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Einflihrung

VLT® Refrigeration Drive FC 103

1 EinfUhrung

@] Gleichtakt
VLT® Refrigeration Drive (Common
FC103 Mode)
CcT Konstantes Drehmoment
DC Gleichstrom
< ‘ DI Digitaleingang
DM Differenzbetrieb
(Differenz-
betrieb)
Dieses Handbuch beschreibt alle VLT® Refrigeration Drive FC103- D-TYP Abhédngig vom Frequenzumrichter
Frequenzumrichter mit Software-Version 1.x. EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit
Die tatsachliche Software-Versionsnummer: EMK Elektromotorische Gegenkraft
finden Sie unter Parameter 15-43 Softwareversion. ETR Elektronisches Thermorelais
. °F Grad Fahrenheit
Tabelle 1.1 Softwareversion fioc Motorfrequenz bei aktivierter JOG-Funktion
Dieses Handbuch verwendet folgende Symbole: fu Motorfrequenz
fmax Maximale Ausgangsfrequenz, gilt am Ausgang des
AWARN U N G Frequenzumrichters
Weist auf eine potenziell gefdhrliche Situation hin, die zu foan Minimale Motorfrequenz vom Frequenzumrichter
schweren oder tédlichen Verletzungen fiihren kann. fun Motornennfrequenz
FC Frequenzumrichter
Hiperface® Hiperface® ist eine eingetragene Marke von
AVORSICHT Stegmann.
Weist auf eine potenziell gefahrliche Situation hin, die zu HO Hohe Uberlast
leichten oder mittleren Verletzungen fiihren kann. Die HP Horse Power
Kennzeichnung kann ebenfalls als Warnung vor HTL HTL-Drehgeber (10-30 V) Pulse - Hochspannungs-
unsicheren Verfahren dienen. Transistorlogik
Hz Hertz
HIN WEI linv Wechselrichter-Nennausgangsstrom
Weist auf eine wichtige Information hin, z. B. eine lum Stromgrenze
Situation, die zu Gerate- oder sonstigen Sachschiaden ImN Motornennstrom
fiihren kann. Ivirmax Maximaler Ausgangsstrom
IviTN Vom Frequenzumrichter gelieferter Ausgangs-
60° AVM 60° Asynchrone Vektormodulation nennstrom
A Ampere kHz Kilohertz
AC Wechselstrom LCP Local Control Panel (LCP Bedieneinheit)
AD Luftentladung (Air Discharge) Isb Least Significant Bit (geringstwertiges Bit)
AEO Automatische Energieoptimierung m Meter
Al Analogeingang mA Milliampere
AIC Ampere Interrupting Current McM Mille Circular Mil
AMA Automatische Motoranpassung mcT Motion Control Tool
AWG American Wire Gauge = Amerikanisches Drahtmal mH Induktivitat in Millihenry
°C Grad Celsius mm Millimeter
CB Hauptschalter ms Millisekunden
D Konstante Entladung msb Most Significant Bit (hochstwertiges Bit)
CDM Komplettes Antriebsmodul (CDM): Frequenzum- nvir Der Wirkungsgrad des Frequenzumrichters ist
richter, Speiseabschnitt und Hilfseinrichtungen definiert als das Verhaltnis zwischen Leistungs-
CE European Conformity (Europdische Sicherheits- abgabe und Leistungsaufnahme.
standards) nF Kapazitat in Nanofarad
LCP 101 Numerisches LCP Bedienteil
Nm Newtonmeter
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NO Normale Uberlast Konventionen
ns Synchrone Motordrehzahl Nummerierte Listen zeigen Vorgehensweisen.
Online/ Anderungen der Online-Parameter sind sofort Aufzdhlungslisten zeigen weitere Informationen und
Offline- nach Anderung des Datenwertes wirksam Beschreibung der Abbildungen.
Parameter Kursivschrift bedeutet:
Por.cont. Nennleistung des Bremswiderstands . Querverweise.

(Durchschnittsleistung bei kontinuierlichem .

. Link.

Bremsen)
PCB Leiterplatte . FuBnoten.
PCD Process Data (Prozessdaten) e Parameternamen, Parametergruppennamen,
PDS Antriebssystem: ein CDM und ein Motor Parameteroptionen.
PELV PELV (Schutzkleinspannung - Protective Extra Low . . Lo

( P 9 Alle Abmessungen in Zeichnungen sind in mm angegeben.
Voltage) % . . . .
Kennzeichnet die Werkseinstellung eines Parameters.

Pm Nenn-Ausgangsleistung des Frequenzumrichters

als hohe Uberlast (HO) . Das VLT® Refrigeration Drive FC103 Produk-
PuN Motornennleistung {handbuch enthalt Informationen zur Regelung,
PM-Motor Permanentmagnetmotor Uberwachung und Programmierung des Frequen-
PID-Prozess |PID-Regler (Proportional, Integriert, Differenzial), zumrichters.

der dafir sorgt, dass Drehzahl, Druck, Temperatur . Das VLT® Refrigeration Drive FC103-Projektierungs-

usw. konstant gehalten werden handbuch enthilt alle technischen Informationen
Rbrnom Nenn-Widerstandswert, mit dem an der zum Frequenzumrichter, zur kundenspezifischen

Motorwelle fiir eine Dauer von 1 Minute eine
Bremsleistung von 150/160 % gewahrleistet wird.

Fehlerstrom-
schutzschalte
r

Fehlerstromschutzschalter

riickspei- Generatorische Klemmen

sefahig

Rmin Zulassiger Mindestwert des Frequenzumrichters
fur den Bremswiderstand

EFF Effektivwert

U/min [UPM] |Umdrehungen pro Minute

Rrec Empfohlener Bremswiderstand von Danfoss-
Bremswiderstanden

s Sekunde

SCCR Kurzschluss-Stromnennwerte

SFAVM Statorfluss-orientierte asynchrone Vektormodu-
lation

STW (ZSW) Zustandswort

SMPS Schaltnetzteil SMPS

THD Gesamtoberschwingungsgehalt

Tum Drehmomentgrenze

TTL Pulse des TTL-Drehgebers (5 V) - Transistor-
Transistor-Logik

UmN Motornennspannung

uL Underwriters Laboratories (US-Organisation fir die
Sicherheitszertifizierung)

" Volt

VT Variables Drehmoment

VVCH Spannungsvektorsteuerung Plus (Voltage Vector

Control Plus)

Tabelle 1.2 Abkiirzungen

Anpassung und zu Anwendungen.

L Das VLT® Refrigeration Drive FC103 Programmier-
handbuch enthdlt Informationen tber die
Programmierung und vollstdndige Parameterbe-
schreibungen.

. Das MCT 10 Konfigurationssoftware Produk-
thandbuch ermoglicht dem Anwender das
Konfigurieren des Frequenzumrichters auf einem
Windows™-PC.

o VLT® HVAC Drive FC102/VLT® AQUA Drive FC202
Metasys N2, Produkthandbuch.

1.1 Definitionen

1.1.1 Frequenzumrichter

lvir,max
Maximaler Ausgangsstrom.

lvirN
Vom Frequenzumrichter gelieferter Ausgangsnennstrom.

Uvit,max
Maximale Ausgangsspannung.

1.1.2 Eingang

Steuerbefehl

Sie kénnen den angeschlossenen Motor tiber das LCP und
die Digitaleingdnge starten und stoppen.

Die Funktionen sind in zwei Gruppen unterteilt.

Funktionen in Gruppe 1 haben eine hohere Prioritat als
Funktionen in Gruppe 2.

MG16H203
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Einfihrung VLT® Refrigeration Drive FC 103

Gruppe 1 Reset, Freilaufstopp, Reset und Freilaufstopp, Losbrechmoment
Schnellstopp, DC-Bremse, Stopp und [Off]-Taste. Momenl'

Gruppe 2 Start, Puls-Start, Reversierung, Start +

Reversierung, Festdrehzahl JOG und Ausgangs-

frequenz speichern.

Tabelle 1.3 Funktionsgruppen

1.1.3 Motor

Motor lauft
An der Antriebswelle erzeugtes Drehmoment und Drehzahl
von 0 UPM zur maximalen Drehzahl am Motor.

fioa
Motorfrequenz bei aktivierter JOG-Funktion (liber Digital-
klemmen).

fm
Motorfrequenz.

fmax
Maximale Motorfrequenz.

fmin
Minimale Motorfrequenz.

fmN
Motornennfrequenz (Typenschilddaten).

Im
Motorstrom (Istwert).

Im,N
Motornennstrom (Typenschilddaten).

nm,N
Nenndrehzahl des Motors (Typenschilddaten).

ns
Synchrone Motordrehzahl.

_2xPar..1-23x60s

s Par.. 1-39

Nslip
Motorschlupf

Pmn
Motornennleistung (Typenschilddaten in kW oder HP).

TmN
Nenndrehmoment (Motor).

Um
Momentanspannung des Motors.

Um,n
Motornennspannung (Typenschilddaten).

>
UPM

175ZA078.10
Abbildung 1.1 Losbrechmoment

nvir

Der Wirkungsgrad des Frequenzumrichters ist definiert als
das Verhaltnis zwischen Leistungsabgabe und Leistungs-
aufnahme.

Einschaltsperrbefehl
Ein Stoppbefehl, der zur Gruppe 1 der Steuerbefehle
gehort — siehe Tabelle 1.3.

Stoppbefehl
Ein Stoppbefehl, der zur Gruppe 1 der Steuerbefehle
gehort - siehe Tabelle 1.3.

1.1.4 Sollwerteinstellung

Analogsollwert
Ein Sollwertsignal an den Analogeingéngen 53 oder 54
(Spannung oder Strom).

Binarsollwert
Ein an die serielle Schnittstelle Gbertragenes Signal.

Festsollwert

Ein definierter Festsollwert, einstellbar zwischen -100 %
und +100 % des Sollwertbereichs. Sie kénnen bis zu 8
Festsollwerte Uber die Digitaleingdnge auswahlen.

Pulssollwert
Ein an die Digitaleingdnge Ubertragenes Pulsfrequenzsignal
(Klemme 29 oder 33).

Refmax

Bestimmt das Verhaltnis zwischen dem Sollwerteingang bei
100 % des Gesamtskalenwerts (in der Regel 10 V, 20 mA)
und dem resultierenden Sollwert. Der in

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert eingestellte maximale
Sollwert.

6 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten.
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Refmin

Bestimmt das Verhaltnis zwischen dem Sollwerteingang bei
0 % (normalerweise 0 V, 0 mA, 4 mA) und dem
resultierenden Sollwert. Der in Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert eingestellte minimale Sollwert.

1.1.5 Verschiedenes

Analogeingédnge

Die Analogeingange kdnnen verschiedene Funktionen des
Frequenzumrichters steuern.

Es gibt zwei Arten von Analogeingdngen:

Stromeingang, 0-20 mA und 4-20 mA

Spannungseingang, -10 V DC bis +10 V DC.

Analogausgang
Die Analogausgdnge konnen ein Signal von 0-20 mA oder
4-20 mA ausgeben.

Automatische Motoranpassung, AMA
Der AMA-Algorithmus bestimmt die elektrischen Parameter
fur den angeschlossenen Motor bei Stillstand.

Konstantmoment (CT)-Kennlinie
Konstantmoment-Kennlinie; wird fiir Anwendungen wie
Forderbander, Verdrangungspumpen und Krane eingesetzt.

Digitaleingange
Die Digitaleingdnge kdnnen verschiedene Funktionen des
Frequenzumrichters steuern.

Digitalausgange

Der Frequenzumrichter verfiigt liber zwei programmierbare
Ausgénge, die ein 24 V-DC-Signal (max. 40 mA) liefern
konnen.

DSP
Digitaler Signalprozessor.

ETR

Das elektronische Thermorelais ist eine Berechnung der
thermischen Belastung auf Grundlage der aktuellen
Belastung und Zeit. Damit lasst sich die Motortemperatur
schatzen.

Hiperface®
Hiperface® ist eine eingetragene Marke von Stegmann.

Initialisierung
Eine Initialisierung (Parameter 14-22 Betriebsart) stellt die
Werkseinstellungen des Frequenzumrichters wieder her.

Arbeitszyklus fiir Aussetzbetrieb

Der Aussetzbetrieb bezieht sich auf eine Abfolge von
Arbeitszyklen. Jeder Zyklus besteht aus einem Belastungs-
und einem Entlastungszeitraum. Der Betrieb kann
periodisch oder aperiodisch sein.

LCP

Das LCP ist ein Bedienteil mit kompletter Benutzerober-
fliche zum Steuern und Programmieren des
Frequenzumrichters. Die Bedieneinheit ist abnehmbar, und
Sie kdnnen es mithilfe des optionalen Einbausatzes bis zu

3 m entfernt vom Frequenzumrichter anbringen (z. B. an
einer Schaltschranktiir).

LCP 101

Das numerische LCP Bedienteil dient zum Steuern und
Programmieren des Frequenzumrichters. Das Display ist
numerisch und die Bedieneinheit dient der Anzeige von
Prozesswerten. Das LCP 101 verfuigt Gber keine Funktionen
zum Speichern und Kopieren.

Isb
Steht fiir ,Least Significant Bit", bei bindrer Codierung das
Bit mit der niedrigsten Wertigkeit.

msb
Steht fir ,Most Significant Bit”; bei binarer Codierung das
Bit mit der hochsten Wertigkeit.

MCM
Steht fur Mille Circular Mil; eine amerikanische Maf3einheit
fir den Leitungsquerschnitt. 1T MCM = 0,5067 mm?2,

Online/Offline-Parameter

Anderungen der Online-Parameter sind sofort nach
Anderung des Datenwertes wirksam. Driicken Sie [OK], um
die Anderungen der Offline-Parameter zu aktivieren.

PID-Prozess

Die PID-Regelung sorgt durch eine Anpassung der
Ausgangsfrequenz an die wechselnde Last fiir eine
Aufrechterhaltung von erforderlichen Werten wie Drehzahl,
Druck, Temperatur usw.

PCD
Process Control Data (Prozessregelungsdaten).

Aus- und Einschaltzyklus
Schalten Sie die Stromversorgung aus, bis das Display (LCP)
dunkel ist. Schalten Sie den Strom anschlieBend wieder an.

Pulseingang/Inkrementalgeber

Ein externer digitaler Impulsgeber fir Istwertinformationen
Uber die Motordrehzahl. Der Drehgeber kommt in
Anwendungen zum Einsatz, bei denen eine grof3e
Genauigkeit bei der Drehzahlregelung erforderlich ist.

Fehlerstromschutzschalter
Fehlerstromschutzschalter.

Parametersatz

Sie kdnnen die Parametereinstellungen in vier Parameter-
satzen speichern. Sie kdnnen zwischen den vier
Parametersatzen wechseln oder einen Satz bearbeiten,
wadhrend ein anderer Satz gerade aktiv ist.

SFAVM

Schaltmodus mit der Bezeichnung ,Statorfluss-orientierte
asynchrone Vektormodulation” (Parameter 14-00 Schalt-
muster).

Schlupfausgleich

Der Frequenzumrichter gleicht den belastungsabhdngigen
Motorschlupf aus, indem er unter Berlicksichtigung des
Motorersatzschaltbildes und der gemessenen Motorbe-
lastung die Ausgangsfrequenz anpasst (nahezu konstante
Drehzahl).

MG16H203
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SLC

Der SLC ist eine Abfolge benutzerdefinierter Aktionen, die
ausgefiihrt werden, wenn die zugehorigen benutzerdefi-
nierten Ereignisse vom SLC als ,wahr” bewertet werden.
(Siehe Kapitel 3.11 Parameter: 13-** Smart Logic).

STW (ZSW)
Zustandswort

Frequenzumrichter-Standardbus
SchlieB3t RS485-Bus mit Frequenzumrichter-Protokoll oder
MC-Protokoll ein. Siehe Parameter 8-30 FC-Protokoll.

THD

Total Harmonic Distortion ist die gesamte Spannungsver-
zerrung, die aus den einzelnen
Spannungsoberschwingungen berechnet wird.

Thermistor
Ein temperaturabhédngiger Widerstand, installiert am
Frequenzumrichter oder Motor.

Abschaltung

Ein Zustand, der in Fehlersituationen eintritt, z. B. bei einer
Ubertemperatur des Frequenzumrichters oder wenn der
Frequenzumrichter den Motor, den Prozess oder den
Mechanismus schiitzt. Der Frequenzumrichter verhindert
einen Neustart, bis die Ursache der Stérung behoben
wurde. Starten Sie den Frequenzumrichter zum Beenden
des Alarmzustands neu. Sie diirfen die Abschaltung nicht
zu Zwecken der Personensicherheit verwenden.

Abschaltblockierung

Der Frequenzumrichter wechselt in Stérungssituationen
zum Selbstschutz in diesen Zustand. Der Frequenzum-
richter erfordert einen Eingriff, z. B. bei einem Kurzschluss
am Ausgang. Sie kdnnen eine Abschaltblockierung nur
durch Unterbrechen der Netzversorgung, Beheben der
Fehlerursache und erneuten Anschluss des Frequenzum-
richters aufheben. Der Neustart wird verzoégert, bis der
Fehlerzustand Uber die [Reset]-Taste am LCP quittiert wird.
In einigen Fallen erfolgt die Aufhebung automatisch (durch
vorherige Programmierung). Sie diirfen die Abschaltung
nicht zu Zwecken der Personensicherheit verwenden.

VT-Kennlinie

Variable Drehmomentkennlinie; typisch bei Anwendungen
mit quadratischem Lastmomentverlauf tiber den Drehzahl-
bereich, z. B. Kreiselpumpen und Lifter.

vvct

Im Vergleich zur herkdmmlichen U/f-Steuerung bietet die
Spannungsvektorsteuerung (VVC*) eine verbesserte
Dynamik und Stabilitét der Motordrehzahl in Bezug auf
Anderungen des Last-Drehmoments.

60° AVM
60° Asynchrone Vektormodulation (Parameter 14-00 Schalt-
muster).

Leistungsfaktor
Der Leistungsfaktor ist das Verhaltnis zwischen Iy und leff.

ﬁxellcan)

Lei - fak = —
eistungs- faktor NETET™

Der Leistungsfaktor einer 3-Phasen-Regelung ist definiert
als:

Leistungs- faktor = ”’;CA

11
= —dacospl = 1
EFF IEFF
Der Leistungsfaktor gibt an, wie stark ein Frequenzum-
richter die Netzversorgung belastet.
Je niedriger der Leistungsfaktor, desto héher der leff bei

gleicher kW-Leistung.

Tgre =m+--+1i

Dariiber hinaus weist ein hoher Leistungsfaktor darauf hin,
dass der Oberschwingungsstrom sehr niedrig ist.

Die in den Frequenzumrichtern eingebauten DC-Spulen
erzeugen einen hohen Leistungsfaktor. Dadurch wird die
Netzbelastung reduziert.

Zielposition

Die endgliltige Zielposition, festgelegt durch Positionie-
rungsbefehle. Der Profilgenerator verwendet diese Position
zur Berechnung dieses Drehzahlprofils.

Sollposition

Der vom Profilgenerator berechnete tatsachliche Positions-
sollwert. Der Frequenzumrichter verwendet diese
Sollposition als Sollwert fiir Position PI.

Istposition

Die Istposition eines Drehgebers oder ein Wert, den die
Motorsteuerung bei Regelung ohne Ruckflihrung
berechnet. Der Frequenzumrichter verwendet die
Istposition als Istwert flr Position PI.

Positionsfehler

Der Positionsfehler ist die Differenz zwischen der Ist- und
der Sollposition. Der Positionsfehler ist der Eingang fiir den
PI-Positionsregler.

Positionseinheit
Die physische Einheit fiir Positionswerte.

8 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten.
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1.2 Sicherheit

AWARNUNG

ENTLADEZEIT

Der Frequenzumrichter enthdlt Zwischenkreiskonden-
satoren, die auch bei abgeschaltetem Frequenzumrichter
geladen sein konnen. Auch wenn die Warn-LED nicht
leuchten, kann Hochspannung vorliegen. Das Nichtein-
halten der vorgesehenen Entladezeit nach dem Trennen
der Stromversorgung vor Wartungs- oder Reparaturar-
beiten kann zu schweren Verletzungen oder zum Tod
fuhren!

1. Stoppen Sie den Motor.

2. Trennen Sie die Netzversorgung, die Permanent-
magnet-Motoren und die externen DC-
Zwischenkreisversorgungen, einschlie3lich
externer Batterie, USV- und DC-Zwischenkreis-
verbindungen zu anderen Frequenzumrichtern.

3. Fiihren Sie Wartungs- oder Reparaturarbeiten
erst nach vollstandiger Entladung der Konden-
satoren durch. Die entsprechende Wartezeit
finden Sie in Tabelle 1.4.

Spannung Mindestwartezeit (Minuten)
vl
4 7 15

200-240 0,25-3,7 kW - 5,5-37 kW
380-500 0,25-7,5 kW - 11-75 kW
525-600 0,75-7,5 kW - 11-75 kW
525-690 - 1,5-7,5 kW 11-75 kW
Spannung |Leistungs- Mindestwartezeit
[V] (Minuten)
380-500 90-250 kW 20

315-800 kW 40
525-690 55-315 kW (Geratebaugrofle |20

D)

355-1200 kW 30

Tabelle 1.4 Entladezeit

Sicherheitsbestimmungen

. Trennen Sie vor Reparaturarbeiten die Netzver-
sorgung zum Frequenzumrichter. Stellen Sie
sicher, dass die Netzversorgung unterbrochen
wurde und die erforderliche Zeit verstrichen ist,
bevor Sie die Motor- und Netzstecker ziehen.
Informationen zur Entladezeit entnehmen Sie
Tabelle 1.4.

. Die [Off]-Taste unterbricht nicht die Netzver-
sorgung. Sie diirfen diese daher nicht als
Sicherheitsschalter verwenden.

. Achten Sie auf korrekte Schutzerdung. Dariiber
hinaus muss der Benutzer gemaR den geltenden
nationalen und lokalen Bestimmungen vor der
Versorgungsspannung geschitzt werden.
Entsprechend muss der Motor vor Uberlast
geschitzt werden.

. Der Erdableitstrom Ubersteigt 3,5 mA. Lassen Sie
die ordnungsgeméBe Erdung der Gerdte durch
einen zertifizierten Elektroinstallateur Gberprifen.

. Sie durfen die Stecker fiir die Motor- und
Netzversorgung nicht entfernen, wahrend der
Frequenzumrichter an die Netzspannung
angeschlossen ist. Stellen Sie sicher, dass die
Netzversorgung unterbrochen wurde und die
erforderliche Zeit verstrichen ist, bevor Sie die
Motor- und Netzstecker ziehen.

. Der Frequenzumrichter hat au8er den Spannungs-
eingangen L1, L2 und L3 noch weitere
Spannungseingdange, wenn DC-Zwischenkreis-
kopplung bzw. externe 24 V DC-Versorgung
installiert sind. Priifen Sie vor Beginn der Repara-
turarbeiten, ob alle Spannungseingange getrennt
wurden und ob die erforderliche Zeit verstrichen
ist. Informationen zur Entladezeit entnehmen Sie
Tabelle 1.4.

HINWEI

Befolgen Sie bei Verwendung der Funktion ,Safe Torque
Off* immer die Anweisungen in VLT® Frequenzumrichter -
Safe Torque Off.

HINWEI

Vom Frequenzumrichter gesendete Steuersignale oder
interne Steuersignale kénnen in seltenen Fillen falschli-
cherweise aktiviert oder verzégert werden bzw. werden
liberhaupt nicht gesendet. Bei der Verwendung in sicher-
heitskritischen Situationen, z. B. bei der Steuerung der
elektromagnetischen Bremsfunktion einer
Hubanwendung, diirfen Sie sich nicht ausschlieBlich auf
diese Steuersignale verlassen.

HINWEI

Gefahrliche Situationen sind vom Maschinenbauer/
Integrator zu identifizieren, der dann dafiir verant-
wortlich ist, notwendige SchutzmafBnahmen zu ergreifen.
Sie konnen zusitzliche Uberwachungs- und Schutzvor-
richtungen vorsehen. Dabei sind immer geltende
Sicherheitsvorschriften zu beachten, z. B. Bestimmungen
fiir technische Anlagen, Unfallverhiitungsvorschriften
usw.

MG16H203
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Protection Mode

Wenn ein Hardwaregrenzwert des Motorstroms oder der
DC-Zwischenkreisspannung uberschritten wird, wechselt
der Frequenzumrichter in den Protection Mode. ,Protection
mode” bedeutet eine Anderung der PWM-Modulations-
strategie und eine niedrige Taktfrequenz, um Verluste auf
ein Minimum zu reduzieren. Dies wird 10 s nach dem
letzten Fehler fortgesetzt und erhoht die Zuverldssigkeit
und Robustheit des Frequenzumrichters, wahrend die
vollstandige Regelung des Motors wiederhergestellt wird.
Der ,Protection Mode” wird durch Einstellen von
Parameter 14-26 WR-Fehler Abschaltverzégerung auf 0
deaktiviert. Dies bedeutet, dass der Frequenzumrichter
sofort abschaltet, wenn einer der Hardwaregrenzwerte
Uberschritten wird.

HINWEI

Die Deaktivierung des Schutzmodus in Hub- und
Vertikalférderanwendungen (Parameter 14-26 WR-Fehler
Abschaltverzégerung = 0) wird empfohlen.

10 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten.
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1.3 Elektrische Verdrahtung

Y Y ¥
o 91 (L1)
Dreiphasiger 2 ()
eingang 93 (L3) % % &
a 95 PED) T3 T
DC—Bus [; e %88 =)
s 89 (+)
¢ 1oves 50 (+10 V OUT)
$201
B =7 53 (A I ¢
0-10Vdc [ﬁ ( ) ON=0-20mA
0/4-20 mA %202 OFF=0-10V r
=7 54 (A IN S ‘
0-10Vde e ( ) ‘
0/4-20 mA \
55 (COM A IN) \
AN A !
// \ // \ 12 (+24V 0OUT) \
| \
\
/’ | /’ \ 13 (+24V OUT) P 5-00 \
| |
I | [ | oy (NPN) }
’, \ ‘1 [ T 18 (D IN) | ov (PNP) |
\ \
’ ; | —_24v (NPN) |
AR SERCATy :'ﬁﬁ oV (PNP) |
| - .
‘ “ | " 20 (coM D IN) } \ ‘
| i ’\ T | 24V (NPN) }
| D IN/OUT >—E\7ﬁ/ oV (PNP
| L | L= r2avl | (PNP) |
A | |
‘ | | | L ;OVJ } !
} } L S35 o wme —_ 24V (NPN) }
D IN/OUT —
| : | : A= r2av] } oV (PNP) }
' | | |
' P! | | |
i | | REAN |
| |' | ,’ | 24v (NPN) |
. T FTs 0N Dﬁﬁ oV (PNP) }
‘\ 1 \\ / 24V (NPN) |
o ymem — v e |
| |
\ / \ | b 3 |
\ \ S~r--—-——-—-—-———— -
1 R A CELD)

ii (R+) szi

z

5V

RS—485
Interface

o| ON=abgeschlossen
OFF=offen

(R-) 81

Relais1

(P RS-485) 68

(N RS-485) 69

(COM RS—485) 61

Abbildung 1.2 Anschlussdiagramm des Grundgeréts

A=Analog, D=Digital

T 1
(U) 96 /r \\ // \\\_F ‘
o e I =
(W) 98 | ] ! ] e
7 \\ 7

Brems—
widerstand

240Vac, 2A

240Vac, 2A

400Vac, 2A

\ |Analogausgang
/10/4-20 mA

RS—-485

130BA544.10

Klemme 37 wird fiir die Funktion Safe Torque Off genutzt. Installationsanweisungen zu Safe Torque Off (STO) finden Sie im
Produkthandbuch zu Safe Torque Off fiir den VLT® Frequenzumrichter.

Sehr lange Steuerleitungen und Analogsignale kénnen in seltenen Féllen (und je nach Installation) aufgrund von Stérungen
in den Netzkabeln zu Brummschleifen mit 50/60 Hz fiihren.

In diesem Fall kann es erforderlich sein, die Abschirmung zu durchbrechen oder einen 100-nF-Kondensator zwischen
Abschirmung und Geh&use einzubauen.

MG16H203
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SchlieBen Sie die Digital- und Analogein- und -ausgénge

aufgeteilt nach Signalart an die Bezugspotenziale

(Klemmen 20, 55, 39) an, um Fehlerstrome auf dem
Massepotenzial zu verhindern. Zum Beispiel kann durch
Schalten am Digitaleingang das analoge Eingangssignal

gestort werden.

