nicht
quittiert werden.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung Europa: 2
Werkseinstellung USA: 0
(siehe Parameter EA)

82 — Anzeige MOL-Eingang (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige des gemessenen Widerstandes am MOL-Eingang in Prozent vom Maximalwert.
Eine Anzeige von 100% entspricht einem Widerstand von 5 kQ an den Klemmen.

¢ Wertebereich: 0-100%
83 — Festlegung Restart nach Fehler SL/FO/SLV/EC

Festlegung, bei welchen Fehlern ein Restart des Inverters erfolgen soll. Ein Restart ist das
automatische Wiederanlaufen des Inverters nach Auftreten eines Fehlers. Dazu muss der
aufgetretene Fehler als restart-fahiger Fehler gekennzeichnet sein (mit Hilfe dieses Para-
meters), die Freigabe muss erteilt sein (FWD bzw. REV-Klemme ist aktiviert) und die ma-
ximale Anzahl Restarts (Parameter 84) darf noch nicht erreicht sein. Die Restart-Funktion
ist nur im REMOTE-Betrieb méglich.

Die Darstellung erfolgt hexadezimal (siehe Beispiel der Voreinstellung); jedem Fehler ist
ein Bit im Parameterwert zugeordnet. Die Zuordnung der Fehlernummer und Fehlerart sie-
he Kapitel 8.18, ,Fehlerzustande”, Seite 2-154.
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8240
ANZzeige ey 8 2 4 0
Binar gj, i1/]0({0/0}j0|0O|12]0|0O|2|0O]|]O]O|O]|O|O
Bit Nr. 15|114|13(12|11{10,9 |8 |7 |6 |54 |3(2|1]0
Funktion SISISIYE S22 (12T 121¥I21(2
— — — — — — () () N~ () (] (] (O] (] (] (]
Lo o | AP |E|c|=|lElclelelele =
cl|lcjlc|lc|s|lc|lo|o|L|lv|lo|o ||| |O
0| 0|0 |0 |2 |0 |WL (L |E|Ww| WL |WwfWw|Ww|Ww|w
W LW |W | < Lo flf
L

[1] Bei Auftreten dieser Fehler ist kein Restart mdglich; die entsprechenden Bits sollten deshalb
auf Null gesetzt werden.

PROGRAMMIERBEISPIEL:

Nach Fehler 6, 9 und 15 soll ein Restart erfolgen. Nun ist fir jeden Fehler (Fehler 15 bis
Fehler 0) in der Reihenfolge der obigen Tabelle (links beginnend) eine ,,0" oder eine ,1“ ein-
zusetzen; dabei entspricht die Zahl ,0“ ,keinen Restart ausfuhren* und die Zahl ,1" ,Restart
ausfuhren“. Mit Hilfe eines Taschenrechners, der bindre Zahlenwerte in hexadezimale
Werte umrechnen kann oder einer Tabelle (siehe Umrechnungstabelle auf Seite 2-157 die-
ser Beschreibung) ist der Hexadezimalwert einzugeben. In diesem Beispiel ist die bindre
Zahl ,1000 0010 0100 0000“ (die ,1“ an der 1. Stelle von links steht fur Fehler 15 (Bit 15),
an der 7. Stelle fur Fehler 9 (Bit 9) und an der 10. Stelle (Bit 6) fur Fehler 6) und der einzu-
gebende hexadezimale Wert ,8240".

ANMERKUNG:
HINWEIS! Die Werte zwischen FFFFe, und 8000, erreicht man, indem man vom Wert 0 aus die
i DOWN-Taste V¥ driickt. Die Werte im Bereich O bis 7FFF ¢, erreicht man mit der UP-Taste
A
0 Wertebereich: 80004—FFFFy, 0000,—7FFF Werkseinstellung: 0000y

84 — Anzahl Restarts SL/FO/SLV/EC

Anzahl der Restarts, die nach Auftreten eines der in Parameter 83 festgelegten Fehler ma-
ximal durchgefihrt werden. Mit Programmieren des Wertes Null wird unter keinen Umstén-
den ein Restart versucht. Nach 10 Minuten fehlerfreiem Betrieb wird die gespeicherte An-
zahl der bisher durchgefiihrten Restarts geldscht.

¢ Wertebereich: 0-10 Werkseinstellung: 0
85 — Restart-Verzdgerung SL/FO/EC

Ist die Restart-Funktion aktiviert (siehe Parameter 83) und die maximal zulassige Anzahl
der Restart-Versuche (Parameter 84) noch nicht tberschritten, wird bei Auftreten eines in
Parameter 83 definierten Fehlers nach Ablauf der in diesem Parameter festgelegten Zeit-
spanne ein automatischer Restart des Inverters versucht.

¢ Wertebereich: 0.1-600.0 s Werkseinstellung: 10.0 s

86 — Verzdgerung der Momentenbegrenzung beim Konterschutz SL/FO/SLV/EC

Mit diesem Parameter kann die Verzégerungszeit fiir den Konterschutz eingestellt werden.
So wirkt der Konterschutz in der eingestellten Konterschutz-Stufe auch nach Erreichen der
Solldrehrichtung noch nach. Mit der Einstellung von 0 Sekunden lasst sich die Verzdge-
rungszeit ausschalten.
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ANMERKUNG: Parameter ist nur sichtbar, wenn Parameter 51 — Auswahl Momenten-
grenze Rechtslauf, motorischer Betrieb auf 5 gesetzt wurde.

¢ Wertebereich: 0.0-5.0 s Werkseinstellung: 0.0 s
87 — Passwort SL/FO/SLV/EC-OE

Durch die Eingabe eines Passwortes kann der unbefugte Zugriff zu den Parametern ver-
hindert werden. Nach Eingabe eines Passwortes wird beim ersten Driicken der PROG-Tas-
te nach Power-On — anstatt in den Parameter-Eingabe-Modus liberzugehen — das Pass-
wort abgefragt. Das Passwort kann nun direkt mit den UP-/DOWN-Tasten eingestellt und
mit der ENTER-Taste quittiert werden. Ist das Passwort richtig eingegeben worden, er-
scheint im Display ,, *** CODE OK. ***“, sonst,, ** WRONG CODE **“. Passwort Null schal-
tet die Funktion aus.

¢ Wertebereich: 0-9999 Werkseinstellung: 0
88 — Thermische Motorzeitkonstante SL/FO/SLV/EC

Mit Hilfe der Zeitkonstante berechnet der Inverter ein thermisches Motormodell auf der Ba-
sis eines Verzogerungsgliedes. Bei Uberschreiten der Schwellen wird eine Warnungs-
bzw. eine Fehlermeldung ausgeldst. Als Reaktion auf die Fehlermeldung erfolgt ein gesteu-
erter Tieflauf.

ACHTUNG! Diese Funktion kann keinen 100prozentigen thermischen Motorschutz darstellen, da die in-
- dividuellen Umgebungsbedingungen auRer Acht gelassen werden. Ist dies aber erwiinscht,

wird die Verwendung eines Motor-Kaltleiterfiihlers empfohlen.

¢ Wertebereich: 1-120 min Werkseinstellung: 15 min
89 — Schwelle I2t-Warnung SL/FO/SLV/EC

Siehe Beschreibung unter Parameter 88.

ANMERKUNG: wird mit Parameter 8A — Schwelle 1%t-Fehler die Uberwachungsfunktion
abgeschaltet, so werden auch keine 12t-Warnungen erzeugt.

¢ Wertebereich: 10.0—-200.0% Werkseinstellung: 115.0%
8A — Schwelle I°t-Fehler SL/FO/SLV/EC
Siehe Beschreibung unter Parameter 88.
ANMERKUNG: die Einstellung 0 schaltet die Uberwachungsfunktion aus.
¢ Wertebereich: 0 oder 10.0-200.0% Werkseinstellung: 120.0%

8B — Maximal zulassige Rampenverlangerung bei Stop SL/FO/SLV/EC

Zur Erhéhung der Betriebssicherheit wurde fiir den Stop-Vorgang eine Uberwachungsfunk-
tion integriert, die dafur sorgt, dass ein auf3er Kontrolle geratener Antrieb nach endlicher
Zeit zum Stehen kommt. Der Inverter Uberpruft, ob der Antrieb innerhalb einer parametrier-
baren Uberwachungszeit gestoppt hat, ansonsten wird nach Ablauf dieser Zeit sofort der
Bremsvorgang mittels DC-Bremse eingeleitet und danach werden die Endstufen abge-
schaltet. Die Stop-Uberwachungsfunktion wird tiber diesen Parameter konfiguriert.

+ Die zur Uberpriifung verwendete Rampenzeit tramp ISt stets die grof3ere der beiden Tief-
laufzeiten aus Rampensatz 1 und 2 (Parameter 26 bzw. 28).

« Die Berechnung der Uberwachungszeit t;; erfolgt unter Berticksichtigung der aktuellen
Sollfrequenz.

o=t % Parameter 8B % % |fso|||
U~ "Ramp 100% f

max
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ACHTUNG!

WERT BEDEUTUNG

0 Uberwachungsfunktion abgeschaltet.
Zum Beispiel fur Anwendungen, bei denen an der Momentengrenze abge-
bremst werden soll, 1&sst sich die Funktion abschalten.

50-99% [Nur wirksam, wenn der aktive Rampensatz die kleinere der beiden Tieflauf-
zeiten enthalt, ansonsten wird intern mit 100% gerechnet.

100-1000% Parameter 88 % _ [fsoll]

lRamp X T 10006 <f__

Die fur den aktuellen Sollwert ermittelte Uberwachungszeit t;y kann tiber Pa-
rameter 8C kontrolliert werden.

ANMERKUNG: ty wird bis zu einer Zeit kleiner 31 Sekunden mit einer Auf-
I6sung von 0,1 s berechnet, bei groReren Werten wird auf volle Sekunden
aufgerundet.

Uberwachungszeit t

Bei abgeschalteter Uberwachungsfunktion und falscher Parametrierung ist es moglich,
dass sich der Motor nicht mehr Stoppen lasst. Die Abschaltung der Uberwachungsfunktion
sollte in jedem Fall erst am Ende einer Inbetriebnahme erfolgen, gleichzeitig sollte ein NOT
AUS (Invertersperre) an einem bindren Eingang (Parameter 98—-9B) oder den MOL-Klem-
men (Parameter 81) verdrahtet werden!

BEISPIEL:

Der Antrieb lauft z.Z. mit 10 Hz, die Maximalfrequenz ist 50 Hz, die Rampenverlangerung
steht auf 400%, die Tieflauframpe 1 (Parameter 26) ist auf 2,5 s, die Tieflauframpe 2 (Pa-
rameter 28) auf 5 Sekunden festgelegt. Unter normalen Bedingungen (keine Lastgrenze)
bendtigt der Antrieb fur den Tieflauf von 10 Hz bis zum Stillstand

Tieflaufzeit,,,, = 223 X10Hz _ 5

50 Hz

Die ,Maximal zulassige Rampenverlangerung” steht auf 400%, d.h. dem Antrieb wird fir
den Stop die vierfache Zeit gegeben (gerechnet wird aber mit der langeren Rampe 2):

. — 55x400% x 10 Hz

0 =4s
100% x 50 Hz

Steht der Motor zu diesem Zeitpunkt immer noch nicht, so schaltet der Inverter die Endstu-
fen ab und gibt die Fehlermeldung 12 (Auto-Stop) aus.

Festlegungen

+ Die minimale Uberwachungszeit wird auf 1 s festgelegt. Das hei3t, der Fehler ,Auto-
Stop“ wird frihestens eine Sekunde nach dem Stop-Befehl ausgeldst, unabhéngig von
den anderen Einstellungen.

* Bei abgeschalteten Rampen wird eine konstante Ersatzrampenzeit tgamp = 5 s fur die
Berechnung der Uberwachungszeit t;; herangezogen.

Fehlermeldung

» Nach dem Abschalten der Endstufen durch die Uberwachungsfunktion wird die Fehler-
meldung 12 ,Auto-Stop“ ausgegeben.

Fehlerbehebung

1) Der Antrieb ist falsch parametriert:
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0
8C

0

» Motordaten falsch eingegeben.

(Haufiger Fehler: bei Verwendung eines Asynchronmotors wird die synchrone Dreh-
zahl eingegeben).

» Testbetrieb nicht durchgefihrt (siehe Parameter 2A).

» Fehler beim manuellen Reglerabgleich (Drehzahl-, Lage-, Stromregler); haufig zu
grof3e Proportionalverstarkung.

» Nach Umschaltung der Applikation (siehe Parameter 2C) ist in jedem Fall ein erneu-
ter Testbetrieb erforderlich. Regler missen neu abgeglichen werden (wieder mit den
Standardwerten beginnen). Problematisch ist insbesondere ein Start der ruckfih-
rungsfreien M(@-Applikation mit den Reglereinstellungen, die fur den (mit Ruckfih-
rung arbeitenden) feldorientierten Antrieb optimiert wurden.

» Eine weitere denkbare Ursache:

Unstimmigkeiten im aktiven Parametersatz bei der Verwendung der Funktion ,Para-
metersatzumschaltung®.

2) Wenn der Antrieb korrekt in Betrieb genommen wurde:

» Erist Uberlastet und schafft es deshalb nicht, in der ber den Parameter 8B — Maxi-
mal zulassige Rampenverlangerung bei Stop eingestellten Uberwachungszeit tyy,
den Motor zum Stehen zu bringen.

« Rampenzeiten uUberprifen (Gruppe 2).

 Momentengrenzen (Gruppe 5) Uberprifen.

» Je nach Anwendungsfall entweder den Parameter 8B — Maximal zulassige Ram-
penverlangerung bei Stop auf den Maximalwert 10000% einstellen oder 0% einge-
ben, um die Uberwachungsfunktion abzustellen.

ANMERKUNG: ein eingegebener Wert zwischen 1 und 49 wird automatisch mit O tber-
schrieben.

Wertebereich: 0 oder 50-10000% Werkseinstellung: 200%

— Aktuelle Uberwachungszeit t; fur Stop-Rampe SL/FO/SLV/EC

Uberwachungszeit t; fiir Stopvorgang.

Fur Kontrollzwecke wird hier die mit Hilfe von Parameter 8B berechnete Uberwachungszeit
ty; angezeigt.

Wertebereich: 0.1-999.9 s

8D — Vergleichswert fir lastabhangiges Schalten der Steuerausgange SL/FO/SLV/EC

HINWEIS!

0

Jeder der im UD 7000 vorhanden Steuerausgange (siehe Beschreibung der Parameter 92—
96) lasst sich auf die Funktion ,x31“ programmieren. Der Parameter 8D legt also fest, bei
welchem Ausgangsmoment (in Prozent vom Nennmoment) der entsprechend program-
mierte Ausgang schaltet. Zum Beispiel kann mit dieser Funktion einer lbergeordneten
Steuerung gemeldet werden, wann 120.0% des Motormomentes erreicht sind. Damit las-
sen sich zusatzliche Schutzfunktionen fir die Anlage realisieren.

Der im Inverter berechnete Wert fir das Ausgangsmoment kann je nach Betriebszustand
stark schwanken. Deshalb wird flir den oben beschriebenen Vergleich ein geglatteter Wert
herangezogen. Die Glattung erfolgt mit einem Wert, der durch den Parameter A7 — Glat-
tungszeitkonstante Anzeigewerte in Gruppe 0 festgelegt wird. Durch diese Glattung
wird verhindert, dass der Ausgang Uberempfindlich wird (kurzzeitige Spitzen auf dem be-
rechneten Moment werden herausgefiltert).

Dieser Parameter ist erst dann sichtbar, wenn wenigstens einer der Ausgange auf diese
Funktion programmiert wurde.

Wertebereich: 0-500.0% Werkseinstellung: 100.0%
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8E — Auswahl Uberwachung Drehzahl FO/SLV/EC

Mit diesem Parameter kann gewahlt werden, ob die Fehlermeldung 8 (Drehzahliiberwa-
chung) nur durch eine zu hohe Rotordrehzahl oder sowohl durch eine zu hohe Drehzahl als
auch durch einen zu grof3en Regelfehler ausgeldst wird.

0 |Nur Uberwachung auf Uberdrehzahl, d.h. Fehlermeldung 8 wird nur ausgelést,

wenn die Istdrehzahl n;; der Motorwelle gréer wird als die zuldssige Maximaldreh-
zahl np, . Die zulassige Maximaldrehzahl ng,,4 ergibt sich aus der 1,2fachen Maxi-
malfrequenz f,, (Parameter 23) unter Berticksichtigung der Motorpolpaarzahl z;:

f
_ max
Nmax = 1.2 X —p

1 |Es wird sowohl die Uberdrehzahl iiberwacht (siehe Auswahl 0) als auch die Einhal-
tung eines einstellbaren Regelfehlers. 1)

ANMERKUNG:

1) Der Fehler ,Drehzahliiberwachung” wird ausgeldst, wenn bei der Drehzahlregelung der
Regelfehler zwischen Soll- und Istfrequenz gréRRer als ein gewdahlter Vergleichswert
wird. Dieser Vergleichswert ist entweder der Parameter 47 — Hystereseband fur Sperr-
frequenzen oder (wenn Parameter 47 auf Null eingestellt wurde) der zweifache Nenn-
schlupf sy des Motors. Der Nennschlupf des Motors wird vom Inverter nach folgender
Formel berechnet:

n
_ N
sy = fy— S Xz,
min
Sn = Nennschlupf.
Y = (Motor-)Nennfrequenz (Parameter 12).
ny = Nenndrehzahl (Parameter 14).
Z, = Zahl der Polpaare.
BEISPIEL:

Ein vierpoliger Normmotor (z,, = 2) mit einer Nennfrequenz fy = 50 Hz hat eine Nenndreh-
zahl von ny = 1425 min"t. Die Maximalfrequenz (Parameter 23) ist 100 Hz. Im Parameter
8E ist der Wert 1 eingetragen. Der Parameter 47 wurde auf 0 Hz programmiert, d.h. der
Vergleichswert ist der doppelte Nennschlupf und wird wie folgt berechnet:

-
sy = 50 Hz _l425min___, _ 25 Hz Vergleichswert = 2 x sy = 2 x 2,5 Hz = 5 Hz.
60——
min
Die zulassige Maximaldrehzahl an der Motorwelle ergibt sich aus
100 Hz _
X —=

f
_ max _
Nax = 1,2><—Zp =1,2

60 Hz

Damit wird der Fehler 8 ,Drehzahliberwachung” ausgeldst, wenn entweder der Regelfehler
gréRer als 5 Hz oder die Rotordrehzahl gréRer als 60 Hz wird.
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ANMERKUNG:

Parameter 8E erscheint nur bei Applikationen mit Drehzahlregelung (Parameter 2C) und
eingeschalteten Rampen (Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktionen). Fir Synchron-
motoren ist der Nennschlupf sy immer gleich Null, deshalb muss fur EC-Applikationen un-
bedingt im Parameter 47 — Hystereseband fur Sperrfrequenzen ein Wert ungleich Null
eingegeben werden. Parameter 47 kann auch gleichzeitig fiir andere Funktionen verwen-
det werden, solange der eine Wert fur alle Funktionen eingesetzt werden kann.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

8F — Konterschutz SL/FO/SLV/EC

Bei Verwendung der Funktion ,Festfrequenzabhangiges Maximalmoment” durch Einstel-
lung 5 in Parameter 51 — Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, motorischer Betrieb
ergibt sich folgendes:

« Jeder Tieflauf ohne Drehrichtungswechsel erfolgt mit der Begrenzung des Drehmomen-
tes auf den Wert von Parameter 5C — Externe Momentengrenze).

¢ Konterschutz. Damit wird das fir den Reversiervorgang (Tieflauf mit Drehrichtungs-
wechsel) das zulassige Moment begrenzt und wird parametrierbar tber Parameter 8F

— Konterschutz.

Kontsetrjfehutz— Zulassige Stufen Verkniipfte Momentengrenze
0 Alle -
1 1 Parameter 58
2 1,2 Parameter 58 und 59
3 1,2,3 Parameter 58, 59 und 5A
4 Begrenzung auf Parameter 5C — Ex- 5C — Externe Momentengrenze

terne Momentengrenze

ANMERKUNG: Parameter ist nur sichtbar, wenn Parameter 51 — Auswahl Momenten-
grenze Rechtslauf, motorischer Betrieb auf 5 gesetzt wurde.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

8.9 Gruppe 9 —Binare Ein-/Ausgange

91 - Funktion der Eingédnge FWD und REV SL/FO/SLV/EC

Dieser Parameter bestimmt die Funktion der FWD und REV-Klemmeneingange.

0 |FWD: Start/Stop.
REV: Auswahl der Drehrichtung (aktiv: Linkslauf).