Eingangspolaritdt der Steuerklemmen

9 PNP (Source)
2 Digitaleingangsverkabelung 8
S >
+ o
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37
[ J [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ [ ]
[ ] [ ] ® ® o ® ® [ ] [ ] ?
|
T
\
\
\
\
o/
o
Abbildung 1.3 (PNP) = Quelle
g =
Z NPN (Sink) 8 8
% Digitaleingangsverkabelung S 5
]
12 13 18 19 27 29 32 33 20 37
‘ ¢
I
|
|
|
|
|
|
I
| ‘//
! /
! !
R N I I P IS R R
——0—0 00—

Abbildung 1.4 (NPN) = Verbraucher

HINWEIS

Verwenden Sie abgeschirmte Steuerleitungen.

130BT106.10

f@ﬁ
130BA681.10

Abbildung 1.5 Erdung abgeschirmter Steuerleitungen

1.3.1 Start/Stopp

Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18 Digitaleingang [8]
Start.

Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang [0]
Ohne Funktion (Standardeinstellung [2] Motorfreilauf invers).
Klemme 37 = Safe Torque Off (falls verfiigbar).

130BA155.12

P 5-10 [8]

+24V

S
o
>
©
O O[R| P 5-12 [0]
N
[(e]
[oN]
N
[&X]
[&X]
N
o

37

O|0|O|0|0|0|0]0|0|0

IC>! IO! C >! IO! C ] IO! IO! IO! IO! l®l!
Start/Stopp T gic:erer Stopp

Drehzahl

Start/Stopp
(18)

Abbildung 1.6 Start/Stopp

12 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. MG16H203
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1.3.2 Puls-Start/Stopp :
12 +24V g
Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18 Digitaleingang, [9] 3
Puls-Start.
Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27 Digitaleingang, [6] J 18 Par.5-10
Stopp (inv.)
Klemme 37 = Safe Torque Off (falls verfligbar).
27 Par.5-12
> o ] ]
— —
130BA156.11
© o 29 Par.5-13
>
b b i
+ o o
32 Par. 5-14
12113(18|19|127(29(32|33({20(37
| | | e | e e
O|0O]0|O0|0|0|O|0|0
elio[ellol[elie)e]e) 37
— — | | |
A Abbildung 1.8 Drehzahl auf/Drehzahl ab
|
Start Stopp invers Sicherer Stopp
1.3.4 Potenziometer Sollwert
Spannungssollwert iiber ein Potentiometer
Drehzahl —_— Sollwertquelle 1 = [1] Analogeingang 53
(Werkseinstellung).
Klemme 53, Skal. Min. Spannung = 0 V.
Klemme 53, Skal. Max. Spannung = 10 V.
Klemme 53, Min. Soll-/Istwert = 0 UPM.
Start (18) I_
— — Klemme 53, Max. Soll-/Istwert = 1500 UPM.
Stopp invers Schalter S201 = AUS (U)
Abbildung 1.7 Puls-Start/Stopp <é: =
<
g 3
Drehzahl UPM 2 J/ 2
n @
1.3.3 Drehzahl auf/Drehzahl ab NEEE RIS
O|0|0|0|0|O
Klemmen 29/32 = Drehzahlkorrektur auf/ab O|O|D|D|O|D
Klemme 18 = Parameter 5-10 Klemme 18 Digital- — '_ ,_ﬁ\ '
eingang [9] Start (Werkseinstellung). =—-——1
Klemme 27 = Parameter 5-12 Klemme 27 Digital- Y Bezugsspannunbg L
eingang [19] Sollw. speich. e P6-1110V S N —
/
Klemme 29 = Parameter 5-13 Klemme 29 Digital- //
eingang [21] Drehzahl auf. 7 1kQ
Klemme 32 = Parameter 5-14 Klemme 32 Digital-

eingang [22] Drehzahl ab.
AN

Klemme 29 nur bei FC x02 (x=Baureihentyp)

Abbildung 1.9 Potenziometer Sollwert

MG16H203 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. 13
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2 Programmieren

2.1 LCP Bedieneinheit

2.1.1 Bedienung des grafischen LCP (LCP
102)

Das LCP 102 ist in 4 Funktionsgruppen unterteilt:
1. Grafisches Display mit Statuszeilen.

2. Mentitasten mit Kontroll-Anzeigen (LED) —
Betriebsart auswahlen, Parameter @ndern und
zwischen Displayfunktionen umschalten

3. Navigationstasten und Anzeigeleuchten (LED).
4, Bedientasten mit Kontroll-Anzeigen (LED).

Grafisches Display

Die LCD-Anzeige verfiigt iber eine Hintergrundbe-
leuchtung und sechs alphanumerische Zeilen. Alle Daten
erscheinen auf dem LCP, das im Statusmodus bis zu 5
Betriebsvariablen anzeigen kann.

Displayzeilen:

a. Statuszeile
Statusmeldungen mit der Anzeige von Symbolen
und Grafiken.

b. Zeile 1-2
Bedienerdatenzeilen mit Anzeige der vom
Benutzer definierten oder gewdhlten Daten und
Variablen. Driicken Sie die Taste [Status], um eine
zusatzliche Zeile hinzuzufiigen.

C Statuszeile
Statusmeldungen mit angezeigtem Text.

[aa}
)
o
<
o
o
(22l
LN a
Status 1(0)
1234rpm 10,4A 43,5Hz
1 b
43,5Hz
Run OK c
5 Status Quick Main Alarm
Menu Menu Log
3
Warn.
Alarm

Abbildung 2.1 LCP

Die Anzeige ist in 3 Bereiche unterteilt:

Oberer Bereich

(a) zeigt im Statusmodus den Status oder bei Verlassen des
Statusmodus und im Falle eines Alarms/einer Warnung bis
zu 2 Variablen an.

Die Nummer des aktiven Parametersatzes (als Aktiver Satz
in Parameter 0-10 Aktiver Satz ausgewahlt) wird angezeigt.
Bei Programmierung in einem anderen Satz als im aktiven
Parametersatz wird die Nummer des programmierten
Satzes rechts in Klammern angezeigt.

Mittlerer Bereich

(b) zeigt bis zu 5 Variablen mit der entsprechenden Einheit
an, unabhdngig vom Status. Bei Alarm/Warnung wird
anstatt der Betriebsvariablen die entsprechende Warnung
angezeigt.

Unterer Bereich
(c) zeigt immer den Zustand des Frequenzumrichters im
Statusmodus an.

14 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten.
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Driicken Sie die Taste [Status], um zwischen den 3
Zustandsanzeigen umzuschalten.

Jede Statusanzeige zeigt unterschiedlich formatierte
Betriebsvariablen an.

Sie kdnnen verschiedene Werte oder Messungen mit jeder
der angezeigten Betriebsvariablen verknipfen.

Sie definieren die anzuzeigenden Werte/Messungen Uber
. Parameter 0-20 Displayzeile 1.1

. Parameter 0-21 Displayzeile 1.2
. Parameter 0-22 Displayzeile 1.3
. Parameter 0-23 Displayzeile 2
. Parameter 0-24 Displayzeile 3

Der Zugriff darauf erfolgt Uber [Quick Menu], Q3 Funkti-
onssdtze, Q3-1 Allgemeine Einstellungen, Q3-13
Displayeinstellungen.

Jeder in Parameter 0-20 Displayzeile 1.1 bis

Parameter 0-24 Displayzeile 3 ausgewahlte Wert/Anzeigepa-
rameter verfiigt iber eine eigene Skalierung und wahlbare
Zifferzahl nach einem maglichen Dezimalkomma. Durch
einen groBeren Zahlenwert eines Parameters werden
weniger Ziffern nach der Dezimalstelle angezeigt.

Beispiel: Stromanzeige

5,25 A; 152 A 105 A.

Zustandsanzeige |

Dieser Anzeigestatus erscheint standardmagig nach
Inbetriebnahme oder Initialisierung.

Detaillierte Informationen zum Wert bzw. zur Messung,
der/die mit den angezeigten Betriebsvariablen (1.1, 1.2, 1.3,
2 und 3) verkniipft ist, erhalten Sie, wenn Sie den
Parameter der Variablen aufrufen und die [INFO]-Taste
driicken.

Siehe die im Display gezeigten Betriebsvariablen in
Abbildung 2.2. 1.1, 1.2 und 1.3 werden in kleiner GroBe
angezeigt. 2 und 3 werden in mittlerer Gro8e angezeigt.

799 UPM

o~

1(1)
7,83A 36,4 kW

130BP041.10

0,000

53,2%

Auto-Fern-Ram

ofc

Abbildung 2.2 Beispiel fiir Zustandsanzeige |

Zustandsanzeige Il

Es werden die nachstehenden Betriebsvariablen (1.1, 1.2,
1.3 und 2) im Display in Abbildung 2.3 angezeigt.

In diesem Beispiel sind als Variablen in der ersten und
zweiten Zeile ,Drehzahl’, ,Motorstrom®, ,Motorleistung”
und ,Frequenz” ausgewdhlt.

1.1, 1.2, und 1.3 sind in kleiner GroRe, 2 ist in groBer GroRe
gezeigt.

10

G 207 UPM 525A 24,4 kW

6,9 Hz

Auto-Fern-Betrieb

@ @1308%62.10

o)

Abbildung 2.3 Beispiel fiir Zustandsanzeige Il

Zustandsanzeige Il
Diese Anzeige zeigt das auszuwertende Ereignis und die
zugehorige Aktion der Smart Logic Control an.

o~ o
1(1) p
O
778 UPM 0,86 A 40kw| &
3
Status: 0 Aus 0 (Aus)
Wenn: -
Dann: -

Auto-Fern-Betrieb

Abbildung 2.4 Beispiel fiir Zustandsanzeige lll

Displaykontrast anpassen

Driicken Sie [Status] und [4], um die Helligkeit des Displays
zu verringern.

Driicken Sie [Status] und [¥], um die Helligkeit des Displays

zu erhdhen.
@
Oberer Bereich < tatus Q)] g
43 UPM 544 A 25,3 kw &
m
1,4Hz
Mittlerer Bereich<
2,9 %

! Leist.teil Temp. (W29)

Auto-Fern-Betrieb

Unterer Bereich <

Abbildung 2.5 Display-Bereiche

Anzeigeleuchten (LED)

Uberschreiten bestimmte BetriebsgréBen vorgegebene
Grenzen, leuchtet die Alarm- und/oder Warn-LED auf. Im
Display werden Status- und Alarmtext angezeigt.

Die On-LED leuchtet, wenn Netzspannung, eine DC-Bus-
Zwischenkreisklemme oder eine externe 24-V-DC-
Versorgung den Frequenzumrichter mit Spannung
versorgen. Gleichzeitig ist die Hintergrundbeleuchtung
eingeschaltet.

MG16H203
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. Grine LED/On (An): Das Steuerteil ist betriebs-
bereit.

. Gelbe LED/Warn. (Warnung): Zeigt eine Warnung
an.

. Blinkende rote LED/Alarm: Zeigt einen Alarm an.

130BP044.10

On
Warn.

Alarm

Abbildung 2.6 Anzeigeleuchten

Tasten des LCP 102

Meniitasten

Die Menitasten sind nach Funktionen aufgeteilt. Die Tasten
unter der Displayanzeige und die LED-Anzeigen dienen zur
Programmierung von Parametersatzen. Hierzu gehort auch
die Wahl der Displayanzeige im normalen Betrieb.

Quick Main Alarm

Status Menu Menu Log

130BP045.10

Abbildung 2.7 Meniitasten

[Status]
[Status] Gibt den Zustand des Frequenzumrichters und/
oder des Motors an.

Durch Driicken der Taste [Status] kdnnen Sie zwischen 3
verschiedenen Anzeigen wahlen:
. 5-zeilige Anzeigen.

. 4-zeilige Anzeigen.
. Smart Logic Control.

[Status] dient zur Wahl der Displayanzeige. Sie kdnnen
damit aus dem Quick-Menti, dem Hauptmenii oder dem
Alarmmodus schnell zurlick zur Displayanzeige wechseln.
Benutzen Sie die [Status]-Taste auBerdem zum Umschalten
zwischen der Anzeige von 4 oder 5 Betriebsvariablen.

[Quick Menul]

[Quick Menu] ermdglicht die Kurzinbetriebnahme des
Frequenzumrichters. Hier kdnnen Sie die gebrduchlichsten
Funktionen programmieren.

Das Quick-Menii umfasst:
. Benutzer-Menii.

. Kurzinbetriebnahme.

. Funktionskonfiguration.
. Liste gednderter Parameter.
. Protokolle.

Die Funktionskonfiguration ermdglicht einen einfachen und
schnellen Zugriff auf alle Parameter, die fiir die meisten
Anwendungen erforderlich sind, einschlieBlich:
. Die meisten VVS- und KVS-Zuluft- und Abluftven-
tilatoren.

. Kihlturmgeblase.
. Primar-, Hilfs- und Kondenswasserpumpen.

. Andere Pumpen-, Lifter- und Kompressoranwen-
dungen.

Neben anderen Funktionen sind auch Parameter zur
Auswahl der auf dem Display des LCP darzustellenden
Variablen enthalten:

. Digitale Festdrehzahlen

. Skalierung von Analogsollwerten

. Einzel- und Mehrzonenanwendungen mit
Ruckfiihrung

. Spezielle Funktionen fiir Lifter, Pumpen und
Kompressoren.

Sie kénnen direkt auf die Parameter im Quick-Menii
zugreifen, sofern kein Passwort erstellt wurde Uber:
. Parameter 0-60 Hauptmenti Passwort.

. Parameter 0-61 Hauptmenii Zugriff ohne PW.
. Parameter 0-65 Benutzer-Menti Passwort.
. Parameter 0-66 Benutzer-Menii Zugriff ohne PW.

Sie kdnnen direkt zwischen der Betriebsart Quick-Menii und
der Betriebsart Hauptmenii wechseln.

[Main Menul]

Driicken Sie auf [Main Menu], um alle Parameter zu
programmieren. Sie kdnnen direkt auf die Parameter im
Hauptmenii zugreifen, sofern kein Passwort erstellt wurde
Uber:

. Parameter 0-60 Hauptmenti Passwort.

. Parameter 0-61 Hauptmenii Zugriff ohne PW.
. Parameter 0-65 Benutzer-Menti Passwort.
. Parameter 0-66 Benutzer-Menii Zugriff ohne PW.

Fur den Grof3teil der Anwendungen ist es nicht notwendig,
auf die Hauptmeniiparameter zuzugreifen. Stattdessen
bieten das Quick-Mendi, das Kurzinbetriebnahme-Menii und
die Funktionssdtze den einfachsten und schnellsten Zugriff
auf alle erforderlichen typischen Parameter.

Sie kénnen direkt zwischen den Betriebsarten Hauptmenii
und Quick-Menii umschalten.

Durch Gedriickthalten der Taste [Main Menul] fir 3
Sekunden kdnnen Sie Parameternummern direkt eingeben.
Dieser Parameter-Shortcut ermdglicht die direkte Eingabe
einer Parameternummer.

16 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten.
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[Alarm Log]

[Alarm Log] zeigt eine Liste mit den 10 letzten Alarmen an
(nummeriert von A1-A10). Um zusatzliche Informationen zu
einem Alarmzustand zu erhalten, markieren Sie mit Hilfe
der Navigationstasten die betreffende Alarmnummer, und
driicken Sie [OK]. Es werden Informationen zum Zustand
des Frequenzumrichters angezeigt, bevor dieser in den
Alarmzustand wechselt.

Die Taste [Alarm Log] am LCP dient zum Zugriff auf den
Fehlerspeicher und den Wartungsspeicher.

[Back]
[Back] bringt Sie zum friiheren Schritt oder zur nachst-
héheren Ebene in der Navigationsstruktur.

Abbildung 2.8 Taste [Back]

[Cancel]
[Cancel] hebt die letzte Anderung/den letzten Befehl auf,
sofern die Anzeige nicht gedandert wurde.

Abbildung 2.9 Taste [Cancel]

[Info]

[Info] zeigt Informationen zu einem Befehl, Parameter oder
einer Funktion im Anzeigefenster an. [Info] stellt bei Bedarf
detaillierte Informationen zur Verfligung.

Sie kdnnen den Info-Modus verlassen, indem Sie entweder
[Info], [Back] oder [Cancel] driicken.

Abbildung 2.10 Taste [Info]

Navigationstasten

Die 4 Navigationstasten dienen zur Navigation zwischen
den verschiedenen Optionen im Quick-Men(, Hauptmen
und Alarm Log. Bewegen Sie den Cursor mit den Tasten.

[OK]

Driicken Sie [OK], um einen Parameter auszuwahlen, der
mit dem Cursor markiert wurde. Auch die Anderung eines
Parameters ist moglich.

130BT117.10

Warn

Alarm

Abbildung 2.11 Navigationstasten

Bedientasten
Bedientasten zur lokalen Bedienung befinden sich unten

an der Bedieneinheit.
]
[Hand On]

[Hand on] ermdglicht die Steuerung des Frequenzum-
richters Uber das LCP 102. [Hand on] startet ebenfalls den
Motor und ermdglicht die Eingabe der Motordrehzahl mit
Hilfe der Navigationstasten. Sie kénnen die Taste tber
Parameter 0-40 [Hand On]-LCP Taste [1] Aktivieren oder [0]
Deaktivieren.

L] L]

Abbildung 2.12 Bedientasten

130BP046.10

Die folgenden Steuersignale sind nach wie vor wirksam,
auch wenn [Hand On] aktiviert ist.
. [Hand On] - [Off] - [Auto On].

. Quittieren.
. Motorfreilaufstopp invers.
. Reversierung.

. Parametersatzauswahl Isb — Parametersatzauswahl
msb.

. Stoppbefehl Gber serielle Schnittstelle.
. Schnellstopp.

. DC-Bremse.

MG16H203
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HINWEIS|

Externe Stoppsignale, die durch Steuersignale oder einen
Feldbus aktiviert werden, heben einen iiber das LCP
erteilten Startbefehl auf.

[Off]

[Off] dient zum Stoppen des angeschlossenen Motors. Sie
kdnnen die Taste Uber Parameter 0-41 [Off]-LCP Taste [1]
Aktivieren oder [0] Deaktivieren. Ist keine externe
Stoppfunktion aktiv und die Taste [Off] inaktiv, kénnen Sie
den Motor nur durch Unterbrechen der Netzversorgung
stoppen.

[Auto On]

[Auto on] ermdglicht die Steuerung des Frequenzum-
richters Gber die Steuerklemmen und/oder serielle
Schnittstelle. Legen Sie ein Startsignal an den Steuer-
klemmen und/oder am Bus an, startet der
Frequenzumrichter. Sie kdnnen die Taste Uber
Parameter 0-42 [Auto On]-LCP Taste [1] Aktivieren oder [0]
Deaktivieren.

HINWEI.
Ein aktives HAND-OFF-AUTO-Signal iiber die Digita-
leingdnge hat hohere Prioritat als die Bedientasten

[Hand On] (Hand-Betrieb) - [Auto On] (Auto-Betrieb).

[Reset]

Driicken Sie [Reset], um den Frequenzumrichter nach
einem Alarm (Abschaltung) zuriickzusetzen. Sie kdnnen die
Taste Uber Parameter 0-43 [Reset]-LCP Taste [1] Aktivieren
oder [0] Deaktivieren.

Durch Gedriickthalten der Taste [Main Menu] fir 3
Sekunden kdnnen Sie Parameternummern direkt eingeben.
Dieser Parameter-Shortcut ermdglicht die direkte Eingabe
einer Parameternummer.

2.1.2 Schnelle Ubertragung von
Parametereinstellungen zwischen
mehreren Frequenzumrichtern

Speichern Sie die Daten im LCP oder mithilfe der MCT 10
Konfigurationssoftware auf einem PC, sobald die Konfigu-
ration eines Frequenzumrichters abgeschlossen ist.

_ o

M ~N

o

(=]

=

Quick Main Alarm =1

Status Menu Menu Log -
Warn.
Alarm

Abbildung 2.13 LCP

Datenspeicherung im LCP

HINWEI

Stoppen Sie vor der Durchfiihrung dieses Vorgangs den

Motor.

Gehen Sie zum Speichern von Daten im LCP wie folgt vor:
1. Gehen Sie zu Parameter 0-50 LCP-Kopie.

2. Driicken Sie die Taste [OK].
3. Wabhlen Sie [1] Speichern in LCP.
4, Driicken Sie die Taste [OK].

Alle Parametereinstellungen werden nun im LCP
gespeichert. Der Fortschritt des Vorgangs wird vom
Fortschrittsbalken angezeigt. Driicken Sie [OK], sobald
100 % erreicht sind.

SchlieBen Sie nun das LCP an einen anderen Frequenzum-
richter an, und kopieren Sie die Parametereinstellungen
ebenfalls auf diesen Frequenzumrichter.

Dateniibertragung vom LCP zum Frequenzumrichter

HINWEI

Stoppen Sie vor der Durchfiihrung dieses Vorgangs den

Motor.

So Ubertragen Sie Daten vom LCP zum Frequenzumrichter:
1. Gehen Sie zu Parameter 0-50 LCP-Kopie.

2. Driicken Sie die Taste [OK].
3. Wahlen Sie [2] Lade von LCP, Alle.
4, Driicken Sie die Taste [OK].
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Die im LCP gespeicherten Parametereinstellungen werden

nun im Frequenzumrichter gespeichert. Der Fortschritt des
Vorgangs wird vom Fortschrittsbalken angezeigt. Driicken

Sie [OK], sobald 100 % erreicht sind.

2.1.3 Parametereinstellung

Sie kdnnen den Frequenzumrichter praktisch fir alle
Einsatzgebiete verwenden, daher ist die Anzahl der
Parameter relativ umfassend. Die Serie bietet die Auswahl
zwischen zwei Programmiermodi - dem Quick-Menii-Modus
und dem Hauptmenti.

Das Hauptmenti bietet Zugriff auf alle Parameter. Im Quick-
Menti wird der Benutzer durch nur einige wenige
Parameter gefiihrt, die eine Programmierung der meisten
Anwendungen ermdglicht.

Ungeachtet des Programmiermodus konnen Sie Parameter
sowohl im Quick-Menii-Modus als auch im Hauptmendi-
Modus andern.

2.1.4 Quick-MenU-Modus

Parameterdaten

Das grafische LCP (GLCP) bietet einen Zugriff auf alle unter
den Quick-Mendis gelisteten Parameter. Das numerische
Bedienteil (LCP 101) bietet einen Zugriff auf alle unter den
Kurzinbetriebnahme-Menlis gelisteten Parameter.

Sie kdnnen Parameterdaten oder -einstellungen wie folgt
beschrieben eingeben oder dndern, um Parameter lber die
Taste [Quick Menu] einzustellen:

1. Driicken Sie auf [Quick Menul].

2. Mit den Tasten [4] oder [¥Y] kdnnen Sie den zu
andernden Parameter suchen.

3. Driicken Sie [OK].

4, Wahlen Sie die korrekte Parametereinstellung mit
den Tasten [4] oder [Y] aus

5. Driicken Sie [OK].

6. Verwenden Sie die Tasten [<] und [»], um
innerhalb einer Parametereinstellung zu einem
anderen Zeichen zu springen.

7. Der hervorgehobene Bereich zeigt das/die zur
Anderung ausgewahlte(n) Zeichen an.

8. Driicken Sie die Taste [Cancel], um die Anderung
zu verwerfen, oder die Taste [OK], um die
Anderung zu ibernehmen und die neue
Einstellung einzugeben.

Anderung der Parameterdaten - Beispiel
Gehen wir davon aus, dass Parameter 22-60 Riemenbruch-
funktion auf [0] Off eingestellt ist. Befolgen Sie zur
Zustandsuberwachung des Lifterriemens (gebrochen oder
nicht gebrochen) das folgende Verfahren:

1. Driicken Sie auf [Quick Menul].

2. Driicken Sie [¥] zur Auswahl von Funktionskonfi-
guration.

Driicken Sie [OK].

4. Driicken Sie [¥] zur Auswahl von Anwendungsein-
stellungen.

5. Driicken Sie [OK].

6. Driicken Sie erneut [OK] zur Anzeige der Liifter-
funktionen.

7. Driicken Sie [OK] zur Auswahl von Riemenbruch-
funktion.

8. Driicken Sie [¥] zur Auswahl von [2] Abschaltung.

Der Frequenzumrichter schaltet ab, wenn ein gebrochener
Lufterriemen erkannt wird.

Wahlen Sie Q7 Benutzer-Menii aus, um die selbst
zusammengestellten Parameter anzuzeigen.
Beispielsweise hat ein Klimagerdte- oder Pumpenerstaus-
rister Parameter wahrend der werkseitigen
Inbetriebnahme ggf. im Benutzer-Menii vorprogrammiert,
damit sich die Inbetriebnahme bzw. die Feineinstellung am
Einsatzort einfacher gestaltet. Diese Parameter wahlen Sie
unter Parameter 0-25 Benutzer-Menii aus. Sie kénnen in
diesem Menii bis zu 20 verschiedene Parameter program-
mieren.

Wabhlen Sie Liste gedinderte Par. aus, um folgende
Informationen zu erhalten:
. Letzte 10 Anderungen. Mit den Navigationstasten
[4] und [Y] kdnnen Sie zwischen den letzten 10
geanderten Parametern wechseln.

. Die seit der Werkseinstellung vorgenommenen
Anderungen.

Protokolle

Protokolle beinhaltet die grafische Darstellung der in der
Displayzeile angezeigten Betriebsvariablen. Die Informa-
tionen werden als Kurvenbilder angezeigt.

Nur unter Parameter 0-20 Displayzeile 1.1 und

Parameter 0-24 Displayzeile 3 ausgewahlte Anzeigepa-
rameter kdnnen angezeigt werden. Sie kdnnen bis zu 120
Abtastwerte zum spateren Abruf im Speicher ablegen.

Kurzinbetriebnahme

Effiziente Parametereinstellung fiir Kiihlanwendungen
Sie kdnnen die Parameter allein liber Kurzinbetriebnahme
fur die meisten Kiihlanwendungen einfach einstellen.
Durch Driicken der Taste [Quick Menu] listen Sie die
verschiedenen Optionen im Quick-Menti auf. Nahere
Angaben finden Sie auch in Abbildung 2.14.
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Beispiel zur Verwendung der Kurzinbetriebnahme

Gehen Sie wie folgt vor, um die Rampe-Ab Zeit auf 100 s
einzustellen:
1. Wahlen Sie Kurzinbetriebnahme. In Kurzinbet-
riebnahme erscheint Parameter 0-01 Sprache.

2. Driicken Sie wiederholt auf [¥], bis
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 mit der Standard-
einstellung von 20 Sekunden erscheint.

3. Driicken Sie [OK].

4, Driicken Sie [«], um die 3. Stelle vor dem Komma
hervorzuheben.

Andern Sie durch driicken von [4] 0 zu 1.
Dricken Sie [*], um die Ziffer 2 hervorzuheben.

Andern Sie durch Driicken von [¥] 2 zu 0.

©® N o U

Driicken Sie [OK].

Die neue Rampe-Ab Zeit ist jetzt auf 100 Sekunden
eingestellt.

Parameter [Einheiten]
Parameter 0-01 Sprache -
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last -
Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] [kw]
Parameter 1-21 Motornennleistung [PS] [hp]
Parameter 1-22 Motornennspannung [V]
Parameter 1-23 Motornennfrequenz [Hz]
Parameter 1-24 Motornennstrom [A]
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl [U/min]
Parameter 1-39 Motorpolzahl -
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] [Hz]
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] [Hz]
Parameter 3-02 Minimaler Sollwert -
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert -
Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 [s]
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1 [s]
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe -
Parameter 5-10 Klemme 18 Digitaleingang -
Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung -

A NEEEEEEEESEEEESEESEESSSEESSEESEEsSSAESSESEsmsSEEssEEsEEEEs =

i1 Benutzer-fenid ¢
22 Inbetriebnalhme-HMeanii
212 Funktion=s==3it==

D= Li=ste gednderts Far.

130BP064.11

Abbildung 2.14 Quick-Menii-Ansicht

Uber Kurzinbetriebnahme kdnnen Sie auf die 18 wichtigsten
Parameter des Frequenzumrichters zugreifen. Nach der
Programmierung ist der Frequenzumrichter betriebsbereit.
Die 18 Kurzinbetriecbnahme-Parameter werden in Tabelle 2.1

Tabelle 2.1 Kurzinbetriebnahme-Parameter

2.1.5 Funktionskonfiguration

Die Funktionskonfiguration ermdglicht einen einfachen und
schnellen Zugriff auf alle Parameter, die fiir die meisten
Kiihlanwendungen erforderlich sind, einschlief3lich:
. Die meisten VVS- und KVS-Zuluft- und Abluftven-
tilatoren.

. Kuhlturmgeblase.

. Primarpumpen.

. Hilfspumpen.

. Kondenswasserpumpen.

. Andere Pumpen-, Lifter- und Kompressoranwen-
dungen.

Zugriff auf die Funktionssdtze - Beispiel
1. Schalten Sie den Frequenzumrichter ein (gelbe
LED leuchtet).

angezeigt. 1 ((1? f,
28,8 % 5,66 A 2,63 kW =
3
14,4 Hz
0 kWh
Auto-Fern-Betrieb
Abbildung 2.15 Frequenzumrichter eingeschaltet
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2. Driicken Sie auf [Quick Menul]. 6. Wahlen Sie Parameter 6-50 Klemme 42 Analog-
ausgang aus. Driicken Sie [OK].

13,7 % 130A 1(1)

KN
26,3 % 582A 1(1)
Analogausgang 03,11‘

6 - 50 Klemme 42 Analogausgang

130BT111.10

130BT115.10

Q2 Inbetriebnahme-Men

(100) Ausgangsfrequenz
Q3 Funktionssétze

Q5 Liste geénderte Par. Abbildung 2.20 Parameter 6-50 Klemme 42 Analogausgang

ausgewahlt
Abbildung 2.16 Quick-Menii ausgewahlt

7. Wahlen Sie mit den Tasten [A] und [Y] die

3. Navigieren Sie mit den Tasten [4] und [Y] nach verschiedenen Optionen aus. Driicken Sie [OK].

unten zu den Funktionsoptionen. Driicken Sie

[OK]. 43,4 % 7,99 A ’1/(1\)

Analogausgang Q3-11

6-50 Klemme 42 Analogausgang

130BT116.10

69,3 % 520A 1(1)

Q1 Benutzer-Menu

130BT112.10

§lya]| Drehzahl

Q2 Inbetriebnahme-Ment

Abbildung 2.21 Einstellen eines Parameters

Q5 Liste gednderte Par.

Abbildung 2.17 Navigieren zu der Funktionskonfiguration

4. Die Optionen der Funktionskonfiguration werden
angezeigt. Wahlen Sie Q3-1 Allg. Einstellungen.
Driicken Sie [OK].

28,4 % 2,05A 1(1)

Funktionssatze Q3

130BT113.10

Q3-2 Einstellungen fiir Drehzahlregelung
ohne Riickfiihrung
Q3-3 PID-Prozesseinstell.

Q3-4 Anwendungseinstell.

Abbildung 2.18 Funktionskonfiguration — Optionen

5. Navigieren Sie mit den Tasten [4] und [Y] nach
unten, beispielsweise zu Q3-11 Analogausgdinge.
Driicken Sie [OK].

26,0% 7,14 A 10)

Allg. Einstellungen Q3-1

130BT114.10

Q3 - 11 Analogausgang
Q3 - 12 Uhreinstellungen
Q3 - 13 Displayeinstell.

Abbildung 2.19 Grundeinstellungen - Optionen
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Funktionssatzparameter

Die Funktionssatzparameter sind wie folgt gruppiert:

Q3-10 Erw. Motoreinstel-
lungen

Q3-11 Analogausgang

Q3-12 Uhreinstellungen

Q3-13 Displayeinstellungen

Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz

Parameter 6-50 Klemme 42
Analogausgang

Parameter 0-70 Datum und
Uhrzeit

Parameter 0-20 Displayzeile 1.1

Parameter 1-93 Thermistoran-
schluss

Parameter 6-51 Kl. 42, Ausgang
min. Skalierung

Parameter 0-71 Datumsformat

Parameter 0-21 Displayzeile 1.2

Parameter 1-29 Autom. Motoran-

passung

Parameter 6-52 KI. 42, Ausgang
max. Skalierung

Parameter 0-72 Uhrzeitformat

Parameter 0-22 Displayzeile 1.3

Parameter 14-01 Taktfrequenz

Parameter 0-74 MESZ/
Sommerzeit

Parameter 0-23 Displayzeile 2

Parameter 0-76 MESZ/Sommer-
zeitstart

Parameter 0-24 Displayzeile 3

Parameter 0-77 MESZ/Sommer-
zeitende

Parameter 0-37 Displaytext 1

Parameter 0-38 Displaytext 2

Parameter 0-39 Displaytext 3

Tabelle 2.2 Q3-1 Allg. Einstellungen

Q3-2 Einst. Drehz. o. Riickf.

Parameter 1-00 Regelverfahren

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert

Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1

Parameter 6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung

Parameter 6-11 Klemme 53 Skal. Max.Spannung

Parameter 6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert

Parameter 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert

Parameter 3-10 Festsollwert

Tabelle 2.3 Q3-2 Einst. Drehz. o. Ruckf.

Q3-3 PID-Prozesseinstell.

Parameter 1-00 Regelverfahren

Parameter 20-00 Istwertanschluss 1

Parameter 20-12 Soll-/Istwerteinheit

Parameter 6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung

Parameter 6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung

Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom

Parameter 6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom

Parameter 6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert

Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert

Parameter 20-21 Sollwert 1

Parameter 20-93 PID-Proportionalverstdrkung

Parameter 20-94 PID Integrationszeit

Parameter 3-13 Sollwertvorgabe

Tabelle 2.4 Q3-3 PID-Prozesseinstell.
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Kompressor

Kondensator

Einzelliifter/-pumpe

Parameter 22-75 Kurzzyklus-Schutz

Parameter 22-40 Min. Laufzeit

Parameter 22-40 Min. Laufzeit

Parameter 22-76 Intervall zwischen Starts

Parameter 22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit

Parameter 22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit

Parameter 22-77 Min. Laufzeit

Parameter 22-42 Energiespar-Startdrehz. [UPM]

Parameter 22-42 Energiespar-Startdrehz. [UPM]

Parameter 20-00 Istwertanschluss 1

Parameter 22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz]

Parameter 22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz]

Parameter 20-01 Istwertumwandl. 1

Parameter 22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start

Parameter 22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start

Parameter 20-02 Istwert 1 Einheit

Parameter 20-00 Istwertanschluss 1

Parameter 20-30 Kdltemittel

Parameter 20-01 Istwertumwandl. 1

Parameter 20-40 Thermostat-/Pressostat-
funktion

Parameter 20-02 Istwert 1 Einheit

Parameter 20-41 Abschaltwert

Parameter 20-30 Kdltemittel

Parameter 20-42 Einschaltwert

Parameter 20-40 Thermostat-/Pressostatfunktion

Parameter 25-00 Verbundregler

Parameter 20-41 Abschaltwert

Parameter 25-06 Anzahl Kompressoren

Parameter 20-42 Einschaltwert

Parameter 25-20 Neutralzone [Einheit]

Parameter 25-21 + Zone [Einheit]

Parameter 25-22 - Zone [Einheit]

Tabelle 2.5 Q3-4 Anwendungseinstellungen

2.1.6 Hauptmenimodus

Wahlen Sie durch Driicken der Taste [Main Menu] die Betriebsart Hauptmendi aus.
Die Zeilen 2 bis 5 auf dem Display zeigen eine Liste von Parametergruppen an, die Sie iber die Tasten [4] und [¥]

auswahlen kénnen.

1107 UPM

Hauptmen(

1-** Motor/Last
2-** Bremsfunktionen

3-** Sollwert/Rampen

130BP066.10

Abbildung 2.22 Anzeigebeispiel

Jeder Parameter hat eine Bezeichnung und eine Nummer, die unabhdngig vom Programmiermodus unverandert bleiben. Im
Hauptmentimodus sind die Parameter in Gruppen unterteilt.

Sie kénnen alle Parameter im Hauptmenii @ndern. Die Konfiguration des Gerats (Parameter 1-00 Regelverfahren) bestimmt
weitere Parameter, die lhnen zur Programmierung zur Verfiigung stehen. Wenn Sie z. B. [3] PI-Prozess auswahlen, stehen
Ihnen zusatzliche Parameter zum Betrieb mit Riickfiihrung zur Verfligung. Die am Frequenzumrichter installierten Optionen
aktivieren zusatzliche Parameter fiir die jeweiligen Optionen.

MG16H203
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2.1.7 Parameterauswabhl

Im Hauptmeniimodus sind die Parameter in Gruppen
unterteilt. Sie kénnen eine Parametergruppe mithilfe der
Navigationstasten auswahlen.

Die folgenden Parametergruppen stehen zur Verfligung:

Gruppennummer | Parametergruppe
0-** Betrieb/Display

1-** Motor/Last

2-%* Bremsfunktionen
3-*¥ Sollwert/Rampen
4-x* Grenzen/Warnungen
5-%* Digit. Ein-/Ausgdnge
6-** Analoge Ein-/Ausg.
8-** Opt./Schnittstellen
11-%* LonWorks

13-%* Smart Logic

14-%* Sonderfunktionen
15-** Info/Wartung

16-** Datenanzeigen
18-** Info/Anzeigen

20-** PID-Regler

21-** Erw. Mit Ruckfiihrung
22-*% Anw. Funktionen
23-*¥ Zeitfunktionen

25-*% Kaskadenregler
26-** Analog I/0 Option
28-** Kompressorfunktionen

Tabelle 2.6 Parametergruppen

Nach Auswahl einer Parametergruppe kénnen Sie einen
Parameter mithilfe der Navigationstasten wahlen.

Der Arbeitsbereich zeigt Parameternummer und -namen
sowie den ausgewadhlten Parameterwert an.

= =)
740 UPM 1064A 101 <
bl
Grundeinstellungen 0-0% I~
= S
0-01 Sprache ] o
[0] English
v

Abbildung 2.23 Parameterauswahl

2.1.8 Andern von Daten

Driicken Sie [OK] zum Andern des ausgewahlten
Parameters. Das Verfahren zum Andern der Daten richtet
sich danach, ob der ausgewdhlte Parameter einen
numerischen Datenwert oder einen Textwert enthalt.

2.1.9 Andern eines Textwerts

Handelt es sich bei dem gewahlten Parameter um einen
Textwert, so dndern Sie diesen Textwert Uber die Navigati-
onstasten [A] [V].

Platzieren Sie den Cursor auf dem zu speichernden Wert
und driicken Sie [OK].

740 UPM 10,64 A .
Grundeinstellungen 0-0* §
o
0-01 Sprache 8
[0] English
Abbildung 2.24 Andern eines Textwerts
2.1.10 Andern einer Gruppe von
numerischen Datenwerten
Wenn der gewdhlte Parameter fiir einen numerischen
Datenwert steht, dndern Sie den gewdhlten Datenwert
Uber die Navigationstasten[<] und [>] sowie [4] und [¥].
Bewegen Sie den Cursor mit den Tasten [<] und [»]
horizontal.
~ o
113 UPM 1,78 A 10 =
O
o
1-60 Lastausgleich 2
tief
180 %

L \ 4

Abbildung 2.25 Andern einer Gruppe von numerischen
Datenwerten

Driicken Sie die Tasten [4] und [Y], um den Datenwert zu
andern. Uber [A] wird der Datenwert erhoht, Uber [¥] wird
er reduziert. Platzieren Sie den Cursor auf dem zu
speichernden Wert, und driicken Sie [OK].
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2y o
729 UPM 621A 101) S
~
1-6* &
o
R
1-60 Lastausgleich —
tief
&0 %

L v |

Abbildung 2.26 Andern einer Gruppe von numerischen
Datenwerten

2.1.11 Wert, Schritt fur Schritt

Bestimmte Parameter kdnnen Sie Schritt fir Schritt andern.
Dazu gehoren folgende:
. Parameter 1-20 Motornennleistung [kW].

. Parameter 1-22 Motornennspannung.
. Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

Die Parameter werden als Gruppe der numerischen
Datenwerte sowie als unendlich variierende numerische
Datenwerte gedndert.

2.1.12 Anzeigen und Programmieren von
indizierten Parametern

Parameter werden bei der Platzierung in einem FIFO-
Speicher indexiert.

Parameter 15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode bis

Parameter 15-33 Fehlerspeicher: Datum und Zeit enthalten
einen auslesbaren Fehlerspeicher. Wahlen Sie einen
Parameter aus, driicken Sie [OK], und blattern Sie mit den
[A]/[V]-Navigationstasten durch den Wertespeicher.

Verwenden Sie Parameter 3-10 Festsollwert als ein weiteres
Beispiel:

Wahlen Sie einen Parameter aus, driicken Sie [OK], und
blattern Sie mit den [A1/[ ¥ ]-Navigationstasten durch die
indizierten Werte. Wenn Sie einen Parameterwert dndern
mochten, wahlen Sie den indizierten Wert und drticken Sie
[OK]. Andern Sie den Wert {iber die [A1/[ ¥ ]-Tasten.
Driicken Sie [OK], um die neue Einstellung zu akzeptieren.
Driicken Sie [Cancel], um abzubrechen. Driicken Sie [Back],
um den Parameter zu verlassen.

2.1.13 Initialisierung auf
Werkseinstellungen

Sie kdnnen die Werkseinstellungen des Frequenzumrichters
auf zwei Weisen initialisieren.

Empfohlene Initialisierung (liber
Parameter 14-22 Betriebsart)
1. Wahlen Sie Parameter 14-22 Betriebsart aus.

2. Driicken Sie [OK].

3. Wahlen Sie [2] Initialisierung aus.
4. Driicken Sie [OK].

5. Unterbrechen Sie die Netzversorgung, und warten
Sie, bis die Anzeige erlischt.

6. Schalten Sie die Netzversorgung wieder ein - der
Frequenzumrichter ist nun zurlickgesetzt.

7. Andern Sie Parameter 14-22 Betriebsart zuriick zu
[0] Normalbetrieb.
HINWEI

Im Benutzer-Menii ausgewdhlte Parameter werden auf
die Werkseinstellung zuriickgesetzt.

Parameter 14-22 Betriebsart initialisiert alles auBer:
Parameter 14-50 EMV-Filter.

Parameter 8-30 FC-Protokoll.

Parameter 8-31 Adresse.

Parameter 8-32 Baudrate.

Parameter 8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay.
Parameter 8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay.
Parameter 8-37 FC Interchar. Max.-Delay.

Parameter 15-00 Betriebsstunden bis
Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen.

Parameter 15-20 Protokoll: Ereignis bis
Parameter 15-22 Protokoll: Zeit.

Parameter 15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode bis
Parameter 15-32 Fehlerspeicher: Zeit.

Manuelle Initialisierung

1. Trennen Sie die Netzversorgung, und warten Sie,
bis das Display erlischt.

2. 2a LCP 102, grafisches Display: Schalten Sie

die Netzversorgung wieder ein und
driicken Sie gleichzeitig die Tasten
[Status] — [Main Menu] - [OK].

2b  LCP 101, numerisches Display: Driicken
Sie wahrend des Einschaltens [Menul].

3. Lassen Sie die Tasten nach 5 Sekunden los.

4, Der Frequenzumrichter ist nun mit den Werksein-
stellungen programmiert.

Dieses Verfahren initialisiert alles auf3er:
. Parameter 15-00 Betriebsstunden.

. Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein.
. Parameter 15-04 Anzahl Ubertemperaturen.

. Parameter 15-05 Anzahl Uberspannungen.
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Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. 25




Programmieren VLT® Refrigeration Drive FC 103

HINWEIS|

Manuelle Initialisierung:

. Setzt die serielle Kommunikation zuriick.

. Setzt Parameter 14-50 EMV-Filter und die Fehler-
speicher-Einstellungen zuriick.

. Entfernt die in Parameter 25-00 Verbundregler
ausgewadhlten Parameter.

HINWEIS|

Nach der Initialisierung und einem Aus- und Einschalt-
zyklus zeigt das Display fiir einige Minuten keine
Informationen an.
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3 Parameterbeschreibung

3.1 Parameterauswahl

3.1.1 Hauptmenuiaufbau

Alle Parameter fiir den Frequenzumrichter sind zur einfachen Auswahl der richtigen Parameter fiir optimierten Betrieb des
Frequenzumrichters in verschiedenen Parametergruppen organisiert.

Sie kdnnen den Grof3teil aller FC 103-Anwendungen durch Driicken der Taste [Quick Menu] und Auswahl der Parameter im
Inbetriebnahme-Menii und in den Funktionssdtzen programmieren.

Beschreibungen und Standardeinstellungen der Parameter finden Sie in Kapitel 4 Parameterlisten.

0-** Betrieb/Display

1-** Motor/Last

2-** Bremsfunktionen

3-** Sollwert/Rampen

4-** Grenzen/Warnungen
5-** Digit. Ein-/Ausgange
6-** Analoge Ein-/Ausg.
8-** Opt./Schnittstellen
11-** LonWorks

13-** Smart Logic

14-** Sonderfunktionen
15-** Info/Wartung

16-** Datenanzeigen

18-** Info/Anzeigen

20-** PID-Regler

21-** Erw. Mit Ruckfihrung
22-** Anwendungsfunktionen Frequenzumrichterfunktionen
23-** Zeitfunktionen

25-** Verbundregler

26-** Analog-E/A-Option

28-** Kompressorfunktionen
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3.2 Parameter: 0-** Betrieb und Display

Parametergruppe zum Einstellen der allgemeinen 0-02 Hz/UPM Umschaltung

Grundfunktionen des Frequenzumrichters, zur Funktion der

LCP-T d Konfi ion des LCP-Displ Option: Funktion:
-Tasten und zur Konfiguration des -Displays.
!:“N'ﬂiﬂ
0-01 Sprache Diesen Parameter kénnen Sie bei

Option: Funktion: laufendem Motor nicht einstellen.
Dieser Parameter bestimmt die im Display

verwendete Sprache. Die im Display angezeigten Informationen sind
Der Frequenzumrichter wird mit 2 von den Einstellungen in Parameter 0-02 Hz/UPM
verschiedenen Sprachpaketen geliefert. Umschaltung und Parameter 0-03 Léndereinstel-
Englisch und Deutsch sind in beiden lungen abhangig. Die Werkseinstellungen von
Paketen enthalten. Sie kénnen Englisch Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung und
nichtlloschentoderiandernt Parameter 0-03 Ldndereinstellungen hangen von der

Region der Welt ab, in welcher der Frequenzum-

[0] * | English Bestandteil der Sprachpakete 1-2 richter ausgeliefert wird.

[11 [Deutsch Bestandteil der Sprachpakete 1-2 HINWEI

[2] | Francais Bestandteil von Sprachpaket 1 Bei Anderung der Hz/UPM-Umschaltung
[3] |Dansk Bestandteil von Sprachpaket 1 werden bestimmte Parameter auf ihren
Ausgangswert zuriickgesetzt. Wahlen Sie
zunachst die Motordrehzahleinheit

[5] | Italiano Bestandteil von Sprachpaket 1 (Umschaltung Hz/UPM) aus, bevor Sie
andere Parameter andern.

[4] | Spanish Bestandteil von Sprachpaket 1

[6] |Svenska Bestandteil von Sprachpaket 1
[7]1 [ Nederlands Bestandteil von Sprachpaket 1 - -
[0] | U/min | Auswahl zur Anzeige von Motordrehzahlvariablen
[10] | Chinese Bestandteil von Sprachpaket 2. [UPM] | und -parametern bezogen auf die Motordrehzahl
[20] | Suomi Bestandteil von Sprachpaket 1 (U/min).
[22] | English US Bestandteil von Sprachpaket 1 [11 |Hz Auswahl zur Anzeige von Motordrehzahlvariablen
2 und -parametern bezogen auf die Ausgangs-
[27] | Greek Bestandteil von Sprachpaket 1
frequenz (Hz).
[28] | Bras.port Bestandteil von Sprachpaket 1
[36] | Slovenian Bestandteil von Sprachpaket 1 0-03 LanderemSte"ungen
Option: Funktion:
[39] | Korean Bestandteil von Sprachpaket 2 E YITT
[40] | Japanese Bestandteil von Sprachpaket 2 X . ) X
> PR Diesen Parameter kdnnen Sie bei
[41] | Turkish Bestandteil von Sprachpaket 1 laufendem Motor nicht einstellen.
[42] | Trad.Chinese Bestandteil von Sprachpaket 2
Die Displayanzeige hangt von den Einstellungen in
[43] | Bulgarian Bestandteil von Sprachpaket 1 Y E < :
Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung und
[44] | Srpski Bestandteil von Sprachpaket 1 Parameter 0-03 Léndereinstellungen ab. Die
[45] | Romanian Bestandteil von Sprachpaket 1 Werkseinstellungen von Parameter 0-02 Hz/UPM
: Umschaltung und Parameter 0-03 Léindereinstel-
Bl | e B e S G lungen héngen von der Region der Welt ab, in
[47] | Czech Bestandteil von Sprachpaket 1 welcher der Frequenzumrichter ausgeliefert wird.
P i ie die Einstell f. .
[48] | Polski Bestandteil von Sprachpaket 1 rogrammieren Sie die Einstellungen ggf. neu
- - Die unbenutzten Einstellungen werden
[49] | Russian Bestandteil von Sprachpaket 1
ausgeblendet.
50] | Thai Bestandteil S hpaket 2
— al S B SREEiEE [0] | Interna- | Stellt die Einheiten fiir Parameter 1-20 Motornenn-
[51] | Bahasa Bestandteil von Sprachpaket 2 tional leistung [kW] auf [kW] und die Werkseinstellung
Indonesia von Parameter 1-23 Motornennfrequenz als [50 Hz]
[52] | Hrvatski Bestandteil von Sprachpaket 2 ein.
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0-03 Landereinstellungen

Option: Funktion:

[1] | Nord-
Amerika | leistung [PS] auf [hp] und legt die Werkseinstellung

Stellt die Einheiten von Parameter 1-21 Motornenn-

von Parameter 1-23 Motornennfrequenz auf 60 Hz.

Option: Funktion:

0-04 Netz-Ein Modus (Hand)

Wahlt die Betriebsart des Frequenzum-
richters nach Wiederzuschalten der
Netzspannung nach einem Netz-Aus im
Hand-Betrieb (Ortsteuerung) aus.

[0] * | Wiederanlauf Setzt den Betrieb des Frequenzumrichters
wie vor dem Netz-Aus fort und behalt
dabei den gleichen Ortsollwert und die
gleiche Start/Stopp-Bedingung (angelegt
tiber [Hand On]/[Off] oder Handstart Giber

einen Digitaleingang) bei.

[11 |LCP
Stop,Letz.Soll.

Stopp den Frequenzumrichter, jedoch wird
vor dem Abschalten gleichzeitig der lokale
Drehzahlsollwert im Speicher behalten.
Nach Wiederzuschalten der Netzspannung
und Empfang eines Startbefehls (Dricken
von [Hand On] oder Anlegen eines
Handstart-Befehls tber einen Digital-
eingang) startet der Frequenzumrichter
wieder und lauft mit dem gespeicherten
Drehzahlsollwert.

0-05 Ort-Betrieb Einheit

Option: Funktion:
Zur Festlegung, ob die Ortsollwert-
einheit als Motorwellendrehzahl (in
UPM/Hz) oder als Prozentwert
angezeigt werden soll.

[0] * [ Hz/UPM

Umschaltung
[ 1%

3.2.1 0-1* Parametersatze

Parameter zum Einstellen und Steuern der einzelnen
Parametersatze.

Der Frequenzumrichter verfiigt iber vier voneinander
unabhdngig programmierbare Parametersdtze. Hierdurch ist
er sehr flexibel und kann die Anforderungen zahlreicher
verschiedener Kihlsystem-Steuerschemata erfiillen. Haufig
bedeutet dies Kosteneinsparungen fiir externe Steuer- und
Regeleinrichtungen. Dies kann zum Beispiel zum Program-
mieren des Frequenzumrichters fiir den Betrieb gemaR
einem Steuerprogramm in einem Parametersatz (z. B.
Betrieb am Tag) und einem anderen Steuerprogramm in
einem anderen Parametersatz (z. B. Nachtabsenkung)
dienen. Alternativ dazu kénnen Erstausriister von
Klimageraten oder Kompakteinheiten diese Parametersatze

nutzen, um alle ab Werk eingebauten Frequenzumrichter
fur unterschiedliche Maschinentypen in einer Produktreihe
identisch mit den gleichen Parametern zu programmieren
und danach wahrend der Produktion/Inbetriebnahme
einfach einen Parametersatz abhdngig von der Maschine zu
wahlen, bei der der Frequenzumrichter eingebaut ist.

Sie kdnnen den aktiven Parametersatz (d. h. der Satz, in
dem der Frequenzumrichter gerade arbeitet) Giber
Parameter 0-10 Aktiver Satz auswahlen, und dieser wird im
LCP angezeigt. Uber [9] Externe Anwahl kénnen Sie bei
laufendem oder gestopptem Frequenzumrichter liber
Digitaleingang oder serielle Kommunikation zwischen
mehreren Parametersdtzen umschalten (z. B. zur Nachtab-
senkung). Falls eine Anderung des Satzes wihrend des
Betriebs notig sein sollte, stellen Sie sicher, dass
Parameter 0-12 Satz verkntipfen mit wie erforderlich
programmiert ist. Fiir die meisten HLK-Anwendungen
mussen Sie Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit nicht
programmieren, selbst wenn eine Anderung des Satzes
wahrend des Betriebs erforderlich ist. Bei sehr komplexen
Anwendung, bei denen die Flexibilitdt der zahlreichen
Satze voll genutzt wird, kann die Programmierung von
Parameter 0-12 Satz verkntipfen mit jedoch erforderlich sein.
Uber Parameter 0-11 Programm-Satz kénnen Sie Parameter
in jedem der verschiedenen Satze programmieren,
unabhdngig vom aktiven Parametersatz, mit dem der
Frequenzumrichter weiterhin laufen kann, wéhrend die
Programmierung stattfindet. Mit Parameter

Parameter 0-51 Parametersatz-Kopie konnen Sie Parameter-
einstellungen von einem Satz zum anderen kopieren, um
eine schnellere Inbetriebnahme zu ermdglichen, wenn
ahnliche Parametereinstellungen in unterschiedlichen
Sédtzen bendtigt werden.

0-10 Aktiver Satz

Option: Funktion:

Wahlen Sie den Parametersatz fiir den Betrieb
des Frequenzumrichters.

Verwenden Sie Parameter 0-51 Parametersatz-
Kopie, um einen Parametersatz in alle anderen
Parametersatze zu kopieren. Wenn Sie bei der
Definition von Parametern in zwei
verschiedenen Parametersatzen Konflikte
vermeiden mochten, verkniipfen Sie die Satze
mit Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit.
Stoppen Sie den Frequenzumrichter, bevor Sie
zwischen Parametersatzen wechseln, bei denen
Parameter, die als nicht wdhrend des Betriebs
dnderbar gekennzeichnet sind, verschiedene
Werte aufweisen.

Parameter, die Sie wahrend des Betriebs nicht
andern konnen, sind in den Parameterlisten in
Kapitel 4 Parameterlisten mit FALSCH markiert.

[0] | Werksein-
stellung

Sie konnen diese Einstellungen nicht dndern.
Dieser Parameter enthdlt den Datensatz von
Danfoss, und diesen konnen Sie als
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0 Aktiver Satz 0-12 Satz verkniipfen mit

Option: Funktion: Option: Funktion:
Datenquelle verwenden, um die anderen Fir einen konfliktfreien Wechsel von einem
Parametersdtze in einen bekannten Zustand Parametersatz in einen anderen wahrend
zurlick zu versetzen. des Betriebs konnen Sie Parametersatze mit
. - - Parametern, die Sie wahrend des Betriebs
[1] |Satz 1 [1] Satz 1 bis [4] Satz 4 sind die 4 Parame-
" . . nicht dndern konnen, miteinander
* tersatze, in denen Sie alle Parameter

programmieren kennen verknuipfen. Diese Verknlipfung sorgt fir die

Synchronisierung der wdhrend des Betriebs

[2] |Satz 2 nicht dnderbaren Parameterwerte, wenn
[3] |Satz3 wiéhrend des Betriebs der Parametersatz
[4] [Satz 4 gewechselt wird. Wahrend des Betriebs nicht
[9] | Externe Diese Option dient zur externen Konfigurati- anderbare Parameter konnen Sie an der
Anwahl onsauswahl mit Hilfe von Digitaleingangen und Kennzeichnung FALSCH in der Parameterliste
der seriellen Kommunikationsschnittstelle. in Kapitel 4 Parameterlisten erkennen.

Dieser Satz verwendet die Einstellungen aus i Frinliflem Fenammeiar 009 Sa vain e

Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit.

mit wird nur verwendet, wenn in

Parameter 0-10 Aktiver Satz [9] Externe
O-111 Programm-Satz Anwahl ausgewahlt ist. Die Funktion [9]

Option: Funktion: Externe Anwahl ermdglicht den Wechsel von
Wahlen Sie den wahrend des Betriebs zu einem Parametersatz zu einem anderen
bearbeitenden (d. h. zu programmierenden) wahrend des Betriebs (d. h. bei laufendem
Parametersatz aus. Dies ist entweder der Motor).
aktive Parametersatz oder einer der inaktiven Ein Beispiel:

Parametersatze. Das LCP zeigt die bearbeitete Verwenden Sie die Funktion [9] Externe
Satznummer in (Klammern) an. Anwahl, um bei laufendem Motor von Satz 1

[0] | Werksein- Kann nicht bearbeitet werden, dient jedoch U SR L 2 e, FegEmiEET

stellung als Datenquelle zum Zuriicksetzen der Al A e AU G IS

i i dann sicher, dass Satz 1 und 2 synchron-
anderen Parametersatze in einen bekannten Y

Zustand. isiert (verkntipft) werden.

i hronisi k f i A
[1]1 |Satz 1 [1] Sie kbnnen Satz 1 bis [4] Satz 4 konnen Die Synchronisierung kann auf zwei Arten

wahrend des Betriebs unabhangig vom
aktiven Parametersatz frei bearbeiten.

erfolgen:
. Andern Sie den Programm-Satz auf

[2] Satz 2 in
[2] |Satz2 Parameter 0-11 Programm-Satz und
[3] |Satz 3 stellen Sie Parameter 0-12 Satz
[4] [Satz 4 verkniipfen mit auf [1] Satz 1 ein.
[9] | Aktiver Satz | Dies ist der Satz, in dem der Frequenzum- Dadurch beginnt die Verknipfung
* richter arbeitet, und Sie kénnen ihn ebenfalls (Synchronisierung).

wahrend des Betriebs bearbeiten. Die
Bearbeitung von Parametern im gewahlten
Satz erfolgt normalerweise am LCP, dies ist

130BP075.10

jedoch auch lber eine der seriellen Schnitt-
stellen moglich.