1 |FWD: Start/Stop, Rechtslauf.
REV: Start/Stop, Linkslauf. []

[1] Wenn sowohl FWD als auch REV aktiviert sind, so wird dieses als STOP-Befehl gewertet.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1
92 - Auswahl Funktion Ausgang ST1 SL/FO/SLV/EC
¢  Wertebereich: siehe Tabelle unter Parameter 96 Werkseinstellung: 3
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93 - Auswahl Funktion Ausgang ST2 SL/FO/SLV/EC
¢ Wertebereich: siehe Tabelle unter Parameter 96 Werkseinstellung: 102
94 — Auswahl Funktion Ausgang ST3 SL/FO/SLV/EC
¢ Wertebereich: siehe Tabelle unter Parameter 96 Werkseinstellung: 10
95 — Auswahl Funktion Ausgang ST4 SL/FO/SLV/EC
¢ Wertebereich: siehe Tabelle unter Parameter 96 Werkseinstellung: 115
96 — Auswahl Funktion Relaisausgang SL/FO/SLV/EC

Die folgende Beschreibung gilt in gleicher Form auch fiir die Parameter 92—-95.

x00 Inaktiv

x01 Inverter OK (Gerét arbeitet fehlerfrei)

x02 |l @ |Inverter-Ausgangsfrequenz gréRer als Motornennschlupffrequenz; errechnet
aus der unter Parameter 14 angegebenen Nenndrehzahl

x03 |l @ |Inverter-Ausgangsfrequenz grofer als 0,5 Hz in Rechts- oder Linksdrehrich-
tung. Betrieb mit Rickfihrung: Motorwellendrehfrequenz/Motorpolpaarzahl
>0,5 Hz

x04 | @ |Inverter-Ausgangsfrequenz 0 Hz.
Betrieb mit Ruckfihrung: Motorwellendrehfrequenz/Motorpolpaarzahl = 0 Hz

x05 |l @ |Statorfrequenz = Sollfrequenz.
Betrieb mit Rickfiihrung: Sollfrequenz = Istfrequenz

x06 |l @ |Inverter-Ausgangsfrequenz groRer als Festfrequenz 2 (Parameter 42) in
Rechts- oder Linksdrehrichtung. Betrieb mit Rickfihrung: Motorwellendreh-
frequenz/Motorpolpaarzahl >Festfrequenz 2

x07 |l @ |Inverter-Ausgangsfrequenz groRRer als Festfrequenz 3 (Parameter 43) in
Rechts- oder Linksdrehrichtung. Betrieb mit Ruckfuhrung: Motorwellendreh-
frequenz/Motorpolpaarzahl >Festfrequenz 3

x08 | M |Eingestellte Drehmomentgrenze erreicht (Parameter 58-5B)

x09 Steuerung des Ausgangs Uber serielle Schnittstelle (SIO)

x10 Motortemperatur Uberschritten (MOL-Eingang/lzt-Uberwachung, Fehlermel-
dung 5)

x11 Reserviert

x12 | @ |Maximalfrequenz (Parameter 23) erreicht

x13 |l @ |Minimalfrequenz (Parameter 24) erreicht

x14 | W |Sollwertstromschleife unterbrochen (nur bei Sollwerteingang 2—-10 V oder 4—
20 mA; wird gemeldet, wenn 2 V bzw. 4 mA unterschritten werden, War-
nungsmeldung 27)

x15 Die Funktion digitaler Frequenzausgang ist nur in Verbindung mit ST4 mdg-
lich.
Bei Applikationen ohne Ruckfuhrung:
Die Ausgangsfrequenz entspricht der Standerfrequenz (in Hz) x n (n = Para-
meter 3E).
Betrieb mit Ruckfuhrung:
Die Ausgangsfrequenz entspricht der Lauferdrehfrequenz (in Hz) x n (n = Pa-
rameter 3E)

19.10.05
07_DB_T2

Parameterbeschreibung
UD 7000 — 1,5-355,0




Parameterbeschreibung

Gruppe 9 — Bindre Ein-/Ausgéange

x16 Die Funktion digitaler Frequenzausgang ist nur in Verbindung mit ST4 mdg-
lich.
Die Ausgangsfrequenz entspricht dem Frequenzsollwert x n (n = Parameter
3E)

x17 | Il |Inverter befindet sich im LOCAL-Betrieb (LOC)

x18 | W |Inverter arbeitet in Drehzahlregelung.
Inaktiv: Inverter arbeitet ungeregelt

x19 |l @ |Inverter erzeugt Linksdrehfeld

x20 Inverter befindet sich in Ausfihrung eines Testbetriebes (vgl. Parameter 2A
bzw. Parameter 98-9B, Einstellung 9 ,Nullimpulssuche®)

x21 |l @ |Inverter-Ausgangsfrequenz grof3er als Fixfrequenz 3 (Parameter 43) in
Rechtsdrehrichtung. Betrieb mit Ruckfuhrung: Motorwellendrehfrequenz/Mo-
torpolzahl >Festfrequenz 3 in Rechtsdrehrichtung

x22 | @ |Inverter-Ausgangsfrequenz gréRer als Fixfrequenz 3 (Parameter 43) in Links-
drehrichtung. Betrieb mit Rickfihrung: Motorwellendrehfrequenz/Motorpol-
zahl >Festfrequenz 3 in Linksdrehrichtung

x23 Endfrequenz erreicht. Der Hoch-/Tieflaufintegrator hat den Sollwert erreicht

x24 Reserviert

x25 | @ |Inverter-Sollfrequenz hinter Hoch-/Tieflaufintegrator groRer als Festfrequenz
2 (Parameter 42) in Rechts- oder Linksdrehrichtung

x26 Nur fur Applikationen mit Drehzahlregler:
Regelfehler zwischen Soll- und Istfrequenz groRer als ein gewahlter Ver-
gleichswert. (1]

x27 Endstufen freigegeben

x28 Reserviert

x29 Reserviert

x30 Funktion zur Ansteuerung einer Haltebremse. Der Ausgang wird aktiv, wenn
75% der Feldaufbauzeit (Parameter 66) abgelaufen sind und inaktiv, wenn
50% der DC-halten-Zeit nach einem STOP-Befehl (Parameter 64) abgelau-
fen sind

x31 |l @ |Ausgang zeigt an, dass ein bestimmtes Ausgangsmoment tiberschritten wur-
de. Der Parameter 8D — Vergleichswert fiir lastabhangiges Schalten der
Steuerausgange legt fest, bei welchem Ausgangsmoment (in Prozent vom
Nennmoment) der entsprechend programmierte Ausgang schaltet. Zum Bei-
spiel kann mit dieser Funktion einer Ubergeordneten Steuerung gemeldet
werden, wann ein bestimmtes Motormoment erreicht ist.

0xX Aktivpegel Low

Ixx Aktivpegel High

2XX Ausgang zeigt an, dass die gewahlte Bedingung erfullt ist und der Inverter
OK ist; mdglich fiir alle Funktionen, die in der Tabelle mit [ll gekennzeichnet
sind (Aktivpegel Low).

3xx Ausgang zeigt an, dass die gewahlte Bedingung erfullt ist und der Inverter
OK ist; mdglich fiir alle Funktionen, die in der Tabelle mit [l gekennzeichnet
sind (Aktivpegel High).

ANMERKUNGEN:

@ Befindet sich der Inverter im DC-Betrieb oder in einem Testbetrieb (vgl. Parameter 2A
bzw. Parameter 98—-9B ,Nullimpulssuche®) sowie in der Feldaufbauzeit, wird der Steu-
erausgang nicht gesetzt.
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B Diese Funktionen der Steuerausgéange kdnnen mit der Bedingung ,Inverter OK* logisch-
und-verknipft werden, d.h. der Ausgang wird gesetzt, wenn die gewahlte Bedingung
(die beiden letzten Ziffern) erfullt ist und der Inverter fehlerfrei arbeitet. Geben sie je
nach gewiinschten Aktivpegel 2xx oder 3xx ein.

[1] Siehe Parameter 47 und 8E, Seite 2-88 und 2-113.
BEISPIEL:
Sie geben im Parameter 96 den Wert 225 ein:

Der Relaisausgang 6ffnet sich, wenn der Inverter fehlerfrei arbeitet und die Sollfrequenz
groRer ist als die im Parameter 42 eingegebene ,Festfrequenz 2“. Aber der Ausgang 6ffnet
sich nicht, wenn wahrend der Messung der Streuinduktivitat vom Inverter eine grol3ere Fre-
guenz ausgegeben wird.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 101

97 — Steuerung der binaren Ausgange tber SIO SL/FO/SLV/EC-SC

Um die Steuerung der bindren Ausgange ST1-ST4 und REL Uber die serielle Schnittstelle
zu ermoglichen, muss der jeweilige Ausgang mit dem zugehoérigen Auswahlparameter
~Auswahl Funktion Ausgang ..." auf die Funktion ,Steuerung des Ausgangs uber serielle
Schnittstelle” programmiert sein (Parameter 92—96 auf x09 eingestellt).

0012
Anzeige pex 0 0 1 2
Binar g, ololo|o|lo|o|O|O|O|O|O|1]|0O|O|1]|O
Bit Nr. 15(14|13|12|11|10/9 |8 | 7|6 (5|4 (3|2|1]|0
Funktion EIEIEIE|E|E|EIB|E|E|E|lg|E|RI}|IE
g2l2|e|2|lg|g|e|lg|g|le|e|x|v|vn n»
LIV | VD|OV|IO|DD|O|OD
OO0l 0000 jlo|o |0 |0
S|lE|lE|E|lE|E|E|E|E|E|=
Llel|lelel|jleje|le|LlLelLe L
z|z|z|z|z|z|z|z|z|Zz|=

PROGRAMMIERBEISPIEL:

Die binaren Ausgange REL (Parameter 96) und ST2 (Parameter 93) sollen Uiber die serielle
Schnittstelle gesteuert werden. Nun ist fur jede Auswahlmdglichkeit (Bit 0-15) in der Rei-
henfolge der obigen Tabelle (links beginnend) eine ,,0" oder eine ,1" einzusetzen; dabei ent-
spricht die Zahl ,0“ ,nicht aktiviert* und die Zahl ,1“ ,aktiviert. Fir die nicht benutzten Bits
5 bis 15 ist auch der Wert ,,0" einzusetzen. Mit Hilfe eines Taschenrechners, der binare Zah-
lenwerte in hexadezimale Werte umrechnen kann oder einer Tabelle (siehe Umrechnung-
stabelle auf Seite 2-157 dieser Beschreibung) ist der Hexadezimalwert einzugeben. In die-
sem Beispiel ist die binare Zahl ,,0000 0000 0001 0010“ (die ,1“ an der 12. Stelle von links
steht fir REL (Bit 4) und an der 15. Stelle fir ST2 (Bit 1)) und der einzugebende hexadezi-
male Wert ,0012".

¢ Wertebereich: 00004—001F4 Werkseinstellung: 0000

98 — Auswahl Funktion Eingang Run/Jog SL/FO/SLV/EC

ACHTUNG! Die Werkseinstellung (0) dieses Parameters bewirkt unterschiedliche Funktionen der Klem-
i me R/J fur den LOCAL- und den REMOTE-Betrieb. Bleibt der R/J-Eingang offen, kann man

mit Schaltern an den Klemmen FWD und REV arbeiten. Das bedeutet bei Werkseinstellung
also:

1. Im LOCAL-Modus Tippbetrieb (Motor lauft mit Festfrequenz 1 so lange, wie die Tasten
FWD oder REV gedruckt gehalten werden).
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2. Im REMOTE-Modus arbeitet die Steuerung im ,Dreileiter-Steuerungsmodus".

HINWEIS! Der Parameter 91 — Funktion der Eingédnge FWD und REV muss bei Verwendung des
: Dreileiter-Steuerungsmodus unbedingt auf 1 (Werkseinstellung) stehen bleiben.

Bei Verwendung des Dreileiter-Steuerungsmodus kann das Start-/Stop-Signal nicht
Uber die Tastatur gegeben werden.

R/J-Eingang offen bedeutet Schalterbetrieb:

¢ solange der Eingang FWD geschlossen ist, lauft der Antrieb vorwarts,
« wenn der Eingang REV geschlossen ist, lauft der Antrieb rickwarts,
« wenn FWD und REV gleichzeitig geschlossen sind, bedeutet das STOP.

R/J-Eingang geschlossen bedeutet Tippbetrieb:

¢ FWD antippen: Antrieb lauft solange vorwaérts bis R/J mit dem STOP-Taster geoff-
net wird.

¢ REV antippen: Antrieb lauft riickwarts bis R/J mit dem STOP-Taster getffnet wird.

* FWD und REV gleichzeitig antippen: Antrieb lauft vorwarts.

x00 (Bei dieser Auswahl unterscheidet sich die Funktion des Eingangs im LOCAL- bzw.
im REMOTE-Betrieb.

Im LOCAL-Modus: Tipp-Betrieb unter Verwendung der Tastatur.

Im REMOTE-Mode: 3-Leiter-Steuerung.

LOCAL: Tippbetrieb

Anwahl Jog-Betrieb (Festfrequenz 1). Der eingestellte Wert der Festfrequenz 1
kann auch als Jogfrequenz verwendet werden. Solange jetzt die FWD- oder REV-
Taste gedriickt wird, lauft der Motor mit der eingestellten Festfrequenz 1 in die dem-
entsprechende Richtung.

REMOTE: 3-Leiter-Steuerung (3-Wire-Control)
* R/J offen: Schalterbetrieb:
- solange FWD geschlossen ist, lauft der Antrieb vorwarts,
- wenn REV geschlossen ist riickwarts,
- FWD und REV gleichzeitig: STOP.
* R/J geschlossen: Tippbetrieb:
- FWD antippen: Antrieb lauft solange vorwaérts bis R/J mit dem STOP-Taster
geoffnet wird.
- REV antippen: Antrieb lauft rickwarts bis R/J mit dem STOP-Taster gedffnet
wird.
- FWD und REV gleichzeitig: Antrieb lauft vorwarts.

x01 |Anwahl des Rampensatzes 2 (Hoch- und Tieflaufzeit 2), siehe auch Parameter 72

x02 |Anwahl des Kundenparametersatzes 1 (sieche Anmerkung 1, Seite 2-124)

x03 |Anwahl des Kundenparametersatzes 2 (sieche Anmerkung 1, Seite 2-124)

x04 |Invertersperre (freier Auslauf)

x05 |Gleichstrombremsung. Der Umrichter geht in einen Modus Uber, bei dem er dem
Motor eine Gleichspannung einpréagt, die ein Abbremsen des Motors zur Folge hat
(Gleichstrombremsung). Dabei wird der entstehende Gleichstrom Uberwacht, so
dass maximal der durch Parameter 63 — Strom DC-Bremse spezifizierte Strom flie-
sen kann. Die DC-Bremse funktioniert nur, solange die Endstufen freigegeben sind.
Diese Funktion darf nur angewahlt werden, wenn der Parameter 2C — Applikation
mit dem Wert ,,0“ oder ,2" programmiert ist.
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x06 |Ubergeordnete Freigabe (gefihrter Tieflauf). Diese Funktion ist verfugbar fiir RE-

MOTE- und SIO-Remote-Betrieb (nicht fir LOCAL-Betrieb).

« Ein Startbefehl Giber die FWD- oder REV-Klemme oder Uber ein entsprechendes
SIO-Kommando wird nur dann ausgefuhrt, wenn der R/J-Eingang aktiv geschal-
tet bleibt.

« Wird die Freigabe deaktiviert wahrend der Antrieb dreht, erfolgt ein gefiihrter
Tieflauf mit der entsprechenden Rampe.

» Ist diese Funktion fur den R/J-Eingang ausgewahlt und die Freigabe fehlt, so er-
scheint in der Standardanzeige 1 anstatt ,STOP* die Anzeige ,,Gesperrt‘. Somit
wird deutlich gemacht, warum trotz FWD-Befehls der Antrieb nicht lauft. Siehe
auch die Anzeige ,Gesperrt* unter Kapitel 7.2.1, ,Standardanzeige 1", Seite 2-
39.

x07 (Keine Funktion
x08 |Deaktivierung des Lagereglers
x09 |Die Funktion hangt von der Applikation ab.

In Applikation 20 — Asynchronmotor — Drehzahlregelung:

Es erfolgt ein Positionieren auf Endlage:

» Bei aktivem Bindreingang nach beendetem Tieflauf zu dem Zeitpunkt, wo sonst
der Zustand ,Halten® beginnt, jetzt die Endlage angefahren wird (mit einer maxi-
malen Geschwindigkeit, die durch D2 — Frequenz Nullimpulssuche festgelegt
wird).

» Bei aktivem Binareingang — auch bei Freigabe nach Endstufensperre —wenn der
aktuelle Frequenzsollwert kleiner Parameter 65 — Einschaltfrequenz DC-
Bremse ist. Ist der aktuelle Sollwert bei Freigabe aber gro3er als Parameter 65
— Einschaltfrequenz DC-Bremse, so erfolgt ein normaler Hochlauf.

« Die Endlage wird mit Hilfe des Parameters D3 — Nullwinkel festgelegt.

« |st die Endlage erreicht, so erfolgt eine Halteregelung auf diese Position (Halte-
regler parametrierbar mit Parameter B7 und B8), und zwar so lange der Binar-
eingang aktiv ist. Parameter 64 — Zeit DC-Bremse hat hier keinen Einfluss mehr
auf die Dauer der DC-Einpragung bzw. Halteregelung.

* HINWEIS: die Anfangs-/Endlage-Positionierung lasst sich nicht mit der Bereit-
funktion kombinieren.

Applikation 22 — Asynchronmotor — Elektronisches Getriebe:

* Nullimpulssuche Mastersollwert (nur im Stop-Zustand wirksam); siehe Anmer-
kung 2, Seite 2-126.

x10 (Keine Funktion

x11 (Keine Funktion

x12 |Keine Funktion

x13 [Keine Funktion

x14 |Deaktivieren des Mastergebers bei der elektrischen Welle. Siehe auch ,Anmerkung
2 — Nullimpulssuche* und Anmerkung ,7 — Deaktivierung des Mastergebers" auf
den Seiten 2-126 und 2-127. (4]

x15 |Unterdriicken von positiven Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur negative Zéhlimpulse des Masters werden wirksam

x16 |Unterdriicken von negativen Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur positive Zahlimpulse des Masters werden wirksam

x17 |Invertieren der Zahlimpulse des Mastergebers

x18 |Reserviert

x19 |Fehlerzustand quittieren (siehe Anmerkung 5, Seite 2-126)
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x20

Reserviert

Oxx

SchlieBerkontakt 16st die gewéhlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

Ixx

100

Offnerkontakt 16st die gewéhlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

HINWEIS: die Einstellung 100 ist nicht erlaubt und wird sofort mit der Einstellung 0
Uberschrieben.

[1] Esisteine Nulllage eingerichtet, die einen Nullwinkel (Parameter D3 — Nullwinkel) unterschiedlich von 0° ver-
langt. Dieser Nullwinkel wird ab dem Zeitpunkt deaktiviert, wenn die Entkopplung von Master- und Slave-Wel-
le Uber den PS-Eingang erfolgt, aber der Parameter D3 — Nullwinkel wird nicht Gberschrieben.

Der programmierte Nullwinkel wird entweder wieder wirksam beim nachsten RESET (Power-On) oder bei der
nachsten Freigabe, wenn Parameter 37 — Konfiguration Master-Slave-Betrieb auf 2x (,On-the-Fly-Sychro-
nisation“) eingestellt wurde.

ANMERKUNG:

Wahrend der Ausfilhrung eines Testbetriebes (siehe Parameter 2A) darf der Binéreingang
R/J nicht angesteuert werden.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

99 — Auswahl Funktion Eingang PS1 SL/FO/SLV/EC

x00

Bit O fUr die Anwahl einer Festfrequenz (0-7); wenn diese Funktion nicht ausgewahlt
ist, wird das Bit als Null gewertet (siehe Parameter 41-46)

x01

Anwahl des Rampensatzes 2 (Hoch- und Tieflaufzeit 2)

x02

Anwahl des Kundenparametersatzes 1 (siehe Anmerkung 1, Seite 2-124)

x03

Anwahl des Kundenparametersatzes 2 (siehe Anmerkung 1, Seite 2-124)

x04

Invertersperre (freier Auslauf)

x05

Gleichstrombremsung. Der Umrichter geht in einen Modus Uber, bei dem er dem
Motor eine Gleichspannung einpragt, die ein Abbremsen des Motors zur Folge hat
(Gleichstrombremsung). Dabei wird der entstehende Gleichstrom tberwacht, so
dass maximal der durch Parameter 63 — Strom DC-Bremse spezifizierte Strom flie-
sen kann. Die DC-Bremse funktioniert nur, solange die Endstufen freigegeben sind.
Diese Funktion darf nur angewahlt werden, wenn der Parameter 2C — Applikation
mit dem Wert ,0" oder ,2“ programmiert ist.

x06

Inkrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) mit der aktiven
Schaltflanke (siehe Anmerkung 3, Seite 2-126)

x07

Inkrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) bei aktivem Schalt-
zustand alle 64 ms (siehe Anmerkung 3, Seite 2-126)

x08

Deaktivierung des Lagereglers

x09

Nullimpulssuche Mastersollwert (nurim STOP-Zustand wirksam); siehe Anmerkung
2, Seite 2-126

x10

Keine Funktion

x11

Inkrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) bei aktivem Schalt-
zustand (Motorpotentiometer). Die Geschwindigkeit der Veranderung wird dabei
durch Parameter 7B bestimmt. Wenn ein Stop-Befehl ansteht, so wird der Fre-
gquenzfaktor auf die in Parameter 38 gesetzte Untergrenze gesetzt

x12

Inkrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) bei aktivem Schalt-
zustand (Motorpotentiometer). Die Geschwindigkeit der Veranderung wird dabei
durch Parameter 7B bestimmt (siehe Anmerkung 3, Seite 2-126)
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x13

Inkrementierung des Parameters D3 — Nullwinkel mit dem aktiven Schaltzustand.
Die Geschwindigkeit der Veranderung wird durch den Parameter 7B bestimmt. Der
Nullwinkel wird nicht nullspannungssicher gespeichert

x14

Deaktivieren des Mastergebers bei der elektrischen Welle. Siehe auch ,Anmerkung
2 — Nullimpulssuche” und Anmerkung ,7 — Deaktivierung des Mastergebers" auf
den Seiten 2-126 und 2-127. 1

x15

Unterdriicken von positiven Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur negative Zahlimpulse des Masters werden wirksam

x16

Unterdriicken von negativen Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur positive Z&hlimpulse des Masters werden wirksam

x17

Invertieren der Zahlimpulse des Mastergebers

x18

Endschalter S1 (zuriick). Wird Uber diesen Endschalter mit der Drehrichtung riick-
warts gefahren, wird der Eingang PS1 spannungslos. Ist die momentane Frequenz
des Antriebs groR3er als die im Parameter 44 — Festfrequenz 4, wird der Antrieb
Uber die Tieflauframpe auf die hier eingetragene Frequenz abgebremst.

x19

Fehlerzustand quittieren (siehe Anmerkung 5, Seite 2-126)

x20

Reserviert

Oxx

SchlieRBerkontakt 16st die gewahlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

1xx

Offnerkontakt 16st die gewéhlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

[1] Esisteine Nulllage eingerichtet, die einen Nullwinkel (Parameter D3 — Nullwinkel) unterschiedlich von 0° ver-
langt. Dieser Nullwinkel wird ab dem Zeitpunkt deaktiviert, wenn die Entkopplung von Master- und Slave-Wel-
le Uber den PS-Eingang erfolgt, aber der Parameter D3 — Nullwinkel wird nicht Gberschrieben.