0-12 Satz verkniipfen mit Abbildung 3.1 Parametersitze

Option: Funktion:
Verwenden Sie diesen Parameter nur, wenn
Anderungen des Satzes beim laufendem . Ist Satz 1 aktiv, kopieren Sie Satz 1
Motor erforderlich sind. Dieser gewahrleistet, mithilfe von Parameter 0-50 LCP-
dass Parameter, die ,wahrend des Betriebs Kopie zu Satz 2. Stellen Sie dann
nicht anderbar” sind, in allen Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit
entsprechenden Parametersatzen die gleiche auf [2] Satz 2. So beginnt die
Einstellung haben. Verkniipfung.
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0-12 Satz verknupfen mit

0-14 Anzeige: Prog. sdtze/Kanal bearbeiten

Option: Funktion: Range: Funktion:
e 0% | [-2147483648 | Anzeige der Einstellungen von
§ - 2147483647 ] | Parameter 0-11 Programm-Satz fir jeden der
% 4 verschiedenen Kommunikationskanale.
Wird die Anzeige als Hex dargestellt, wie es
im LCP der Fall ist, steht jede Zahl fiir einen
L Kanal.
Abbildung 3.2 Parametersatze Die Ziffern 1-4 stehen fiir die Nummer des
jeweiligen Parametersatzes; F steht fur die
Werkseinstellung und A fiir einen aktiven
Ist die Verkniipfung vollstandig, enthalt Parametersatz. Von rechts nach links lauten
Parameter 0-13 Anzeige: Verkniipfte Parame- die Kanale wie folgt: LCP, Feldbus, USB,
tersditze die Konfigurationen 1 und 2 und HPFB1.5.
weist so darauf hin, dass alle nicht wahrend Beispiel: Der Wert AAAAAA21h bedeutet,
des Betriebs anderbaren Parameter nun in dass der Frequenzumrichter-Buskanal in
Satz 1 und 2 gleich sind. Liegen Parameter 0-11 Programm-Satz Satz 2
Anderungen fiir einen nicht wéhrend des verwendet, das LCP Satz 1 nutzt, und alle
Betriebs cdinderbaren Parameter vor (Parame- anderen Kanale den aktiven Parametersatz
tersatz 2), z. B. verwenden.
Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs), werden
diese automatisch auch in Parametersatz 1 .
tibernommen. Nun kénnen Sie wéahrend des 3.2.2 0-2% LCP-DISplay
Betriebs zwischen Parametersatz 1 und 2
e, Definieren Sie Variablen, die im LCP angezeigt werden
sollen.
[0] * | Nicht
verknupft
[1] |[Satz 1 HINWEI
21 |satz 2 Informationen zum Erstellen von Displaytexten finden
3] |satz3 Sie unter:
[4] |Satz 4 . Parameter 0-37 Displaytext 1.
Array [5] . Parameter 0-39 Displaytext 3.
Range: Funktion:
o*| [O- Zeigt eine Liste aller Parametersatze, die mit der
255 ] Funktion aus Parameter 0-12 Satz verkniipfen mit Option: Funktion:
verknupft worden sind. Der Parameter hat 1 Index

. . Auswahl der Variable fir die Anzeige

fur jeden Parametersatz. Der Wert fiir jeden Index

. . o in der 1. Zeile, linke Stelle im Display.

gibt an, welche Satze mit diesem Parametersatz

verknupft sind. [37] Displaytext 1 Hiermit kdnnen Sie eine individuelle
Textzeichenfolge zur Anzeige am LCP

Index LCP-Wert oder zum Auslesen Uber serielle

0 {0} Kommunikation schreiben.

1 {1,2}

[38] Displaytext 2 Hiermit kénnen Sie eine individuelle
2 i Textzeichenfolge zur Anzeige am LCP
3 i) oder zum Auslesen tiber serielle
= 4} Kommunikation schreiben.

Tabelle 3.1 Beispiel fir Satzverknipfung [39] Displaytext 3 Hiermit kdnnen Sie eine individuelle
Textzeichenfolge zur Anzeige am LCP
oder zum Auslesen Uber serielle
Kommunikation schreiben.

[89] Anzeige Datum/ | Zeigt das aktuelle Datum und die
Uhrzeit Uhrzeit an.
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0-20 Displayzeile 1.1

0-20 Displayzeile 1.1

Option: Funktion: Option: Funktion:
[953] | Profibus- Zeigt das aktuelle Warnwort der [1615] | Frequenz [%] Motorfrequenz, d. h. die Ausgangs-
Warnwort Feldbus-Schnittstelle in Hex Code. frequenz des Frequenzumrichters in
[1397] | Alert Alarm Word Prozent.
[1398] | Alert Warning [1616] | Drehmoment Aktuelle Motorbelastung in Prozent
Word [Nm] des Motornenndrehmoments.
[1399] | Alert Status Word [1617] | Drehzahl [UPM] Motordrehzahlsollwert. Die tatsachliche
[1501] | Motorlauf- Gibt die Anzahl der Laufstunden des Drehzahl hingt vom verwendeten
stunden Motors an. Schlupfausgleich ab (eingestellt in
[1502] | Z&hler-kWh Gibt die Netzleistungsaufnahme in Parameter 1-62 Schlupfausgleich). Wenn
kWh an. dieser Parameter nicht verwendet wird,
entspricht die tatsdchliche Drehzahl
[1580] | Laufstunden . . .
dem im Display angezeigten Wert
Lufter .
minus Motorschlupf.
[1600] | Steuerwort Anzeigen des Steuerworts, das in
hexadezimaler Form iiber die serielle [1618] | Therm. Die Uber die ETR-Funktion berechnete
Kommunikationsschnittstelle vom Motorschutz thermische Belastung am Motor. Siehe
Frequenzumrichter gesendet wurde. auch Parametergruppe 1-9* Motortem-
peratur.
[1601] [ Sollwert [Einheit] | Zeigt den Gesamtsollwert (die Summe
aus Digital-/Analogeingang/ [1622] | Drehmoment [%] | Zeigt das auf die Motorwelle
Festsollwert/Bus/Sollw. speichern/ angewendete prozentuale
Frequenzkorrektur auf und ab) in der Drehmoment mit Vorzeichen.
ausgewdhlten Einheit an. [1624] | Calibrated Stator
[1602] | Sollwert % Zeigt den Gesamtsollwert (die Summe Resistance
aus Digital-/Analogeingang/ [1630] | DC-Spannung Zwischenkreisspannung im Frequen-
Festsollwert/Bus/Sollw. speichern/ zumrichter.
Frequenzkorrektur auf und ab) in [1631] | System Temp.
Prozent an. [1632] | Bremsleistung/s | Derzeitige an einen externen Bremswi-
[1603] | Zustandswort Aktuelles Zustandswort derstand Ubertragene Bremsleistung.
: : : Die Angabe erfolgt in Form eines
[1605] | Hauptistwert [%] | Zeigt den Hauptistwert des Bus- .
. Augenblickswerts.
Masters in Hex-Code.
- - — [1633] [ Bremsleist/2 min | An einen externen Bremswiderstand
[1609] | Benutzerdefi- Ansicht der benutzerdefinierten . . .
X i . R Ubertragene Bremsleistung. Die
nierte Anzeige Anzeigen laut Festlegung in X X i
Leistung wird laufend als Mittelwert
e Parameter 0-30 Einheit. fur die letzten 120 Sekunden
e Parameter 0-31 Freie Anzeige berechnet.
Min.-Wert. [1634] | Kiihlkérpertemp. | Aktuelle Kiihlkérpertemperatur des
. Parameter 0-32 Freie Anzeige Frequenzumrichters. Der Abschalt-
Max. Wert. grenzwert betragt 95 +5 °C (203
: : 19 °F); die erneute Aktivierung erfolgt
[1610] | Leistung [kW] Aktuelle Leistungsaufnahme des .
. bei 70 £ 5 °C (158 19 °F).
Motors in kW.
- - [1635] | FC Uberlast Prozentuale Last der Wechselrichter.
[1611] | Leistung [PS] Aktuelle Leistungsaufnahme des
Motors in HP. [1636] [ Nenn-WR-Strom | Nennstrom des Frequenzumrichters.
[1612] [ Motorspannung | Am Motor anliegende Spannung. [1637] | Max.-WR-Strom Maximaler Strom des Frequenzum-
- richters.
[1613] | Frequenz Motorfrequenz, d. h. die Ausgangs-
frequenz des Frequenzumrichters in [1638] | SL Contr.Zustand | Der aktuelle Zustand des Smart Logic
Hz. Controllers.
[1614] | Motorstrom Phasenstrom des Motors als [1639] | Steuerkar- Temperatur der Steuerkarte.
gemessener Effektivwert. tentemp.
[1650] | Externer Sollwert | Die Summe der externen Sollwerte in
% (Summe aus Analog/Puls/Bus).
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0-20 Displayzeile 1.1 0-20 Displayzeile 1.1

Option: Funktion: Option: Funktion:
[1652] | Istwert [Einheit] | Der Sollwert von den programmierten [1677] | Analogausgang Istwert am Ausgang X30/8 (Universal-
Digitaleingangen. X30/8 [mA] E/A-Karte. Optional). Verwenden Sie
[1653] | Digitalpoti Zeigt den Anteil des digitalen Potenti- Parameter"6—6(.) Klemme X30/8 Analog-
Sollwert ometers am tatsachlichen Soll-/Istwert. ausgang fiir die Auswahl der
anzuzeigenden Variable.
[1654] | Istwert 1 [Einheit] | Anzeigen des Werts von Istwert 1.
Siehe auch Parametergruppe 20-0* PID- | e
X45/1 [mA]
Regler.
[1679] | Analogausgang
[1655] | Istwert 2 [Einheit] | Anzeigen des Werts von Istwert 2 X45/3 [mA]
Siehe auch Parametergruppe 20-0* PID- [1680] | Bus Steuerwort 1 | Steuerwort (CTW) vom Bus-Master.
Regler.
— . [1682] | Bus Sollwert 1 Mit dem Steuerwort liber das serielle
[1656] | Istwert 3 [Einheit] | Anzeigen des Werts von Istwert 3 Kommunikationsnetzwerk gesendeter
. /A3 1T
Siehe auch Parametergruppe 20-0* PID Hauptsollwert, d. h. gesendet vom
Regler. Gebdudemanagementsystem, einer
[1660] | Digitaleingdnge | Zeigt den Zustand der Digitaleingdnge SPS oder einem anderen Master-
an. Signal Low = 0; Signal High = 1. Rechner.
Die Reihenfolge 'SF o [1684] | Feldbus-Komm. | Zustandswort fiir erweiterte Feldbus-
Parameter 16-60 Digitaleingdnge zu Status Komm.option
entnehmen. Bit 0 befindet sich im
suBeren rechten Bereich. [1685] | FC Steuerwort 1 | Steuerwort (CTW) vom Bus-Master.
[1661] | AE 53 Modus Einstellung Eingangsklemme 53. Strom [1686] | FC Sollwert 1 An den Bus-Master gesendetes
= 0; Spannung = 1. Zustandswort.
[1662] | Analogeingang Der Istwert an Eingang 53 als Soll- [1690] | Alarmwort Mindestens ein Alarm in hexade-
53 oder Schutzwert. zimaler Form (fur serielle
Kommunikation verwendet).
[1663] | AE 54 Modus Einstellung Eingangsklemme 54. Strom
= 0; Spannung = 1. [1691] | Alarmwort 2 Mindestens ein Alarm in hexade-
. . zimaler Form (fur serielle
[1664] | Analogeingang Istwert an Eingang 54 als Soll- oder e ieie vEmeEe
54 Schutzwert.
_ [1692] | Warnwort Mindestens eine Warnung in hexade-
[1665] [ Analogausgang Der Istwert an Ausgang 42 in mA. zimaler Form (fiir serielle
42 Verwenden Sie Parameter 6-50 Klemme Kommunikation verwendet).
42 Analogausgang, um die Variable fir
Ausgang 42 auszuwahlen. [1693] | Warnwort 2 Mindestens eine Warnung in hexade-
— . — — . zimaler Form (fur serielle
[1666] | Digitalausgénge | Bindrwert aller Digitalausgéange. Kommunikation verwendet).
[1667] | Pulseingang 29 Der Istwert an Pulseingang 29. 11694] | Erw. Mindestens eine Zustandsbedingung
[Hz] Zustandswort in hexadezimaler Form (fiir serielle
[1668] | Pulseingang 33 Der Istwert an Pulseingang 33. Kommunikation verwendet).
[Hz]
[1669] | Pulsausg. 27 [Hz] | Aktuelles Pulssignal an Ausgang 27 in [1695] f Erw. Mindestens eine Zustandsbedingung
. . . Zustandswort 2 [ in hexadezimaler Form (fiir serielle
Hz in der Betriebsart Digitalausgang.
Kommunikation verwendet).
[1670] | Pulsausg. 29 [Hz] | Aktuelles Pulssignal an Ausgang 29 in
. . . [1696] | Wartungswort Die Bits spiegeln den Zustand fir die
Hz in der Betriebsart Digitalausgang.
programmierten vorbeugenden
[1671] | Relaisausgange Zeigt die Einstellung aller Relais an. Wartungsereignisse in Parametergruppe
[1672] | Zahler A Zeigt den aktuellen Wert von Zahler A. 23-1* Wartung wider.
[1673] | Zahler B Zeigt den aktuellen Wert von Zahler B. [1699] [ Erw.
[1675] | Analogei | des Signal Ei X30/11 Zustandswort 3
nalogeingan stwert des Signals an Eingan
geingang . 9 .g 9 [1830] | Analogeingang Anzeige des an Klemme X42/1 der
X30/11 (Universal-E/A-Karte. Option).
X42/1 Analog-E/A-Karte angelegten
[1676] | Analogeingang Istwert des Signals an Eingang X30/12 Signalwerts.
X30/12 (Universal-E/A-Karte. Option).
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0-20 Displayzeile 1.1

0-20 Displayzeile 1.1

Option: Funktion: Option: Funktion:
[1831] | Analogeingang Anzeige des an Klemme X42/3 der [2587] | Verriegelung
X42/3 Analog-E/A-Karte angelegten invers
Signalwerts. [2588] | Verdichter-
[1832] | Analogeingang Anzeige des an Klemme X42/5 der leistung [%]
X42/5 Analog-E/A-Karte angelegten [2827] | Endtemperatur
Signalwerts. [3038] | Druck 1
- [3048] | Druck 2
[1833] [ Analogausgang Anzeige des an Klemme X42/7 der
[9920] | Fan Ctrl deltaT
X42/7 [V] Analog-E/A-Karte angelegten
. [9921] | Fan Ctrl Tmean
Signalwerts.
[9922] [ Fan Ctrl NTC
[1834] [ Analogausgang Anzeige des an Klemme X42/9 der cmd
X42/9 [V] Analog-E/A-Karte angelegten [9923] | Fan Ctrl i-term
Signalwerts. [9924] | Rectifier Current
[1835] [ Analogausgang Anzeige des an Klemme X42/11 der [9952] | PC Debug 0
X42/11 [V] Analog-E/A-Karte angelegten [9953] | PC Debug 1
Signalwerts. [9954] | PC Debug 2
[1857] | Air Pressure to [9961] | FPC Debug 0
Flow Air Flow [9962] | FPC Debug 1
[1860] | Digital Input 2 [9963] | FPC Debug 2
[1870] | Mains Voltage [9964] | FPC Debug 3
[1871] | Mains Frequency [9965] | FPC Debug 4
1872] | Mains | | . g s
[1872] | Mains Imbalance 0-21 Displayzeile 1,2 Klein
[1875] [ Rectifier DC Volt. Onti Funkti
[2117] | Erw. Sollwert 1 Der Sollwert fiir den erweiterten PID- ption: unktion:
[Einheit] Regler 1. Anwendungsab- | Einstellung fiir die Displayanzeige in der 1.
_ _ hangig Zeile, mittlere Stelle. Die Optionen sind
[2118] | Ext. Istwert 1 Der Wert des Istwertsignals fiir den identisch mit der Auflistung fir
[Einheit] erweiterten PID-Regler 1. Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.
[2119] [ Erw. Ausgang 1 Der Wert des Ausgangs vom 0-22 Disol ile 1.3 Klei
] erweiterten ID-Regler 1.
Option: Funktion:
[2137] | Erw. Sollwert 2 Der Sollwert fiir den erweiterten PID- A 3 P rE— i dle Disbl ——
[Einheit] Regler 2. nwendungsab- [ Einstellung fir die Displayanzeige in der 1.
hangig Zeile, rechte Stelle.
[2138] | Erw. Istwert 2 Der Wert des Istwertsignals fiir den Die Optionen sind identisch mit der
[Einheit] erweiterten PID-Regler 2. Auflistung fir Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.
[2139] [ Erw. Ausgang 2 Der Wert des Ausgangs vom 0-23 Displayzeile 2 Gro
[%] erweiterten PID-Regler 2.
Option: Funktion:
[2157] | Erw. Sollwert 3 Der Sollwert fir den erweiterten PID- Amwendungsab- | Einstellung fir die Displayanzeige in der 2.
[Einheit] Regler 3. . .
hangig Zeile.
[2158] | Erw. Istwert 3 Der Wert des Istwertsignals fiir den Die Optionen sind identisch mit der
[Einheit] erweiterten PID-Regler 3. Auflistung fur Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.
[2159] [ Erw. Ausgang 3 Der Wert des Ausgangs vom 0-24 Displayzeile 3 GroR
[%] erweiterten PID-Regler 3. . N
Option: Funktion:
[2230] | No-Flow Leistung | Zeigt die berechnete ,No Flow"- Anwendungsab- | Einstellung fiir die Displayanzeige in der 3.
Leistung fur die aktuelle Drehzahl. héngig Zeile.
[2316] | Wartungstext Die Optionen sind identisch mit der
[2580] | Verbundzustand | Betriebszustand des Kaskadenreglers. Auflistung fiir Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.
[2581] | Kompressor- Betriebszustand jedes einzelnen
zustand Kompressors, der vom Kaskadenregler
geregelt wird.
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0-25 Benutzer-Menu

Array [20]

Range: Funktion:

Size [0 - Definieren Sie bis zu 20 Parameter, die im ,Q1
related* [9999 1 [Benutzer-Meni” angezeigt werden sollen. Der

Freie Anzeige (Wert)
16-09

Zugriff auf dieses Meniu erfolgt Uber die Taste
[Quick Menu] am LCP. Die Parameter werden
im Q1 Benutzer-Menti in der Reihenfolge
angezeigt, in der Sie in diesem Arraypa-
rameter programmiert wurden. Das Léschen
von Parametern erfolgt, indem Sie den Wert
auf 0000 setzen.

Dies ermdglicht lhnen zum Beispiel einen
schnellen und einfachen Zugriff auf einen bis
maximal 20 Parameter, die regelmafig
geandert werden miissen (z. B. aus Griinden
der Anlagenwartung). Zudem ermdglicht
diese Funktion einem OEM die schnelle
Inbetriebnahme seiner Geréte.

3.2.3 0-3* LCP-Benutzerdef

Sie kdnnen die Displayelemente fiir verschiedene Zwecke
anpassen:

Benutzerdefinierte Anzeige. Der angezeigte Wert
ist proportional zur Drehzahl (linear, radiziert oder
3. Potenz - je nach Wahl der Einheit in

Parameter 0-30 Einheit).

Displaytext. Dies ist eine in einem Parameter
gespeicherte Textfolge.

Benutzerdefinierte Anzeige
Der anzuzeigende berechnete Wert basiert auf den Einstel-
lungen in:

Freie Anzeige é
(Einheit) P 0-30 é
Max. Wert -
P 0-32
\\)gv,\
&
o
&
W
1«°“\ ny
A -
o & Nl
? \y &
g X &'
o @ &
X\“I\‘a <® -\‘\
. N
o 3 @ .(sa
&% N <
W & °
Min. Wert i o> ,0\90
Nur lineare 3
Einheiten
P 0-31 Motordrehzahl
0 Max. Drehzahl/
Frequenz
P 4-13 (UPM)
P 4-14 (Hz)

Abbildung 3.3 Benutzerdefinierte Anzeige

Die Beziehung hangt von der Art der in
Parameter 0-30 Einheit ausgewahlten MaReinheit ab:

Geratetyp Drehzahlbeziehung

Dimensionslos
Drehzahl
Durchfluss, Volumen

Durchfluss, Masse Linear
Geschwindigkeit

Lange

Temperatur

Druck Quadratisch
Leistungs- Kubisch

Tabelle 3.2 Drehzahlbeziehungen fiir verschiedene Gerétetypen

0-30 Einheit

e Parameter 0-30 Einheit. Option: Funktion:
. Parameter 0-31 Freie Anzeige Min.-Wert (nur linear). Wahlen Sie fj".e gewunsc.hte Einheit fu.r die
benutzerdefinierte Anzeige am LCP. Die
. Parameter 0-32 Freie Anzeige Max. Wert. ausgewdhlte Einheit ergibt automatisch eine
. Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]. lineare, quadratische oder kubische Skalierungs-
beziehung zur Ausgangsdrehzahl. Diese
* Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]. Beziehung hangt von der gewahlten Einheit ab
. Istdrehzahl. (siehe Tabelle 3.2). Sie kdnnen den tatsichlich
berechneten Wert in Parameter 16-09 Benutzerde-
finierte Anzeige auslesen und/oder durch
Auswahl von [1609] Benutzerdefinierte Anzeige in
Parameter 0-20 Displayzeile 1.1 bis
Parameter 0-24 Displayzeile 3 im Display
anzeigen.
[0]
[11* 1%
[5] PPM
[10] |I/min
[11] | UPM
[12] | PULSE/s
[20] |I/s
[21] | I/min
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0-30 Einheit 0-32 Freie Anzeige Max. Wert

Option: Funktion: Range: Funktion:
[22] [I/h 100 Custom- [ par. 0-31 - Dieser Parameter gibt den
231 | m%s ReadoutUnit* | 999999.99 maximalen Wert an, der
[24] | m*/min CustomRea- angezeigt werden soll, wenn
251 [ m¥h doutUnit] die Drehzahl des Motors den
130] |kg/s eingestellten Wert fur
31] | kg/min Parameter 4-13 Max. Drehzahl
1321 |ka/h [UPM] oder Param.eter 4-14 .Max
33 |vmn Frequenz [Hz] erreicht hat (je
34 [vh nach Einstellung in
201 v Parameter 0-02 Hz/UPM
m/s
Umschaltung).
[41] | m/min
(45] |m 0-37 Displaytext 1
60] |°C
(60l Range: Funktion:
[70] | mbar
711 | bar 0* | [0 - |In diesem Parameter konnen Sie eine einzelne Textzei-
TRE 251 | chenfolge zur Anzeige am LCP oder zum Auslesen
a
Uber serielle Kommunikation schreiben.
[73] | kPa
[74] |m wg Zur dauerhaften Anzeige des Texts wahlen Sie in [37]
180] | kW Displaytext 1 einen der folg.;enden.Parameter:
[120] | GPM . Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.
11211 | Galss . Parameter 0-21 Displayzeile 1.2.
[122] | gal/min . Parameter 0-22 Displayzeile 1.3.
(1231 | gal/h . Parameter 0-23 Displayzeile 2.
[124] | cfm
[125] | FuB"/s . Parameter 0-24 Displayzeile 3.
[126] | FuR®/min e Parameter 0-37 Displaytext 1.
[127] | FuB’h Beim Andern von Parameter 12-08 Host-Name wird
[130] | Ib/s auch Parameter 0-37 Displaytext 1 gedndert - jedoch
[131] [ Ib/min nicht anders herum.
[132] | Ib/h
[140] | FuB/s 0-38 Displaytext 2
[141] | FuB/min Range: Funktion:
[145] | ft 0* [0 - | In diesem Parameter kbnnen Sie eine einzelne Textzei-
[160] | °F 251 | chenfolge zur Anzeige am LCP oder zum Auslesen
[170] | psi Uber serielle Kommunikation schreiben.
)
170 |1 Zur dauerhaften Anzeige des Texts wahlen Sie in [38]
(172] | inch wg Displaytext 2 einen der folgenden Parameter:
[173] | ft wg e Parameter 0-20 Displayzeile 1.1.
[180] | PS

. Parameter 0-21 Displayzeile 1.2.

0-31 Freie Anzeige Min.-Wert e Parameter 0-22 Displayzeile 1.3.

Range: Funktion: . Parameter 0-23 Displayzeile 2.
Size [0-0 Dieser Parameter ermdglicht die X .
. L . Parameter 0-24 Displayzeile 3.
related* | CustomRea- Auswahl des minimalen Werts fiir die
doutUnit] benutzerdefinierte Anzeige (liegt bei Andern Sie ein Zeichen mit den Tasten [A] oder [V].
Drehzahl 0 vor). Eine Einstellung Bewegen Sie den Cursor mit den Tasten [<4] und [>].
ungleich 0 ist nur méglich, wenn Sie Wenn ein Zeichen vom Cursor hervorgehoben wird,
in Parameter 0-30 Einheit eine lineare kénnen Sie dieses Zeichen andern. Sie kénnen ein
Einheit gewahlt haben. Fir Einheiten Zeichen einfiigen, indem Sie den Cursor zwischen
mit 2. und 3. Potenz ist der zwei Zeichen setzen und die Tasten[A] oder [¥]
Mindestwert 0. driicken
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0-39 Displaytext 3

Range: Funktion:

0-42 [Auto On]-LCP Taste

Option: Funktion:

0* [0 -
25] | Textzeichenfolge zur Anzeige am LCP oder zum

In diesem Parameter konnen Sie eine einzelne

Auslesen tiber serielle Kommunikation schreiben. Zur
dauerhaften Anzeige des Texts wahlen Sie in
Parameter 0-20 Displayzeile 1.1,

Parameter 0-21 Displayzeile 1.2,

Parameter 0-22 Displayzeile 1.3,

Parameter 0-23 Displayzeile 2 oder

Parameter 0-24 Displayzeile 3 Displaytext 3. Andern Sie
ein Zeichen mit den Tasten [A] oder [Y]. Bewegen Sie
den Cursor mit den Tasten [4] und [®]. Wenn ein
Zeichen vom Cursor hervorgehoben wird, kénnen Sie
dieses Zeichen @ndern. Sie kdnnen ein Zeichen
einfugen, indem Sie den Cursor zwischen zwei

Zeichen setzen und die Tasten[A] oder [¥] drticken.

3.2.4 0-4* LCP-Tasten

Mit diesen Parametern kénnen Sie einzelne Tasten des LCP
aktivieren, deaktivieren und mit einem Kennwortschutz
versehen.

0-40 [Hand On]-LCP Taste

Option: Funktion:
[0] | Deaktiviert

Waihlen Sie diesen Parameter, um die Taste
zu deaktivieren.

[11 * | Aktiviert [Hand On]-Taste aktiviert.

[2] | Passwort Vermeidet einen unbefugten Start im Hand-
Betrieb. Wenn Parameter 0-40 [Hand On]-LCP
Taste im Benutzer-Men(i vorhanden ist,
definieren Sie das Passwort in

Parameter 0-65 Benutzer-Menti Passwort.
Andernfalls definieren Sie das Passwort in

Parameter 0-60 Hauptmendti Passwort.

[9] | Aktiviert,
Ref.=0

0-41 [Off]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] | Deaktiviert | Wahlen Sie diesen Parameter, um die Taste zu
deaktivieren.

[1] * | Aktiviert [Off]-Taste ist aktiviert.

[2] |Passwort | Vermeidet einen unbefugten Stopp. Wenn
Parameter 0-41 [Off]-LCP Taste im Benutzer-Menii
vorhanden ist, definieren Sie das Passwort in
Parameter 0-65 Benutzer-Menti Passwort.
Andernfalls definieren Sie das Passwort in

Parameter 0-60 Hauptmendi Passwort.

[0] | Deaktiviert | Wahlen Sie diesen Parameter, um die Taste zu
deaktivieren.

[1] * | Aktiviert Taste [Auto On] ist aktiviert.

[2] [Passwort | Vermeidet unbefugten Start in der Betriebsart
Auto. Wenn Parameter 0-42 [Auto On]-LCP Taste
im Benutzer-Menii vorhanden ist, definieren Sie
das Passwort in Parameter 0-65 Benutzer-Men(i
Passwort. Andernfalls definieren Sie das
Passwort in Parameter 0-60 Hauptmendi

Passwort.

0-43 [Reset]-LCP Taste

Option: Funktion:

[0] | Deaktiviert | Wahlen Sie diesen Parameter, um die Taste zu
deaktivieren.

[1] * | Aktiviert [Reset]-Taste ist aktiviert.

[2] | Passwort | Vermeidet ein unbefugtes Zuriicksetzen. Ist
Parameter 0-43 [Reset]-LCP Taste im
Parameter 0-25 Benutzer-Menii enthalten,
definieren Sie das Passwort in

Parameter 0-65 Benutzer-Menti Passwort.
Andernfalls definieren Sie das Passwort in

Parameter 0-60 Hauptmendi Passwort.

3.2.5 0-5* Kopie/Speichern

Kopieren von Parametern vom und zum LCP. Verwenden
Sie diese Parameter zum Speichern und Kopieren der
Parametersatze von einem Frequenzumrichter zum
anderen.

0-50 LCP-Kopie

Option: Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

[0] * | Keine Kopie

[1] | Speichern in Kopiert alle Parameter in allen Parameter-
LCP sdtzen aus dem Speicher des
Frequenzumrichters in den LCP-Speicher.
Kopieren Sie zu Wartungszwecken nach
der Inbetriebnahme alle Parameter in das

LCP.

[2] | Lade von LCP,
Alle sdatzen vom LCP-Speicher in den Speicher

Kopiert alle Parameter in allen Parameter-

des Frequenzumrichters.

[3] |Lade von
LCPnur Fkt.

Kopiert nur Parameter, die von der
Motorgro3e unabhangig sind. Sie konnen
die letzte Auswahl zur Programmierung
mehrerer Frequenzumrichter mit der

MG16H203
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0-50 LCP-Kopie

0-61 Hauptmenii Zugriff ohne PW

Option: Funktion:
[0] * | Keine Kopie | Keine Funktion.
[11 | Kopie zu Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
Satz 1 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programm-
Satz) zu Satz 1.
[2] | Kopie zu Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
Satz 2 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programm-
Satz) zu Satz 2.
[3] | Kopie zu Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
Satz 3 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programm-
Satz) zu Satz 3.
[4] | Kopie zu Kopiert alle Parameter im aktuellen Programm-
Satz 4 Satz (definiert in Parameter 0-11 Programm-
Satz) zu Satz 4.
[9] | Kopie zu Kopiert die Parameter im aktuellen Satz zu
allen jedem der Satze 1 bis 4.

3.2.6 0-6* Passwort

0-60 Hauptmeni Passwort

Range: Funktion:
100* [ [-9999 - | Dieser Parameter definiert das Passwort zum
9999 | Zugriff auf das Hauptmenu Uber die Taste

[Main Menul. Ist Parameter 0-61 Hauptmendi
Zugriff ohne PW auf [0] Vollstédndig eingestellt,
wird dieser Parameter ignoriert.

0-61 Hauptmenii Zugriff ohne PW

Option: Funktion:
[0] * [ Vollstandig

Deaktiviert das unter

Parameter 0-60 Hauptmentii Passwort
definierte Passwort. Wird diese Option
ausgewahlt, werden

Parameter 0-60 Hauptmenii Passwort,
Parameter 0-65 Benutzer-Menti Passwort
und Parameter 0-66 Benutzer-Menii Zugriff
ohne PW ignoriert.

[1] | LCP: Nur Lesen | Verhindert das unbefugte Bearbeiten von

Hauptmeniiparametern.

[2] [LCP: Kein Zugriff | Verhindert das unbefugte Anzeigen und
Bearbeiten von Hauptmeniiparametern.

[3] [Bus: Nur Lesen
[4] | Bus: Kein Zugriff
[5]1 | Alle: Nur Lesen

Option: Funktion: Option: Funktion:
gleichen Funktion verwenden, ohne die [6] | Alle: Kein Zugriff|
Motordaten zu beeintrachtigen.
0-65 Benutzer-Menii Passwort
[10] | Delete LCP :
Range: Funktion:
copy data
200* | [-9999 - Definieren Sie das Passwort zum Zugriff auf
0-51 Parametersatz-Kopie 9999 ] das Benutzer-Menii tiber die Taste [Quick

Menul]. Ist Parameter 0-66 Benutzer-Menii
Zugriff ohne PW auf [0] Vollstdndig eingestellt,
wird dieser Parameter ignoriert.

0-66 Benutzer-Menii Zugriff ohne PW
Ist Parameter 0-61 Hauptmendii Zugriff ohne PW auf [0] Vollstdndig

eingestellt, wird dieser Parameter ignoriert.
Option: Funktion:

[0] * [ Vollstandig

Deaktiviert das unter
Parameter 0-65 Benutzer-Ment(i Passwort
definierte Passwort.

[11 | LCP: Nur Lesen | Verhindert das unbefugte Bearbeiten von

Parametern im Benutzer-Mendi.

[2] [LCP: Kein Zugriff | Verhindert das unbefugte Anzeigen und
Bearbeiten von Parametern im Benutzer-
Mendi.

[3] | Bus: Nur Lesen
[4] [Bus: Kein Zugriff
[5] [ Alle: Nur Lesen
[6] [Alle: Kein Zugriff

0-67 Passwort Bus-Zugriff

Range: Funktion:

0*| [0 -9999 ]| Verwenden Sie diesen Parameter, um den
Frequenzumrichter tber Feldbus oder MCT 10
Konfigurationssoftware zu entriegeln.

3.2.7 0-7* Uhreinstellungen

Stellen Sie Uhrzeit und Datum der internen Uhr ein. Sie
kdnnen die interne Uhr z. B. zur Zeitablaufsteuerung,
Energieprotokollierung, Trendanalyse sowie fur Datums-/
Uhrzeitstempel bei Alarmen, protokollierte Daten,
vorbeugende Wartung usw. verwenden.

Sie kdnnen die Uhr fiir MESZ/Sommerzeit, Werktage/freie
Tage inklusive 20 Ausnahmen (Feiertage usw.) program-
mieren. Obwohl Sie die Uhr liber das LCP einstellen
kdnnen, ist auch eine Einstellung mit Funktionen zu
Zeitablaufsteuerung und vorbeugender Wartung der MCT
10 Konfigurationssoftware-Software moglich.
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HINWEIS|

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht liber eine Pufferung
der Uhrfunktion, und das eingestellte Datum / die
eingestellte Uhrzeit werden nach einem Netz-Aus auf die
Werkseinstellung zuriickgesetzt (2000-01-01 00:00),
sofern kein Echtzeituhrmodul mit Pufferung installiert ist.
Wenn kein Modul mit Pufferung installiert ist, verwenden
Sie die Uhrfunktion nur, wenn der Frequenzumrichter per
serieller Kommunikation in das BMS integriert ist, wobei
das BMS die Synchronisierung der Uhrzeiten der Steuer-
gerdte beibehalt. In Parameter 0-79 Uhr Fehler konnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir den Fall, dass die Uhr
nicht richtig eingestellt ist, z. B. nach einem Netz-Aus.

HINWEIS|

Bei Einbau einer VLT® Analog-E/A-Optionskarte MCB 109
ist zusatzlich eine Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

0-70 Datum und Uhrzeit

Range: Funktion:
Size [0 - 0 ]| Einstellung von Datum und Uhrzeit der
related* internen Uhr. Das zu verwendende Format

wird in Parameter 0-71 Datumsformat und
Parameter 0-72 Uhrzeitformat eingestellt.

0-71 Datumsformat

Option: Funktion:

Einstellung des im LCP zu verwendenden
Datumsformats.

[0] | JJJ-MM-TT

0-76 MESZ/Sommerzeitstart

Range: Funktion:
Size [0 - 0] Einstellung von Datum und Uhrzeit, wenn
related* MESZ/Sommerzeit startet. Das Datum wird

im in Parameter 0-71 Datumsformat
ausgewahlten Format programmiert.

0-77 MESZ/Sommerzeitende

Range: Funktion:
Size [0 - 01| Einstellung von Datum und Uhrzeit, wenn
related* MESZ/Sommerzeit endet. Das Datum wird

im in Parameter 0-71 Datumsformat
ausgewahlten Format programmiert.

0-79 Uhr Fehler
Option:

Funktion:

Aktivierung oder Deaktivierung der
Uhrwarnung, wenn die Uhr nicht eingestellt
oder aufgrund einer Abschaltung quittiert
wurde und kein Puffer installiert ist. Wenn die
VLT® Analog-E/A-Optionskarte MCB 109
installiert ist, lautet der Standardwert [1]
Aktiviert.

[0] * | Deaktiviert
[1]1 | Aktiviert

0-81 Arbeitstage
Array [7]

Array mit 7 Elementen ([0]-[6] unter der Parameternummer im
Display). Driicken Sie [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [4]

und [Y] von Element zu Element.

I RRE YT Option: Funktion:
[2] | MM/TT/JJ)) Legen Sie fiir jeden Wochentag fest, ob es ein Arbeits-
oder Nichtarbeitstag ist. Erstes Element des Arrays ist
Montag. Die Arbeitstage werden fiir die Zeitablauf-
Option: Funktion: steuerung verwendet.
Einstellung des im LCP zu verwendenden Zeitformats. 101 | Nein
[0]1]24 h [1]]Ja
[11]112h

0-74 MESZ/Sommerzeit

0-82 Zusatzl. Arbeitstage

Array [5]

Option: Funktion: Array mit 5 Elementen ([0]-[4] unter der Parameternummer im
Wihlen Sie aus, wie MESZ/Sommerzeit behandelt Display). Driicken Sie [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [4]
werden sollen. Geben Sie fiir manuelle MESZ/ und [¥] von Element zu Element.

Sommerzeit das Start- und Enddatum in Range: Funktion:
Z:Z:::Z z:;j Zgz::zzzzzz::;: lel?nc.' Size related* [0-0] Datu.msangab.en fur zuséitzlic-he
Arbeitstage, die normalerweise laut

[0] * [ Aus Parameter 0-81 Arbeitstage keine

[2]1 | Manuell Arbeitstage waren.
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0-83 Zusatzl. Nichtarbeitstage

Array [15]
Array mit 15 Elementen ([0]-[14] unter der Parameternummer im
Display). Driicken Sie [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [4]

und [¥] von Element zu Element.

Range: Funktion:

Size related* [0-0] Datumsangaben fur zusatzliche
Arbeitstage, die normalerweise laut
Parameter 0-81 Arbeitstage keine
Arbeitstage waren.

0-89 Anzeige Datum/Uhrzeit

Range: Funktion:

0* [0 - 25 ] [ Zeigt das aktuelle Datum und die Uhrzeit an.
Datum und Uhrzeit werden kontinuierlich
aktualisiert.

Die Uhr beginnt erst zu zahlen, wenn in
Parameter 0-70 Datum und Uhrzeit eine Werksein-
stellung verandert wurde.
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3.3 Parameter: 1-** Motor/Last

3.3.1 1-0* Grundeinstellungen 1-03 Drehmomentverhalten der Last

Option: Funktion:

Definieren Sie, ob der Frequenzumrichter tber eine
Regelung mit oder ohne Ruckfihrung verfiigt. bereit, die fiir eine konstante Drehmoment-

1-00 Regelverfahren lastkennlinie des Motors im gesamten

Bereich bis zu 15 Hz optimiert ist. Die AEO-

Spiralverdichtern. Dies stellt eine Spannung

Option: Funktion:
Funktion passt die Spannung zusétzlich
W genau an die aktuelle Lastsituation an und
Diesen Parameter konnen Sie bei verringert damit Verbrauch und Stérge-
laufendem Motor nicht einstellen. rausche vom Motor. Um optimale

Bedingungen zu erhalten, missen Sie den

HINWEIS Motorleistungsfaktor cos phi richtig

Bei Einstellung auf [3] PID-Prozess kehren einstellen. Diesen Wert stellen Sie in

die Befehle Reversierung und Start +
Reversierung die Drehrichtung des Motors
nicht um.

Parameter 14-43 Motor Cos-Phi ein. Dieser
Parameter hat einen Standardwert basierend
auf den programmierten Motordaten. Diese
Einstellungen sorgen fiir eine optimale
Motorspannung. Ist eine Anpassung des

[0] | Drehzahl- | Die Motordrehzahl wird durch Anwenden eines Motorleistungsfaktors cos phi notwendig,

steuerung | Drehzahlsollwerts oder Festlegen der Kkénnen Sie tiber Parameter 1-29 Autom.

gewtlinschten Drehzahl im Hand-Betrieb Motoranpassung eine AMA-Funktion

bestimmt. ausfuhren. Nur in seltenen Fallen ist es

Die Regelung ohne Ruckfiihrung wird ebenfalls notwendig, den Parameter fiir den Motorleis-

verwendet, wenn der Frequenzumrichter Teil
tungsfaktor manuell anzupassen.

eines Steuerungssystems mit Regelung mit

Riickfiihrung ist, die auf einem externen PID- [3] | Einzelliifter/- | Zur optimalen energieeffizienten Drehzahl-

Regler beruht, der ein Drehzahlsollwertsignal als pumpe AEO | steuerung von Zentrifugalpumpen und -

Ausgang bereitstellt. VT liftern. Stellt eine Spannung bereit, die fir

eine quadratische Drehmomentlastkennlinie

[31 | PI-Prozess | Die Motordrehzahl wird durch einen Sollwert des Motors optimiert ist. Die AEO-Funktion

vom integrierten PID-Regler bestimmt, der die passt die Spannung zusitzlich genau an die

Motordrehzahl als Teil eines Prozessregelsystems aktuelle Lastsituation an und verringert

mit Ruckfiihrung (z. B. konstanter Druck oder damit Verbrauch und Stérgerausche vom

konstanter Durchfluss) @ndert. Konfigurieren Sie Motor. Um optimale Bedingungen zu

H i X% -
den PID-Regler in Parametergruppe 20-** PID erhalten, missen Sie den Motorleistungs-

Regler oder Uber die Funktionssdtze, auf die Sie faktor cos phi richtig einstellen. Diesen Wert

Uiber die Taste [Quick Menu] zugreifen kénnen.

stellen Sie in Parameter 14-43 Motor Cos-Phi

ein. Dieser Parameter hat einen
1-03 Drehmomentverhalten der Last Standardwert (Werkseinstellung), der

Option: Funktion: automatisch angepasst wird, wenn die

[0] | Kompressor Zur Drehzahlsteuerung von Schrauben- und Motordaten programmiert wurden. Diese

* |cT Spiralverdichtern. Dies stellt eine Spannung Einstellungen sorgen fiir eine optimale
bereit, die fir eine konstante Drehmoment- Motorspannung. Ist eine Anpassung des
lastkennlinie des Motors im gesamten Motorleistungsfaktors cos phi notwendig,
Bereich bis zu 10 Hz optimiert ist. konnen Sie Uber Parameter 1-29 Autom.

- Motoranpassung eine AMA-Funktion
[1] | Kondensator | Zur Drehzahlsteuerung von Zentrifugal- B ] . .
N X ausfiihren. Nur in seltenen Fallen ist es
VT pumpen und -liftern. Auch bei . . .
i 5 notwendig, den Parameter fiir den Motorleis-
Parallelbetrieb mehrerer Motoren tber den

tungsfaktor manuell anzupassen.

gleichen Frequenzumrichter zu verwenden

(z. B. mehrere Kondensatorlifter oder
Kuhlturmgeblase). Stellt eine Spannung
bereit, die fir eine quadratische Drehmo-
mentlastkennlinie des Motors optimiert ist.

[2] | Kompressor Zur optimalen energieeffizienten Drehzahl-
AEO CT steuerung von Schrauben- und
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1-06 Drehrichtung rechts

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei laufendem
Motor nicht einstellen.

Dieser Parameter definiert den Begriff Rechtslauf
entsprechend dem LCP-Richtungspfeil. Wird fiir
einfachen Wechsel der Laufrichtung der Wellen-
drehung ohne Umstecken der Motordrahte
verwendet.

[0] * | Normal | Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender
Verbindung des Frequenzumrichters im Rechtslauf

mit dem Motor: U=U, V=V, und W=W.

[1]1 |Invers |Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender
Verbindung des Frequenzumrichters im Rechtslauf

mit dem Motor: U=U, V=V und W=W.

. Parameter 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat).

. Parameter 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat).

. Parameter 1-48 Inductance Sat. Point.

Anwendungsspezifische Einstellungen
Starten Sie den Motor mit Nenndrehzahl. Falls die
Anwendung nicht einwandfrei funktioniert, priifen Sie die

VVC* SynRM-Einstellungen. Anwendungsspezifische
Empfehlungen finden Sie in Tabelle 3.3:

Anwendung

Einstellungen

Anwendungen mit
niedrigem Tragheits-
moment

ILast/IMotor <5

Erhohen Sie

Parameter 1-17 Spannungskonstante
um den Faktor 5 bis 10.
Reduzieren Sie

Parameter 1-14 Ddampfungsfaktor
Reduzieren Sie Parameter 1-66 Min.
Strom bei niedr. Drz. (< 100 %)

3.3.2 1-1* Motorauswahl

3.3.3 Inbetriebnahme des Motors SynRM
mit VVC*

Dieser Abschnitt enthélt eine Beschreibung der
Inbetriebnahme des Motors SynRM mit VVC*.

HINWEIS|

Der SmartStart-Assistent ermdglicht die grundlegende
Konfiguration von SynRM-Motoren.

Erste Programmierschritte
Wahlen Sie zur Aktivierung des SynRM-Motorbetriebs [5]
Sync aus. Reluktanz in Parameter 1-10 Motorart.

Programmierung von Motordaten

Nachdem Sie die ersten Programmierschritte durchgefiihrt
haben, sind die Parameter fiir SynRM-Motoren in Parame-

tergruppe 1-2* Motordaten, 1-3* Erw. Motordaten und 1-4*
Erw. Motordaten Il aktiv.

Verwenden Sie die Motor-Typenschilddaten und das
Motordatenblatt, um die folgenden Parameter in der
aufgefiihrten Reihenfolge zu programmieren:

. Parameter 1-23 Motornennfrequenz.

. Parameter 1-24 Motornennstrom.
° Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.
. Parameter 1-26 Dauer-Nenndrehmoment.

Flhren Sie Uber Parameter 1-29 Autom. Motoranpassung [1]
Komplette Anpassung oder durch manuelle Eingabe der
folgenden Parameter eine komplette AMA durch:

. Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).

. Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).

Anwendungen mit
niedrigem Tragheits-
moment
50>ILast/IMotor >5

Behalten Sie die Standardwerte bei.

Anwendungen mit hohem
Tragheitsmoment

ILast/IMotor > 50

Erhohen Sie

Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor,
Parameter 1-15 Filter niedrige
Drehzahl und Parameter 1-16 Filter
hohe Drehzahl

Hohe Last bei niedriger
Drehzahl
<30 % (Nenndrehzahl)

Erhéhen Sie

Parameter 1-17 Spannungskonstante.
Erhéhen Sie Parameter 1-66 Min.
Strom bei niedr. Drz. zur Einstellung
des Startmoments. 100 % ist
Nenndrehmoment als Startmoment.
Wenn Sie fir langere Zeit in einem
Strombereich von mehr als 100 %
arbeiten, kann der Motor Uberhitzen.

Dynamische
Anwendungen

Erhéhen Sie

Parameter 14-41 Minimale AEO-
Magnetisierung fir hochdynamische
Anwendungen. Durch die
Einstellung von

Parameter 14-41 Minimale AEO-
Magnetisierung wird ein gutes
Gleichgewicht zwischen Energieef-
fizienz und Dynamik gewéhrleistet.
Passen Sie Parameter 14-42 Minimale
AEO-Frequenz an, um die Mindest-
frequenz festzulegen, bei der der
Frequenzumrichter die minimale
Magnetisierung verwenden sollte.

Motorgro3en unter 18 kW

Vermeiden Sie kurze Rampe-Ab-

Zeiten.

Tabelle 3.3 Empfehlungen fiir verschiedene Anwendungen
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Wenn der Motor bei einer bestimmten Drehzahl zu
schwingen beginnt, erhéhen Sie

Parameter 1-14 Ddmpfungsfaktor. Erhhen Sie den Wert der
Dampfungsverstarkung in kleinen Schritten. Abhdngig vom
Motor kénnen Sie diesen Parameter zwischen 10 % und
100 % hoher als den Standardwert einstellen.

1-10 Motorart

Wahlt die Bauart des Motors aus.

Option: Funktion:

[0] * | Asynchron Fur Asynchronmotoren.

[11 | PM (Oberfl. | Verwendung fiir Vollpol-PM-Motoren.
mon.)

[5] |Sync. Verwendung fiir Synchronreluktanzmotoren.
Reluctance

HINWEI

Diese Option hat die folgenden
Firmwareversion-Beschrankungen:

. Version 1.42 - verwenden Sie
diese Option nur, wenn die
Motorfangschaltung in
Parameter 1-73 Motorfang-
schaltung aktiviert ist.

3.34 1-14 bis 1-17 VWC* PM

Die Standardsteuerparameter fiir VVC* PM-Motorsteuerung
sind fir Anwendungen und eine Tragheitslast im Bereich
von 50>JI/Jm>5 optimiert. Dabei ist JI die Lasttragheit der
Anwendung und Jm die Maschinentragheit.

Bei Anwendungen mit niedrigem Tragheitsmoment (JI/
Jm<5) wird empfohlen, Parameter 1-17 Voltage filter time
const. mit einem Faktor von 5-10 zu erhdhen. In einigen
Fallen missen Sie Parameter 14-08 Damping Gain Factor
auch reduzieren, um Leistung und Stabilitdt zu verbessern.
Bei Anwendungen mit hohem Tragheitsmoment von JI/
Jm>50 wird empfohlen, Parameter 1-15 Filter niedrige
Drehzahl und Parameter 1-16 Filter hohe Drehzahl zu
erhdhen, um Leistung und Stabilitdt zu verbessern.

Bei hoher Last mit niedriger Drehzahl (<30 % der
Nenndrehzahl) wird empfohlen, Parameter 1-17 Spannungs-
konstante durch Nichtlinearitdt im Wechselrichter bei
niedriger Drehzahl zu erhhen.

1-14 Dampfungsfaktor

Range: Funktion:

120 [0 - Der Dampfungsfaktor stabilisiert die PM-Maschine,
%* 250 %] | damit diese ruhig und stabil lauft. Der Wert des
Dampfungsfaktors regelt die dynamische Leistung

der PM-Maschine. Ein hoher Dampfungsfaktor
fuhrt zu geringer dynamischer Leistung, ein
niedriger Dampfungsfaktor fihrt zu hoher
dynamischer Leistung. Die dynamische Leistung
steht in Bezug zu den Maschinendaten und zum

1-14 Dampfungsfaktor

Range: Funktion:

Lasttyp. Wenn die Dampfungsverstarkung zu hoch
oder zu niedrig ist, wird die Regelung instabil.

1-15 Filter niedrige Drehzahl

Range: Funktion:
Size [0.01 -

related* 20 s]

Die Dampfungszeitkonstante des
Tiefpassfilters bestimmt die Antwortzeit
auf Lastschritte. Schnelle Regelung
erhalten Sie durch eine kurze
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie
jedoch diesen Wert zu kurz wahlen, wird
die Regelung instabil. Diese Zeitkonstante
wird unter 10 % Nenndrehzahl
verwendet.

1-16 Filter hohe Drehzahl
Range:

Size [0.01 -
related* 20 s]

Funktion:

Die Dampfungszeitkonstante des
Tiefpassfilters bestimmt die Antwortzeit
auf Lastschritte. Schnelle Regelung
erhalten Sie durch eine kurze
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie
jedoch diesen Wert zu kurz wahlen, wird
die Regelung instabil. Diese Zeitkonstante
wird tiber 10 % Nenndrehzahl verwendet.

1-17 Spannungskonstante

Range: Funktion:

Size [0.001 - | Die Filterzeitkonstante der Maschinenversor-
related* |1 s] gungsspannung dient dazu, den Einfluss von
welligen Hochfrequenziiberlagerungen und
Systemresonanzen bei der Berechnung der
Maschinenversorgungsspannung zu
verringern. Ohne dieses Filter kdnnen
Unwelligkeiten in den Stromen die
berechnete Spannung verzerren und die

Stabilitat des Systems beeintrachtigen.

3.3.5 1-2* Motordaten

Diese Parametergruppe enthalt Parameter zum Eingeben
der Motornenndaten entsprechend dem Typenschild des
angeschlossenen Motors.

HINWEI

Eine Anderung der Werte dieser Parameter beeinflusst
die Einstellung anderer Parameter.

MG16H203
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HINWEIS

Die folgenden Parameter haben keine Auswirkung, wenn Range: Funktion:
Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM (Oberfl. mon.), [2] PM S [20 - MM
(Vergraben), [5] Sync. Reluktanz eingestellt ist: related* | 1000

Diesen Parameter kénnen Sie bei
*  Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] izl laufendem Motor nicht einstellen.

. Parameter 1-21 Motornennleistung [PS]
Stellen Sie einen Motorfrequenzwert ein, der

. Parameter 1-22 Motornennspannun
P g den Motor-Typenschilddaten entspricht.

e Parameter 1-23 Motornennfrequenz Stellen Sie fiir 87-Hz-Betrieb bei 230/400-V-

Motoren die Typenschilddaten fiir 230 V/50

Hz ein. Passen Sie Parameter 4-13 Max. .
Drehzahl [UPM] und Parameter 3-03 Maximaler

Range: Funktion: Sollwert an die 87-Hz-Anwendung an.

Size [0.09 - Eingabe der Motornennleistung in kW

related* | 3000.00 gemal den Motor-Typenschilddaten. Die 1-24 Motornennstrom
kw] Werkseinstellung entspricht der

Range: Funktion:
Nennleistung des Frequenzumrichters.

Abhéangig von der Auswahl in € ! /

related* 10000.00 A]

Parameter 0-03 Léndereinstellungen, wird Diesen Parameter kdnnen Sie bei
entweder Parameter 1-20 Motornenn- laufendem Motor nicht einstellen.
leistung [kW] oder

Parameter 1-21 Motornennleistung [PS] Geben Sie den Motornennstrom von
ausgeblendet. den Motor-Typenschilddaten ein. Der

Frequenzumrichter verwendet diese

1-21 Motornennleistung [PS] Daten zur Berechnung von Motordreh-

Range: Funktion: moment, thermischem Motorschutz

related” 1300000 | piasen Parameter kénnen Sie bei 1-25 Motornenndrehzahl
hp]

laufendem Motor nicht einstellen.

Range: Funktion:

. . 4 Size [100 - RINITZER
Eingabe der Motornennleistung in HP
gemil den Motor-Typenschilddaten. Die related" 60000 Diesen Parameter kénnen Sie bei
Werkseinstellung entspricht der RPMI laufendem Motor nicht einstellen.
Nennleistung des Frequenzumrichters.
Abhéangig von der Auswahl in Geben Sie die Motornenndrehzahl von
Parameter 0-03 Léndereinstellungen, wird den Motor-Typenschilddaten ein. Der
entweder Parameter 1-20 Motornenn- Frequenzumrichter verwendet diese
leistung [kW] oder Daten zur Berechnung des automa-
Parameter 1-21 Motornennleistung [PS] tischen Schlupfausgleichs.

ausgeblendet.