Der programmierte Nullwinkel wird entweder wieder wirksam beim nachsten RESET (Power-On) oder bei der
nachsten Freigabe, wenn Parameter 37 — Konfiguration Master-Slave-Betrieb auf 2x (,On-the-Fly-Sychro-
nisation“) eingestellt wurde.

ANMERKUNG:

Wahrend der Ausfilhrung eines Testbetriebes (siehe Parameter 2A) darf der Binéreingang
PS1 nicht angesteuert werden.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 4

9A - Auswahl Funktion Eingang PS2 SL/FO/SLV/EC

x00

Bit 1 fir die Anwahl einer Festfrequenz (0-7); wenn diese Funktion nicht ausgewahlt
ist, wird das Bit als Null gewertet (siehe Parameter 41-46)

x01

Anwahl des Rampensatzes 2 (Hoch- und Tieflaufzeit 2)

x02

Anwahl des Kundenparametersatzes 1 (sieche Anmerkung 1, Seite 2-124)

x03

Anwahl des Kundenparametersatzes 2 (siehe Anmerkung 1, Seite 2-124)

x04

Invertersperre (freier Auslauf)

x05

Gleichstrombremsung. Der Umrichter geht in einen Modus Uber, bei dem er dem
Motor eine Gleichspannung einpragt, die ein Abbremsen des Motors zur Folge hat
(Gleichstrombremsung). Dabei wird der entstehende Gleichstrom tiberwacht, so
dass maximal der durch Parameter 63 — Strom DC-Bremse spezifizierte Strom flie-
sen kann. Die DC-Bremse funktioniert nur, solange die Endstufen freigegeben sind.
Diese Funktion darf nur angewéahlt werden, wenn der Parameter 2C — Applikation
mit dem Wert ,0" oder ,2" programmiert ist.

x06

Dekrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) mit der aktiven
Schaltflanke (siehe Anmerkung 3, Seite 2-126)
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x07

Dekrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) bei aktivem Schalt-
zustand alle 64 ms (siehe Anmerkung 3, Seite 2-126)

x08

Deaktivierung des Lagereglers

x09

Nullimpulssuche Mastersollwert (nurim STOP-Zustand wirksam); siehe Anmerkung
2, Seite 2-126

x10

Keine Funktion

x11

Dekrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) bei aktivem Schalt-
zustand (Motorpotentiometer). Die Geschwindigkeit der Veranderung wird dabei
durch Parameter 7C bestimmt. Wenn ein Stop-Befehl ansteht, so wird der Fre-
guenzfaktor auf die in Parameter 38 gesetzte Untergrenze gesetzt

x12

Dekrementierung des Frequenzfaktors (Parameter 33 bzw. E3) bei aktivem Schalt-
zustand (Motorpotentiometer). Die Geschwindigkeit der Veranderung wird dabei
durch Parameter 7C bestimmt (siehe Anmerkung 3, Seite 2-126)

x13

Dekrementierung des Nullwinkels (Parameter D3) bei aktivem Schaltzustand (Ver-
schieben der relativen Lage zwischen Leitgeber und Slave bei der elektrischen Wel-
le). Die Geschwindigkeit der Veranderung wird dabei durch Parameter 7C be-
stimmt. Der Nullwinkel wird nicht nullspannungssicher gespeichert. Die Funktion
kann bei freigegebener Endstufe und laufender Kopplung verwendet werden

x14

Deaktivieren des Mastergebers bei der elektrischen Welle. Siehe auch ,Anmerkung
2 — Nullimpulssuche” und Anmerkung ,,7 — Deaktivierung des Mastergebers” auf
den Seiten 2-126 und 2-127. (4]

x15

Unterdriicken von positiven Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur negative Zahlimpulse des Masters werden wirksam

x16

Unterdrticken von negativen Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur positive Zahlimpulse des Masters werden wirksam

x17

Invertieren der Zahlimpulse des Mastergebers

x18

Endschalter S2 (vor). Wird Uber diesen Endschalter mit der Drehrichtung vorwarts
gefahren, wird der Eingang PS2 spannungslos. Ist die momentane Frequenz des
Antriebs gro3er als die im Parameter 44 — Festfrequenz 4, wird der Antrieb tber
die Tieflauframpe auf die hier eingetragene Frequenz abgebremst.

x19

Fehlerzustand quittieren (siehe Anmerkung 5, Seite 2-126)

x20

Reserviert

x21

Offset am Analogeingang abgleichen.

Nach Betatigung des PS-Einganges wird der notwendige Offset zur Kompensation
der Drehzahl auf den Sollwert 0 ermittelt und nullspannungsfest abgespeichert. Sie-
he dazu Kapitel 6.12, ,Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl*
auf Seite 2-30.

Oxx

Schliel3erkontakt 16st die gewahlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

1xx

Offnerkontakt lost die gewahlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

[1] Esisteine Nulllage eingerichtet, die einen Nullwinkel (Parameter D3 — Nullwinkel) unterschiedlich von 0° ver-
langt. Dieser Nullwinkel wird ab dem Zeitpunkt deaktiviert, wenn die Entkopplung von Master- und Slave-Wel-
le Uber den PS-Eingang erfolgt, aber der Parameter D3 — Nullwinkel wird nicht Giberschrieben.

Der programmierte Nullwinkel wird entweder wieder wirksam beim nachsten RESET (Power-On) oder bei der
nachsten Freigabe, wenn Parameter 37 — Konfiguration Master-Slave-Betrieb auf 2x (,On-the-Fly-Sychro-
nisation“) eingestellt wurde.

ANMERKUNG:

Wahrend der Ausfiihrung eines Testbetriebes (siehe Parameter 2A) darf der Binareingang
PS2 nicht angesteuert werden.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

2-122

Parameterbeschreibung 19.10.05
UD 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2




Gruppe 9 — Bindre Ein-/Ausgange Parameterbeschreibung

9B - Auswahl Funktion Eingang PS3 SL/FO/SLV/EC

x00 |Bit 2 fur die Anwahl einer Festfrequenz (0-7); wenn diese Funktion nicht ausgewahit
ist, wird das Bit als Null gewertet (siehe Parameter 41-46)

x01 |Anwahl des Rampensatzes 2 (Hoch- und Tieflaufzeit 2)

x02 |Anwahl des Kundenparametersatzes 1 (siehe Anmerkung 1, Seite 2-124)

x03 |Anwahl des Kundenparametersatzes 2 (siehe Anmerkung 1, Seite 2-124)

x04 |Invertersperre (freier Auslauf)

x05 |Gleichstrombremsung. Der Umrichter geht in einen Modus Uber, bei dem er dem
Motor eine Gleichspannung einpréagt, die ein Abbremsen des Motors zur Folge hat
(Gleichstrombremsung). Dabei wird der entstehende Gleichstrom tiberwacht, so
dass maximal der durch Parameter 63 — Strom DC-Bremse spezifizierte Strom flie-
sen kann. Die DC-Bremse funktioniert nur, solange die Endstufen freigegeben sind.
Diese Funktion darf nur angewéhlt werden, wenn der Parameter 2C — Applikation
mit dem Wert ,,0“ oder ,2" programmiert ist.

x06 |Aktivierung LOCAL-Betrieb (siehe Anmerkung 6, Seite 2-126)

x07 |Keine Funktion

x08 |Deaktivierung des Lagereglers

x09 |Nullimpulssuche Mastersollwert (nur im STOP-Zustand wirksam); siehe Anmerkung
2, Seite 2-126

x10 |Keine Funktion

x11 |Keine Funktion

x12 |Keine Funktion

x13 |Keine Funktion

x14 |Deaktivieren des Mastergebers bei der elektrischen Welle. Siehe auch ,Anmerkung
2 — Nullimpulssuche” und Anmerkung ,,7 — Deaktivierung des Mastergebers" auf
den Seiten 2-126 und 2-127. (4

x15 |Unterdriicken von positiven Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur negative Zahlimpulse des Masters werden wirksam

x16 |Unterdriicken von negativen Zahlimpulsen des Mastergebers bei der elektrischen
Welle. Nur positive Z&hlimpulse des Masters werden wirksam

x17 |Invertieren der Z&hlimpulse des Mastergebers

x18 |Endschalter S3 und S4 (Sicherheitsbereich). Wird unabhangig von der Drehrich-
tung Uber einen dieser Endschalter gefahren, wird der Eingang PS3 spannungslos.
Ist die momentane Frequenz grofer als die im Parameter 43 — Festfrequenz 3 de-
finierte, wird der Antrieb Uber die Tieflauframpe auf die hier eingetragene Frequenz
abgebremst. Ist die momentane Frequenz kleiner als die im Parameter 44 — Fest-
frequenz 4, bewirkt dieser Endschalter keine Frequenzénderung oder funktionelle
Anderung. Diese Frequenzgrenze ist fiir beide Drehrichtungen wirksam. In der Pra-
xis werden die Endschalter z.B. an den Kranbahnenden durch eine Wired-And-Ver-
drahtung gemeinsam an den Eingang PS3 angeschlossen.

x19 |Fehlerzustand quittieren (siehe Anmerkung 5, Seite 2-126)

x20 |Reserviert
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x21 |Offset am Analogeingang abgleichen.

Nach Betatigung des PS-Einganges wird der notwendige Offset zur Kompensation
der Drehzahl auf den Sollwert 0 ermittelt und nullspannungsfest abgespeichert. Sie-
he dazu Kapitel 6.12, ,Analogsollwerte — Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl*
auf Seite 2-30.

Oxx |SchlieBerkontakt I6st die gewahlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

1xx |Offnerkontakt lost die gewahlte Funktion aus (siehe Anmerkung 4, Seite 2-126)

[1] Esisteine Nulllage eingerichtet, die einen Nullwinkel (Parameter D3 — Nullwinkel) unterschiedlich von 0° ver-
langt. Dieser Nullwinkel wird ab dem Zeitpunkt deaktiviert, wenn die Entkopplung von Master- und Slave-Wel-
le Uber den PS-Eingang erfolgt, aber der Parameter D3 — Nullwinkel wird nicht Gberschrieben.

Der programmierte Nullwinkel wird entweder wieder wirksam beim nachsten RESET (Power-On) oder bei der
nachsten Freigabe, wenn Parameter 37 — Konfiguration Master-Slave-Betrieb auf 2x (,On-the-Fly-Sychro-
nisation“) eingestellt wurde.

ANMERKUNG:

Wahrend der Ausfilhrung eines Testbetriebes (siehe Parameter 2A) darf der Binéreingang
PS3 nicht angesteuert werden.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung Europa: 6
Werkseinstellung USA: 106

ANMERKUNGEN ZU DEN PARAMETERN 98-9B:

Anmerkung 1 — Umschaltung der Kundenparametersatze:

Der UD 7000 verflugt Uber drei gleichwertige Parametersatze. Eingegebene Parameter und
die Ergebnisse von Messungen im Testbetrieb werden immer nur in dem gerade aktiven
Parametersatz gespeichert (Parameter E9 — Kundenparametersatz). StandardmaRig ist
der Satz 1 aktiv.

Eine Umschaltung des aktiven Parametersatzes ist entweder mit dem Parameter E9 —
Kundenparametersatz oder mit Hilfe von Bindareingangen moglich. Hierzu muss jeweils
einer der Binareingange R/J, PS1-PS3 auf die entsprechende Funktion programmiert wer-
den (siehe Parameter 98-9B). Eine Umschaltung der Parametersatze kann nur im
Stop-Zustand erfolgen.

Da fur die Mehrzahl der Applikationen ein Parametersatz ausreichend sein wird, ist es mog-
lich, den zweiten oder dritten Satz zur Sicherung der optimierten Einstellungen zu verwen-
den. Weitere Informationen hierzu sind in der Beschreibung der Parameter E9 — Kunden-
parametersatz und EA — Applikationsabhéangige Voreinstellungen im Abschnitt 8.14
dieser Parameterbeschreibung zu finden.

Die Parametersatze koénnen unterschiedliche Applikationen (Parameter 2C) enthalten.
Wird bei einer Parametersatzumschaltung erkannt, dass der neue Satz eine andere Appli-
kation enthalt, so erfolgt unmittelbar nach der Satzumschaltung zur Anpassung der Inver-
terumgebung ein Neuanlauf des Inverters.

Erfolgt durch die Satzumschaltung auch ein Wechsel der Motordaten, der Applikations-
- nummer oder anderer wichtiger MotorgréRen (Stator- und Rotorwiderstand, Reglerparame-
ter usw.), kann das dazu fuhren, dass der Inverter die Kontrolle Giber den Motor verliert. Aus
diesem Grund wurde eine Sicherheitsfunktion integriert (Parameter 8B), die die Inverte-
rendstufen nach einer bestimmten Zeit nach einem Stop-Befehl in jedem Fall abschaltet.

Programmierbeispiel: Umschaltung der Parametersatze tUber 2 Steuereingange

Es wird empfohlen, zuerst den aktuellen Parametersatz den Anforderungen anzupassen
und bei Bedarf mit dem Parameter E9 von Parametersatz 1 auf Parametersatz 2 usw. um-
zuschalten (dafur nicht die Steuereingange R/J, PS1, PS2 und PS3 benutzen).

HINWEIS!
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Parameterbeschreibung

Erst wenn alle Parameter in allen benétigten Parametersatzen eingestellt sind, kann die
Umschaltung des Parametersatzes mit den Steuereingéngen R/J, PS1, PS2 und PS3 ge-
maf dem Programmierbeispiel der folgenden Tabelle erfolgen.

Von den 4 Steuereingédngen werden 2 beliebige Steuereingange zur Anwahl des Parame-
tersatzes bendtigt (im Beispiel R/J und PS1):

Klemme R/J | Parameter 98 | Klemme PS1 | Parameter 99 | Auswahl Parametersatz
Aktiv-High 2 Inaktiv 3 1
Inaktiv 2 Aktiv-High 3 2
Aktiv-High 2 Aktiv-High 3 3

Bei geringen Parameterunterschieden zwischen den einzelnen Parametersatzen kann z.B.
der Satz 1 mit dem Parameter E9 (Code 12) nach Satz 2 kopiert werden.

Eine Anderung an den bindren Eingangen wird hinsichtlich der Parametersatzum-
schaltung erst nach 800 ms weitergereicht. Damit ist es jetzt moglich, auch mit ,langsa-
mer Steuerhardware* von Satz 3 (beide Eingange aktiv) auf ,keine Anderung* (beide Ein-
gange inaktiv) umzuschalten, ohne das dabei zwischenzeitlich Satz 1 oder Satz 2 erkannt
wird.

Programmierbeispiel: Umschaltung von 2 Parametersatzen Uiber 1 Steuereingang
In diesem Beispiel wird der Binéareingang R/J beschrieben. Dieses kann jedoch auf jeden

anderen Bindreingang Ubertragen werden. Der aktuelle Parametersatz muss Parameter-
satz 1 sein.

Klemme R/J Parameter 98 Parametersatz 1 Parametersatz 2
Inaktiv 3 aktiv
Aktiv-High 102 aktiv

Ablauf der Parametrierung, ausgehend vom aktuellen Parametersatz 1.:

» Eingang R/J 6ffnen (+24V von Eingang R/J trennen).

» Eingabe Parameter 98: 3 (fir Parametersatz 1).

» Eingang R/J schlieBen (Eingang mit +24V beschalten).
» Eingabe Parameter 98: 102 (fir Parametersatz 2).

Anzeige des aktiven Parametersatzes

Im ,Stop-Zustand“ wird in der Standardanzeige 1 jetzt der aktive Parametersatz angezeigt:

REM Stop Satz: 2
Set 23.45 Hz 0%

Bei der Anzeige der Parameter ist der aktive Parametersatz an dem Zeichen zwischen Pa-
rameternummer und dem Wert zu erkennen.

PARAMETERSATZ|ZEICHEN
1
2 =
3 #
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ACHTUNG!

BEISPIEL:
... im Kunden- ...im Satz 2 ...im Satz 3
parametersatz 1
Maximalfrequenz Maximalfrequenz Maximalfrequenz
PROG 23: 100.0 Hz PROG 23=100.0 Hz PROG 23# 100.0 Hz

Entsprechend ist auch in der Standardanzeige 2 der aktive Parametersatz erkennbar; hier
ein Beispiel mit aktivem Parametersatz 2:

VIEW D5= 88.5%
VIEW 9= 45.6 Hz

Anmerkung 2 — Nullimpulssuche:

Die Funktion ist fir die Applikation ,Elektronisches Getriebe" erforderlich, wenn die Vorga-
be des Mastersollwertes tber einen Encoderkanal erfolgt Der Testbetrieb Nullimpulssuche
(siehe Parameter 2A — Testbetrieb) muss nach jedem Einschalten oder Reset des Geréates
mindestens einmal ausgefuhrt werden.

Der Slave (Folgeantrieb) steht und der Master (Leitantrieb) dreht mit kleiner Frequenz. Im
Display wird ,Nullimp.Mast" angezeigt. Wenn der Nullimpuls des Leitgebers erkannt wurde,
verschwindet die Meldung. Nach Deaktivierung der Suchfunktion (Wegnahme des Signals
an der entsprechend programmierten PS-Klemme) ist der Slave bereit zum Folgen. Bei die-
sem Test verfahrt der Master einen Weg. Ob der Slave diesen Weg nach seiner Freigabe
aufholt, hangt ausschlieRlich davon ab, wie das in Parameter 37 — Konfiguration Master-
Slave-Betrieb festlegt wurde.

Anmerkung 3 — Speicherung Parameter 33:

Der jeweils erreichte Wert in Parameter 33 bleibt sowohl im STOP-Zustand als auch bei
Netzabschaltung erhalten.

Anmerkung 4 — Kontaktart:

Die Ansteuerung der Eingange erfolgt Uber Schaltkontakte gegen ein bestimmtes Be-
zugspotenzial. Hier wird fur die Eingéange R/J, PS1, PS2 und PS3 einzeln festgelegt, ob der
Kontakt geotffnet oder geschlossen sein muss, um die gewunschte Funktion auszuldsen
(die Eingange FWD und REV kénnen nur Gber Schlie3en des Kontaktes aktiviert werden).
Die Auswahl des Bezugspotenzials wird Uber den Parameter 9F fir die Eingange FWD,
REV, R/J, PS1, PS2 und PS3 gemeinsam getroffen, d.h. alle Kontakte miissen gegen das
gleiche Bezugspotenzial geschaltet sein.

Anmerkung 5 — Fehlerzustand quittieren:

Uber diesen Eingang kann ein Fehlerzustand quittiert werden (siehe Kapitel 8.18, ,Fehler-
zustande").

Anmerkung 6 — Aktivierung LOCAL-Betrieb:

Wird von der Betriebsart LOCAL auf die Betriebsart REMOTE umgeschaltet (siehe auch
Parameter 9B — Auswahl Funktion Eingang PS3), so wird ein an den Klemmen anste-
hender Startbefehl sofort verarbeitet und der Motor wird gestartet. Das kann zu Tod, Ver-
letzungen oder Schaden an Geréaten und Anlagen fihren.
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HINWEIS!

Anmerkung 7 — Deaktivierung des Mastergebers:

Mit der Deaktivierung des Mastergebers vergisst der Slave alle bis dahin aufgelaufenen Im-
pulse, d.h. der Wegregelfehler wird zuriickgesetzt. Diese Funktion ist besonders fiir den
Einrichtbetrieb wichtig. Master- und Slaveantrieb kdnnen manuell auf ihre Startposition ge-
fahren werden. Bei Wiederfreigabe startet der Slave den Synchronlauf von dieser Position
aus.

Hinweis zur Deaktivierung des Mastergebers bei Verwendung einer Null- oder End-
lage:

Ist eine Nulllage eingerichtet, die einen Nullwinkel (Parameter D3) verschieden von 0° ver-
langt, so wird dieser Nullwinkel ab dem Zeitpunkt deaktiviert, wenn die Entkopplung von
Master- und Slave-Welle Gber den PS-Eingang erfolgt, aber der Parameter D3 — Nullwin-
kel wird nicht Uberschrieben.

Der programmierte Nullwinkel wird wieder wirksam:

* Nach dem néachsten Power-On (oder Reset) des Gerétes oder
» bei der nachsten Freigabe mit der Einstellung Parameter 37 = 2x (,,On-the-Fly-Synchro-
nisation®).

Allgemeine Anmerkung:

Bei Programmierung von mehreren Eingéngen auf die gleiche Funktion wird nur der erste
der betreffenden Eingénge in der Reihenfolge R/J, PS1, PS2, PS3 ausgewertet. Ein Ein-
gang muss mindestens 64 ms mit dem Aktivpegel belegt werden, um die gewahlte Funktion
sicher anzuwéhlen.

— Status der binaren Eingange (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Es wird der aktuelle Pegel der logischen Eingangssignale angezeigt. Ist kein SIO-Betrieb
programmiert (Parameter 29 — Steuermode), werden diese Signale aus den Pegeln der
Gerateklemmen unter Beachtung des Parameters 9F — Auswahl Binareingange High/
Low-aktiv erzeugt.

Ist der SIO-Betrieb programmiert, werden hierzu die virtuellen, tiber die serielle Schnittstel-
le bedienbaren Klemmen verwendet (Parameter AD — Inverter-Steuerkommandos SIO-
Betrieb).