1-26 Dauer-Nenndrehmoment
1-22 Motornennspannung Range: Funktion:

Range: Funktion: Size [0.1 - Geben Sie den Wert von den Motor-
Size [10 - 1000 | Geben Sie die Motornennspannung related* | 10000 Typenschilddaten ein. Die Werkseinstellung
related* V] von den Motor-Typenschilddaten ein. Nm] entspricht der Nennleistung. Dieser
Die Werkseinstellung entspricht der Parameter ist verfligbar, wenn
Nennleistung des Frequenzumrichters. Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM (Oberfl.
mon.) eingestellt ist, d. h. der Parameter gilt
nur fiir PM- und Vollpolmotoren.
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1-28 Motordrehrichtungspriifung

1-29 Autom. Motoranpassung

Option: Funktion: Option: Funktion:
AWARN U N G Optimierung der erweiterten Motorparameter
(Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis
HOCHSPANNUNG Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)) bei
Bei Anschluss an Versorgungsnetzeingang, Motorstillstand optimiert.
DC-Versorg'l.mg oder ZW|schen|fre|s- [0] | Anpassung | Keine Funktion.
kopplung fithren Frequenzumrichter v | aus
Hochspannung. [1] | Komplette Fuhrt eine AMA des Statorwiderstands Rs, des
. Trennen Sie die Netzversorgung, Anpassung | Rotorwiderstands R, der Statorstreureaktanz
bevor Sie die Motorphasenkabel X1, der Rotorstreureaktanz X» und der
abziehen. Hauptreaktanz Xn durch.
[2] | Reduz. Flhrt nur eine reduzierte AMA des Statorwi-
Anpassun derstands Rs im System durch. Wahlen Sie
HINWEI passung y
Sobald die Motordrehrichtungspriifung diese Option, wenn Sie ein LC-Filter zwischen
aktiviert ist, zeigt das Display Folgendes an: d_em Frequenzumrichter und dem Motor
Achtung! Motordrehrichtung ggf. falsch. einsetzen.
I[Dcurch II])ru.d;e:'de,Jl 'I'Ia;ste [OKI, [Ba;:k] odzr Aktivieren Sie die AMA-Funktion durch Driicken von [Hand
.ance WI;A Idle eldung \./e:wl;)r"elr: ur;' On] nach Auswahl von [1] Komplette Anpassung oder [2]
eine neue ieldung ange‘zelg s rucken Sle Reduz. Anpassung. Siehe auch den Abschnitt Automatische
zum Starten des Motors die [Hand On]-Taste. . L .
. . Motoranpassung im Projektierungshandbuch. Nach einer
Driicken Sie [Cancel], um abzubrechen. Durch . . .
Driick [Hand On] wird der Motor bei normalen Sequenz zeigt das Display Folgendes an: Driicken
srl-t:c .envvon" tar? ht b t e: ‘ ° °; e'f Sie [OK], um die AMA abzuschlieBen. Nach dem Driicken
z |n. orwar.srlc ung gestartet, l_m au der [OK]-Taste ist der Frequenzumrichter betriebsbereit.
dem Display wird Folgendes angezeigt: Der
Motor léduft. Uberpriifen Sie, ob die
Motordrehrichtung korrekt ist. Driicken Sie HINWEI
zurI\ Stoppen des Motors _[Off]‘ Durch . Fiihren Sie zur bestmodglichen Anpassung des
Driicken der Taste [Off] wird der Motor . Frequenzumrichters eine AMA an einem kalten
gestoppt und Parameter 1-28 Motordrehrich- Motor durch.
tungspriifung quittiert. Wenn die o . . .
Motordrehrichtung nicht korrekt ist, miissen ¢  Siekoénnen eine AMA nicht bei laufendem
Sie die 2 Motorphasenkabel miteinander Motor durchfihren.
tauschen.
HINWEI
Nach Installation und Anschluss des MOtors Wahrend der AMA darf kein externes Drehmoment
ermdglicht Ihnen diese Funktion die Uberprifung
erzeugt werden.
der korrekten Motordrehrichtung. Durch
Aktivierung dieser Funktion werden alle Busbefehle
oder Digitaleingange aufgehoben, mit Ausnahme HINWEI
der externen Verriegelung und der Funktion ,Safe Wenn Sie eine der Einstellungen in Parametergruppe 1-2*
Torque Off” (STO, falls enthalten). Motordaten @ndern, kehren die erweiterten Motorpa-
0] | Aus Motordrehrichtunaspriifuna ist nicht aktiv rameter Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis
. 9P d ' Parameter 1-39 Motorpolzahl auf ihre Werkseinstellung
zuriick.
[1] | Aktiviert | Motordrehrichtungspriifung ist aktiviert.
1-29 Autom. Motoranpassung HINWEI
Option: Funktion: Fiihren Sie ohne Filter nur eine komplette AMA durch,
E!N"HE und fiihren Sie mit Filter nur eine reduzierte AMA durch.
Diesen Parameter kf)nner? Sie bei Siehe Abschnitt Automatische Motoranpassung im Projektie-
laufendem Motor nicht einstellen.
rungshandbuch.
Mit der AMA-Funktion wird die dynamische
Motorleistung durch automatische
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336 1-3* Erw Motordaten

Range: Funktion:
Paramster fur erwzi;esrte Motzrdatenc.i I?;e) I\Sotordaten Size [0.0140 - W
unter Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) bis o
Parameter 1-39 Motorpolzahl missen dem betreffenden related g:‘(::]ooo Diesen Parameter kfinner:n Sie bei
Motor entsprechen, damit der Motor optimal betrieben laufendem Motor nicht einstellen.
werden kann. Die Werkseinstellungen basieren auf
typischen Daten normaler Standardmotoren. Falsche Bei PM-Motoren siehe die Beschreibung
Eingaben kdnnen zu Fehlfunktionen oder ungewollten unter Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).
Reaktionen des Frequenzumrichters fiihren. Falls die Stellen Sie den Wert des Statorwi-
Motordaten nicht bekannt sind, wird die Durchfiihrung derstands ein. Geben Sie den Wert von
einer AMA (Automatische Motoranpassung) empfohlen. einem Motordatenblatt ein oder fiihren
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Automa- Sie eine AMA an einem kalten Motor
tische Motoranpassung im Projektierungshandbuch. Im Zuge aus.
der AMA werden bis auf das Tragheitsmoment des Rotors

und den Eisenverlustwiderstand (Parameter 1-36 Eisenver- 1-31 Rotorwiderstand (Rr)

lustwiderstand (Rfe)) alle Motordaten angepasst.

Range: Funktion:
Size [0.0100 - | Durch eine Feinabstimmung von Rr
h P ;;30 X X = related* | 100.0000 verbessern Sie die Leistung der
. 1 2 5 . .
o ‘ é Ohm] Motorwelle. Stellen Sie den Wert fiir den
4 o Rotorwiderstand mit Hilfe einer der
‘ folgenden Methoden ein:
\ Us . Fuhren Sie eine AMA an einem
‘ Ris Xn R, kalten Motor durch. Der
\ p13s Frequenzumrichter misst den
‘ Wert am Motor. Alle Kompensa-
(‘) tionen werden auf 100 %
] o zuriickgesetzt.
Abbildung 3.4 Ersatzschaltbild eines Asynchronmotors
. Geben Sie den Wert fir Ry
manuell ein. Den Wert erhalten
_ Sie vom Motorhersteller.
lo Par. 1-30 Par. 1-37 wll, =
— R L, b e Verwenden Sie die Werksein-
. +< > S
= stellung fir Rr. Der
m
A - Frequenzumrichter ermittelt
1 anhand der Motor-
U, Typenschilddaten automatisch
einen Standardwert.

°
e
d-axis equivalent circuit

Par. 1-30 Par. 1-37 wll
R L=L

s q d

Iq
| — + =
A

Par. 1-40
Uq ws}\ PM

[
g-axis equivalent circuit

Abbildung 3.5 Ersatzschaltbild eines PM-Vollpolmotors
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1-35 Hauptreaktanz (Xh) 1-37 Indukt. D-Achse (Ld)

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [1.0000 - W Size [0.000 - W

related* | 10000.0000 | gjo k5nnen diesen Parameter bei related*  11000.000 Dieser Parameter ist nicht aktiv,
Ohml laufendem Motor nicht einstellen. mH wenn Sie Parameter 1-10 Motorart
auf [1] PM (Oberfl. mon.)

HINWEI einstellen.

Parameter 1-35 Hauptreaktanz (Xh)
hat keine Auswirkungen, wenn

Parameter 1-10 Motorart=[1] PM Induktivitat. Den Wert finden Sie auf
(Oberfl. mon.). dem Datenblatt des PM-Motors.

Eingabe des Werts der D-Achsen-

Statorwiderstand und D-Achsen-Induktivitdt werden
normalerweise fiir Asynchronmotoren in technischen Daten
zwischen AuBenleiter und Nullleiter (Sternpunkt)
beschrieben. Bei PM-Motoren werden sie in technischen
Daten zwischen AuBenleiter - AuBBenleiter beschrieben.
PM-Motoren sind normalerweise fiir Sternschaltung

Stellen Sie die Hauptreaktanz des Motors
mit Hilfe einer der folgenden Methoden
ein:
. Fuhren Sie eine AMA an einem
kalten Motor durch. Der
Frequenzumrichter misst den

ausgelegt.
Wert am Motor.

*  Geben Sie den Wert X manuell Parameter 1-30 Statorwi- | Dieser Parameter gibt den Widerstand
ein. Den Wert erhalten Sie vom derstand (Rs) der Statorwicklung (Rs) dhnlich dem
Motorhersteller. (Leiter-Sternpunkt) Statorwiderstand bei Asynchron-

. Verwenden Sie die Werksein- motoren an. Der Statorwiderstand
stellung Xh. Der wird fiir die Leiter-Sternpunkt-
Frequenzumrichter ermittelt Messung definiert, d. h. wenn der
anhand der Motor- Statorwiderstand bei Leiter-Leiter-
Typenschilddaten automatisch Daten zwischen zwei beliebigen
einen Standardwert. AufBenleitern gemessen wird, missen

Sie den Wert durch 2 teilen.

1-36 Eisenverlustwiderstand (Rfe) Parameter 1-37 Indukt. D- | Dieser Parameter gibt die direkte

Range: Funktion: Achse (Ld) Achseninduktivitat des PM-Motors an.
Size e \ I/ (Leiter-Sternpunkt) E;e D—A;Tsen-lndklik,:/ilvitét wir: ?Jr.dite
. M asen-Sternpunkt-Messung definiert,
related :)(:::;)'000 :)iesen Parameter k.6nner'\ Sie bei d. h. wenn der Statorwiderstand bei
aufendem Motor nicht einstellen. Leiter-Leiter-Daten zwischen zwei
beliebigen Auflenleitern gemessen
Definiert den Eisenverlustwiderstand wird, missen Sie den Wert durch 2
(Rre) zum Ausgleich von Eisenverlusten teilen.
im Motor. Parameter 1-40 Gegen- Dieser Parameter gibt speziell die
Der Wert Rre wird bei Ausfiihrung der EMK bei 1000 UPM Gegen-EMK am Statoranschluss des
AMA nicht ermittelt. Effektivwert (AuBenlei- PM-Motors bei 1000 UPM
Der Wert Rre ist besonders in terwert) mechanische Drehzahl an. Sie wird
Anwendungen zur Drehmomentregelung zwischen zwei AuBenleitern definiert
wichtig. Ist Rre unbekannt, so belassen und als Effektivwert ausgedriickt.
Sie Parameter 1-36 Eisenverlustwiderstand
(Rfe) in der Werkseinstellung. Tabelle 3.4 Parameter fir PM-Motoren
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HINWEIS|

Motorhersteller geben die Werte fiir Statorwiderstand
(Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs)) und D-Achsen-
Induktivitét (Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld))) in
technischen Daten zwischen AuBenleiter und Sternpunkt
oder zwischen AuBenleitern an. Es gibt keinen
allgemeinen Standard. Die verschiedenen Konfigura-
tionen fiir Statorwicklungswiderstand und Induktion
werden in Abbildung 3.6 gezeigt. Danfoss-Frequenzum-
richter bendtigen immer den AuBlenleiter-Sternpunkt-
Wert. Die Gegen-EMK eines PM-Motors wird definiert als
sinduzierte EMK, die an zwei beliebigen Phasen der
Statorwicklung eines frei laufenden Motors entsteht”.
Danfoss-Frequenzumrichter benétigen immer den
Effektivwert, der bei 1000 UPM mechanische Drehzahl
zwischen AuBlenleitern gemessen wurde. Dies wird in
Abbildung 3.7 gezeigt.

Line to common (starpoint) Line to line values

L .

130BC008.11

Rs and Ld
Rsand Ld

Abbildung 3.6 Statorwicklungssatze

Permanent magnet motors

Line to Line Back
Emfin RMS Value
at 1000 rpm
Speed (mech)

130BC009.10

Abbildung 3.7 Maschinenparameterdefinitionen der Gegen-
EMK bei Permanentmagnet-Motoren

1-38 Indukt. Q-Achse (Lq)

Range: Funktion:
Size related* | [0.000 - Mﬂm
1000 mH]

Diesen Parameter kénnen Sie
bei laufendem Motor nicht
einstellen.

Legen Sie den Wert der Induktivitat
der Q-Achse fest. Siehe Motorda-
tenblatt.

1-39 Motorpolzahl

Range: Funktion:

related® 11001 | pjesen Parameter kénnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Motorp | ~nn bei 50 Hz ~nn bei 60 Hz
olzahl

2 2700-2880 3250-3460

4 1350-1450 1625-1730

6 700-960 840-1153

Tabelle 3.5 Polanzahl und zugehdérige
Frequenzen

Tabelle 3.5 zeigt die typischen Nenndrehzahlen
verschiedener Motortypen in Abhangigkeit von
der Polzahl. Sie mussen fiir andere Frequenzen
ausgelegte Motoren separat definieren. Der
Motorpolwert ist immer eine gerade Zahl, da sie
sich auf die Gesamtpolzahl bezieht, nicht auf
Polpaare. Der Frequenzumrichter erstellt den
Ausgangswert von Parameter 1-39 Motorpolzahl
basierend auf Parameter 1-23 Motornennfrequenz
und Parameter 1-25 Motornenndrehzahl

1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM

Range: Funktion:
Size [10 - Einstellung der nominalen Gegen-EMK
related* 9000 V] fir eine Motordrehzahl von 1000 UPM.

Dieser Parameter ist nicht aktiv, wenn
Sie Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM
(Oberfl. mon.) einstellen.

1-41 Geber-Offset

Range: Funktion:
0% | [-32768 - | Eingabe des richtigen Versatzwinkels zwischen
32767 ] dem PM-Motor und der Indexposition des instal-

lierten Drehgebers/Resolvers. Der Wertebereich
von 0 bis 32768 entspricht 0-2 x pi (BogenmaR).
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn

Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM, Vollpol
(Permanentmagnetmotor) eingestellt ist.

1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)

Range: Funktion:
Size [0 - Eingabe der Induktivitatssattigungs-
related* 1000 mH] | grenze. |dealerweise hat dieser Parameter

denselben Wert wie

Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld). Wenn
der Motorhersteller eine Induktivi-
tatskurve liefert, geben Sie den
Induktivitatswert bei 200 % des
Nennwerts ein.
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1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)

1-47 Momentkalibrierung niedr. Drehzahl

Range: Funktion: Option: Funktion:
Size [0 - Dieser Parameter entspricht der Induktivi- [4] | Every | Der Frequenzumrichter kalibriert das Drehmoment
related* 1000 tatssattigung von Lg. Idealerweise hat start bei jedem Start, Ausgleich méglicher Anderungen
mH] dieser Parameter denselben Wert wie with der Motortemperatur seit dem letzten Einschalten.
Parameter 1-38 Indukt. Q-Achse (Lg). Wenn store Diese Option wird zur Aktualisierung der Motorpa-
der Motorhersteller eine Induktivi- rameter verwendet:
tatskurve liefert, geben Sie den . Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).
Induktivitatswert bei 200 % des . Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).
Nennwerts ein.
-
Range: Funktion:
Range: Funktion: : - —
Size related* [ [1 - 500 %] | Eingabe der Induktivitatssattigungs-
100 %* | [20 - Zur Einstellung der Amplitude des grenze.
200 %] Testpulses wahrend der Positionser-
kennung beim Start. Stellen Sie diesen
Parameter zur Optimierung der Positions- 3.3.7 1-5%* Lastunabh. Einstellung
messung ein.
Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt.
Option: Funktion: Range: Funktion:
Verwenden Sie diese.r.1 Parameter zur Optimierung 100% | [0- E”'I"! !E
der Drehmomentschatzung im gesamten Drehzahl-
PereichiDas hitzte Dreh i R el cla : 300 %1 | parameter 1-50 Motormagnetisierung bei 0
. geschatzte Drehmoment basiert auf de
Wellenleistung, Pwelle = Pm - Rs x I2. Achten Sie UPM. hat keine Auswirkungen, wenn
darauf, dass der Wert Rs korrekt ist. In dieser Formel Parameter 1-10 Motorart = [1] PM (Oberfl.
muss der Wert Rs der Verlustleistung in Motor, Kabel mon.).
und Frequenzumrichter entsprechen. Wenn Sie
diesen Parameter aktivieren, berechnet der Frequen- Verwenden Sie diesen Parameter zusammen mit
zumrichter bei der Netz-Einschaltung den Wert R, Parameter 1-51 Min. Drehzahl norm. Magnetis.
sodass eine optimale Drehmomentschitzung und [UPM], wenn beim Betrieb mit niedriger
somit eine optimale Leistung gewahrleistet werden Drehzahl eine angepasste thermische Belastung
kann. Nutzen Sie diese Funktion, wenn es nicht des Motors gewiinscht wird.
moglich ist, Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs) auf Geben Sie den Wert als Prozentsatz des Magnet-
jede Frequenz einzustellen, um Kabelldnge, Frequen- isierungsnennstroms ein. Eine zu niedrige
zumrichterverluste und Temperaturabweichungen Einstellung kann ein reduziertes Drehmoment
am Motor auszugleichen. an der Motorwelle bewirken.
0] | Aus Magn. strom
[11| 1. Start | Kalibrierung beim ersten Einschalten nach der Netz-
nach Einschaltung und Beibehaltung dieses Werts, bis E
Netz- | durch einen Aus- und Einschaltzyklus ein Reset i
Ein erfolgt. roasosa ::ij::g; RPW
[2] [ Jeder | Kalibrierung bei jedem Start, Ausgleich maglicher Abbildung 3.8 Motormagnetisierung
Start Anderungen der Motortemperatur seit dem letzten
Einschalten. Der Wert wird nach einem Aus- und
Einschaltzyklus quittiert.
[3]] 1st Der Frequenzumrichter kalibriert das Drehmoment
start beim ersten Einschalten nach der Netz-Einschaltung.
with Diese Option wird zur Aktualisierung der Motorpa-
store rameter verwendet:
. Parameter 1-30 Statorwiderstand (Rs).
. Parameter 1-37 Indukt. D-Achse (Ld).
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1-51 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [UPM] 1-58 Fangschaltung Testpulse Strom

Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt. Range: Funktion:
Range: Funktion: Size [0 - | Stellen Sie die GréBe des Magnetisie-
Size 110 - WM related* | 200 % | rungsstroms fiir die Pulse ein, mit denen die
* ] Motorrichtung erfasst wird. Hohere Werte
ielilizd Sy Parameter 1-51 Min. Drehzahl norm. " g .
RPM] flihren zu praziseren Ergebnissen, wenn der

Magnetis. [UPM] hat keine Auswir-
kungen, wenn

Parameter 1-10 Motorart=[1] PM
(Oberfl. mon.).

Frequenzumrichter im Vergleich zum Motor
Uberdimensioniert ist. Der Wertebereich und
die Funktion hangt von Parameter
Parameter 1-10 Motorart ab:

[0] Asynchron: [0-200%]

Stellen Sie die erforderliche Drehzahl fur Die Verringerung dieses Werts reduziert das

den normalen Magnetisierungsstrom ein. erzeugte Drehmoment. 100 % bedeutet vollen
Wenn die eingestellte Drehzahl niedriger als Motornennstrom. In diesem Fall ist der
die Schlupfdrehzahl des Motors ist, haben Standardwert 30 %.

Parameter 1-50 Motormagnetisierung bei 0 [1] PM, Vollpol: [0-40%].

UPM. und Parameter 1-51 Min. Drehzahl

norm. Magnetis. [UPM] keine Bedeutung.

Eine allgemeine Einstellung von 20 % wird bei
PM-Motoren empfohlen. Héhere Werte konnen

Verwenden Sie diesen Parameter zusammen verbesserte Leistung ergeben. Bei Motoren mit

mit Parameter 1-50 Motormagnetisierung bei einer Gegen-EMK von mehr als 300 VLL (eff)
0 UPM.. Siehe Tabelle 3.5. bei Nenndrehzahl und hoher Wicklungsinduk-
tivitat (mehr als 10 mH) wird jedoch ein

1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz] geringerer Wert empfohlen, um falsche

Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt. Berechnung der Drehzahl zu vermeiden. Der
Range: Funktion: Parameter ist aktiv, wenn
Size [03- EH'I"[!E] Parameter 1-73 Motorfangschaltung aktiviert ist.
related” 1100 M2l | pgrameter 1-52 Min. Drehzahl norm.
Magnetis. [Hz] hat keine Auswir- .
s e, Range: Funktion:
Parameter 1-10 Motorart = [1] PM e [0- W
(Oberfl. mon.). related* | 500 | gjehe Beschreibung von
%l Parameter 1-70 PM-Startfunktion fiir eine
Stellen Sie die erforderliche Frequenz fiir Ubersicht der Beziehung zwischen den
de normalen Magnetisierungsstrom ein. PM-Fangschaltungsparametern.
Wenn die eingestellte Frequenz niedriger
als die Schlupffrequenz des Motors ist, Der Parameter ist aktiv, wenn
sind Parameter 1-50 Motormagnetisierung Parameter 1-73 Motorfangschaltung aktiviert ist.
bei 0 UPM. und Parameter 1-51 Min. Der Wertebereich und die Funktion hangt von
Drehzahl norm. Magnetis. [UPM] inaktiv. Parameter Parameter 1-10 Motorart ab:
Verwenden Sie diesen Parameter [0] Asynchron: [0-500%]
zusammen mit Parameter 1-50 Motormag- Stellen Sie den Prozentwert der Frequenz fiir
netisierung bei 0 UPM.. Siehe Tabelle 3.5. die Pulse ein, mit denen die Motorrichtung

erfasst wird. Erhéhen Sie diesen Wert, um das
erzeugte Drehmoment zu reduzieren. In diesem
Modus entspricht 100 % dem Zweifachen der
Schlupffrequenz.

[1] PM, Volipol: [0-10%)]

Dieser Parameter definiert die Motordrehzahl (in
% der Motornenndrehzahl), unter der die
Parkfunktion (siehe Parameter 2-06 Parking
Strom und Parameter 2-07 Parking Zeit) aktiviert
wird. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-70 PM-Startfunktion auf [1] Parking
eingestellt ist und auch dann nur nach Starten
des Motors.
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338 1:6° Lastabh. Einstellung

Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt.

1-60 Lastausgleich tief Range: Funktion:

Uber das LCP-Display wird dieser Parameter nicht angezeigt. 100 %*| [0 - Euylntig
Range: Funktion: 300 %] | parameter 1-61 Lastausgleich hoch hat
100 %*| [0 - m keine Auswirkungen, wenn
300 %] | pgrameter 1-60 Lastausgleich tief hat Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
keine Auswirkungen, wenn (Oberfl. mon.).
Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
(Oberfl. mon.). Geben Sie einen Prozentwert fiir den
Spannungsausgleich im Verhaltnis zur Last bei
Geben Sie einen Prozentwert fiir den Motorbetrieb mit hoher Drehzahl ein, und
Spannungsausgleich im Verhéltnis zur Last bei erzielen Sie die optimale U/f-Kennlinie. Der
Motorbetrieb mit niedriger Drehzahl ein, und Frequenzbereich, in dem dieser Parameter
erzielen Sie die optimale U/f-Kennlinie. Der aktiv ist, hangt von der MotorgroRe ab.
Frequenzbereich, in dem dieser Parameter —
- « . MotorgroBle Umschaltung
aktiv ist, hdangt von der Motorgré3e ab.
1,1-7,5 kW >10 Hz
Frequenz

Motorgrof3e [kW] (Ubergangspunkt)

[Hz] 1-62 Schlupfausgleich

0.25-7.5 <10 Range: Funktion:
11-45 <5 0% | [500- W
55-550 <34 * | 500 %]

Parameter 1-62 Schlupfausgleich hat keine
Auswirkungen, wenn

Parameter 1-10 Motorart = [1] PM (Oberfl.
mon.).

Tabelle 3.6 Lastausgleich tief

Um
A

100%-|Par.1-60 Par.1-61 Geben Sie den Prozentwert fiir den Schlupfaus-

130BA046.11

gleich ein, um eine Kompensation fiir Toleranzen
im Wert von nun vorzunehmen. Der Schlupfaus-
gleich wird automatisch, d. h. anhand der
Motornenndrehzahl nun errechnet.

1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante

Range: Funktion:

Size [0.05 W

related* | -5 sI | pgrameter 1-63 Schlupfausgleich Zeitkon-
stante hat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
(Oberfl. mon.).

60%-

0%

- f
haraanasnunkt aus

Abbildung 3.9 Lastausgleich tief

Geben Sie die Schlupfausgleichsreaktionsge-
schwindigkeit ein. Ein hoher Wert fiihrt zu
einer langsamen, ein niedriger Wert zu einer
schnellen Reaktion. Verwenden Sie bei Nieder-
frequenzresonanzproblemen die langere
Zeiteinstellung.
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1-64 Resonanzdampfung

Range: Funktion:
o [0 | RINIER

%* 500 %
]

Parameter 1-64 Resonanzddmpfung hat
keine Auswirkungen, wenn

Parameter 1-10 Motorart=[1] PM (Oberfl.
mon.).

Geben Sie den Wert fir die Resonanzdampfung
ein. Legen Sie Parameter 1-64 Resonanzddmpfung
und Parameter 1-65 Resonanzddmpfung Zeitkon-
stante fest, um Probleme mit
Hochfrequenzresonanzen zu eliminieren. Zum
Reduzieren der Resonanzschwankungen erhéhen
Sie den Wert von Parameter 1-64 Resonanz-

3.3.9 1-7* Startfunktion

1-70 PM-Startfunktion

Option: Funktion:

[0] |Rotorlageer- | Geeignet fiir alle Anwendungen, bei denen

kennung bekannt ist, dass der Motor beim Start
stillsteht (z. B. Forderbander, Pumpen und
Lifter ohne Windmuihlen-Effekt).
[1]1 | Parken Wenn sich der Motor bei geringer Drehzahl

* dreht (d. h. weniger als 2-5 % der
Nenndrehzahl), z. B. aufgrund eines geringen
Windmiuihlen-Effekts an den Liftern, wahlen
Sie [1] Parking und stellen Sie

Parameter 2-06 Parking Strom und

Parameter 2-07 Parking Zeit entsprechend

wenn Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
(Oberfl. mon.).

Legen Sie Parameter 1-64 Resonanzddmpfung
und Parameter 1-65 Resonanzddmpfung Zeitkon-
stante fest, um Probleme mit
Hochfrequenzresonanzen zu eliminieren. Geben
Sie die Zeitkonstante mit der besten Dampfung
ein.

1-66 Min. Strom bei niedr. Drz.

Range: Funktion:
related* | 200 %]

Parameter 1-66 Min. Strom bei niedr.
Drz. hat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motorart = [0]
Asynchron.

Geben Sie den minimalen Motorstrom bei
niedriger Drehzahl ein.

Ein Erhohen dieses Stroms verbessert das bei
niedriger Drehzahl entwickelte Motordreh-
moment. Niedrige Drehzahl ist hier als
Drehzahl unter 6 % der Nenndrehzahl des
Motors (Parameter 1-25 Motornenndrehzahl)
bei VVC* PM-Regelung definiert.

ddmpfung. ein.
Range: Funktion: Range: Funktion:
5ms*| [5-50 W 00 | [0- [Geben Sie die Zeitverzogerung zwischen dem
ms] Parameter 1-65 Resonanzdé@mpfung s* |300 [ Startbefehl und dem Zeitpunkt ein, an dem der
Zeitkonstante hat keine Auswirkungen, s] Frequenzumrichter den Motor mit Strom versorgt.

Dieser Parameter bezieht sich auf die in Parameter
Parameter 1-72 Startfunktion ausgewahlte
Startfunktion.

Der Parameter wird fir einen verzogerten Start der
Verdichterfunktion bei der Einspritzregelung
verwendet. Parameter 28-91 Kompressorstartverzo-
gerung regelt die Funktion fur den verzégerten Start.
Stellen Sie den Startverzogerungswert auf einen Wert
gleich oder groBer dem Standardwert ein.

1-72 Startfunktion

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Startfunktion, die wahrend der
eingestellten Startverzégerung ausgefiihrt wird.
Dieser Parameter ist mit

Parameter 1-71 Startverzég. verknUpft.

[0] [ DC Halten | Wéahrend der Anlaufverzégerungszeit wird ein
DC-Haltestrom (Parameter 2-00 DC-Halte-/

Vorwdrmstrom) am Motor angelegt.

[1] | DC Bremse | Wahrend der Startverzégerungszeit wird am
Motor ein DC-Bremsstrom (Parameter 2-01 DC-
Bremsstrom) angelegt.

[2] | Freilauf/
Verz.zeit

Der Motor wird wéahrend der Zeitverzégerung
nicht durch den Frequenzumrichter gesteuert
(Wechselrichter aus).

Verfligbare Optionen hangen von
Parameter 1-10 Motorart ab:
[0] Asynchron:

[2] Motorfreilauf

[0] DC-Halten
[1] PM (Oberfl. mon.):

52 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten.

MG16H203



Dt

Parameterbeschreibung Programmierhandbuch

1-72 Startfunktion 1-73 Motorfangschaltung

Option: Funktion: Option: Funktion:
[2] Motorfreilauf [3]1 | Enabled
[3] | Startdrz. Ref. Dir.
Re. [4] | Enab.
[51 | VVC+/Flux Always Ref.
Re. Dir.
Die Motorfangschaltung fiir PM-Motoren basiert auf einer
anfanglichen Drehzahlberechnung. Die Drehzahl wird
Option: Funktion: immer als Erstes nach einem aktiven Startsignal berechnet.
Mit dieser Funktion kann der Frequenzumrichter Abhingig von der Einstellung fiir Parameter 1-70 PM-
einen Motor, der aufgrund eines Netzausfalls Startfunktion wird eine der folgenden Funktionen
unkontrolliert lauft, ,fangen”. ausgefiihrt:
Wenn Parameter 1-73 Motorfangschaltung Parameter 1-70 PM-Startfunktion=[0] Rotorerkennung:
aktiviert ist, hat Parameter 1-71 Startverzég. keine Wenn die Drehzahlberechnung einen Wert (iber 0 Hz
Fuirlkiiam, ergibt, fangt der Frequenzumrichter den Motor bei dieser
Die Suchrichtung fiir die Motorfangschaltung ist Drehzahl und setzt den Normalbetrieb fort. Andernfalls
mit der Einstellung in Parameter 4-10 Motor errechnet der Frequenzumrichter die Rotorposition und
Drehrichtung verknipft. startet dort den Normalbetrieb.
[0] Nur Rechts: Suche fir die Motorfangschaltung
im Rechtslauf. Bei erfolgloser Suche wird eine Parameter 1-70 PM-Startfunktion=[1] Parken:
DC-Bremse ausgefiihrt. Wenn die Drehzahlberechnung einen Wert unter der
[2] Beide Richtungen: Die Motorfangschaltung Einstellung in Parameter 1-59 Fangschaltung Testpulse
fiihrt zuerst eine Suche in der Richtung aus, die Frequenz ergibt, wird die Parkfunktion aktiviert (siehe
vom letzten Sollwert (Richtung) bestimmt wird. Parameter 2-06 Parking Strom und Parameter 2-07 Parking
Wird die Drehzahl nicht gefunden, erfolgt eine Zeit). Andernfalls fangt der Frequenzumrichter den Motor
Suche in der anderen Richtung. Bei erfolgloser bei dieser Drehzahl und setzt den Normalbetrieb fort. Zu
Suche wird eine DC-Bremse in der Zeit aus empfohlenen Einstellungen siehe die Beschreibung von
Parameter 2-02 DC-Bremszeit aktiviert. Starts Parameter 1-70 PM-Startfunktion.
erfolgen dann mit 0 Hz.
[0] | Deaktiviert | Wahlen Sie [0] Deaktiviert, wenn Sie diese Strombegrenzungen des Motorfangschaltprinzips fiir PM-

Motoren:
. Der Drehzahlbereich betragt bis zu 100 %
Nenndrehzahl oder die Feldschwachungsdrehzahl
(der niedrigste der beiden Werte).

. PMSM mit hoher Gegen-EMK (>300 VLL(eff)) und
hoher Wicklungsinduktivitat (>10 mH) bendtigen
mehr Zeit zur Senkung des Kurzschlussstroms auf
Null und kénnen bei der Berechnung fehleran-
fallig sein.

Funktion nicht wiinschen.

il

Aktiviert Wabhlen Sie [1] Aktiviert, um dem Frequenzum-
richter zu ermdglichen, einen drehenden Motor
abzufangen und ihn zu steuern.

Der Parameter ist immer auf [1] Aktiviert
eingestellt, wenn Parameter 1-10 Motorart = [1]
PM (Oberfl. mon.) ist.

Wichtige zugehorige Parameter:

P ter 1-58 F halt Testpul . . . .
° drameter angscnattiing lestpuiise . Strommessung ist auf einen Drehzahlbereich bis

strom 300 Hz begrenzt. Bei bestimmten Geraten liegt
. Parameter 1-59 Fangschaltung Testpulse die Grenze bei 250 Hz, alle 200-240-V-Frequen-
Frequenz zumrichter bis einschlieBlich 2,2 kW und alle
e Parameter 1-70 PM-Startfunktion 380-480-V-Frequenzumrichter bis einschlie3lich 4

kW.
. Parameter 2-06 Parking Strom

. Verwenden Sie bei Anwendungen mit hohem
Tragheitsmoment (d. h. wenn die Lasttrdgheit

e Parameter 2-03 DC-Bremse Ein [UPM] mehr als das 30-Fache des Motortragheits-

e Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz] moments ist) einen Bremswiderstand, um eine

Uberspannungsabschaltung wahrend der

Einschaltung der Motorfangschaltungsfunktion

e Parameter 2-07 Parking Zeit bei hoher Drehzahl zu vermeiden.

. Parameter 2-07 Parking Zeit

. Parameter 2-06 Parking Strom

[2] [ Immer
aktiviert
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1-74 Startdrehzahl [UPM]

1-77 Kompressorstart Max. Drehzahl [UPM]

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [0 - Einstellen einer Motorstartdrehzahl. Nach Uberschreitet, wird zu einer Startzone, in der
related* | 600 dem Startsignal steigt die Ausgangsdrehzahl Stromgrenze und motorische Drehmoment-
RPM] sprunghaft auf den eingestellten Wert an. grenze auf die maximal moglichen Werte fiir
Stellen Sie die Startfunktion in diese Frequenzumrichter/Motor-Kombination
Parameter 1-72 Startfunktion auf [3] Startdrz. eingestellt werden. Dieser Parameter wird in
Re. [4] Start Sollrichtung oder [5] VVC*/Flux Re. der Regel auf denselben Wert wie
ein, und stellen Sie die Anlaufverzége- Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] eingestellt.
rungszeit in Parameter 1-71 Startverzég. ein. Bei Wert 0 ist die Funktion nicht aktiv.
In dieser Startzone ist anstelle von
1-75 Startdrehzahl [Hz] Parameter 3-82 Rampenzeit Auf Start aktiv,
Range: Funktion: damit eine zusatzliche Beschleunigung
- - — - wahrend des Starts gewahrleistet ist und die
Size [O- Dieser Parameter kann fiir Hub- und Vertikal- . T .
. i Dauer minimiert wird, in der der Motor in der
related* |500.0 [forderanwendungen (Kegelmotor). Einstellen L .
] Anwendung bei minimaler Drehzahl betrieben
Hz] einer Motorstartdrehzahl. Nach dem . . .
i k k wird. Die Zeit ohne Schutz vor der
Startsignal steigt die Ausgangsdrehzahl
. Stromgrenze und der Drehmomentgrenze darf
sprunghaft auf den eingestellten Wert an. .
L L. den in Parameter 1-79 Kompressorstart Max.
Stellen Sie die Startfunktion in o .
. Abschaltzeit eingestellten Wert nicht
Parameter 1-72 Startfunktion auf [3] Startdrz. . ) .
Re. [4] Start Sollricht der [5] WC*/Flux R lUberschreiten. Wenn der Wert in
.e. dar ”O ”; t;ng : Ier s wne Parameter 1-79 Kompressorstart Max.
) t - L . .
ein, un . s‘e :n € |e7 ;Ia;l etrzog? . Abschaltzeit Uberschritten wird, schaltet der
t i( = ti b o
rungszeit in Farameter artverzog. €in Frequenzumrichter mit Alarm 18, Startfehler
1-76 Startst 2.
= artstrom
Wenn diese Funktion fiir einen schnellen Start
Range: Funktion: aktiviert wird, wird ebenfalls
0 [0 - | Einige Motoren, z. B. Konuslaufer-Motoren, Parameter 1-86 Kompressor Min. Abschaltd-
A* | par. bendtigen einen zusatzlichen Strom/eine zusatzliche rehzahl [UPM] aktiviert, damit die Anwendung
1-24 Startdrehzahl, damit sich der Rotor in Bewegung vor einem Betrieb unter der minimalen
Al setzt. Stellen Sie zum Erreichen dieser Steigerung Motordrehzahl, z. B. bei einer Stromgrenze,
den erforderlichen Strom in geschitzt ist.
Parameter 1-76 Startstrom ein. Stellen Sie Diese Funktion ermdglicht ein hohes Anlauf-
Parameter 1-74 Startdrehzahl [UPM] ein. Stellen Sie moment und die Verwendung einer schnellen
Parameter 1-72 Startfunktion auf [3] Startdrz. Re. [4] Startrampe. Zur Gewadbhrleistung, dass sich
Start Sollrichtung ein, und stellen Sie in wahrend des Starts ein hohes Drehmoment
Parameter 1-71 Startverzég. eine Anlaufverzoge- aufbaut, kdnnen Sie entsprechende Werte fiir
rungszeit ein. Startverzogerung/Startdrehzahl/Startstrom
Dieser Parameter kann fiir Hub- und Vertikalforde- eingeben.
ranwendungen (Kegelmotor).
1-78 Kompressorstart Max. Frequenz [Hz]
1-77 Kompressorstart Max. Drehzahl [UPM] Range: Funktion:
Range: Funktion: Size [0- W
Size [o- W related* | par. | pgrameter 1-78 Kompressorstart Max.
. 4-14 . .
related* | par. Parameter 1-77 Kompressorstart Max. ) Frequenz [Hz] hat keine Auswirkungen,
4-13 Drehzahl [UPM] hat keine Auswir- wenn Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
RPM] kungen, wenn Parameter 1-10 Motorart (Oberfl. mon.).
= [1] PM (Oberfl. mon.).
Der Parameter ermdglicht ein hohes Anlauf-
Der Parameter ermdglicht ein hohes Anlauf- moment. Dies ist eine Funktion, bei der
eaT. Bies st cine Funkien, b dar Stromgrenze und Drehmomentgrenze wahrend
Stromgrenze und Drehmomentgrenze des Motoranlaufs ignoriert werden. Die Zeit
wahrend des Motoranlaufs ignoriert werden. el G g €28 Sl HE 2
Die Zeit von der Erteilung des Startsignals bis Zeitpunkt, an dem die Drehzahl die in diesem
zum Zeitpunkt, an dem die Drehzahl die in Parameter festgelegte Drehzahl tGberschreitet,
diesem Parameter festgelegte Drehzahl wird zu einer Startzone, in der Stromgrenze
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1-78 Kompressorstart Max. Frequenz [Hz]

1-79 Kompressorstart Max. Abschaltzeit

Range: Funktion: Range: Funktion:
und motorische Drehmomentgrenze auf die Jede in Parameter 1-71 Startverzog. festgelegte Zeit
maximal moglichen Werte fiir diese Frequen- zur Verwendung einer Startfunktion muss innerhalb
zumrichter/Motor-Kombination eingestellt der Zeitbeschrankung ausgefiihrt werden.
werden. Dieser Parameter wird in der Regel
auf denselben Wert wie Parameter 4-11 Min. .
Drehzahl [UPM] eingestellt. Bei Wert 0 ist die 3.3.10 1-8* Stoppfunktlon
Funktion nicht aktiv.
In dieser Startzone st
Parameter 3-82 Rampenzeit Auf Start anstelle Option: Funktion:
von Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1 aktiv, Funktion, die nach einem Stoppsignal und
Sl Gl s e g dem Erreichen der in Parameter 1-81 Ein.-
wahrend des Starts gewabhrleistet ist und die Drehzahl fiir Stoppfunktion [UPM]
Dauer minimiert wird, in der der Motor in der eingestellten Drehzahl ausgefiihrt wird.
Anwendung bei minimaler Drehzahl betrieben
wird. Die Zeit ohne Schutz vor der VESE] 17 (O/pdlelian [EE =0 vl
Stromgrenze und der Drehmomentgrenze darf RAiEEs TRl el
den in Parameter 1-79 Kompressorstart Max. (Bl Ao
Abschaltzeit eingestellten Wert nicht et
Uberschreiten. Wenn der Wert [1] DC-Halten
Parameter 1-79 Kompressorstart Max. [2] Motortest, Alarm
Abschaltzeit uberschritten wird, schaltet der
Frequenzumrichter mit Alarm 18, Startfehler ab. {6] Motortest, Alarm
Wenn diese Funktion fiir einen schnellen Start [1] PM (Oberfl. mon.):
aktiviert wird, wird ebenfalls [0] Motorfreilauf
PRI W= LOaeet (it 2B analiie [0] * | Motorfreilauf | Ldsst den Motor im Freilaufmodus.
rehzahl [UPM] aktiviert, damit die Anwendung
vor einem Betrieb unter der minimalen ] |DC Versorgt den Motor mit einem DC-
Motordrehzahl, z. B. bei einer Stromgrenze, Haltestrom/ Haltestrom (siehe Parameter 2-00 DC-Halte-/
geschiitzt ist. Vorwdrm. Vorwdrmstrom).
Diese Funktion ermdglicht ein hohes Anlauf-
moment und die Verwendung einer schnellen 1-81 Ein.-Drehzahl fiir Stoppfunktion [UPM]
Startrampe. Zur Gewahrleistung, dass sich Range: Funktion:
wahrend des Starts ein hohes Drehmoment Size related* | [0 - 600 Definiert die Drehzahl zum
aufbaut, kdnnen Sie entsprechende Werte fiir RPM] Aktivieren von
Startverzogerung/Startdrehzahl/Startstrom Parameter 1-80 Funktion bei Stopp.
eingeben.
1-82 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz]
Range: Funktion: Size related*| [0 -20.0 | Stellen Sie die Ausgangsfrequenz ein,
5s¢| [0- W Hz] bei der Parameter 1-80 Funktion bei
10s] | parameter 1-79 Kompressorstart Max. Stopp aktiviert werden soll.

Abschaltzeit hat keine Auswirkungen, wenn

Parameter 1-10 Motorart = [1] PM (Oberfl.

mon.).

Die Zeit von der Erteilung des Startsignals bis zum

Zeitpunkt, an dem die Drehzahl die in

Parameter 1-77 Kompressorstart Max. Drehzahl [UPM]

festgelegte Drehzahl Uberschreitet, darf die im

Parameter festgelegte Zeit nicht iberschreiten.

Wenn die eingestellte Zeit Gberschritten wird,

schaltet der Frequenzumrichter mit Alarm 18

Startfehler ab.
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1-86 Kompressor Min. Abschaltdrehzahl [UPM]

1-90 Thermischer Motorschutz

Wenn der Wert 0 betragt, ist die Funktion
nicht aktiv. Wenn die Drehzahl an einem
Zeitpunkt nach dem Start (oder wahrend
eines Stopps) unter den im Parameter festge-
legten Wert fallt, schaltet der
Frequenzumrichter mit dem Alarm 49
Drehzahlgrenze ab.

ein, bei der der Frequenzumrichter abschaltet.

3.3.11 1-9* Motortemperatur

HINWEIS

Bei Verwendung mehrerer Motoren kénnen Sie das
elektronische Thermorelais (ETR) des Frequenzumrichters
nicht als Motorschutz fiir einzelne Motoren verwenden.
Stellen Sie ein separates Uberlastrelais fiir jeden Motor
bereit.

1-90 Thermischer Motorschutz

Option: Funktion:

Der Frequenzumrichter kann die Motortem-
peratur fir den Motoruberlastschutz auf 2
Arten ermitteln:

. Uber einen Thermistorsensor, der
an einen der Analog- oder Digita-
leingange angeschlossen wird

Range: Funktion: Option: Funktion:

Size [0- W (Parameter 1-93 Thermistoran-
related* 1500 Dieser Parameter ist nur verfiigbar, schluss). Siehe Kapitel 3.3.12.1 PTC-
RPM] wenn Parameter 0-02 Hz/UPM Thermistorverbindung.

Umschaltung auf [11] UPM . Durch Berechnung (ETR =
programmiert ist. Elektronisches Thermorelais) der
thermischen Belastung, basierend
Geben Sie den untere Motordrehzahlgrenze auf der tatsachlichen Motorbe-
ein, bei der der Frequenzumrichter lastung und der Zeit. Die
abschaltet. Wenn der Wert 0 betrégt, ist die berechnete thermische Belastung
Funktion nicht aktiv. Wenn die Drehzahl an wird mit dem Motornennstrom
einem Zeitpunkt nach dem Start (oder Imn und der Motornennfrequenz
wahrend eines Stopps) unter den im fwn verglichen. Bei den Berech-
Parameter festgelegten Wert fillt, schaltet nungen wird die bei niedriger
der Frequenzumrichter mit dem Alarm 49 Drehzahl herabgesetzte Kiihlung
Drehzahlgrenze ab. eines im Motor integrierten Lifters
beriicksichtigt. Siehe
Range: Funktion: o Mittels eines mechanischen
Size [0 - !:myl"t!g Thermoschalters (Klixon-Schalter).
related* | 50 H2] | pjeser Parameter ist nur verfiigbar, ?;:Zf’;zl i:;i::::ﬁ Zt
TG (AR (0P L ) . Motoriberlastschutz der Klasse 20
f!mschaltung auf [1] [Hz] programmiert gemiR NEC.
ist.
[0] [Kein Wenn der Motor standig Uberlastet ist und
Geben Sie den untere Motordrehzahlgrenze Motorschutz keine Warnung oder Abschaltung des

Frequenzumrichters gewdinscht ist.

[1] | Thermistor Aktiviert eine Warnung, wenn der

Warnung angeschlossene Thermistor im Motor bei

einer Motorlibertemperatur auslost.

[2] | Thermistor
Abschalt.

Wenn der Frequenzumrichter abschalten
soll, falls der angeschlossene Thermistor im
Motor auslost.

[3] | ETR Warnung
1

[4] | ETR Alarm 1

[5] | ETR Warnung
2

[6] | ETR Alarm 2

[7] | ETR Warnung
3

[8] | ETR Alarm 3

[9] | ETR Warnung
4

[10] | ETR Alarm 4

Die ETR-Funktionen 1-4 berechnen die Last, wenn der
Parametersatz aktiviert wird, in dem sie ausgewahlt
wurden. Die Berechnung von ETR-3 beginnt, wenn Parame-
tersatz 3 ausgewahlt wird. Fiir den nordamerikanischen
Markt: Die ETR-Funktionen bieten einen Motoriberlast-
schutz der Klasse 20 gemaf3 NEC.
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Abbildung 3.10 Thermischer Motorschutz

HINWEIS

Wenn die Temperatur des Motors durch einen Thermistor
oder KTY-Sensor verwendet wird, wird die PELV (Schutz-
kleinspannung - Protective extra low voltage) im Falle
von Kurzschliissen zwischen Motorwicklungen und
Sensor nicht kompiliert. Zur Ubereinstimmung mit der
PELV miissen Sie den Sensor angemessen isolieren.

HINWEIS

Danfoss empfiehlt die Verwendung von 24 V DC als
Thermistor-Versorgungsspannung.

HINWEIS

Die ETR-Timerfunktion funktioniert nicht, wenn
Parameter 1-10 Motorart= [1] PM (Oberfl. mon.).

HINWEIS

Zur korrekten Funktion der ETR-Funktion muss die
Einstellung in Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der
Last der Anwendung entsprechen (siehe Beschreibung
von Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last).

3.3.12.1 PTC-Thermistorverbindung

R |
(n]

4000

3000

1330

550

250

\_/

9 ['C]
-20°C Ynominell—5°C| ¥nominell +5°C
Pnominell

175HA183.10
Abbildung 3.11 PTC-Profil

Beispiel fiir die Verwendung eines Digitaleingangs und
10 V als Stromversorgung

Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die
Motortemperatur zu hoch ist.

Parametereinstellung:

. Stellen Sie Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
auf [2] Thermistor Abschalt. ein.

. Stellen Sie Parameter 1-93 Thermistoranschluss auf
[6] Digitaleingang ein.

53|54

130BA152.10

12(13(18(19]27|29|32|33|20|37

% - .
R

PTC/Thermistor <8000 >2.7 ke

Abbildung 3.12 PTC-Thermistorverbindung - Digitaleingang

©)
©)

Beispiel fiir die Verwendung eines Analogeingangs und
10 V als Stromversorgung

Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die
Motortemperatur zu hoch ist.
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Parametereinstellung:

. Stellen Sie Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
auf [2] Thermistor Abschalt. ein.

. Stellen Sie Parameter 1-93 Thermistoranschluss auf
[2] Analogeingang 54 ein.

130BA153.11

42 54|55

OOl
OO
HO O 8f+10v

OOl
© Ol
OO

EIN -

»

PTC/Thermistor <3.0 k0
>3.0 kQ

Abbildung 3.13 PTC-Thermistorverbindung - Analogeingang

3.3.12.3 Klixon-Schalter

Der thermische Klixon-Trennschalter verflgt Gber eine
KLIXON®-Metallschale. Bei einer vordefinierten Uberlast
fuhrt die durch den Stromfluss durch die Schale
verursachte Warme zu einer Abschaltung.

Beispiel fiir die Verwendung eines Digitaleingangs und
24 V als Stromversorgung

Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die
Motortemperatur zu hoch ist.

Parametereinstellung:
. Stellen Sie Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
auf [2] Thermistor Abschalt. ein.

. Stellen Sie Parameter 1-93 Thermistoranschluss auf
[6] Digitaleingang ein.

130BA151.10

Tabelle 3.7 Abschaltwerte

HINWEIS

Priifen Sie, ob die gewdhlte Versorgungsspannung der
Spezifikation des benutzten Thermistorelements
entspricht.

3.3.12.2 ETR

Bei den Berechnungen wird die bei niedriger Drehzahl
herabgesetzte Kiihlung eines im Motor integrierten Lifters
beriicksichtigt.

t[s]

2.000

175ZA052.11

1.000

600

500 \
400 ANNAY
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Abbildung 3.14 ETR-Profil

>
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Dlgltal 10 <800 032,7 kQ [C noy xoy [On HOHOH >1 IOI IOI
Analog 10 <3,0 kQ=3,0 kQ

a

PTC/Thermistor <6.6 kO >10.8 kQ

Abbildung 3.15 Thermistorverbindung

1-91 Fremdbeliiftung

Option: Funktion:

[0] | Nein | Kein externer Lifter erforderlich, d. h. die
* Motorleistung wird bei niedriger Drehzahl reduziert.

[11 |[Ja Ein externer Motorllifter (Fremdbeluftung) wird
verwendet, daher ist bei niedriger Drehzahl keine
Leistungsreduzierung notwendig. Der Lufter folgt der
oberen Kurve in Abbildung 3.14 (fout = 1 x fwn), wenn
der Motorstrom unter dem Motornennstrom liegt
(siehe Parameter 1-24 Motornennstrom). Uberschreitet
der Motorstrom den Nennstrom, reduziert der
Frequenzumrichter die Betriebszeit so, als ob kein
Lufter montiert ist.

1-93 Thermistoranschluss

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEI

Stellen Sie den Digitaleingang in
Parameter 5-00 Schaltlogik auf [0] PNP -
Aktiv bei 24 V ein.

Wabhlen Sie den Eingang fiir den Anschluss
des Thermistors (PTC-Sensor) aus. Die Auswahl
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1-93 Thermistoranschluss

Option: Funktion:
einer Analogeingang-Option [1] Analogeingang
53 oder [2] Analogeingang 54 ist nicht
moglich, wenn der Analogeingang bereits als
Sollwertquelle verwendet wird (ausgewahlt
unter Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1,
Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2 oder
Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3).
Bei der Verwendung der VLT® PTC-Thermis-
torkarte MCB 112 miussen Sie immer [0] Keine
auswahlen.
[0] [Ohne
[11 | Analog-
eingang 53
[2] | Analog-
eingang 54
[3]1 | Digital-
eingang 18
[4] | Digital-
eingang 19
[5] | Digital-
eingang 32
[6] | Digital-
eingang 33
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3.4 Parameter: 2-** Bremsfunktionen

3.4.1 2-0* DC Halt/DC Bremse

Parametergruppe zur Konfiguration der DC-Bremse- und
DC-Haltefunktionen.

2-00 DC-Halte-/Vorwarmstrom

Range: Funktion:

R INCRHINWES

%* 1160 | parameter 2-00 DC-Halte-/Vorwdrmstrom hat
%]

keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motorart=[1] PM (Oberfl.
mon.).

HINWEI

Der maximale Wert hangt vom
Motornennstrom ab.

Vermeiden Sie Anlegen eines Stroms von

100 % iliber zu lange Zeit. Es kann den Motor
beschadigen.

Der angegebene Haltestrom bezieht sich in Prozent
auf den in Parameter 1-24 Motornennstrom festge-
legten Motornennstrom Imn. 100 % DC-Haltestrom
entsprechen Iun.

Dieser Parameter definiert die Intensitdt der Gleich-
spannungs-Halten-Funktion (auch zum Vorwarmen
des Motors geeignet).

Dieser Parameter ist aktiv, wenn in

Parameter 1-80 Funktion bei Stopp [1] DC-Halten/
Motor-Vorheizung ausgewahlt wurde.

2-01 DC-Bremsstrom

Range: Funktion:
CRNCRNIHINWES
%* | 1000

Der maximale Wert hangt vom
Motornennstrom ab. Vermeiden Sie Anlegen
eines Stroms von 100 % liber zu lange Zeit.
Es kann den Motor beschadigen.

%]

Der angegebene Strom bezieht sich in Prozent auf
den in Parameter 1-24 Motornennstrom festgelegten
Motornennstrom Imn. 100 % DC-Bremsstrom
entsprechen Iwn.

Der DC-Bremsstrom wird bei einem Stoppbefehl
angewendet, wenn die Drehzahl niedriger als der in
eingestellte Grenzwert ist;

. Parameter 2-03 DC-Bremse Ein [UPM].

. Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz], wenn
die Funktion DC-Bremse invers aktiv ist
oder Uber die serielle Kommunikations-
schnittstelle aktiviert wird.

2-01 DC-Bremsstrom

Range: Funktion:

Der Parkstrom ist wahrend der Zeitdauer aus
Parameter 2-02 DC-Bremszeit aktiv.

2-02 DC-Bremszeit

Range: Funktion:

10 s*| [0 - 60 s] | Legen Sie die Dauer des DC-Bremsstroms in
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom fest, sobald
dieser aktiviert wurde.

2-03 DC-Bremse Ein [UPM]
Range:

Size [0-0
related* RPM]

Funktion:

Aktiviert und definiert die Einschaltd-
rehzahl fur den DC-Bremsstrom aus
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom nach einem
Stoppsignal.

Wenn Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM
(Oberfl. mon.) eingestellt ist, ist dieser
Wert auf 0 UPM begrenzt (AUS)

2-04 DC-Bremse Ein [Hz]

Range: Funktion:
related* 0.0 Hz]

Parameter 2-04 DC-Bremse Ein [Hz]
hat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
(Oberfl. mon.).

Aktiviert und definiert die Einschaltd-
rehzahl fiir den DC-Bremsstrom aus
Parameter 2-01 DC-Bremsstrom nach einem
Stoppsignal.

2-06 Parking Strom

Range: Funktion:
IR |HINWEIS

%" 11000 %I | pgrameter 2-06 Parking Strom und

Parameter 2-07 Parking Zeit: Nur aktiv,
wenn in Parameter 1-10 Motorart [1] PM
(Oberfl. mon.) ausgewahlt ist

Stellen Sie den Strom in Prozent des
Motornennstroms ein,

Parameter 1-24 Motornennstrom. Aktiv in
Verbindung mit Parameter 1-73 Motorfang-
schaltung. Der Parkstrom ist wahrend der
Zeitdauer aus Parameter 2-07 Parking Zeit aktiv.
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2-07 Parking Zeit

2-16 AC-Bremse max. Strom

Verbindung mit Parameter 1-73 Motorfang-
schaltung.

HINWEIS!

Parameter 2-07 Parking Zeit ist nur aktiv,
wenn in Parameter 1-10 Motorart [1] PM
(Oberfl. mon.) ausgewahlt ist

3.4.2 2-1* Generator. Bremsen

Parametergruppe zur Auswahl der dynamischen Bremspa-
rameter. Gilt nur flir Frequenzumrichter mit Bremschopper.

2-10 Bremsfunktion

Option: Funktion:

Verfligbare Optionen hangen von
Parameter 1-10 Motorart ab:
[0] Asynchron:

e  [0] Aus
. [1] Bremswiderstand
. [2] AC-Bremse
[1] PM (Oberfl. mon.):
3 [0] Aus

. [1] Bremswiderstand

[0] | Aus Kein Bremswiderstand installiert.

[1] | Bremswi- [ Ein Bremswiderstand ist zur Ableitung der

derstand | Uiberschissigen Bremsenergie als Warme im
System integriert. Bei angeschlossenem Bremswi-
derstand ist beim Bremsen (generatorischer
Betrieb) eine hohere Zwischenkreisspannung
verfugbar. Die Funktion Bremswiderstand ist nur
bei Frequenzumrichtern mit eingebauter

Bremselektronik verfiigbar.

[2]1 | AC-
Bremse

AC-Bremse funktioniert nur beim Regelverfahren
Kompressormoment in Parameter 1-03 Drehmo-
mentverhalten der Last.

2-16 AC-Bremse max. Strom

Range: Funktion:

R NCEM | HIN WE S

* 10000 %1 | parameter 2-16 AC-Bremse max. Strom
hat keine Auswirkungen, wenn
Parameter 1-10 Motorart = [1] PM
(Oberfl. mon.).