Die Anzeige erfolgt in Hexadezimaler Form. Die Umrechnung in die bindre Darstellungs-
weise wird an folgendem Beispiel veranschaulicht:

0063
ANzeige Hex 0 0 6 3

Binarg;, |O0|0|o|lo|lo|o|o|o|o|1|1]|0]|0]|0]|1]|1
Bit Nr. 15(14)13|12(11|10,9 (8|7 |6 |54 |3|2|1]|0
Funktion Die Bits 15-8 sind reserviert fir g 0 E g 3 ?D |
die Darstellung programminter-| L | X s |9 oo

ner Informationen Q2 |5

e | T

U o~

2|2

(<))

LL
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Jedes Bit hat im SIO-Betrieb die gleiche Bedeutung wie die gleichnamige physikalische
Klemme. Eine Ausnahme bildet das Bit 3 ,Fehler quittieren”, da es keine entsprechende
Klemme am Umrichter gibt. Mit diesem Bit lassen sich im Gerat anstehende Fehlermeldun-
gen quittieren, wie mit den Tasten PROG, SHIFT bzw. ENTER der Anzeige- und Bedie-
neinheit (ABE).

Wertebereich: 00004—FFFFy

— Status der bindren Ausgéange (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Es wird der aktuelle Pegel der physikalischen Ausgangssignale angezeigt. Bei Program-
mierung des Ausgangs ST4 auf ,Frequenzausgang“ (Parameter 95) steht das entspre-
chende Bit auf einem festen Wert.

Die Anzeige erfolgt in Hexadezimaler Form. Die Umrechnung in die binare Darstellungs-
weise wird an folgendem Beispiel veranschaulicht:

00F9
Anzeige pex 0 0 F 9

Binar gj, o|jlojo|oOo|O|O]|0O]|O 1|/1(11(1|0]|0]|1
Bit Nr. 15|14|13({12|11|10| 9 | 8 6|/5(4|3|2|1]0
Funktion Die Bits 15-8 sind reserviert fiir E § d E i P
die Darstellung programminter- = S e |0 n 0 n

ner Informationen Q°

e

©

zZ

Binareingange High-aktiv (Parameter 9F)| ~ | ~

Wertebereich: 00004—FFFFy

— Auswahl Binareingange High/Low-aktiv SL/FO/SLV/EC

0

0 |Low-aktiv |Schalter sind gegen COM anzuschlie3en, interner Pull-Up-Widerstand

1 [High-aktiv |Schalter sind gegen +24 V anzuschlie3en, interner Pull-Down-Wider-
stand

Die Umschaltung erfolgt gemeinsam fur die Eingange FWD, REV, R/J, PS1-PS3. High-ak-
tiv wird angewéhlt, wenn die Schalter zwischen den Eingangen und +24 Volt angeschlos-
sen sind; Low-aktiv: Schalter liegen gegen COM. Bei offenem Schalter sorgen Pull-Up-
bzw. Pull-Down-Widersténde fur ein definiertes Potenzial an den Klemmen.

Bei den Eingangen R/J, PS1-PS3 kann zusétzlich gewahlt werden, ob mit Offnen oder mit
SchlieBen des Schalters die gewlinschte Funktion ausgeldst wird.

Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1
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8.10 Gruppe A — Analogausgénge/SIO

Al - Auswahl Analogausgang MET1 SL/FO/SLV/EC-OE

Die folgende Tabelle gilt sinngemaR auch fiir Parameter A2.

BEDEUTUNG

BEMERKUNG

x0

Istwert 1 aus Standardanzeige 2, bezo-
gen auf Parameter A6

Maximalwert Parameter A6 *)

x1

Ausgangsfrequenz f/f,ax

Maximalwert f,,,,, (Parameter 23).
Werkseinstellung MET1.

X2

Ausgangsspannung U/U,,

Maximalwert 100%

x3

Ausgangsstrom I/l

Maximalwert 200%

x4

Ausgangsmoment M/M,,

Maximalwert 200%.
Werkseinstellung MET2.

x5

Ausgangsleistung P/P,,

Maximalwert 200%

X6

Netzspannung Upet,

Maximalwert 820 V

X7

Zwischenkreisspannung Upc

Maximalwert 820 V

x8

Feldbildender Strom I4/I,,

Maximalwert 500%

x9

Momentbildender Strom I/l

Maximalwert 500%

0x |Ausgang 0-10V " MET 1
1x |Ausgang =10V MET 1
0x |Ausgang 0-10V ™ MET 2
1x |Ausgang 0-20 mA ™) MET 2

Am Analogausgang werden 0 V ausge-

20 [Inaktiv
geben
21 |Reserviert Applikationsabhéngig
ANMERKUNGEN:

%)
**)

***)

Negative Werte werden als Betrag ausgegeben.

Negative Werte werden als Null ausgegeben.

Jeder Read-Only-Parameter kann in die Standardanzeige 2 Ubernommen werden.
Dazu wird der gewilinschte Read-Only-Parameter angewahlt. Durch Driicken der
Tastenkombination SHIFT + ENTER (zuerst die SHIFT-Taste driicken und halten
und danach die ENTER-Taste driicken) wird der Parameter in die obere Position der
Standardanzeige 2 ibernommen. Dadurch wird der vorher in der oberen Position be-
findliche Parameter in die untere Position verschoben. Die Einstellungen der Stan-
dardanzeige 2 werden automatisch nullspannungssicher abgespeichert. Ein Beispiel

wird bei Parameter A6 beschrieben.

Siehe auch die 4 Anmerkungen zum Thema ,V_IN/C_IN"im Teil 1 ab Seite 1-29.

O Wertebereich: siehe Tabelle

A2 — Auswahl Analogausgang MET2 SL/FO/SLV/EC-OE

Siehe Parameter Al.
Siehe auch die 4 Anmerkungen zum Thema ,V_IN/C_IN“im Teil 1 ab Seite 1-29.

O Wertebereich: siehe Tabelle unter Parameter Al

Werkseinstellung: 1

Werkseinstellung: 4
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A3 — Faktor MET1 SL/FO/SLV/EC-OE

Skalierung des Anzeigeausganges 1.
Der Parameter definiert den Anteil vom Maximalwert der Anzeigegrof3e, bei dem am ,Ana-
logausgang 1“ 10 V ausgegeben werden.

Wird z.B. der Inverterausgangsstrom angezeigt und dieser Parameter auf 50% eingestellt,
werden bei Erreichen des Nennstroms 10 V ausgegeben.

MET1 _|
100%

Max x k4

¢ Wertebereich: 10.0-100.0% Werkseinstellung: 100.0%

A4 — Faktor MET2 SL/FO/SLV/EC-OE

Hier gilt sinngemal? die gleiche Beschreibung wie unter Parameter A3.
¢  Wertebereich: 10.0-100.0% Werkseinstellung: 100.0%

A5 — Offset MET2 SL/FO/SLV/EC-OE

Eichung des Offsets des Anzeigeausganges 2.
Die Parameter definieren die Anteile vom Maximalwert der Anzeigegréf3e, bei dem am
LAnalogausgang 2“ 0 V und 10 V (bzw. 0 mA und 20 mA) ausgegeben werden.

MET2 |
100%

| -
1 T Lol
Max x o Max x k »

¢  Wertebereich: 0.0-100.0% Werkseinstellung: 0.0%
A6 — Bezugswert flir Analogausgang OE

Einstellung des angezeigten Maximalwertes der Analogausgange MET1/MET2, wenn Pa-
rameter Al oder A2 auf den Wert x0 ,Istwert 1 aus Standardanzeige 2" eingestellt sind.

2-130
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Gruppe A — Analogausgange/SIO Parameterbeschreibung

BEISPIEL:

Auf dem Analogausgang MET1 soll der Istwert der Rotorfrequenz fig; (Parameter 09) bipo-
lar ausgegeben werden. Der gewiinschte angezeigte Maximalwert soll 50 Hz sein:

Parameter 09 (Read-Only-Parameter) anwéhlen. Zuerst die SHIFT-Taste driicken und hal-
ten, dann die ENTER-Taste driicken, um die Istfrequenz in der ,Standardanzeige 2“ darzu-
stellen. Im Parameter A1 den Wert 10 eingeben. Fir den gewiinschten angezeigten Maxi-
malwert von 50 Hz den Wert ,500" in Parameter A6 eingeben, da fig; mit einer Aufldsung
von 0,1 Hz angezeigt wird (siehe Formel). Uber den Parameter A7 — Glattungszeitkon-
stante Anzeigewerte in Gruppe 0 kann festgelegt werden, ob der auszugebende Wert
noch geglattet wird.

HINWEISE:

» Die Hohe der Ausgangsspannung an dem gewdahlten MET-Ausgang steht mit dem Be-
zugswert in folgender Relation:

_ 1
~ Bezugswert (Parameter A6)

U_MET

e Handelt es sich bei dem darzustellenden Parameter um einen binaren Wert (wie z.B.
Parameter D9 des Prozessreglers), dann ist in Parameter A6 der Wert einzutragen
(dez.), der im Display angezeigt wird und bei dem im Ausgang 10 V erreicht sein sollten.

¢  Wertebereich: 0-32766 Werkseinstellung: 500

A7 - Glattungszeitkonstante Anzeigewerte in Gruppe 0 SL/FO/SLV/EC-OE

Uber diesen Parameter kann die Glattungszeitkonstante der Anzeigewerte in der Parame-
tergruppe 0 angepasst werden (MET1/MET2-Ausgange). Je langer diese Zeit gewahlt wird,
um so ruhiger erscheint der angezeigte Wert.

Der Parameter A7 hat auch Bedeutung fir eine spezielle Funktion der Steuerausgange. Le-
sen Sie hierzu die Beschreibung des Parameters 8D — Vergleichswert fiir lastabhangi-
ges Schalten der Steuerausgange.

Die Darstellung erfolgt exponentiell in der Form 2% ms.

¢  Wertebereich: 0-15 Werkseinstellung: 6 (entspricht 2° = 64 ms

A8 — Auswahl Baudrate SIO SL/FO/SLV/EC-O0OE

HINWEIS! Dieser Parameter sollte vor Inbetriebnahme der seriellen Schnittstelle (SIO) korrekt einge-
: stellt sein, damit eine Kommunikation zwischen Inverter und Steuerung zustande kommen

kann.

x0 110 Baud

x1 1200 Baud
X2 2400 Baud
x3 4800 Baud
x4 9600 Baud
x5 14400 Baud
x6 19200 Baud
X7 38400 Baud
x8 57600 Baud
x9 125000 Baud

1x Wie x0, x1, x2, aber nur Lese-Betrieb zuléassig

19.10.05 Parameterbeschreibung
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ANMERKUNG: die Anderung des Parameterwertes wird erst nach dem néchsten Power-
On wirksam.

Siehe auch Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 4

A9 — Slave-Adresse des Inverters fir SIO-Betrieb SL/FO/SLV/EC

Fur die Steuerung Uber die serielle Schnittstelle ist jedem der maximal 32 Inverter eine der
Adressen (0-31) zuzuweisen.

Siehe auch Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle*.

¢ Wertebereich: 0-31 Werkseinstellung: 0

AA — SIO-Protokoll SL/FO/SLV/EC

HINWEIS! Dieser Parameter sollte vor Inbetriebnahme der SIO korrekt eingestellt sein, damit eine
: Kommunikation zwischen Inverter und Steuerung zustande kommen kann. Die Anderung

des Parameterwertes wird erst nach dem nachsten Power-On wirksam.

0 |7E1 (7 Datenbits, even parity, 1 Stopbit)
1 |8N1 (8 Datenbits, no parity, 1 Stopbit)

Siehe auch Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle*.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

AB — Time-out SIO-Betrieb SL/FO/SLV/EC

Uberwachungsfunktion (Watchdog-Funktion) fir die SIO-Kommunikation. Jedes empfan-
gene Telegramm setzt den Watchdog-Zéahler auf Null. Erreicht der Zahler den hier parame-
trierten Wert, wird die Fehlermeldung ,.SIO-Timeout" ausgeldst.

Der Wert 0 hat die Bedeutung ,Keine Time-out-Uberwachung*.
Siehe auch Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle®.
¢ Wertebereich: 0-60 s Werkseinstellung: 0 s

AC - Fehlermeldungen SIO-Betrieb (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Siehe auch Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle*.

Die Anzeige erfolgt in Hexadezimaler Form. Die Umrechnung in die bindre Darstellungs-
weise wird an folgendem Beispiel veranschaulicht:
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0080
ANZzeige ey 0 0 8 0
Binar gj, ofoj0jo0ojo0fo0j0j0|2f0j0j0|j0fj0|0O]|O
Bit Nr. 15|14 |13(12|11|10/9 |8 |7 |6 |54 |3|2|1]|0
Funktion EEEEEEEESSEEEE”%S
S|S|3|3|5|3|3|3|2|<|o S|E|?|3
clclclclc|c|c|c|E|0|c|E|es|®|a|E
o|o|o|lo|Q|0|O|Q|E|Z|5|2|a|s|g|Q
o|lojlo|loc|o|lo|o|o|0|T |8 |o|ln|lQ|E|la
cle|lc|le|lc|lclc|lc|g|Q|a|l=lx|Q o
Llel|le|el|lL|lLlLellio|lX||a Q Q
ZlZz|Zz|Z2|lZz|Z2|Z|Z2 |53 |70 o 1% zZ
c|5lels =
Sl =N =N [}
o128 g =
S1glg|+| |2
2|8 |c =
3]
n
)
2
0
7]
«©
S
N
c
-]
BEISPIEL:

In der Anzeige erscheint eine 0080 (hexadezimaler Wert). Mit Hilfe eines Taschenrechners,
der hexadezimale Zahlenwerte in bindre Werte umrechnen kann oder einer Tabelle (siehe
Umrechnungstabelle auf Seite 2-157 dieser Beschreibung) ist der binare Wert zu ermitteln.
Nun ist fur jede Fehlermeldung (Bit 15-0) in der Reihenfolge der obigen Tabelle (links be-
ginnend) eine ,0“ oder eine ,1" eingesetzt; dabei entspricht die Zahl ,0" ,kein Fehler aufge-
treten“ und die Zahl ,1" ,Fehler aufgetreten”. Die bindre Zahl ist in diesem Beispiel ,0000
0000 1000 0000 (die ,1“ an der 9. Stelle von links (Bit 7) steht fur Fehlermeldung ,Werte-
bereich Uberschritten” (siehe obige Tabelle). Das bedeutet, dass bei SIO-Betrieb dieser
Fehler aufgetreten ist.

0 Wertebereich: 00004—001Fy

AD - Inverter-Steuerkommandos SIO-Betrieb SL/FO/SLV/EC-SC

Dieser Parameter stellt virtuelle Klemmen bereit, mit denen der Inverter im SIO-Betrieb ge-
steuert werden kann. Jedes Bit hat im S1O-Betrieb die gleiche Funktion wie eine physikali-
sche Klemme.

Siehe auch Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle*.

Die Anzeige erfolgt in hexadezimaler Form. Die Umrechnung in die binare Darstellungswei-
se wird an folgendem Beispiel veranschaulicht und unter Parameter 97 (Seite 2-117) sinn-
gemal erklart.
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0012

ANZzeige ey 0 0 1 2

Binar gin ololoflofo|O|O|O|O|O|O|1]|0|0O|1]|O

Bit Nr. 15{14(13|12|11|10|9 |8 |7 |6 |5|4|3|2|1|0

Funkton |N|E|[E|E|E|E|E|E(S|aIQ|E|E|B|D|D
2l2|2|2|2|2|2|2|E|2|8|2|2|a|a]e
[} [} [} [} (D) [} [} [} Q [}
/0ol o0 o|Qo|Q Qo | o
Sle|lE|lE|lE|E|E|=E £ |=
ole|e|lele|lele |8 oL
zZ|Zz|z|z|z|Zz|z2|= zZ |z

¢ Wertebereich: 00004—-001Fy Werkseinstellung: 0000y

8.11 Gruppe B — Drehzahlregler

HINWEIS! Gruppe gesperrt bei Sensorless- und U/f-gesteuertem Betrieb.

B1 — Verstarkung Drehzahlregler FO/SLV/EC-OE

Siehe Beschreibung unter Parameter B2.
¢ Wertebereich: 0-10000 Werkseinstellung: 100
0 Wertebereich SLV®: 0-10000 Werkseinstellung: 20

B2 — Nachstellzeit Drehzahlregler FO/SLV/EC-OE

Als Drehzahlregler ist ein PI-Regler implementiert. Der Drehzahlregler berechnet das erfor-
derliche Drehmoment zum Erreichen der Solldrehzahl. Die Berechnungen erfolgen mit der
Frequenz anstelle der Drehzahl.

Der Parameter B1 ist der P-Anteil (P-Verstarkung). Eine Vergrof3erung bewirkt eine hthere
Verstarkung. Der Parameter B2 ist der I-Anteil (Nachstellzeit bzw. Kehrwert der I-Verstar-
kung). Eine VergroRerung bewirkt eine Verlangerung der Nachstellzeit, d.h. der Regler ar-
beitet langsamer.

IVlsoll

——

fson  — Soll-Drehfrequenz
fist  — Ist-Drehfrequenz
Mgon — Soll-Drehmoment
M, —Motornennmoment
HINWEIS! Fur hochdynamische Anwendungen sollte der Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktio-
: nen auf ,Rampenfunktion abgeschaltet programmiert werden. Fir SLV®—AppIikationen
empfiehlt sich die Verwendung kurzer Rampen ohne S-Formigkeit.
¢  Wertebereich; 1-30000 ms Werkseinstellung: 500 ms
Parameterbeschreibung 19.10.05

2-134

ub 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2




Gruppe B — Drehzahlregler

Parameterbeschreibung

B3 — Faktor Verstarkungsanhebung Drehzahlregler FO/SLV/EC-OE

Unter Parameter B4 wird die Funktion dieser beiden Parameter unterstiitzend durch eine

Grafik erklart.

¢  Wertebereich: 1.0-5.0 Werkseinstellung: 1.1

B4 — Endfrequenz Verstarkungsanhebung Drehzahlregler FO/SLV/EC-OE

Um StorgroRen im unteren Drehzahlbereich dynamischer ausregeln zu kénnen, kann die
Regelverstarkung in diesem Bereich angehoben werden. Die Regelverstarkung wird unter-
halb des durch Parameter B4 definierten Frequenzwertes linear ansteigend bis zur Dreh-
zahl Null angehoben. Es ist zu beachten, dass der Motor durch die Anhebung der Regel-
verstarkung thermisch starker belastet wird. Daher wird empfohlen, nach Anhebung der
Verstarkung die Temperaturentwicklung zu beobachten.

Anhebung der P-Verstéarkung des Drehzahlreglers im unteren Drehzahlbereich erfolgt von
Frequenz 0 Hz bis zu dieser Frequenz.

Verstarkung

kp x Faktor

| »
T L

Endfrequenz fist

ANMERKUNGEN: bei SLV®-AppIikationen im Feldschwéchbereich kann der Parameter
B4 auf den gleichen Wert wie die Knickfrequenz programmiert sein, um im Feldschwéch-
bereich mit kleineren Verstarkungen zu arbeiten.

Im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht sichtbar.

¢ Wertebereich: 0.0-100.0 Hz Werkseinstellung: 0.0 Hz

FO/EC

B5 — Halteregelung

Zu- und Abschaltung der Halteregelung.

Die Halteregelung dient dem driftfreien Halten von Positionen inshesondere bei niedrigen
Drehzahlen oder bei Drehzahl Null im drehzahlgeregelten Betrieb unabhéangig vom angrei-
fenden Lastmoment.

0

Aus

1

Ein

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

B7 — Bezogener Schleppabstand Halteregler FO/EC-OE

Der Parameter ist wirksam in folgenden Betriebsarten:

» Drehzahlregelung mit zugeschalteter Halteregelung fur den Halteregler.
» Elektronisches Getriebe fir den Winkelregler.
e Synchronlauf Inverter.

19.10.05
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l Drehzahlregler

Halteregelung

1 /kp

P sol + 1 Drehzahlregler

\ 4

Winkelregelung

Frequenzsollwert
T ol + 1 g Inverter

:T /kp »O—

Synchronlauf Inverter

ko — Bezogener Schleppabstand in Umdrehungen/Hz.

Die Vorsteuerung dient der Verringerung des Schleppfehlers bei Sollwertspriingen. Soll die
Halteregelung vorwiegend zum Aufbringen von Haltemomenten eingesetzt werden, kann
kp auf Null bleiben. Fur eine verzogerungsfreie Reaktion auf Sollwertspringe sollte ein
Wert um 100% gewahlt werden.

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

¢ Wertebereich: 0.001-32.000% Werkseinstellung: 0.100%

B8 — Bezogene Nachstellzeit Lageregler FO/EC

Dieser Parameter ergéanzt den Lageregler im Bedarfsfall um einen Integralanteil. Dies istim
allgemeinen nur fur die exakte Ausregelung von Zielpositionen erforderlich.

Die Vorgabe erfolgt in der Form 2%, d.h.:

TN TN TN TN
15 =225 =43-5-=8;..,15>5=" = 32768
TA TA TA TA

Der Parameterwert Null schaltet den Integralanteil ab.
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Gruppe B — Drehzahlregler Parameterbeschreibung

ACHTUNG!

1
J i

________ 1,

kp

Ein Lageregler mit Integralanteil neigt zum Schwingen. Dieser Parameter sollte daher vor-
zugsweise auf Null oder 15 (21° = 32768) gesetzt werden, um die Funktion entweder abzu-
schalten oder mit einer sehr langen Nachstellzeit zu arbeiten. Andere Werte sollten nur ge-
wahlt werden, wenn dies vom Anwendungsfall zwingend gefordert ist.

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

¢ Wertebereich: 0-15 Werkseinstellung: 0

BA — Polpaarzahl Resolver FO/EC

Nur bei gesteckter Resolver-Option.
Polpaarzahl des verwendeten Resolvers.

Die Richtigkeit der Eintragung kann im Parameter BB — Winkel der Motorwelle gepruft
werden.

ANMERKUNG: im SLV®-Betrieb ist dieser Parameter nicht sichtbar.

¢ Wertebereich: 1-20 Werkseinstellung: 1

BB — Winkel der Motorwelle (Read-Only) FO/EC

Anzeige des Winkels der Motorwelle von 0—-360°. Anhand dieser Anzeige kann der Winkel-
messwert, die Richtigkeit der Eintragungen in den Parametern BA — Polpaarzahl Resolver
und Parameter BD — Drehrichtung Winkelgeber geprift werden. Bei positiver Drehrich-
tung des Motors wird der Winkel pro Umdrehung einmal aufwarts von 0-360° gezabhilt.

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

BC — Montageoffset Winkelgeber FO/EC

Die Bestimmung des korrekten Wertes dieses Parameters ist fir EC-Motoren unbedingt er-
forderlich, wenn die Montage nicht ausgerichtet erfolgt.

Es ist ausreichend, den Offset einmal nach der Montage zu bestimmen. Hierzu existieren
zwei Mdglichkeiten:

1. Manuelles Ausmessen und Eintragen des Wertes im Parameter.

2. Bestimmung durch den Inverter durch Setzen des Parameters 2A — Testbetrieb auf die
Funktion ,Bestimmung des Montageoffsets"”. In diesem Fall wird der Wert nach Beendi-
gung der Messung automatisch nullspannungsfest eingetragen. Der Parameter 2A —
Testbetrieb kann anschlieend bei einem Absolutwertgeber (z.B. Resolver mit passen-
der Polpaarzahl) wieder auf ,Normalbetrieb" zuriickgesetzt werden. Bei Verwendung ei-
nes Encoders ist die Bestimmung im allgemeinen nach jedem Power-On erforderlich.

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

¢ Wertebereich: 8000-7FFFy Werkseinstellung: 0000y

BD — Drehrichtung Winkelgeber FO/EC

Die Bestimmung der korrekten Drehrichtung ist unbedingt erforderlich, wenn die Montage
nicht ausgerichtet erfolgt.
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Es ist ausreichend, die Drehrichtung einmal nach der Montage zu bestimmen.
Hierzu existieren zwei Mdglichkeiten:
1. Manuelles Bestimmen und Eintragen des Wertes im Parameter.

2. Bestimmung durch den Inverter durch Setzen des Parameters 2A — Testbetrieb auf die
Funktion ,Bestimmung des Montageoffsets”. In diesem Fall wird die Drehrichtung nach
Beendigung der Messung zusammen mit dem Montageoffset automatisch nullspan-
nungsfest eingetragen. Der Parameter 2A — Testbetrieb kann anschlieRend wieder auf
.Normalbetrieb" zuriickgesetzt werden.

0 |Winkelgeber dreht gleichsinnig zum Motor

1 |Winkelgeber dreht gegensinnig zum Motor

Die Richtigkeit der Eintragung kann im Parameter BB — Winkel der Motorwelle geprift

werden.
ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

BE — Strichzahl Encoder FO/EC

Nur bei gesteckter Encoder-Option.
Strichzahl des fir die Drehzahl- bzw. Lageruckfiihrung eingesetzten Encoders.

Fur die Applikation ,Elektronisches Getriebe" ist die Strichzahl des Master-Encoders im Pa-
rameter 36 — Pulszahl LIM-Eingang zu programmieren.

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

¢ Wertebereich: 1-16384 Werkseinstellung: 1024

BF — Winkelmesswert des Resolvers (Read-Only) FO/EC

Dieser Parameter zeigt den Winkelmesswert der Resolver-Auswertungselektronik an. Die
Anzeige erfolgt hexadezimal in Inkrementen O—FFFF,, innerhalb einer Resolverpolteilung.

BEISPIELE:

Resolverpolpaarzahl: 1, Anzeige 8000 = Winkel Motorwelle: 180°.
Resolverpolpaarzahl: 2, Anzeige C000, = Winkel Motorwelle: 135°.

ANMERKUNG: im SLV®- sowie im U/f-gesteuerten Betrieb ist dieser Parameter nicht
sichtbar.

8.12 Gruppe C — Schrittsteuerung

Der Berges Inverter UD 7000 verfugt Uber eine einfache Schrittsteuerung, mit der es mog-
lich ist, einfache Funktionsablaufe in Abhéngigkeit von programmierbaren Randbedingun-
gen (z.B. vom Status der bindren Eingange) durch den Inverter selbst zu realisieren.

Die Schrittsteuerung ist als Sonderanwendung in diesem Handbuch nicht naher beschrie-
ben. Eine Anwendungsbeschreibung fiir die Schrittsteuerung erhalten Sie auf Anfrage.

C2 —Freigabe der Anwendung Schrittsteuerung

Mit diesem Parameter wird die Schrittsteuerung aktiviert/deaktiviert.
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Parameterbeschreibung

Keine Freigabe (Normalbetrieb)

Freigabe der Schrittsteuerung

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0

ANMERKUNG: bei Freigabe der Schrittsteuerung erscheinen in der Gruppe C weitere Pa-
rameter. Diese Parameter sind in diesem Handbuch nicht dokumentiert. Eine Anwen-
dungsbeschreibung fiir die Schrittsteuerung erhalten Sie auf Anfrage.

8.13 Gruppe D — Optionen

D1 — Optionsnummer (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Dieser Parameter enthélt die Nummer des vom Inverter erkannten Optionboards. Beim An-
lauf des Gerates wird automatisch die Option erkannt.

Option Resolverauswertung

7 |Option 2-kanalige Encoderauswertung mit Sub-D-Steckern

11 |Option 2-kanalige Encoderauswertung mit Schraubklemmen
25 |Keine Option

ANMERKUNG: die Optionen ,Lichtwellenleiter (LWL)" und ,I/O-Erweiterung” erscheinen
nicht in diesem Parameter.

D2 — Frequenz Nullimpulssuche FO/EC

Dieser Parameter legt die Frequenz fest, die bei Ausfuhrung des Testbetriebes ,Nullimpuls-
suche” (Parameter 2A — Testbetrieb auf einen Wert ,x1x" programmiert) eingepragt wird.

ANMERKUNG: der Parameter erscheint nur, wenn eine Applikation mit Drehzahlriickfuh-
rung angewahlt und eine Encoder-Optionskarte erkannt wird.

¢ Wertebereich: 0.1-100.0 Hz Werkseinstellung: 0.5 Hz
D3 — Nullwinkel FO/EC

Dieser Parameter legt den Winkelwert fest, der nach Erkennen des Nullimpulses eines En-
coders noch verfahren wird.

Damit kann bei Verwendung einer Lageregelung, z.B. Applikation ,Elektronisches Getrie-
be“, die Nulllage oder Endlage der Motorwelle festgelegt werden (360° entsprechen einer
vollen Umdrehung der Motorwelle).

Durch gleichzeitiges Driicken der Tasten <UP> und <DOWN> auf dem UD 7000-Bedienteil
kann die aktuelle Lage der Motorwelle als neue Endlage ibernommen werden.

ANMERKUNG: der Parameter erscheint nur, wenn eine Applikation mit Drehzahlrtickfih-
rung angewahlt und eine Encoder-Optionskarte erkannt wird.

¢ Wertebereich: —1800.0...1800.0° Werkseinstellung: 0.0°
D4 — Gesamtstreufaktor ¢ (Read-Only) SLV

Der Gesamtstreufaktor o wird vom Inverter im M®—Modell verwendet. Er wird aus Para-
meter F7 — Hauptreaktanz X, und Parameter F5 — Streureaktanz Xc berechnet. Ist der
Gesamtstreufaktor o flir den verwendeten Motor bekannt und der Wert fiir die Hauptreak-
tanz X, ist angepasst (siehe Abschnitt 6.8, ,Inbetriebnahme einer SLV-Applikation), so
lasst sich durch Korrektur des Parameters F5 — Streureaktanz Xo der richtige Gesamt-
streufaktor ¢ einstellen.

¢ Auflésung: 0.01% Werkseinstellung: —
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D5 —Istwert der feldbildenden Stromkomponente iy (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Im feldorientierten Koordinatensystem ist iy die feldbildende Stromkomponente. Das Ver-
haltnis ig/lq nenn PESChreibt somit den Grad der Magnetisierung des Motors.

¢ Auflésung: 0.01% Werkseinstellung: —

D6 —Istwert der momentbildenden Stromkomponente i (Read-Only)  SL/FO/SLV/EC

Im feldorientierten Koordinatensystem ist i; die momentbildende Stromkomponente. Das
Verhaltnis ig/lq nenn beschreibt die Auslastung des Motors. Ohne Feldschwachung ist bei
Motornennlast das Verhaltnis ig/lg nenn = 100%.

¢ Auflésung: 0.01% Werkseinstellung: —

D7 — Sollwert der momentbildenden Stromkomponente iy 5o (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Prozentualer Sollwert der momentbildenden Stromkomponente (bezogen auf den Nenn-
punkt der Maschine).

¢ Auflésung: 0.01% Werkseinstellung: —
D8-DF — (applikationsabhéangig)

Die Parameter D8-DF sind applikationsabhangige Parameter. Erst wenn eine Applikation
(Parameter 2C — Applikation) einen dieser Parameter nutzt, erhalten Sie einen Parame-
ternamen, Werkseinstellungen und Eingabegrenzen. Beschrieben sind diese Parameter
nur in den entsprechenden Applikationsbeschreibungen.

8.14 Gruppe E — Servicedaten |l
E1 — Wert des Ixt-Integrales (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Bei Frequenzen oberhalb 2,5 Hz wird der in der Endstufe flieRende Strom in einem thermi-
schen Modell (Ixt-Integral) verarbeitet, um diese vor Uberlastung zu schiitzen.

In diesem Parameter wird der Wert des Ixt-Integrales angezeigt. Erreicht dieser Wert
100%, so wird die Endstufe gesperrt und der Fehler 15 ,Ixt-Uberwachung” ausgelost.

¢  Wertebereich: 0-100%
E2 — Wert des Ixt(DC)-Integrales (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Bei Frequenzen Kleiner 2,5 Hz wird der in der Endstufe flieRende Strom in einem thermi-
schen Modell (Ixt(DC)-Integral) verarbeitet, um diese vor Uberlastung zu schiitzen.

In diesem Parameter wird der Wert des Ixt(DC)-Integrales angezeigt. Erreicht dieser Wert
100%, so wird die Endstufe gesperrt und der Fehler 15 ,Ixt-Uberwachung® ausgelést.

¢ Wertebereich: 0-100%
E3 - Frequenzfaktor (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Dieser Parameter definiert einen Faktor in Prozent, mit dem der Frequenzsollwert multipli-
Ziert wird.

Dieser Read-Only-Parameter ist identisch mit Parameter 33 und schafft die Mdglichkeit,
den Frequenzfaktor in die Standardanzeige 2 zu Gbernehmen.

E4 — Softwareversion (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Versionsnummer der Geratesoftware. Die Nummer besteht aus einer Versions- und einer
Unternummer (z.B. 19.00). Die komplette Versionsnummer ist auch in der Startanzeige ent-
halten, die nach jedem Einschalten des Inverters im Display angezeigt wird.

¢ Wertebereich: 0.00-327.99
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E5 — Standzeit (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige der Geratelaufzeit in Stunden.

E6 — Einschaltzeit (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Anzeige der Zeit seit dem letzten Power-On in Stunden.

E7 — Freigabezeit (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Standzeit-Anteil mit freigegebener Leistungsendstufe (Start) in Stunden.

E8 — Inverterstatus (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Binare Zuordnung des Inverterstatus.

Die Anzeige erfolgt in hexadezimaler Form. Durch das folgende Beispiel wird die Anzeige

erklart.
1007
Anzeige yex 1 0 0 7
Binarg,, |O0|0|0|1|0|l0|0|0|O|O|O|O|O|1]1]1
Bit Nr. 15|14 |13(12|11|10/9 |8 |7 |6 |54 |3|2|1]|0
Funktion |5|2|3(3|23|53|(6|R|Z2|2|Q|8|8|62 &
TS |X|o|C|S|m|olc|8E|I8|2|S|g|Q|lF|m
=1%12/8/8|ly|5|8|T|5|¢|B|0|Q|n|m
§18(2|2[2|8(€|2/F 8lg 2|58
SIE|QIE|IZ|e|8|® TIEI26|8
S8 n|lpgplo|s|o |- §w0§
=R EOESE c ()
c | © w|—-|= = 5
|- o @ ) 7
© 2 c e
L ] =) c
g S -
) =
2 g
= 3
5
2]

[1] ST — Startkommando erteilt (FWD oder REV).
[2] BB — Inverter betriebsbereit (kein Fehler).

BEISPIEL:

In der Anzeige erscheint eine 1007 (hexadezimaler Wert). Mit Hilfe eines Taschenrechners,
der hexadezimale Zahlenwerte in bindre Werte umrechnen kann oder einer Tabelle (siehe
Umrechnungstabelle auf Seite 2-157 dieser Beschreibung) ist der binare Wert zu ermitteln.
Nun ist fur jede Anzeigemdoglichkeit (Bit 15 bis Bit 0) in der Reihenfolge der obigen Tabelle
(links beginnend) eine ,0“ oder eine ,1“ eingesetzt; dabei entspricht die Zahl ,0* ,Funktion
nicht aktiviert und die Zahl ,1" ,Funktion aktiviert®. Die binare Zahl ist in diesem Beispiel
,0001 0000 0000 0111“ (die ,1* an der 4. Stelle von links steht fur Funktion ,REMOTE-Mo-
dus”, an der 14. Stelle fur ,Endstufe freigegeben”, an der 15. Stelle fur ,ST* und an der 16.
Stelle fiir ,.BB“ (siehe obige Tabelle). Das bedeutet, dass der Inverter im REMOTE-Modus
ist, die Endstufen angesteuert sind, ein Startkommando erteilt ist und der Inverter stérungs-
frei l&uft.

¢ Wertebereich: 0000—FFFF4
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E9 — Kundenparametersatz SL/FO/SLV/EC

Dieser Parameter enthalt die Nummer des aktuellen Parametersatzes (1, 2 oder 3). Die Ab-
speicherung irgendeines Parameters im Eingabemodus erfolgtimmer in den hier angezeig-
ten Parametersatz. Die Umschaltung des Parametersatzes erfolgt nach Eingabe der geén-
derten Nummer. Eine Umschaltung Uber Parametereingabe kann nur im Stop-Zustand er-
folgen.

Mit diesem Parameter kbnnen aul3erdem die Kundenparametersatze 1, 2 oder 3 ineinander
kopiert werden.

1 |[Kundenparametersatz 1

2 |Kundenparametersatz 2

3 |Kundenparametersatz 3

12 |Kopieren des Kundenparametersatzes 1 = 2

13 |Kopieren des Kundenparametersatzes 1 = 3

21 [Kopieren des Kundenparametersatzes 2 = 1

23 |Kopieren des Kundenparametersatzes 2 = 3

31 |Kopieren des Kundenparametersatzes 3 = 1

32 |Kopieren des Kundenparametersatzes 3 = 2

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1
BEISPIEL:

Der Umrichter lauft mit dem aktuellen Parametersatz 1. Sie méchten zur Optimierung eini-
ge Anderungen der Parameter vornehmen. Dann ist die Funktion 12 oder 13 anzuwéhlen.
Die Parameter des Kundenparametersatzes 1 werden ohne Anderung in den Parameter-
satz 2 oder 3 kopiert. Nun kénnen durch Anwahl des Parametersatzes 2 oder 3 die erfor-
derlichen Anderungen vorgenommen werden. Sollten diese Anderungen das Verhéltnis
Umrichter/Motor nicht verbessern, ist durch einfache Anwahl des Parametersatzes 1 der
Betrieb wieder gewéhrleistet.

ANMERKUNG: die Umschaltung des Parametersatzes ist zusatzlich mit Hilfe von Binar-
eingdngen moglich. Hierzu muss jeweils einer der Binareingdnge R/J, PS1-PS3 auf die
entsprechende Funktion programmiert werden (siehe auch Parameter 98-9B). Dabei ist
folgendes zu beachten:

« Die Auswertung der Bindreingénge erfolgt statisch.

* Eine Umschaltung uber Bindreingdnge kann ebenfalls nur im Stop-Zustand erfolgen.

« Ist ein solcher Bindreingang aktiv, so bleibt eine Parametereingabe (Satzénderung) wir-
kungslos.

* Beim Wiedereinschalten nach Netz-Aus wird automatisch der zuletzt wirksame Parame-
tersatz geladen.

ACHTUNG! Nach Auswahl des gewiinschten Parametersatzes Uber die Bindreingange oder den Para-
i meter E9 — Kundenparametersatz erfolgt die Umschaltung in einen anderen Parameter-

satz direkt und ohne automatischen Software-Reset:

« Alle notwendigen Initialisierungen und Berechnungen werden sofort ausgefuhrt.

« Istdurch die Auswahl einer Applikation eine Optionskarte notwendig, erscheint bei Feh-
len dieser Karte die Fehlermeldung 11 (Option).

« Die Applikationen sind sofort aktiv und werden im Display kurz angezeigt (wie beim Start
des Umrichters).

¢ Durch die direkte Umschaltung des Parametersatzes ist der Umrichter schnell wieder
betriebsbereit und befindet sich danach in der Standardanzeige.
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ACHTUNG!

ACHTUNG!

Erfolgt durch die Satzumschaltung auch ein Wechsel der Motordaten, der Applikations-
nummer oder anderer wichtiger Motorgré3en (Stator- und Rotorwiderstand, Reglerparame-
ter usw.), kann das dazu fuhren, dass der Inverter die Kontrolle Giber den Motor verliert. Aus
diesem Grund wurde eine Sicherheitsfunktion integriert (Parameter 8B), die die Inverte-
rendstufen nach einer bestimmten Zeit nach einem Stop-Befehl in jedem Fall abschaltet.

— Applikationsabhéangige Voreinstellungen SL/FO/SLV/EC

Die Kundenparametersatze werden als Werkseinstellung geladen. Als Werkseinstellungen
sind Einstellungen fiir Europa und USA méglich. Die Europa- bzw. USA-Einstellungen sind
zur Anpassung an die jeweiligen Netzverhéaltnisse und Ublichen Motorenreihen erforderlich.

Das Zuriicksetzen der Parameter erfolgt beim nachsten Einschalten des Gerates. Nach
dem Laden der Werkseinstellungen wird dieser Parameter automatisch auf Null gesetzt.
Zusatzlich kdnnen die Schrittsteuerungsparameter C4—CB zuriickgesetzt werden.

Der UD 7000 verflgt Gber eine Vielzahl von Sonderapplikationen, die Losungen fir spezi-
elle Probleme der Antriebstechnik bieten. Unser Vertrieb informiert Sie gerne tiber Applika-
tionen, die fur den UD 7000 verfugbar sind. Schalten Sie niemals eine Applikation ein, fur
die Sie keine Applikationsbeschreibung haben. Alle in diesem Handbuch beschriebenen
Funktionen gelten nur fur die hier aufgelisteten Applikationen.

VOREINSTELLUNGEN FUR EUROPA (400 V/50 HZ)
0 |Ohne Funktion

1 |Kundenparameterséatze 1, 2 und 3 werden beim nachsten Anlauf mit Europa-
Werkseinstellungen geladen

3 |Kundenparametersatz 1 wird beim nachsten Anlauf mit Europa-Werkseinstellungen
geladen

4 |Kundenparametersatz 2 wird beim nachsten Anlauf mit Europa-Werkseinstellungen
geladen

5 |Kundenparametersatz 3 wird beim nachsten Anlauf mit Europa-Werkseinstellungen
geladen

6 |Schrittsteuerung C4—-CB wird beim nachsten Anlauf geléscht

50 |Kundenparametersatz 1 wird mit Europa-Voreinstellungen fur Applikation 50 (ge-
berlose SLV®—DrehzahIregeIung) geladen

51 |Kundenparametersatz 1 wird mit Europa-Voreinstellungen fur Applikation 51 (ge-
berlose SLV®-Momentenregelung) geladen

VOREINSTELLUNGEN FUR USA (460 V/60 HZ)
0 |Ohne Funktion

-1 |Kundenparametersatze 1, 2 und 3 werden beim nachsten Anlauf mit USA-Werks-
einstellungen geladen

-3 |Kundenparametersatz 1 wird beim nachsten Anlauf mit USA-Werkseinstellungen
geladen

-4 |Kundenparametersatz 2 wird beim nachsten Anlauf mit USA-Werkseinstellungen
geladen

-5 |Kundenparametersatz 3 wird beim nachsten Anlauf mit USA-Werkseinstellungen
geladen

6 |Schrittsteuerung C4—CB wird beim néchsten Anlauf geldscht

-50 |Kundenparametersatz 1 wird mit USA-Voreinstellungen fur Applikation 50 (geberlo-
se SLV®-Drehzahlregelung) geladen
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VOREINSTELLUNGEN FUR USA (460 V/60 HZ)

-51 |Kundenparametersatz 1 wird mit USA-Voreinstellungen fur Applikation 51 (geberlo-
se SLV®-Momentenregelung) geladen

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0
EB — Inverterstatus 2 (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Bindre Zuordnung des Inverterstatus.

Die Anzeige erfolgt in hexadezimaler Form. Die Umrechnung in die binare Darstellungswei-
se wird an folgendem Beispiel veranschaulicht und unter Parameter E8 sinngemal? erklart.

1007
Anzeige yex 1 0 0 7
Binar gj, olojo|1|o|lo|0o|o|O|lO|O|O|O|1|1]1
Bit Nr. 15|14(13|12|11(109 |8 | 7|6 |54 (32|10
Funktion 3 EI5S|I5|5(2|2|8|5E &
c ©|© | ®© @ |8 =8 |W|Q
2 Sslol2|lo/?2 | N|lola|%|<
n () c (] c o N )
] T|S5|L|5 S| 5 = =
= Sl |Q|n|2 ||l |E
8 Clo|Q2 lo|® o | <
n wis I 2lsle|q|2
© ol5leE|lSlels o
£ S|x|o|le|d|8|0O
9 7 p= o208
= ko =) S|a|>
> 5 — -
2 2 <
£ = i)
= = @
z 3 <
M

[1] FE — Fataler Fehler.
[2] AO — Autostart-Bedingung nicht erfiillt.

0 Wertebereich: 00004—FFFFy

EC - Standardanzeige SL/FO/SLV/EC

Anzeige der Nummer der aktuellen Standardanzeige (1 oder 2).

Die Auswahl der Standardanzeige erfolgt normalerweise im REMOTE-Modus mit den Tas-

ten Aund V.
Mit Hilfe dieses Parameters kann die Standardanzeige auch im LOCAL-Modus umgeschal-
tet werden.

¢ Wertebereich: 1-2 Werkseinstellung: 1

EE — Bezug Peak (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Bezugswert fir den Parameter EF — Peakstrom.
¢ Einheit: 0.1 A Werkseinstellung: —

EF — Peakstrom SL/FO/SLV/EC

Spitzenstrom seit dem letzten Einschalten in Prozent von Parameter EE — Bezug Peak.
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Wert lasst sich manuell zurlicksetzen und er wird beim Neustart oder Reset automatisch
auf 0% gesetzt.

¢ Wertebereich: 0-3000.0% Werkseinstellung: 0.0%

8.15 Gruppe F — Servicedaten |11

F1 — Nennleistung Inverter (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige der Inverternennleistung in kW flir Servicezwecke.
ANMERKUNG: bei dem Frequenzumrichter 355 kW erscheint in der Anzeige 327 kW.

F2 - Filter Netzausfall SL/FO/SLV/EC-0OE

Dieser Parameter bestimmt gemeinsam mit Parameter 74 —Verhalten bei Netzausfall das
Verhalten des Inverters bei einem Netzausfall.

Beim Ausfall der Netzspannung wird nach Ablauf der durch diesen Parameter bestimmten
Zeit der Fehler 1 ,Minimale Netzspannung” ausgeldst. Das weitere Verhalten des Inverters
wird durch den Parameter 74 — Verhalten bei Netzausfall bestimmt.

¢ Wertebereich: 0.000-20.000 s Werkseinstellung: 0.100 s

F3 — Statorwiderstand R1 SL/FO/SLV/EC

Statorwiderstand in Q.

Der Statorwiderstand wird nach Programmierung des Parameters 2A — Testbetrieb auf
.Messung des Statorwiderstandes” vom Inverter gemessen. Wahrend der Messung wird
ein Gleichstrom eingepréagt. Schlagt die Messung fehl, bleibt der bisherige Wert des Para-
meters unverandert.

Bei Eingabe und Anderung dieses Parameters werden folgende Parameter neu berechnet:

Parameter F5 — Streureaktanz Xc

Parameter F7 —Hauptreaktanz Xy,

Parameter F8 — Verstarkung Stromregler

Parameter F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler

HINWEIS! Nur ein korrekter Wert passend zum eingesetzten Motor garantiert ein gutes Steuerverhal-
: ten des Inverters. Von diesem Wert hangen z.B. die Funktion des BOOST’s, der Drehzahl-

schéatzung oder Regeldynamik ab. Die Einheit Q wird als ,R* angezeigt.

¢  Wertebereich: 0.00-50.00 Q Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.9/8.10
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.11/8.12
(siehe Parameter EA)

F4 — Rotorwiderstand R2 SL/FO/SLV/EC

Rotorwiderstand in Q.

Der Rotorwiderstand wird nach Programmierung des Parameters 2A — Testbetrieb auf
.Messung des Statorwiderstandes und der Streuinduktivitdt* vom Inverter gemessen.
Schlagt die Messung fehl, bleibt der bisherige Wert des Parameters unverandert.

Bei Eingabe und Anderung dieses Parameters werden folgende Parameter neu berechnet:

Parameter F7 — Hauptreaktanz X,
Parameter F8 — Verstarkung Stromregler
Parameter F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler

HINWEIS! Nur ein korrekter Wert passend zum eingesetzten Motor garantiert ein gutes Steuerverhal-
: ten des Inverters. Von diesem Wert hangen z.B. die Funktion des BOOST's, der Drehzahl-

schatzung oder Regeldynamik ab. Die Einheit Q wird als ,R" angezeigt.
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HINWEIS!

¢ Wertebereich: 0.00-50.00 Q

Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.9/8.10
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.11/8.12
(siehe Parameter EA)

F5 — Streureaktanz Xo SL/FO/SLV/EC

Streureaktanz Xo bei Motornennfrequenz (Parameter 12) in Q.

Die Streureaktanz Xc wird nach Programmierung des Parameters 2A — Testbetrieb auf
.Messung des Statorwiderstandes und der Streuinduktivitat® vom Inverter gemessen.
Schlagt die Messung fehl, bleibt der bisherige Wert des Parameters unverandert.

Bei Eingabe und Anderung dieses Parameters werden folgende Parameter neu berechnet:

Parameter
Parameter
Parameter

F7 — Hauptreaktanz X,
F8 — Verstarkung Stromregler
F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler

Nur ein korrekter Wert passend zum eingesetzten Motor garantiert ein gutes Steuerverhal-
ten des Inverters. Von diesem Wert hdngen z.B. die Funktion des BOOST'’s, der Drehzahl-
schéatzung oder Regeldynamik ab.

EUROPA 400 V-MOTOR
Ph inverter [KW] 15(22(30|40|55|75/|11,0{15,0|18,5|22,0| 30,0 | 37,0 | 45,0 | 55,0
R1[Q] Parameter F3 |6,10(4,00|2,40|1,58|1,10|0,68|0,41|0,29|0,21|0,16| 0,11 | 0,09 | 0,07 | 0,118
R2 [Q] Parameter F4 |3,80|2,50|2,00|1,10|0,69|0,50|0,26|0,19|0,14|0,11|0,082 | 0,078 | 0,058 | 0,097
Xsigma [Q] |Parameter F5 |4,25|3,2412,59|2,44|1,64|1,16|0,91(0,75|0,53|0,45| 0,35 | 0,29 | 0,25 | 0,32
Tabelle 8.9
EUROPA 400 V-MOTOR
P inverter [KW] 75 90 110 132 132 160 200 250 315 355
(VT) (CT) | (CT) | (CT) | (CT) (VT) (VT)
R1 [Q] Parameter F3 | 0,076 | 0,054 | 0,046 | 0,038 | 0,038 | 0,03 | 0,021 | 0,014 | 0,012 | 0,009
R2 [Q] Parameter F4 | 0,066 | 0,047 | 0,041 | 0,035 | 0,035 | 0,029 | 0,022 | 0,012 | 0,01 | 0,008
Xsigma [Q] |Parameter F5 | 0,43 0,23 0,21 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2 0,2
Tabelle 8.10
USA 460 V-MOTOR
Pp inverter [KW] 15(22(30|40| 55 |75 |11,0/15,0(18,5(22,0| 30,0 | 37,0 | 45,0 |55,0
R1[Q] Parameter F3 |3,83|2,36|1,95|1,53|0,6990,37|0,26(0,21(0,21|0,13| 0,09 | 0,08 | 0,06 |0,05
R2 [Q] Parameter F4 |2,90|1,73|1,42|1,53| 0,57 |0,34|0,26|0,15(0,15|0,12|0,072| 0,065 | 0,051 | 0,04
Xsigma [] |Parameter F5 |5,79/4,94/3,88|2,82| 2,01 (1,85|1,39/0,86|0,85|0,81| 0,79 | 0,62 | 0,50 |0,37
Tabelle 8.11
USA 460 V-MOTOR
P inverter [KW] 75 90 110 132 132 160 200 250 315 355
(VT) (CT) | (CT) | (CT) | (CT) (VT) (VT)
R1[Q] Parameter F3 | 0,034 | 0,024 | 0,016 | 0,013 | 0,013 | 0,008 | 0,009 | 0,007 | 0,007 | 0,007
R2 [Q] Parameter F4 | 0,021 | 0,01 | 0,009 | 0,007 | 0,007 | 0,03 | 0,007 | 0,005 | 0,005 | 0,005
Xsigma [€2] |Parameter F5 | 0,031 | 0,023 | 0,012 | 0,011 | 0,011 | 0,008 | 0,009 | 0,008 | 0,008 | 0,008
Tabelle 8.12
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ANMERKUNG:

Die Werkseinstellungen sind abhéangig von der Leistung des Inverters. Die Einheit Q wird
als ,R" angezeigt.

¢ Wertebereich: 0.00-50.00 Q Werkseinstellung Europa: siehe Tabellen 8.9/8.10
Werkseinstellung USA: siehe Tabellen 8.11/8.12
(siehe Parameter EA)

F6 — Einstellung Rotorzeitkonstante SL/FO/SLV-0E

Dieser Parameter dient der Justierung der Rotorzeitkonstante bei der feldorientierten Re-
gelung eines Asynchronmotors. Der vom Inverter aus den Nenndaten des Motors bestimm-
te Wert entspricht 100% (Standardwert).

Weichen die Herstellerdaten oder die gemessenen Motordaten zuviel von den realen Mo-
torparametern ab, kann dies dazu fuhren, dass der Antrieb nicht das volle Drehmoment ab-
gibt. In diesem Fall kann die Anpassung dieses Parameters notwendig werden.

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Verwendung eines Synchronmotors keine Be-

deutung.
¢ Wertebereich: 0.0-250.0% Werkseinstellung: 100.0%
F7 — Hauptreaktanz X, SLV

Hauptreaktanz X;, (Einheit: Q) des angeschlossenen Asynchronmotors bei Motornennfre-
quenz.

Die M@)—Applikationen verwenden ein Motormodell, in das die Hauptreaktanz X, aus dem
einphasigen Ersatzschaltbild des Asynchronmotors einflie3t. Die Hauptreaktanz X, wird
vom M@)—Modell aus den Werten fir den Statorwiderstand R1 (Parameter F3), den Mo-
tordaten (Parametergruppe 1) und den Messergebnissen aus dem Testbetrieb berechnet.
Eine Anderung von R1, R2, Xo und der Motorparameter (per Parametereingabe) bewirkt
eine Neuberechnung dieses Parameters. Wird ein Testbetrieb durchgefiihrt, so wird dieser
Parameter nur dann neu berechnet, wenn auch eine Messung der Streuinduktivitat durch-
gefihrt wird.

Mit diesem Parameter wird die Magnetisierungsstromaufnahme der Maschine beeinflusst.
Die korrekte Einstellung dieses Parameters kann bei laufendem Antrieb Gber den Parame-
ter D5 kontrolliert werden. Dieser sollte Giber den gesamten Drehzahlbereich nahe 100%
liegen.

ANMERKUNG: Parameter wird nur bei SLV®—AppIikationen angezeigt. Die Einheit Q wird
als ,R" angezeigt.

¢  Wertebereich: 0.00-327.67 Q Werkseinstellung: 30.00 Q
F8 — Verstarkung Stromregler FO/SLV/EC-OE
F9 — Bezogene Nachstellzeit Stromregler FO/SLV/EC-OE

Die Parameter F8 — Verstarkung Stromregler und F9 — Bezogene Nachstellzeit Strom-
regler haben folgende Bedeutung:

Ux, Soll

Verstarkung k., =
9% Ai

T
Bezogene Nachstellzeit k; = 17'\—‘ (Abtastzeit Tp= 1 )
A fowm

Als Stromregler sind je ein Pl-Regler fur die d- bzw. g-Komponente implementiert. Der
Stromregler berechnet die erforderliche Spannung zum Erreichen des jeweiligen Stromsoll-
wertes.
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— A I(n-1
USoll = A|xkp+(T2
|

UsoLl  — Ausgangsspannung d- bzw. g-Achse.
l(n) — Integralanteil zum Zeitpunkt n.

Al — Regelabweichung d- bzw. g-Achse.
Kp — Verstarkung (P-Faktor).

Ki — Bezogene Nachstellzeit.
ANMERKUNGEN:

Die Parameter F8 und F9 sind von einer Vielzahl von Randbedingungen abhé&ngig: vom
eingegebenen Motornennstrom, der PWM-Frequenz, den im Testlauf ermittelten oder von
Hand eingegebenen Motorparametern (F3—F7) und nicht zuletzt von der gewahlten Appli-
kation.

Eine manuelle Optimierung dieser Parameter sollte deshalb immer erst dann erfolgen,
wenn alle Motordaten, die PWM-Frequenz und die Parameter F3 bis F7 korrekt eingegeben
wurden und der Testlauf (Parameter 2A) erfolgreich ausgefuhrt wurde.

ANMERKUNG: diese Parameter werden nicht bei U/f-Applikationen angezeigt. Die Einheit
Q wird als ,R" angezeigt.

¢ Wertebereich Parameter F8: 0.00-250.00 Q Werkseinstellung: 1.00 Q
¢ Wertebereich Parameter F9: 10—-30000 Werkseinstellung: 50

FA — Totzeitkompensation SL/FO/SLV/EC-OE

Dieser Parameter schaltet die Kompensation der durch Schalttotzeiten entstehenden
Spannungsfehler ein/aus.

Da sich bei abgeschalteter Totzeitkompensation die vom Inverter abgegebene Spannung
deutlich verringert, wird empfohlen, die Werkseinstellung nicht zu verandern.

0 |Aus
1 |Inverter, SLV®: Ein; EC/FO: Aus
2 |Ein
¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

FB — PWM-Frequenznachfiihrung SL/FO/SLV/EC

Um die Laufeigenschaften der Maschine bei kleinen Drehzahlen zu verbessern, kann die
PWM-Frequenz dem Frequenzsollwert automatisch nachgefiihrt werden. Dabei konnen er-
hoéhte Gerdusche bei kleinen Drehzahlen auftreten.

0 [PWM-Frequenz wird der Ausgangsfrequenz nicht nachgefuhrt. Als PWM-Frequenz
wird der Wert in Parameter 79 — PWM-Frequenz verwendet

1 |PWM-Frequenz wird der Ausgangsfrequenz nachgefiihrt. Diese betrégt das
1000fache der Sollfrequenz, jedoch mindestens 2 kHz und nicht mehr als der ge-
wahlte Wert unter Parameter 79 — PWM-Frequenz

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 0
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FC — Beschleunigungsregelung Rampe (Moment) SL

Dieser Parameter schaltet die momentenabhéngige Beschleunigungsregelung der Fre-
guenzrampe ein/aus. Die Beschleunigungsregelung entspricht einer dynamischen Momen-
tenbegrenzung (siehe auch Parameter 5F — Verstarkung (Vi) Beschleunigungsrege-
lung (Rampe) Moment.

Aus
Ein

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung und SLV® keine

Bedeutung.
¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1
FD — Momentenbegrenzung SL

Mit diesem Parameter kann die Momentenbegrenzung ein- oder ausgeschaltet werden.

Im U/f-geregelten Betrieb gibt es nicht — wie im FO-, SLV®- oder EC-Betriebsmodus (Ap-
plikation) — die Mdglichkeit einer direkten Momentenbegrenzung (Reduzierung des Stro-
mes), so dass sich eine Drehzahl einstellt, die der Last entspricht. In der Applikation O wird
bei Erreichen der Momentengrenze (Parametereinstellung) die Drehzahl reduziert, unter
der Annahme, dass sich mit kleiner werdender Drehzahl das Lastmoment ebenfalls redu-
ziert.

0 |Aus
Ein

ANMERKUNG: dieser Parameter hat bei Betrieb mit Drehzahlregelung und SLV® keine
Bedeutung.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 1

FE — Erregung (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige des aktuellen Sollwertes fur die Erregung des Motors in Prozent von dessen
Nennerregung. Der Wert ist immer 100%, erst bei Eintritt in den Feldschwéachbereich wird
er kleiner.

Bezugswert: Nennerregung des Motors.

ANMERKUNG: wird der Feldsollwert auf den in Parameter 6C — Mindesterregung festge-
legten Minimalwert heruntergeregelt, so erfolgt die Warnung ,Min. Erregung*.

FF — Korrektur Feld SL/FO/SLV/EC

Im Parameter 62 — Auswahl U/f-Kennlinie ist festgelegt, nach welcher Kennlinie die Ma-
schine erregt wird. Weitere Anpassungen lassen sich mit den Parametern 6B und 6C vor-
nehmen. Auch mit diesem Parameter FF — Korrektur Feld lasst sich der Verlauf dieser
Feldvorgabekennlinie zusatzlich korrigieren und an den Prozess anpassen.

Er sollte nur von erfahrenen Nutzern verandert werden. In den meisten Fallen ist 1.0
(Werkseinstellung) der ideale Wert.

Allgemein kann man ausdriicken, dass Werte kleiner 1 dazu fiihren, dass das Feld starker
geschwacht wird, wogegen Werte grof3er 1 dazu fiihren, dass die Feldschwachung erst
spater (bei héheren Ausgangsfrequenzen) einsetzt.
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Knickfrequenz 1 1000 $PSI [0.1%]
e
J Mindesterregung
. 1000 ¢PST korr [0.1%]
£ knee $PSI [0.1%]

Ausgangsfrequenz 5(X)
f_out
150
(1000-K) /1000 1/1000
’(”) I K _wirk[0,1%]

K

K = parametrierbarer Korrekturfaktor in [0,1%]
= FF - Korrektur Feld

Signalflussplan

¢ Wertebereich: 0.200-4.000 Werkseinstellung: 1.000

8.16 Gruppe 0 — Servicedaten |

01 — Ausgangsfrequenz (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige der Ausgangsfrequenz des Inverters = Statorfrequenz des Motors.
0 Auflésung: 0.1 Hz

02 - Ausgangsspannung (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige der Ausgangsspannung des Inverters.
0 Auflésung: 1V

03 — Ausgangsstrom (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Anzeige des Ausgangsstromes (Effektivwert) des Inverters.
0 Auflésung: 0.1 A
04 - Ausgangsmoment (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Anzeige des Ausgangsmomentes des Inverters.
BezugsgrofRe: Nennmoment des Motors.
O Auflésung: 0.1%
05 - Ausgangsleistung (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Anzeige der Ausgangsleistung des Inverters.
Bezugsgrof3e: Nennleistung des Motors.

0 Auflésung: 0.1%

06 — Netzspannung (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige des Wertes der Netzspannung (Effektivwert der AuRenleiterspannung).
0 Auflésung: 1V

07 — Zwischenkreisspannung (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige des Wertes der Zwischenkreisspannung.
0 Auflésung: 1V

Parameterbeschreibung 19.10.05
UD 7000 — 1,5-355,0 07_DB_T2

2-150




Gruppe 0 — Servicedaten | Parameterbeschreibung

08 - Eingestellter Frequenzsollwert (vor den Rampen) (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige des Frequenzsollwertes am Eingang der Hoch- und Tieflauframpen. Der ange-
zeigte Wert entspricht dem Frequenzsollwert aus der Standardanzeige 1.

O Auflésung: 0.1 Hz

09 - Istfrequenz (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Anzeige des gemessenen oder durch das Motormodell bestimmten Istwertes der Rotor-
drehfrequenz.

O Auflésung: 0.1 Hz

OA —Kiuhlkorpertemperatur (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
Anzeige der Kuhlkdrpertemperatur des Inverters.

0 Auflésung: 1 °C
0B - Fehler 1 (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
0C — Fehler 2 (Read-Only) SL/FO/SLV/EC
0D - Fehler 3 (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

OE - Fehler 4 (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

OF — Fehler 5 (Read-Only) SL/FO/SLV/EC

Anzeige der zuletzt aufgetretenen Fehler (Fehler 1: jiingster Fehler im Fehlerspeicher; Feh-
ler 5: altester Fehler).

HINWEIS! Die Fehler 0 (Not Aus), 1 (Minimale Netzspannung), 10 (Unterspannung im Zwischenkreis),
: 11 (Option), 12 (Autostop), 13 (SIO-Timeout) und 15 (I2t-Uberwachung) werden nicht in die

Historie ibernommen.
8.17 Gruppe 13 — Servicedaten 1V
131- Tastverhaltnis (Einschaltdauer) Bremschopper SL/FO/SLV/EC

Mit diesem Parameter kann der Bremswiderstand gepulst oder dauernd angesteuert wer-
den. Die Frequenz betragt dabei 2,5 kHz.

WERT BEDEUTUNG

0 Ansteuerung ist ausgeschaltet.

1-99% |Bei der Einstellung 1% wird der Bremswiderstand fur 4 us, bei 99% mit 396
us angesteuert.

100% Dauersignal.

¢ Wertebereich: siehe Tabelle Werkseinstellung: 100%
132— Einsatzpunkt Zwischenkreisspannungsregelung SL/FO/SLV/EC

Mit dem Parameter lasst sich entweder eine feste Schwelle oder eine an den Einsatzpunkt
der BC-Ansteuerung gekoppelte Schwelle parametrieren.

19.10.05 Parameterbeschreibung
07_DB T2 uUD 7000 — 1,5-355,0

2-151




Parameterbeschreibung Gruppe 0 — Servicedaten |

WERT BEDEUTUNG

—100...100 V |Der Einsatzpunkt der Bremschopperansteuerung wird meist netzspan-
nungsabhéngig nachgefuhrt. Mit der Eingabe eines Wertes bis 100 V wird
auch der Einsatzpunkt der Zwischenkreis-Spannungsregelung mit der BC-
Schwelle verknuipft.

Schwelle UZK_Reg’ein = Ugc + Parameter 132

300...900 V |Der eingegebene Wert wird direkt als Einsatzpunkt fur die Zwischenkreis-
Spannungsregelung Ubernommen.

Schwelle UZK-Reg ein = Parameter 132

HINWEIS: Die Eingabe eines Wertes zwischen 100,1 und 299,9 V ist nicht erlaubt und wird
vom Programm mit der Werkseinstellung tberschrieben.

¢  Wertebereich 3-phasige Gerate:

-100,0...100,0 V oder 300,0...900,0 V Werkseinstellung: 10 V
¢  Wertebereich 1-phasige Gerate: 380 V Werkseinstellung: 380 V
133 — Uzk-Schwelle BC Maximalwert SL/FO/SLV/EC
Siehe Parameter 134 — Uz-Schwelle BC Minimalwert.
¢ Wertebereich 3-phasige Gerate: 100-900 V Werkseinstellung: 760 V
¢ Wertebereich 1-phasige Gerate: 100-900 V Werkseinstellung: 400 V

134 - Uzk-Schwelle BC Minimalwert SL/FO/SLV/EC

Unter einer der folgenden Bedingungen ist der Einsatzpunkt des Bremschoppers (Ugc) ein
fester Wert:

¢ Fehlerzustand ,Netzspannung zu niedrig” (Fehler 1).

¢ DC-Speisung des Inverters.

¢ Optimales Abbremsen des Motors in Abhangigkeit von dem Verhalten bei Netzausfall
(siehe Parameter 74 — Verhalten bei Netzausfall (Einstellung 1), Parameter 75 — Ver-
starkung Zwischenkreisspannungsregelung Vzk und Parameter 72 — Auswabhl
Rampenfunktionen (Einstellungen x5, x6, x7)).

Dann gilt: Ugc on = Parameter 133 — Uz¢-Schwelle BC Maximalwert.

Ist keine dieser Bedingungen erfillt, wird der Einsatzpunkt des Bremschoppers (Ugc) in
Abhéngigkeit der Netzspannung wie folgt nachgefuhrt:

Ugc = (1,414 X Upety) + Parameter 135 (jedoch maximal mit dem Wert von Parameter 133
— Uzk-Schwelle BC Maximalwert und minimal mit dem Wert von Parameter 134 — Uzk-
Schwelle BC Minimalwert).

¢ Wertebereich 3-phasige Gerate: 100-900 V Werkseinstellung: 600 V
¢ Wertebereich 1-phasige Gerate: 100-900 V Werkseinstellung: 380 V

135 - Uz-Offset BC zur Netzspannung SL/FO/SLV/EC

Unter einer der folgenden Bedingen ist der Einsatzpunkt des Bremschoppers (Ugc) ein fes-
ter Wert:

¢ Fehlerzustand ,Netzspannung zu niedrig” (Fehler 1).

« DC-Speisung des Inverters.

¢ Optimales Abbremsen des Motors in Abhangigkeit von der Zwischenkreisspannung
(siehe auch Parameter 72 — Auswahl Rampenfunktionen).

Dann gllt UBC,ON =750 V.
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Ist keine dieser Bedingen erfullt, wird der Einsatzpunkt des Bremschoppers (Ugc) in Ab-
hangigkeit der Netzspannung wie folgt nachgefihrt:

Ugc = (1,414 X Upet,) + Parameter 86 (jedoch minimal 600 V, maximal 760 V).
ANMERKUNG:

Bei Uz = 790 Volt wird zusétzlich hardwaremafiig der BC eingeschaltet.
Bei Uz = 815 Volt wird hardwaremégig die Endstufe gesperrt.

Spannung
A

P133 (U ZK-Schwelle BC Max)

BC-engeschaltet

__________________________ P134 (UZK-Schwelle BC Min)
P135 (Offset BC zur Netzspannung)

N etzspannungsverlauf

/

¢  Wertebereich: 50-200 VDC Werkseinstellung: 100 VDC
136 - Aktuelle Ausnutzung des Bremschoppers SL/FO/SLV/EC

Der Parameter zeigt prozentual die aktuelle Auslastung des Bremswiderstandes an. Anzei-
ge des Verhdltnisses W/Wmax [%] des BC-Temperaturmodelles. Bei 100.0% erfolgt Ab-

schaltung.
¢ Wertebereich: 0.0-100.0% Werkseinstellung: —
13A - Rampe Fangen SL

Beim Fangen des Motors (siehe Einstellung xx1x bei Parameter 71 — Start- und Stop-Op-
tionen) erfolgt die Frequenzsuche unter Verwendung der hier einstellbaren Rampenzeit.

¢ Wertebereich: 0.1-100.0 s Werkseinstellung: 10.0 s
13B - Stromschwelle Fangen SL

Parameter zum Abgleich der Funktion ,Motor fangen*.
¢ Wertebereich: 0.0-10.0% Werkseinstellung: 0.0%

13C - Strom Fangen SL

Parameter zum Abgleich der Funktion ,Motor fangen*.

¢ Wertebereich: 5.0-50.0% Werkseinstellung: 20.0%

13D - Zeitkonstante Frequenzberechnung
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Zur Berechnung der Frequenzen im SLV-Modell werden verschiedene Istgro3en verwen-
det. Zur Vermeidung instabiler Zustande in den Regelkreisen ist es teilweise erforderlich,
bestimmte Gr6Ren vor der Verrechnung Uber einen Filter zu leiten. Hier kann man die Zeit-
konstante des Filters eingeben.

¢ Wertebereich: 0-2000 ms Werkseinstellung: 10 ms
13E - Rotorzeitkonstante SLV -OE

In die Schlupfberechnung im SLV-Modell geht auch die Rotorzeitkonstante des Motors ein.
Diese wird aus den Motordaten berechnet, die mit Hilfe der Autotuning-Funktion ermittelt
wurden. Hier besteht die Moéglichkeit die Rotorzeitkonstante manuell anzupassen. Wert
wird wahrend des Testbetriebes ,xx4" und ,xx9“ neu berechnet.

¢  Wertebereich: 0-32000 ms Werkseinstellung: 100 ms

13F - Sonderbehandlung von Du,dyn in der Feldschwachung

Im Feldschwachbereich kann es passieren, dass der Inverter an seine Spannungsgrenzen
stof3t, noch bevor die eingestellten Strom- oder Momentengrenzen erreicht sind. Dieser Pa-
rameter beeinflusst, wie die zur Verfligung stehende Spannung auf Feld- und Momentbil-
dung aufgeteilt wird.

Der Wert 1 (Standardeinstellung ist 0) sorgt daftir, dass beim Erreichen der Spannungs-
grenze die maximal mdgliche Spannung zu Momentbildung genutzt wird.

ANMERKUNG: der Parameter erscheint nur, wenn die SLV-Applikation 53 aktiv ist und die
gewahlte Maximalfrequenz mindestens 110% von der Motornennfrequenz betragt.

¢ Wertebereich: 0-1 Werkseinstellung: 0

8.18 Fehlerzustande

HINWEIS! Mit Betatigung der PROG-, SHIFT- oder ENTER-Taste wird die Meldung in der ABE (An-
: zeige- und Bedieneinheit) geldscht. Die Quittierung der Fehlermeldung behebt nicht die

Fehlerursache. Fehler kbnnen auch nach der Quittierung noch anstehen.
8.18.1 Normale Behandlung von Fehlerzustanden

Unter bestimmten Umstanden kann der Inverter in einen Fehlerzustand geraten. Das Auf-
treten eines solchen Zustandes kann Uber Relais- bzw. Transistorausgange gemeldet wer-
den (Parameter 92—-96, Einstellung x01). Bei Auftreten eines Fehlers wird der Ausgang ak-
tiviert. Verschwindet die Fehlerursache, so wird der Fehlermeldeausgang mit Deaktivie-
rung der Antriebsfreigabe inaktiv; der Antrieb ist wieder betriebsbereit.

8.18.2 Behandlung von Fehlerzustanden mit der Funktion , Fehlerzustand
quittieren®

Bei Programmierung eines Binéreinganges R/J, PS1-PS3 mit der Funktion ,Fehlerzustand
quittieren” bleibt ein Fehlerzustand solange bestehen, bis die Fehlerursache entféllt, die
Antriebsfreigabe weggenommen und der Binareingang ,Fehlerzustand quittieren* aktiviert
wird. Damit ist es mdglich, bei einer Anlage mit mehreren Invertern bei Auftreten einer Sto-
rung alle Antriebsfreigaben wegnehmen zu kénnen und trotzdem den fehlerhaften Inverter
Uber den Relais- bzw. Transistorausgang lokalisieren zu kénnen.

Im Grundzustand muss der Binareingang deaktiviert sein, sonst kann der Inverter nicht ge-
startet werden. Im Fehlerfall muss zuerst die Antriebsfreigabe weggenommen und dann
erst der Eingang aktiviert werden. Erst wenn der Fehlerzustand nicht mehr vom Inverter an-
gezeigt wird, sollte der Bindreingang weggenommen werden.
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NR. | FEHLERMELDUNG BESCHREIBUNG
0 |NotAus STOP-Taste wurde im REMOTE-Betrieb betétigt
1 [Min.Netzspannung |Netzspannung zu niedrig
2 |Ubertemperatur Inverter-Kuhlkérpertemperatur zu hoch
3 |Uberstrom Laststrom zu hoch
4  |Fehler PWM Fehler IGBT-Ansteuerung
5 |MOL offen/i2t MOL-Motorkontakt offen/I’t-Uberwachung des Motors hat ausgelost
6 |Uberspannung ZK |Zwischenkreisspannung zu hoch
7 |ZK-Fehler Zwischenkreisspannung beim Anlauf auBerhalb Limit
8 |Drehzahliiberwach |Drehzahl oberhalb Limit oder ein zu groRer Regelfehler (siehe Parameter 8E)
9 |Chopper-Uberlast Bremswiderstand Uberlastet
10 |Unterspannung ZK |Zwischenkreisspannung zu niedrig
11 |[Option Optionsplatine fur Applikation ist nicht vorhanden
12 |Auto-Stop Die Stop-Uberwachungsfunktion hat ausgeldst
13 |SIO-Timeout Serielle Kommunikation unterbrochen
14 |Lagegeber Rotorlagemessung nicht méglich
15 |Ixt-Uberwachung Endstufentransistoren Uberlastet
WARNUNGSMELDUNGEN:
16 |Ubertemperatur Warnung: Inverter-Kuhlkdrpertemperatur zu hoch
19 [Motor fangen Warnung: Drehzahlsynchronisation nicht gelungen
20 |Motor zu klein Warnung: Der Nennstrom des angeschlossenen Motors ist zu klein [*]
21 |1t Warnung: Motorbelastung zu hoch
22 |R1-Messung Warnung: R1-Messung fehlgeschlagen
23 |Uberstrom Warnung: Uberstromgrenze fast erreicht
25 |Kabelkapaz. Angeschlossene Kabelkapazitéat zu hoch
26 |Xs-Messung Warnung: Xo-Messung fehlgeschlagen
27 |Sollwert unterbr Warnung: Siehe hierzu Parameter 4E — Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN, Seite
2-89
28 |Montageoffset Warnung: Bestimmung Montageoffset fehlgeschlagen
29 |Nullimpuls Warnung: Nullimpulssuche Encoder fehlgeschlagen
30 |CAN-Controller CAN-Controller nicht gefunden
31 |Min. Erregung Warnung: Minimal zuléssige Erregung erreicht

FEHLER IM PROGRAMMAB

LAUF (WERDEN NACH NEUSTART ANGEZEIGT):

32 |Watchdog reset Watchdog-Auslosung

33 |lll.trap number Unzuldssige Trap-Nummer

34 |lll.Ext.Bus Acc. Unzulassiger externer Buszugriff

35 |lll.Instr.Access Unzuladssiger Befehlszugriff

36 |lll.Word Op.Acc. Unzulassiger Wortzugriff

37 |Protection Fault Schutzverletzung

38 |Undefined Opcode |Undefinierter Befehlscode

39 |Stack Underflow Stack-Unterlauf

40 |[Stack Overflow Stack-Uberlauf

41 |Nonmaskable Int. Ausl6sung eines nicht maskierbaren Interrupts
19.10.05 Parameterbeschreibung
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[1] Beim Anschluss von Motoren mit einem Nennstrom < (Inverternennstrom/16) arbeitet die Strommessung nicht mehr mit der erforderlichen
Genauigkeit = bei groRer Abweichung von Motor- und Inverternennleistung kann es sogar zu extremen Messfehlern (auch beim Testbetrieb)
kommen.

Wird in Gruppe 1 ein solcher Nennstrom eingegeben, erscheint unmittelbar nach der Eingabe die Warnung ,Motor zu klein“. Nach dem Quit-
tieren der Warnung ist der Parameter 16 — Nennstrom mit dem kleinsten zuléssigen Wert tberschrieben, den ein Motor haben darf, der an
einem Umrichter dieser Leistung betrieben werden kann. SchlieRen Sie eine passenden Motor an!
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Umrechnung Hexadezimal/Binar Anhang

9 Anhang

9.1 Verwendete AbklUrzungen, Symbole, Einheiten

Folgende Abkirzungen werden in dieser Betriebsanleitung verwendet:
OE Parameter ist online editierbar.

SC Parameter kann im SIO-Control-Mode Uber die serielle Schnittstelle beschrieben
werden (siehe Beschreibung ,UD 7000 — Serielle Schnittstelle*).

SL  Parameter ist in der Version als Standard-Inverter (f/U-gesteuerter Verstarker) von
Bedeutung.

FO Parameter ist in der Version als feldorientierter Regler mit Ruckfiihrung von Bedeu-
tung.

SLV Sensorlose Vektorregelung SLV®.
EC Parameter ist in der Version als Brushless Servoverstarker von Bedeutung.
SIO Serielle Schnittstelle RS 485.

9.2 Umrechnung Hexadezimal/Binar

In der folgenden Tabelle werden die sechzehn Hexadezimalwerte und die entsprechenden
binaren Werte aufgefihrt.

Hex| Binar
0(0

M M[{OO|W@|>|O0|0|N[([ojga || W|[N]|F|O
N R I EEEEEEEEEEEEEEE
Rlr|lr|[r|lo|lo|lo|o|r|r|r|[r|lo|lo]o
Rr|lr|lo|lo|r|r|o|lo|r|r|o|o|r|r]|o
R lolr|lolr|lolr|lolrRr|olr|olr]olr]o
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Anhang Parameterstruktur
9.3 Parameterstruktur
c UD 7000
o Power-on-Anzeige von:
° Start;
3 Geratetyp, Inverter-Leistung
[« und Software-Version;
o Applikation und Applikationsnummer
Nach ca. 2 Sekunden
STANDARDANZEIGE 1 — _ .
Statusanzeige Nullspannungsfestes abspeichern
X Y ) des Frequenzsollwertes
Im LOC-Betrieb: ——= .
Einstellen der <) Frequenzanzelge
g gewiinschten Sollfrequenz Auslastungsanzeige
‘©
N
[=
g Nur im
E REMOTE-Betrieb
T
=
S STANDARDANZEIGE 2
(7]
Anzeige von frei wahlbaren
Read-Only-Parametern
— Tastenkombination gilt fiir den
. Sprung aus jeder Parametergruppe
") zur Standardanzeige
(]
o
g' PARAMETERGRUPPE 0 ‘&’ PARAMETERGRUPPE 1 l——— PARAMETERGRUPPE n
S
E’ Service-Parameter Motordaten i i ' Gruppen sind nach —5
3 Read-Only Funktion der Unterparameter &
@ sortiert
£
: <« ¥,
& A 9
ANMERKUNGEN:
*)  Anzeige der Parameter, die von der
Werkseinstellung abweichende
Einstellungen enthalten PARAMETER 1.1 PARAMETER n.1
**)  Nullspannungsfestes abspeichern ’ ’
aller Parameter dieser Gruppe
***) Bei Read-Only-Parametern
wird der Parameter in der
ersten Zeile der
% Standardanzeige 2 dargestellt ;}i @
% =) Je nach aktueller Standardanzeige PARAMETER 1.2 ) PARAMETER n.2
8 \ \/ \ /
E - (-
©
@
o ? |
PARAMETER 1.3 PARAMETER n.3
‘ (Read-Only) <
&
Abbildung 9.1
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Parametertbersicht Anhang

9.4 Parameteribersicht

GRUPPE 1 — Motordaten
= WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
11 | Motorspannung Nennspannung [0.1V] 2-54 400.0
12 | Motornennfreq. Nennfrequenz [0.1 HZ] 2-54 50.0
13 | Leistungsfaktor Leistungsfaktor [0.01] 2-54
14 |Nenndrehzahl Nenndrehzahl [min-1] 2-55
15 | Motorleistung Nennleistung [0.01 kw] 2-55
16 | Motornennstrom Nennstrom [0.1 A] 2-55
GRUPPE 2 — Basisparameter
= WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
21 [Knickfrequenz Knickfrequenz [0.1 HZ] 2-57 50.0
22 |Boost Boost [0.1%] 2-57 100.0
23 |Maximalfrequenz Maximalfrequenz [0.1 HZ] 2-57 50.0
24 | Minimalfrequenz Minimalfrequenz [0.1 HZ] 2-57 0.0
25 [Hochlaufzeit 1 Hochlaufzeit 1 [0.19] 2-58 3.0
26 |Tieflaufzeit 1 Tieflaufzeit 1 [0.15] 2-58 3.0
27 [Hochlaufzeit 2 Hochlaufzeit 2 [0.18] 2-58 5.0
28 [Tieflaufzeit 2 Tieflaufzeit 2 [0.1] 2-58 5.0
29 | Steuermodus Steuermode [A-P] 2-58 13
2A | Testbetrieb Testbetrieb [A-P] 2-60 101
2B |Einstellbetrieb Einstellbetrieb [A-P] 2-65 0
2C |Applikation Applikation [A-P] 2-65 0
2D | SW-Reset Software-Reset [A-P] 2-73 0
GRUPPE 3 - Sollwertauswahl
= WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
31 | Sollwertauswahl Sollwert-Auswahl (Sollfrequenz) [A-P] 2-73 0
32 |Auswahl LIM Funktion des LIM-Einganges [A-P] 2-77 1
33 |Frequenzfaktor Frequenzfaktor [0.01%] 2-79 100.00
34 |Fakt.LIM analog Skalierungsfaktor Ay fir analogen LIM-Eingang [0.1%)] 2-80 10.0
35 |Eichung LIM dig Eichung digitaler LIM-Eingang mit Faktor D [0.1 Hz/kHZ] 2-80 2.0
36 |[Pulszahl LIM Pulszahl LIM-Eingang [1] 2-80 6
37 |Konfg.MasterSol Konfiguration Master-Slave-Betrieb [A-P] 2-82 0
38 | UGr.Freq.Faktor Untergrenze fur Frequenzfaktor [0.01%] 2-84 0.00
39 [OGr.Freq.Faktor Obergrenze fiir Frequenzfaktor [0.01%] 2-85 105.00
3A |F-EXT1 (SIO) Externer Frequenzsollwert 1 [1 Hz] 2-85 0
3B |F-EXT2 (SIO) Externer Frequenzsollwert 2 [1 Hz] 2-85 8000
3C | Zeitk. VIN/CIN Glattungszeitkonstante VIN/CIN-Eingang [2* ms] 2-85 4
3D |Zeitkonst. LIM Glattungszeitkonstante LIM-Eingang [2* ms] 2-85 4
3E |Pulszahl ST4 Pulszahl ST4-Ausgang [1] 2-86 10
3F |Freq.-Sollwert Frequenzsollwert nach Rampe [0.1 HZ] 2-86 r-o
ANMERKUNGEN:
Verschiedene Parameter sind nur in Abhangigkeit der aktuellen Betriebsart verfiigbar.
r-o  Read-Only-Parameter sind kursiv dargestellt und der Verweis in den Tabellen ist mit
.r-0" abgekdrzt.
[A-P] Auswahlparameter (zur Anpassung der Inverterfunktionen).
O Angabe des Wertebereiches und der Werkseinstellungen.
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Anhang Parametertbersicht
GRUPPE 4 — Frequenzen
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE VSV'FERIFLSUEI\IIZ KUNDE
41 |Fixfrequenz 1 Festfrequenz 1 [0.1 HZ] 2-87 5.0
42 | Fixfrequenz 2 Festfrequenz 2 [0.1 HZ] 2-87 20.0
43 |Fixfrequenz 3 Festfrequenz 3 [0.1 HZ] 2-87 40.0
44 | Fixfrequenz 4 Festfrequenz 4 [0.1 HZ] 2-87 60.0
45 | Fixfrequenz 5 Festfrequenz 5 [0.1 HZ] 2-87 0.0
46 | Fixfrequenz 6 Festfrequenz 6 [0.1 HZ] 2-87 0.0
47 | Sperrband Hystereseband fir Sperrfrequenzen [0.1 HZ] 2-88 1.0
48 | Sperrfrequenz 1 Sperrfrequenz 1 [0.1 HZ] 2-89 0.0
49 | Sperrfrequenz 2 Sperrfrequenz 2 [0.1 HZ] 2-89 0.0
4A |Sperrfrequenz 3 Sperrfrequenz 3 [0.1 HZ] 2-89 0.0
4B |Sperrfrequenz 4 Sperrfrequenz 4 [0.1 HZ] 2-89 0.0
4C | Aufholfrequenz Maximale Weg-Aufhol-Frequenz [0.1 HZ] 2-89 30.0
4D |Offset VIN/CIN Offset VIN/CIN [0.001 V] 2-89 0.000
4E | U-fmin VIN/CIN Abgleich Minimalfrequenz VIN/CIN [0.1%)] 2-89 0.0
4F | U-fmax VIN/CIN Abgleich Maximalfrequenz VIN/CIN [0.1%)] 2-90 100.0
GRUPPE 5 — Drehmoment
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE VSV'II?ERFLSUEI\IIZ KUNDE
51 [Ausw.MGrenz MRe |Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, motorischer Betrieb [A-P] 2-90 0
52 [Ausw.MGrenz MLi |Auswahl Momentengrenze Linkslauf, motorischer Betrieb [A-P] 2-90 0
53 | Ausw.MGrenz GRe |Auswahl Momentengrenze Rechtslauf, generatorischer Betrieb [A-P] 2-90 0
54 | Ausw.MGrenz GLi | Auswahl Momentengrenze Linkslauf, generatorischer Betrieb [A-P] 2-90 0
55 |Momentgrenz(LIM [ Momentenfaktor LIM-Eingang [0.1%] 2-92 100.0
56 |M-Offset-Hochl. Zusatzmoment Beschleunigung [0.1%)] 2-92 0.0
57 |M-Offset-Tiefl. Zusatzmoment Bremsen [0.1%)] 2-92 0.0
58 |MGrenze-Mot-Re Momentengrenze Rechtslauf, motorischer Betrieb [0.1%] 2-92 100.0
59 |MGrenze-Mot-Li Momentengrenze Linkslauf, motorischer Betrieb [0.1%] 2-92 100.0
5A [MGrenze-Gen-Re |Momentengrenze Rechtslauf, generatorischer Betrieb [0.1%] 2-92 100.0
5B [MGrenze-Gen-Li Momentengrenze Linkslauf, generatorischer Betrieb [0.1%] 2-92 100.0
5C |SIO-Momentgrenz | Externe Momentengrenze [0.1%)] 2-92 100.0
5D | Mmax=f(Fixfreq) Momentan wirksames Maximalmoment (Festfrequenzabhangig) 2-92 r-o
5E | Sollmoment(VIN) Faktor Momentensollwert [0.1%)] 2-93 100.0
5F | Verst.MR-Rampe Verstéarkung (Vgrm) Beschleunigungsregelung (Rampe) Moment [0.1%] 2-93 200.0
GRUPPE 6 — U/f-Charakteristik (Anzeige: U/f-Char.)
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE V;IEERFLSUEI\IIZ KUNDE
61 | Autoboost Autoboost [A-P] 2-94 1
62 |V-Hz Auswahl Auswahl U/f-Kennlinie [A-P] 2-95 3
63 | Strom DC-Bremse | Strom DC-Bremse [0.1A] 2-96
64 |Zeit DC-Bremse Zeit DC-Bremse [0.15] 2-97 1.0
65 |Freq. DC Ein Einschaltfrequenz DC-Bremse [0.1 HZ] 2-97 0.5
66 |Feldaufbauzeit Feldaufbauzeit [0.15] 2-98 0.5/1.0
67 | U/f-Kennl. UO U/f-Kennlinie Spannung UO [0.1V] 2-98 0.0
68 | U/f-Kennl. U1 U/f-Kennlinie Spannung U1 [0.1V] 2-98 100.0
69 | U/f-Kennl. U2 U/f-Kennlinie Spannung U2 [0.1V] 2-98 150.0
6A |U/f-Kennl. U3 U/f-Kennlinie Spannung U3 [0.1V] 2-98 200.0
6B | Max.zul.Spanng. Einsatzpunkt der Spannungsbegrenzungsregelung [0.1%)] 2-99 98.0
6C | Mindesterregung Mindesterregung [0.1%)] 2-99 33.0
6D | Feldaufb.aktiv Aktivierung Feldaufbauzeit [A-P] 2-99 1
6E | Glattg.Feldschw Filter Feldschwéchung [1 ms] 2-100 100
6F | Schrittweite Schrittweite [0.1] 2-100 1.0
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GRUPPE 7 — Inverterfunktionen (Anzeige: Inverterfunktn.)

NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE VSVEERIFLSUEI\II'(\; KUNDE
71 |Start/Stopausw. Start- und Stop-Optionen [A-P] 2-100 0
72 | Rampenauswahl Auswahl Rampenfunktionen [A-P] 2-101 0
73 | Ramp.verschliff Verschliffzeit [0.15] 2-102 0.1
74 | Auswahl Netzaus Verhalten bei Netzausfall [A-P] 2-103 2
75 |Verst.Uzk-Reg. Verstéarkung Zwischenkreisspannungsregelung Vyzx [0.19%)] 2-103 500.0
76 | Schlupfkompens. Schlupfkompensation [A-P] 2-104 0
77 |Verst.Schlupfk. Einstellung Schlupfkompensation [0.1%)] 2-105 100.0
78 |Sprache/Langua. Sprache [A-P] 2-105 0
79 |PWM-Frequenz PWM-Frequenz [0.01 kHz] 2-105 2.00/4.00
7A |Leist.Bremswid. Leistung Bremswiderstand [0.01 kw] 2-105 0.08
7B | Geschw.MPot.Inc | Geschwindigkeit Motorpotentiometer inkrementieren [0.15] 2-106 10.0
7C |Geschw.MPot.Dec | Geschwindigkeit Motorpotentiometer dekrementieren [0.15] 2-107 10.0
7D |Heizzeit R Zulassige Heizzeit Bremswiderstand [1s] 2-107 2
7E |Bremswiderstand Angeschlossener Bremswiderstand [1Q] 2-107 20/75
7F | Modulat.-verf. Ansteuerverfahren [A-P] 2-107 1
GRUPPE 8 — Schutzfunktionen (Anzeige: Schutzfunktion)
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE VSV'EERIFLSUEI\IJZ KUNDE
81 | Selektor MOL Auswahl Funktion MOL-Eingang [A-P] 2-108 2
82 |MOL-Eingang Anzeige MOL-Eingang [1%)] 2-108 r-o
83 | Restart Selekt. Festlegung Restart nach Fehler [Binar] 2-108 0000
84 | Anzahl Restart Anzahl Restarts [1] 2-109 0
85 |Verzdg.Restart Restart-Verzégerung [0.15] 2-109 10.0
86 |Verzog.Kontern Verzogerung der Momentenbegrenzung beim Konterschutz [0.15] 2-109 0.0
87 | PalRwort Passwort [1] 2-110 0
88 | Therm.Zeitkonst Thermische Motorzeitkonstante [1 min] 2-110 15
89 |I1%t-Grenz(Warn) Schwelle I2t-Warnung [0.1%] 2-110 115.0
8A |I%t-Grenze Schwelle 12t-Fehler [0.1%] 2-110 120.0
8B | Max.Rampenverl. Maximal zulassige Rampenverlangerung bei Stop [1%)] 2-110 200
8C |zt.Stop Uberwa. Aktuelle Uberwachungszeit t; fiir Stop-Rampe [0.15] 2-112
8D [Bezugsw.ST-Ausg | Vergleichswert fur lastabhangiges Schalten der Steuerausgange [0.1%)] 2-112 100.0
8E |Uberw. Drehzahl Auswahl Uberwachung Drehzahl [1] 2-113 0
8F | Konterschutz Konterschutz [1] 2-114 0
GRUPPE 9 - Binare Ein-/Ausgange (Anzeige: Binare Ein/Ausg)
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE \gl‘ll?ERIFLSUEr\Ijg KUNDE
91 |Funkt. FWD/REV Funktion der Eingange FWD und REV [A-P] 2-114 1
92 |Steuerausgang 1 Auswahl Funktion Ausgang ST1 [A-P] 2-114 3
93 |[Steuerausgang 2 Auswahl Funktion Ausgang ST2 [A-P] 2-115 102
94 |Steuerausgang 3 Auswahl Funktion Ausgang ST3 [A-P] 2-115 10
95 |[Steuerausgang 4 Auswahl Funktion Ausgang ST4 [A-P] 2-115 115
96 |[Relaisausgang Auswahl Funktion Relaisausgang [A-P] 2-115 101
97 [Ausg.SIO-Steurg Steuerung der binaren Ausgange uber SIO [Binar] 2-117 0000
98 |[Eingang Run/Jog Auswahl Funktion Eingang Run/Jog [A-P] 2-117 0
99 [Eingang PS1 Auswahl Funktion Eingang PS1 [A-P] 2-120 4
9A |Eingang PS2 Auswahl Funktion Eingang PS2 [A-P] 2-121 1
9B |Eingang PS3 Auswahl Funktion Eingang PS3 [A-P] 2-123 6
9C | Status Eingénge Status der binaren Eingange [Binar] 2-127 r-o
9D | Status Ausgange Status der binaren Ausgénge [Binar] 2-128 r-o
9F | Eing.H/L-aktiv Auswahl Bindreingange High/Low-aktiv [A-P] 2-128 1
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GRUPPE A — Analogausgénge/SIO (Anzeige: Analog-A / SIO)

WERKSEIN-

NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
Al [Analogausgang 1 Auswahl Analogausgang MET1 [A-P] 2-129 1
A2 [Analogausgang 2 Auswahl Analogausgang MET2 [A-P] 2-129 4
A3 | Faktor Analogl Faktor MET1 [0.1%)] 2-130 100.0
A4 |Faktor Analog2 Faktor MET2 [0.1%] 2-130 100.0
A5 | Offset Analog2 Offset MET2 [0.1%)] 2-130 0.0
A6 |Bezugswert MET Bezugswert fir Analogausgang [1] 2-130 500
A7 | Zeitk.fur Gr.0 Glattungszeitkonstante Anzeigewerte in Gruppe 0 [2* ms] 2-131 6
A8 |[SIO-Baudrate Auswahl Baudrate SIO [A-P] 2-131 4
A9 [SIO-Adresse Slave-Adresse des Inverters fiir SIO-Betrieb [0-31] 2-132 0
AA | SIO-Protokoll SIO-Protokoll [A-P] 2-132 1
AB | SIO-Timeout Time-out SIO-Betrieb [1s] 2-132 0
AC | SIO-Fehler Fehlermeldungen SIO-Betrieb [Binar] 2-132 r-o
AD |SIO-Kommandos Inverter-Steuerkommandos SIO-Betrieb [Binar] 2-133 0000
GRUPPE B — Drehzahlregler
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE VSVEERIFLSUEI\IIZ KUNDE
B1 | Verst.N-Regler Verstarkung Drehzahlregler [1] 2-134 100
B2 | TN N-Regler Nachstellzeit Drehzahlregler [1 ms] 2-134 500
B3 | Anhebung Verst. Faktor Verstarkungsanhebung Drehzahlregler [0.1] 2-135 1.1
B4 | Endfreq.Anhebg. Endfrequenz Verstarkungsanhebung Drehzahlregler [0.1 HZ] 2-135 0.0
B5 |Halteregelung Halteregelung [A-P] 2-135 0
B7 |Bezg.Schleppab. Bezogener Schleppabstand Halteregler [0.001%)] 2-135 0.100
B8 | TN Lageregl. Bezogene Nachstellzeit Lageregler [29 2-136 0
BA |Polpaare Resolv Polpaarzahl Resolver [1] 2-137 1
BB [Winkel (mech.) Winkel der Motorwelle [0.1°] 2-137 r-o
BC | Off.Winkelgeber Montageoffset Winkelgeber [8000-7FFFy] | 2-137 0000
BD |Richt.Winkelgeb Drehrichtung Winkelgeber [A-P] 2-137 0
BE | Strichzahl Enc. Strichzahl Encoder [1] 2-138 1024
BF | Winkel (Geber) Winkelmesswert des Resolvers [0-FFFFy] 2-138 r-o
GRUPPE C - Schrittsteuerung (Anzeige: Schrittsteuerng)
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE Vg'll?ERll(LSUEl\Ilg KUNDE
C2 | Schrittsteuerng Freigabe [A-P] 2-138 0
C3 | Eingabe Schritt Schrittnummer fiir Parametereingabe [1] 2-138 0
C4 |Beding. Eingang Eingangsbedingung 2-138 0
C5 |Beding. Ausgang Ausgangsbedingung 2-138 0
C6 |Parameternr. 1 Parameternummer 1 [1] 2-138 0
C7 | Parameterwert 1 Parameterwert 1 [1] 2-138 0
C8 | Parameternr. 2 Parameternummer 2 [1] 2-138 0
C9 | Parameterwert 2 Parameterwert 2 [1] 2-138 0
CA |Parameternr. 3 Parameternummer 3 [1] 2-138 0
CB | Parameterwert 3 Parameterwert 3 [1] 2-138 0
CC |Wartezeit Wartezeit [0.001 s] 2-138 0
CD | Akt. Schritt Aktueller Schritt [1] 2-138 0
CE |Maske Klemmen Maske fur Klemmensignale 2-138 0
CF [ Schrittst.Eing. Eingabe der Klemmensignale 2-138 0
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GRUPPE D — Optionen
. WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
D1 |Option Optionsnummer [1] 2-139 r-o
D2 | F-Nullimpuls Frequenz Nullimpulssuche [0.1 HZ] 2-139 0.5
D3 | Nullwinkel Nullwinkel [0.1°] 2-139 0.0
D4 |sigma Gesamtstreufaktor ¢ [0.01%] 2-139 r-o
D5 |id/Id,nenn Istwert der feldbildenden Stromkomponente iy [0.01%] 2-140 r-o
D6 |ig/lg,nenn Istwert der momentbildenden Stromkomponente iq [0.01%] 2-140 r-o
D7 |ig,soll/lg,nenn Sollwert der momentbildenden Stromkomponente ig so [0.01%] 2-140 r-o
GRUPPE E - Servicedaten ||
m WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
E1 |Ixt-Wert Wert des Ixt-Integrales [1%)] 2-140 r-o
E2 [Ixt(DC)-Wert Wert des Ixt(DC)-Integrales [1%)] 2-140 r-o
E3 | Frequenzfaktor Frequenzfaktor [0.01%] 2-140 r-o
E4 |Softwareversion Softwareversion [0.01] 2-140 r-o
E5 |Betriebsstunden Standzeit [1h] 2-141 r-o
E6 |Einschaltdauer Einschaltzeit [1h] 2-141 r-o
E7 |Freigabezeit Freigabezeit [1h] 2-141 r-o
E8 |Inverterstatus Inverterstatus [Binar] 2-141 r-o
E9 [Kundenpara.satz Kundenparametersatz [A-P] 2-142 1
EA | Reset Parameter Applikationsabhéngige Voreinstellungen [A-P] 2-143 0
EB [Inverterstatus2 Inverterstatus 2 [Binar] 2-144 r-o
EC |Standardanzeige Standardanzeige [A-P] 2-144 1
EE |Bezug Peak Bezug Peak [0.1A] 2-144
EF | Peakstrom Peakstrom [0.1%)] 2-144 0.0
GRUPPE F — Servicedaten |l (Anzeige: Servicedatenlll)
m WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
F1 |Nennleist. Inv Nennleistung Inverter [0.01 kw] 2-145 r-o
F2 |Filter Netzausf Filter Netzausfall [0.001 s] 2-145 0.100
F3 |R1 Statorwiderstand R1 [0.01 Q] 2-145
F4 [R2 Rotorwiderstand R2 [0.01 Q] 2-145
F5 [Xsigma Streureaktanz Xo [0.01 Q] 2-146
F6 [Tr-Anpassung Einstellung Rotorzeitkonstante [0.1%] 2-147 100.0
F7 |Hauptreakt. Xh Hauptreaktanz Xy, [0.01 Q] 2-147 30.00
F8 | Verst.I-Regler Verstarkung Stromregler [0.01 Q] 2-147 1.00
F9 [TN/TA I-Regler Bezogene Nachstellzeit Stromregler [1] 2-147 50
FA | Totzeitkomp. Totzeitkompensation [1] 2-148 1
FB | PWM Freqg.nachf PWM-Frequenznachfiihrung [1] 2-148 0
FC | Rampenregelung Beschleunigungsregelung Rampe (Moment) [A-P] 2-149 1
FD [Momentenbegrenz | Momentenbegrenzung [A-P] 2-149 1
FE |Erregung Erregung [0.1%] 2-149 r-o
FF | Korrektur Feld Korrektur Feld [0.001] 2-149 1.000
GRUPPE 0 — Servicedaten |
w WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
01 |Ausgangsfreq. Ausgangsfrequenz [0.1 HZ] 2-150 r-o
02 [Ausgangsspanng. |Ausgangsspannung [1V] 2-150 r-o
03 [Ausgangsstrom Ausgangsstrom [0.1 A] 2-150 r-o
04 [Ausgangsmoment | Ausgangsmoment [0.1%)] 2-150 r-o
05 [Ausgangsleist. Ausgangsleistung [0.1%] 2-150 r-o
06 |[Netzspannung Netzspannung [1V] 2-150 r-o
07 |ZK-Spannung Zwischenkreisspannung [1V] 2-150 r-o
08 |[Eingest.Sollwert Eingestellter Frequenzsollwert (vor den Rampen) [0.1 HZ] 2-151 r-o
09 |lIstfrequenz Istfrequenz [0.1 HZ] 2-151 r-o
OA | Inv.Temperatur Kuhlkdrpertemperatur [1°C] 2-151 r-o
OB |Fehler 1 Fehler 1 2-151 r-o
0C |Fehler 2 Fehler 2 2-151 r-o
0D |Fehler 3 Fehler 3 2-151 r-o
OE |Fehler 4 Fehler 4 2-151 r-o
OF |Fehler 5 Fehler 5 2-151 r-o
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GRUPPE 13 - Servicedaten 1V
. WERKSEIN-
NR. DISPLAY BESCHREIBUNG AUFLOSUNG | SEITE STELLUNG KUNDE
131 | BC Tastverhalt. Tastverhéltnis (Einschaltdauer) Bremschopper [1%)] 2-151 100
132 |UZK-Reg.EinPkt Einsatzpunkt Zwischenkreisspannungsregelung [1.0V] 2-151 318%00
) . 760

133 | BC UZK Maximal Uzk-Schwelle BC Maximalwert [1V] 2-152 400

- - 600
134 (BC UZK Minimal Uzk-Schwelle BC Minimalwert [1V] 2-152 380
135 | BC Offset Uzk-Offset BC zur Netzspannung [1V] 2-152 100
136 | BC Auslastung Aktuelle Ausnutzung des Bremschoppers [0.0%)] 2-153
13A | Rampe Fangen Rampe Fangen [0.15] 2-153 10.0
13B |i-Schwelle Fang Stromschwelle Fangen [0.1%] 2-153 0.0
13C | Strom Fangen Strom Fangen [0.1%] 2-153 20.0
13D | Zeitk.Freq.Ber. Zeitkonstante Frequenzberechnung [1 ms] 2-153 10
13E | Rotorzeitkonst. Rotorzeitkonstante [1 ms] 2-154 100
13F | Anpassg. Ud,dyn Sonderbehandlung von Du,dyn in der Feldschwéachung [1] 2-154 0

2-164

Parameterbeschreibung
UD 7000 — 1,5-355,0

19.10.05
07_DB_T2







J(| BERGES

electronic

Berges electronic GmbH
Industriestrale 13

D-51709 Marienheide-Rodt

Postfach 1140 « D-51703 Marienheide
Tel. +49 (0)2264 17-17

Fax +49 (0)2264 17126
http://www.bergeselectronic.com
sales@berges.de

Berges electronic s.r.l.
Zona industriale, 11

-39025 Naturno Italy

Tel. +39 0 473 671911

Fax +39 0 473 671909
http://www.bergeselectronic.com
sales@berges.it



	6 Inbetriebnahme
	6.1 Vor dem Einschalten
	6.2 Was passiert beim Einschalten
	6.3 Weitere Schritte
	6.4 Belegung der Steuerklemmen
	6.5 Parameterliste/Hilfe
	6.6 Inbetriebnahme der Applikation 0 - Inverter
	6.6.1 Vorbereitung
	6.6.2 Parametrierung
	6.6.3 Feineinstellung
	6.6.4 Problemlösung

	6.7 Inbetriebnahme eines feldorientiert geregelten Asynchronmotors (FO) oder eines permanent erregten Synchronantriebs (EC)
	6.7.1 Hardwarevoraussetzung (Optionskarte und Verdrahtung)
	6.7.2 Parametrierung des Drehzahlreglers bei Systemen mit Rückführung (FO- und EC-Applikationen)
	6.7.3 Regler-Optimierung
	6.7.4 Problemlösung

	6.8 Inbetriebnahme einer SLV-Applikation
	6.8.1 Einführung
	6.8.2 Inbetriebnahme der Applikation 50 (SLV-Drehzahlregelung)

	6.9 Inbetriebnahmehinweis zur Applikation 51
	6.9.1 Signalflusspläne

	6.10 Beschreibungen von Sonderfunktionen
	6.10.1 Abrampen an der Zwischenkreisspannung

	6.11 Schrittsteuerung
	6.12 Analogsollwerte - Offset und Vorgabe der Minimaldrehzahl
	6.12.1 Offset
	6.12.2 Sollwert-Verarbeitung
	6.12.3 Verhalten im Frequenzbereich +/- fmin, DC-Bremse und Sonderfälle


	7 Tasten und Anzeigen
	7.1 Anzeige- und Bedieneinheit (ABE)
	7.2 Anzeige im Betriebsmodus
	7.2.1 Standardanzeige 1
	7.2.2 Standardanzeige 2
	7.2.3 Anzeige im Programm-Modus
	7.2.4 Bedienbeispiele

	7.3 Online-Hilfe
	7.4 Tastenfunktionen
	7.4.1 Steuertasten
	7.4.2 Steuer- und Parametertasten - Einzelbedienung
	7.4.3 Steuer- und Parametertasten - Kombination mit SHIFT
	7.4.4 Statusanzeige LED


	8 Parameterbeschreibung
	8.1 Gruppe 1 - Motordaten
	8.2 Gruppe 2 - Basisparameter
	8.3 Gruppe 3 - Sollwertauswahl
	8.4 Gruppe 4 - Frequenzen
	8.5 Gruppe 5 - Drehmoment
	8.6 Gruppe 6 - U/f-Charakteristik
	8.7 Gruppe 7 - Inverterfunktionen
	8.8 Gruppe 8 - Schutzfunktionen
	8.9 Gruppe 9 - Binäre Ein-/Ausgänge
	8.10 Gruppe A - Analogausgänge/SIO
	8.11 Gruppe B - Drehzahlregler
	8.12 Gruppe C - Schrittsteuerung
	8.13 Gruppe D - Optionen
	8.14 Gruppe E - Servicedaten II
	8.15 Gruppe F - Servicedaten III
	8.16 Gruppe 0 - Servicedaten I
	8.17 Gruppe 13 - Servicedaten IV
	8.18 Fehlerzustände
	8.18.1 Normale Behandlung von Fehlerzuständen
	8.18.2 Behandlung von Fehlerzuständen mit der Funktion „Fehlerzustand quittieren“


	9 Anhang
	9.1 Verwendete Abkürzungen, Symbole, Einheiten
	9.2 Umrechnung Hexadezimal/Binär
	9.3 Parameterstruktur
	9.4 Parameterübersicht