Geben Sie den max. zuldssigen Motorstrom
wahrend der AC-Bremsfunktion ein. Zu

Range: Funktion: Range: Funktion:
3 s¥| [0.1-60 [Definiert die Dauer der Parkstromzeit aus hohe Strome konnen die Motorwicklung
sl Parameter 2-06 Parking Strom. Aktiv in tberhitzen.

2-17 Uberspannungssteuerung

Mit der Uberspannungssteuerung wird das Risiko reduziert, dass
der Frequenzumrichter aufgrund einer Uberspannung im
Zwischenkreis durch generatorische Leistung von der Last
abschaltet.

Funktion:

HINWEIS

Die Rampenzeit wird automatisch
angepasst, um eine Abschaltung des
Frequenzumrichters zu vermeiden.

Option:

[0] | Deaktiviert | Keine Uberspannungssteuerung erforderlich.

[2] * | Aktiviert Aktiviert Uberspannungssteuerung.

MG16H203
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3.5 Parameter: 3-** Sollwert/Rampen

3.5.1 3-0* Sollwertgrenzen

3-02 Minimaler Sollwert

Range: Funktion:

Size [-999999.999 - Zur Eingabe des minimalen

related* | par. 3-03 Sollwerts. Der minimale Sollwert
ReferenceFeedba- | bestimmt den Mindestwert aus der
ckUnit] Summe aller Sollwerte. Der

minimale Sollwert und die Einheit
entsprechen der Konfigurations-
auswahl in

Parameter 1-00 Regelverfahren und
Parameter 20-12 Soll-/Istwerteinheit.

HINWEIS

Dieser Parameter wird nur bei
einer Regelung ohne
Riickfiihrung verwendet.

3-03 Maximaler Sollwert

Range: Funktion:

Size [ par. 3-02 - Geben Sie den maximalen Sollwert

related* | 999999.999 ein. Der maximale Sollwert
ReferenceFeedba- | bestimmt den Hochstwert aus der
ckUnit] Summe aller Sollwerte.

Die Einheit fur den maximalem
Sollwert entspricht der Konfigurati-
onsauswahl in

Parameter 1-00 Regelverfahren: Fur
[1] Mit Drehgeber, UPM; fiir [2]
Drehmoment, Nm.

Wenn [9] Positionierung in
Parameter 1-00 Regelverfahren
ausgewahlt wird, definiert dieser
Parameter die Standarddrezahl fiir
die Positionierung.

3-04 Sollwertfunktion

Option: Funktion:
[0] * [ Addierend

Zur Addition von externen und Festsollwert-
quellen.

[1] | Externe Zur Auswahl der externen oder der Fest-

Anwabhl Sollwertquelle.
Dient zum Wechsel zwischen externem
Sollwert und Festsollwert per Befehl oder

Digitaleingang.

3.5.2 3-1* Sollwerteinstellung

Wahlen Sie einen oder mehrere Festsollwerte aus. Wahlen
Sie Festsollwertbit 0/1/2 [16], [17] oder [18] fir die
entsprechenden Digitaleingdnge in Parametergruppe 5-1*
Digitaleingdnge aus.

3-10 Festsollwert
Array [8]

Range: Funktion:

0% | [-100 - | Zur Eingabe von bis zu 8 unterschiedlichen
* 100 %)] | Festsollwerten (0-7) in diesen Parameter mittels
Array-Programmierung. Der Festsollwert wird als
Prozentwert des Werts Refmax

(Parameter 3-03 Maximaler Sollwert) angegeben.
Wahlen Sie bei der Verwendung von Festsoll-
werten Festsollwert Bit 0/1/2 [16], [17] oder [18]
fur die entsprechenden Digitaleingange in

Parametergruppe 5-1* Digitaleingédnge aus.

130BA149.10

12 (+24V)
Festsollwert 76543210

+——— —10101010 29 [P 5-13=Festsollw. Bit 0]

§——— —11001100 32 [P 5-14=Festsollw. Bit 1]
L —————11110000 33 [P 5-15=Festsollw. Bit 2]

Abbildung 3.16 Festsollwertschema
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P 314 130BA357.11
Relativer Festsollwert
Eingangsbefehl:
Festsollwert bit0, bit1, bit2
I
_ P 1-00
_fo1 | Regelverfahren
_ [1] :_ ________
|_ —l 21 |
| g | [31 Eingangsbcrchl: :
2 Sollwert speichern Mit Riickfilhrung
| o 3 | 41 |
52 | | e
au’
| . 8 | 51 | | —’;z oder [ ]
(] [ :
I_ J— J 71 P 3-04 : |
L Sollwert-Funkt. | |
: . | mcxxmt | ] Fern
v i P ceiativ | NE Sollwert
o\ H Xy —{ S e o ) Sty
A 3| 71 200
) § » +200°% o EN -
I’y H % rmin ref.
— ] ]
p Ohne Funktion
]
| 2 |Ana|cgeingﬁnge —_— 7
Q +200% J] auf
| 9] |Pu|seingénge e 00% - —Piprozess— [
. T 1100% ainneit
L | Ext. PID-Ausgénge | I
| a9 | Eingangsbefehl: Drehzahl ohne Ruckfi
L] DigiPot Festsollwert
a >
|
Eingangsbefehl:
Drehzahl auf/ab
Ohne Funktion

A 4

7]
o
v
] I
Analogeingdnge —_—
| z geingang h 4 Sollwert in %
| 8 |Pu|seingﬁnge —_— 2 1
G | Ext. PID-Ausgénge L
13 2l
& g DigiPot il
> 2]
Ext. P 1-00
Sollwert Regelverfahren
in % |
Auf
o Ohne Funktion : Tb DigiPot Sollwert
p DigiPot ————»
| 2 Analogeingdnge —_— | Ab—> e +200%
= Drehzahl ohne Ri,'lckfuhrungl 0/1
| (% |Pu|seing§nge —_— +200%; 4
5 R Istwertverarbeitung &
|'\ 3 |EXt- PID-Ausgénge Istwertgeregelter Sollwert ¥ Loéschen
o2 DigiPot 0% 0/1
N & Mit Rackfuhrung
a >

Bussollwert

Abbildung 3.17 Beispiel fiir Betrieb ohne Ruckfiihrung und mit Riickfiihrung

3-11 Festdrehzahl Jog [Hz] 3-13 Sollwertvorgabe

Range: Funktion: Option: Funktion:

Size [O- Die Festdrehzahl JOG ist eine feste W

related* par. 4-14 | Ausgangsdrehzahl, bei deren Aktivierung Bei Einstellung von [2] Ort startet der

Frequenzumrichter nach einem Netz-
Aus erneut mit dieser Einstellung.

Hz] der Frequenzumrichter in Betrieb ist.
Siehe auch Parameter 3-19 Festdrehzahl Jog
[UPM] und Parameter 3-80 Rampenzeit JOG.

3-13 Sollwertvorgabe [3] ;r;l:)ed to H/A | Weitere Informationen finden Sie im VLT®

. . Produkthandbuch Bewegungssteuerung MCO
Option: Funktion: 305

Bestimmung, welche Sollwertvorgabe

aktiviert wird.

[0] * | Umschalt. Verwenden des Ortsollwerts im Hand-
Hand/Auto Betrieb oder des Fernsollwerts in der
Betriebsart Auto.

[11 |Fern Verwenden des Fernsollwerts im Hand-
Betrieb und in der Betriebsart Auto.

[2]1 |Ort Verwenden des Ortsollwerts im Hand-
Betrieb und in der Betriebsart Auto.
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3-14 Relativer Festsollwert 3-15 Variabler Sollwert 1

Range: Funktion: Option: Funktion:
0% [ [-100 | Der aktuelle Sollwert, X, wird mit dem in [1] * [ Analogeingang
& - Parameter 3-14 Relativer Festsollwert eingestellten 53
100 %] | Prozentwert Y erhoht oder reduziert. [2] [ Analogeingang
Hierdurch ergibt sich der aktuelle Sollwert Z. Der >4
aktuelle Sollwert (X) ist die Summe der [71 | Pulseingang 29
ausgewihlten Eingénge in: [8] | Pulseingang 33
e Parameter 3-15 Variabler Sollwert 1. [20] | Digitalpoti
. Parameter 3-16 Variabler Sollwert 2. [21] | Analogeing.
X30/11
. Parameter 3-17 Variabler Sollwert 3. [22] | Analogeing.
. Parameter 8-02 Aktives Steuerwort. X30/12
[23] | Analogeingang
L’ Relativ z Resultierender X42/1
ng Z=x+x*Y/100 [ » ;atﬁfi(;r;lticher [24] Analogeingang
X42/3
130BA059.12
Abbildung 3.18 Relativer Festsollwert [25] | Analogeingang
X42/5
[30] | Erw. PID-Prozess
o 1
z @
N [31] | Erw. PID-Prozess
\ <
ST g 2
l— — — ‘ - [32] | Erw. PID-Prozess
Iox | 3
\ 3
: | 3-16 Variabler Sollwert 2
| | Option: Funktion:
w Y HINWEIS
-100 0 100 % . . . .
4 ’ Diesen Parameter kdnnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.
Abbildung 3.19 Aktueller Sollwert
Wahlen Sie die Sollwertquelle aus, die

fur das zweite Sollwertsignal verwendet

3-15 Variabler Sollwert 1 werden soll:

Option: Funktion: e Parameter 3-15 Variabler
RINTER Sollwert 1.
Diesen Parameter konnen Sie bei 3 Parameter 3-16 Variabler
laufendem Motor nicht einstellen. Sollwert 2.

. Parameter 3-17 Variabler
Wahlen Sie die Sollwertquelle aus, die Sollwert 3.

fir jas ersltle Sollwertsignal verwendet Definieren Sie bis zu 3 verschiedene
werden sofl Sollwertsignale. Die Summe der
. Parameter 3-15 Variabler . .
Sollwertsignale legt die aktuellen
Sollwert 1.
Sollwerte fest.

. Parameter 3-16 Variabler 0] Deaktiviert

Sollwert 2. -
[1] Analogeingang
. Parameter 3-17 Variabler 53
Sollwert 3. [2] | Analogeingang
Definieren Sie bis zu 3 verschiedene 54
Sollwertsignale. Die Summe der Sollwert- [7] Pulseingang 29
signale legt die aktuellen Sollwerte fest. [8] Pulseingang 33

[0] | Deaktiviert [20] * | Digitalpoti
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3-16 Variabler Sollwert 2 3-17 Variabler Sollwert 3

Option: Funktion: Option: Funktion:

[21] | Analogeing. [25] | Analogeingang

X30/11 X42/5
[22] | Analogeing. [30] | Erw. PID-Prozess

X30/12 1
[23] | Analogeingang [31] | Erw. PID-Prozess

X42/1 2
[24] | Analogeingang [32] | Erw. PID-Prozess

X42/3 3
[25] [ Analogeingang

a2
[30] | Erw. PID-Prozess Range: Funktion:

1 Size [O- Geben Sie einen Wert fiir die Festdrehzahl
[311 | Erw. PID-Prozess related* | par. njoG ein, bei der es sich um eine feste

2 4-13 Ausgangsdrehzahl handelt. Der Frequenzum-
321 |Erw. PID-Prozess RPM] richter lauft bei dieser Drehzahl, wenn die

3 Festdrehzahlfunktion aktiviert ist.

Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] begrenzt
die max. Enstllung.
Option: Funktion: Siehe auch Parameter 3-11 Festdrehzahl Jog
W [Hz] und Parameter 3-80 Rampenzeit JOG.

Diesen Parameter konnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen. 3.5.3 3-4* Rampe 1
Wahlen Sie die Sollwertquelle aus, die Konfigurieren Sie die Rampenparameter und Rampenzeiten
fiir das dritte Sollwertsignal verwendet fur jede der beiden Rampen (Parametergruppe 3-4* Rampe
werden soll: 1 und Parametergruppe 3-5* Rampe 2).
. Parameter 3-15 Variabler
Sollwert 1. UPM § 1308A168.11
e Parameter 3-16 Variabler Obergrenze
Sollwert 2. Sollwert — F - -
P 1-25 + !
o Parameter 3-17 Variabler Motordrehzahl | { \ {
Sollwert 3. P 4-11 [ J |
Untergrenze ‘ ‘ T ‘
Definieren Sie bis zu 3 verschiedene || } |
Sollwertsignale. Die Summe der Sollwert- | || \\
signale legt die aktuellen Sollwerte fest. o371 — s . —>
| Rampe-Auf | ‘ | | Rampe-Ab [Time
% .. Zeit (X Zeit (X)
[0] Deaktwu.ert }(Beetsém)l) \ } } }(Vetﬂangs_) \
[1] | Analogeingang foce taee
53 Abbildung 3.20 Rampe 1
[2] | Analogeingang
54

[7] | Pulseingang 29

[8] | Pulseingang 33
[20] | Digitalpoti

[21] | Analogeing.
X30/11

[22] | Analogeing.
X30/12

[23] | Analogeingang
X42/1

[24] | Analogeingang
X42/3
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3-41 Rampenzeit Auf 1

3-52 Rampenzeit Ab 2

Sie die Rampe-auf-Zeit so, dass der
Ausgangsstrom die in

Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze wahrend des Beschleunigens
nicht tberschreitet. Beachten Sie auch die
Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter
Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1.

tBeschl. x nnom [Par..1 - 25] Is]
Sollw. [U/min [UPM]]  ©

3-42 Rampenzeit Ab 1

Par..3-41=

Range: Funktion:
Size [1.00 | Geben Sie die Rampenzeit Ab, d. h. die
related* |- 3600 | Verzégerungszeit von

s] Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0 UPM
ein. Wahlen Sie eine Rampenzeit Ab, bei der
im generatorischem Motorbetrieb keine
Uberspannung im Wechselrichter auftritt. Die
Rampenzeit Ab sollte zudem lang genug sein,
dass der erzeugte Strom die unter

Parameter 4-18 Stromgrenze eingestellte
Stromgrenze nicht Gberschreitet. Beachten Sie
die Rampe Auf-Zeit unter

Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1.

tdec x nnom [Par..1 - 25]

Par..3 =42 = = i [UPM]] )

3.5.4 3-5* Rampe 2

Zur Auswahl der Rampenparameter siehe Parametergruppe
3-4* Rampe 1.

3-51 Rampenzeit Auf 2

Range: Funktion:
Size [1.00 | Geben Sie die Rampenzeit Auf, d. h. die
related* |- 3600 [ Beschleunigungszeit, von 0 UPM bis

s] Parameter 1-25 Motornenndrehzahl ein.

Wahlen Sie die Rampe-auf-Zeit so, dass der
Ausgangsstrom die in

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [1.00 [ Geben Sie die Rampenzeit Auf, d. h. die Size [1.00 | Geben Sie die Rampenzeit Ab, d. h. die
related* |- 3600 [ Beschleunigungszeit, von 0 UPM bis related* [- 3600 | Verzogerungszeit von

s] Parameter 1-25 Motornenndrehzahl ein. Wahlen s] Parameter 1-25 Motornenndrehzahl bis 0 UPM

ein. Wahlen Sie eine Rampenzeit Ab, die bei
generatorischem Motorbetrieb nicht zu einer
Uberspannung im Wechselrichter fiihrt, und
so, dass der erzeugte Strom die unter
Parameter 4-18 Stromgrenze eingestellte
Stromgrenze nicht Uberschreitet. Beachten Sie
die Rampe Auf-Zeit unter

Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2.

tdec x_nnom [Par.. 1-25]

Par..3-52 = Sollw. [UPM] [s]

3.5.5 3-8*% Weitere Rampen

Parameter zur Konfiguration von Sonderrampen.

3-80 Rampenzeit JOG

Range: Funktion:
Size [ -
related* | 3600
s] zwischen 0 UPM und der Motornenndrehzahl

Geben Sie die Rampenzeit JOG ein, d. h. die
Zeit fiir Beschleunigungs-/Verzogerungszeit

(nmn) (eingestellt in

Parameter 1-25 Motornenndrehzahl).
Vergewissern Sie sich, dass der resultierende
fur die vorliegende Rampenzeit JOG
erforderliche Ausgangsstrom nicht die unter
Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte
Stromgrenze Uberschreitet. Die Rampenzeit
JOG beginnt bei Aktivierung eines Jog-Signals
Uber die Bedieneinheit, einen ausgewahlten
Digitaleingang oder die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle.

Par..3-80 =

tFestdrehzahl JOG x nnom [Par.. 1 - 25]
Festdrehzahl JOG JOG [Par.. 3 - 19] [s]

UPM }

P 4-13 UPM
Max.Drehzahl 4+ - — - — o —

Parameter 4-18 Stromgrenze festgelegte Motorngnr{drihzahl
Stromgrenze wdhrend des Beschleunigens
nicht lberschreitet. Beachten Sie auch die Festdﬁ—z%_(l_]%G)
Hinweise zur Rampe-Ab-Zeit unter
) P 4-11 UPM n
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2. Min. Drehzahl i
|
_ tBeschl. x nnom [Par.. 1-25] |
R 2 iP3-80 | IP3-80 |
|Rampenzeilt :Ram penzejt
130G | 1JOG !
130BA070.10 T 1 r 1
Abbildung 3.21 Rampenzeit JOG
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3-81 Rampenzeit Schnellstopp

Geben Sie die Rampenzeit Schnellstopp ein. Dies ist die Zeit fiir
Beschleunigung/Verzégerungszeit zwischen 0 UPM und der
Motornennfrequenz in Parameter 1-25 Motornenndrehzahl. Der
Ausgangsstrom darf die in Parameter 4-18 Stromgrenze
festgelegte Stromgrenze wahrend des Beschleunigens nicht
Uberschreiten.

Funktion:
[ 11-36005] |

Range:

Size related*

3-82 Rampenzeit Auf Start

Range: Funktion:
Size [0.01 - | Die Rampe-Auf Zeit ist die Beschleuni-
related* 3600 s] [ gungszeit von 0 UPM zur in

Parameter 3-82 Rampenzeit Auf Start
eingestellten Motornenndrehzahl, wenn [0]
Kompressormoment in

Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der
Last aktiv ist.

3.5.6 3-9* Digitalpoti

Die Funktion ,Digitales Potentiometer” ermdglicht dem
Benutzer die Erhéhung oder Reduzierung des
resultierenden Sollwerts durch Anpassung der Konfigu-
ration der Digitaleingdnge Uber die Funktionen Erhéhen,

3-92 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus

Option: Funktion:

[0] * | Aus | Mit diesem Parameter kdnnen Sie den Sollwert des
digitalen Potentiometers nach einer Netz-Einschaltung
auf 0 % zurlicksetzen.

[1] | Ein | Stellt den letzten Digitalpoti-Sollwert nach einer Netz-

Einschaltung wieder her.

3-93 Digitalpoti Max. Grenze

Range: Funktion:
100 %* | [-200 - Einstellen des maximalen zuldssigen Werts
200 %] fir den resultierenden Sollwert. Dies wird

empfohlen, wenn das digitale Potenti-
ometer zur Feineinstellung des
resultierenden Sollwerts verwendet wird.

3-94 Digitalpoti Min. Grenze

Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Einstellen des minimalen zuldssigen Werts
200 %] fur den resultierenden Sollwert. Dies ist

empfehlenswert, wenn das digitale Potenti-
ometer zur Feineinstellung des
resultierenden Sollwerts verwendet wird.

3-95 Rampenverzégerung

B Range: Funktion:
Vermindern oder Léschen. Zur Aktivierung der Funktion - — —
. . L . . 1*1 [0 - Eingabe der Verzégerung zur Aktivierung der
muss mindestens ein Digitaleingang auf Erhéhen oder ) o .
X K R 3600 ] Funktion ,digitales Potentiometer”, bevor der
Vermindern programmiert sein. . ) )
Frequenzumrichter beginnt, die Rampe auf/ab zu
3-90 Digitalpoti Einzelschritt fahren. Der Sollwert aktiviert das Auf- und Abfahren
Range: Funktion: der Rampe mit einer Verzégerung von 0 ms, sobald
0.10 % | [0.01 - Eingabe der SchrittgroBe fiir die Erhdhung/ E.rhohen./Vermlm.jern ansteigt. Naher.e.Angalc?en
e 200 %] Verringerung als Prozentsatz der synchronen e Sle.auch L0 (LTl sy B (et
Motordrehzahl, ns. Wird ein Digitalpoti- Rampenzeit.
Auf/Ab-Signal angelegt, so erhoht/verringert Drehzahl TsoBATEBAT
sich der resultierende Sollwert entsprechend A
dem in diesem Parameter eingestellten Wert.
3-91 Digitalpoti Rampenzeit
l————— P 395 ———————»
Range: Funktion: >
1 [0 - Geben Sie die Rampenzeit ein, die zum Anpassen zet ()
Erh. — 4
— 0 i
s | 3600 s] [des Sollwerts 0-100 % der festgelegten Funktion Abbildung 3.22 Rampenverzégerung Fall 1
des digitalen Potentiometers (Erhéhen, Vermindern
oder Loschen) benétigt wird.
Wenn Erhéhen/Vermindern langer als die in
Parameter 3-95 Rampenverzdgerung eingestellte
Rampenverzogerungszeit aktiviert ist, erfolgt eine
Rampe auf/ab mit dem aktuellen Sollwert gemaf
dieser Rampenzeit. Die Rampenzeit wird als die Zeit
definiert, die zum Anpassen des Sollwerts durch
den in Parameter 3-90 Digitalpoti Einzelschritt festge-
legten Einzelschritt bendtigt wird.
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Drehzahl

A

130BA159.11

—— P 3-95 ——— >

-
-

Zeit (s)

Verm. S ——
Erh. %

Abbildung 3.23 Rampenverzdgerung Fall 2
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3.6 Parameter: 4-** Grenzen/Warnungen

3.6.1 4-1* Motor Grenzen

Definieren Sie Drehmoment-, Strom- und Drehzahlgrenzen
fir den Motor und die Reaktion des Frequenzumrichters,
falls die Grenzen Uiberschritten werden.

Eine Grenze kann eine Meldung im Display erzeugen. Eine
Warnung erzeugt immer eine Meldung im Display oder am
Feldbus. Eine Uberwachungsfunktion kann eine Warnung
oder einen Alarm auslosen. Daraufhin stoppt der Frequen-
zumrichter und erzeugt eine Alarmmeldung.

4-10 Motor Drehrichtung

Option: Funktion:

HINVEIS

Die Einstellung in

Parameter 4-10 Motor Drehrichtung
wirkt sich auf die Motorfangschaltung
in Parameter 1-73 Motorfangschaltung
aus.

Zur Auswahl der erforderlichen Motordreh-
richtung.

Verwenden Sie diesen Parameter, um
unerwiinschte Reversierung zu vermeiden.

[0] | Nur Rechts

*

Der Betrieb ist nur im Rechtslauf zuldssig.

4-13 Max. Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:

related* 14-11 - | Ajle Anderungen in Parameter 4-13 Max.
60000 | prehzahl [UPM] setzen den Wert in
RPM]

Parameter 4-53 Warnung Drehz. hoch auf
den gleichen Wert wie in

Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
zuriick.

HINWEI

Die maximale Ausgangsfrequenz darf
10 % der Wechselrichtertaktfrequenz
(Parameter 14-01 Taktfrequenz) nicht
tiberschreiten.

Geben Sie den maximale Motordrehzahl in
UPM ein. Sie kdnnen die maximale
Motordrehzahl entsprechend der empfohlenen
maximalen Motordrehzahl des Herstellers
einstellen. Die max. Motordrehzahl darf die
Einstellung in Parameter 4-11 Min. Drehzahl
[UPM] nicht tuberschreiten.

Der Parametername wird als

Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] angezeigt,
abhangig von:

Motordrehzahl so einstellen, dass sie der
vom Hersteller empfohlenen minimalen
Motordrehzahl entspricht. Die min.
Motordrehzahl darf die Einstellung in
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] nicht
Uberschreiten.

4-12 Min. Frequenz [Hz]

Range: Funktion:

Size [0 - par. | Geben Sie den Mindestmotordrehzahl in

related* 4-14 Hz] [ Hz ein. Sie konnen die min.
Motordrehzahl so einstellen, dass sie der
minimalen Ausgangsfrequenz der
Motorwelle entspricht. Die untere
Drehzahlgrenze darf die in

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] nicht

Uberschreiten.

[2] |Beide Der Betrieb ist sowohl in Rechtslauf als auch
. - - . Den Einstellungen anderer Parameter
Richtungen | in Linkslauf zulassig.
im Hauptmendi.
4-11 Min. Drehzahl [UPM] . Den Werkseinstellungen gemaR
Range: Funktion: geografischem Standort.
Size [0 - par. | Geben Sie den Mindestmotordrehzahl in 4-14 Max F H
elated |13 RPM] | UPM ein. S konnen die min,

Range: Funktion:
Size [par. | Geben Sie die Obergrenze der Motordrehzahl
related* |4-12 - in Hz ein. Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]
par. konnen Sie gemal der empfohlenen
4-19 maximalen Motordrehzahl des Herstellers
Hz] einstellen. Die max. Motordrehzahl darf den

Wert in Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz]
Uiberschreiten. Die Ausgangsfrequenz darf
10 % der Taktfrequenz

(Parameter 14-01 Taktfrequenz) nicht
Uiberschreiten.

MG16H203
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4-16 Momentengrenze motorisch 4-19 Max. Ausgangsfrequenz

Range: Funktion: Range: Funktion:
110 [0 - Eingabe der maximalen Drehmomentgrenze fiir Size [1- W
%* [ 1000.0 |den Motorbetrieb. Die Drehmomentgrenze ist im related* | 590 Diesen Parameter kénnen Sie bei

%] Drehzahlbereich bis einschlieBlich der in Hz]
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl festgelegten

laufendem Motor nicht einstellen.

Motornenndrehzahl aktiv. Zum Schutz des Motors

. . . . Geben Sie den maximalen Ausgangsfre-
vor dem Erreichen des Kippmoments betragt die .
i quenzwert ein. Parameter 4-19 Max.
Werkseinstellung das 1,1-fache des Motornenn- i .
. Ausgangsfrequenz gibt das absolute Limit der
moments (berechneter Wert). Siehe auch i
. . Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters an.
Parameter 14-25 Drehmom.grenze Verzdgerungszeit X " X X " X .
. - . Dies gewahrleistet eine erhohte Sicherheit in
fur detaillierte Informationen. . . .
. . . Anwendungen, in denen eine versehentliche
Wenn eine Einstellung in Parameter 1-00 Regelver- . . .
. Uberdrehzahl unbedingt vermieden werden
fahren bis . o
. . muss. Dieses absolute Limit gilt fur alle
Parameter 1-28 Motordrehrichtungspriifung . . L.
. . . Konfigurationen und ist unabhangig von der
gedndert wird, wird Parameter 4-16 Momenten- ) .
. . . . Einstellung in Parameter 1-00 Regelverfahren.
grenze motorisch nicht automatisch auf die

Werkseinstellung zuriickgesetzt. Wenn Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM
(Oberfl. mon.) eingestellt ist, ist der maximale

4-17 Momentengrenze generatorisch Wert auf 300 Hz begrenzt

Range: Funktion:
100 [0 - Eingabe der maximalen Drehmomentgrenze fiir 3.6.2 4-5* Einstellb. Warnungen
%* | 1000.0 [den generatorischen Betrieb. Die Drehmoment-
%] grenze ist im Drehzahlbereich bis einschlieBlich Zur Definition anpassbarer Warnungsgrenzen fiir Strom,
der in Parameter 1-25 Motornenndrehzahl festge- Drehzahl, Sollwert und Istwert.

legten Motornenndrehzahl aktiv. Weitere
Informationen hierzu finden Sie unter HINWEI

Parameter 14-25 Drehmom.grenze Verzdge-
Das LCP zeigt diesen Wert nicht an, nur in MCT 10

rungszeit. . .
Konfigurationssoftware.

Wenn eine Einstellung in
Parameter 1-00 Regelverfahren bis

Parameter 1-28 Motordrehrichtungspriifung 4-50 Warnung Strom niedrig

geandert wird, wird Parameter 4-17 Momenten- Range: Funktion:
grenlfe ?ene::Jtorlsch T.uckht automatisch auf die 0 D0 WAl UngenWeraenialt demI D play A IpToaran:
Werkseinstellung zurtickgesetzt. A* | par. mierten Ausgang oder am Feldbus angezeigt.
4-51 Iofor a
4-18 Stromgrenze Al i
Range: Funktion: (R |

Inock |

1

1

i
Y

1

i

4
\&m

I

i

1

Size [1.0 - [Eingabe der Stromgrenze fiir Motor- und o4y
related* [ 1000.0 | generatorischen Betrieb. Zum Schutz des ‘T"EMERE\CH% T
%] Motors vor dem Erreichen des Kippmoments e | _____i _____ I _%__i.__. -

betragt die Werkseinstellung das 1,1-fache des i % i Piotoy [UPM]
Motornennstroms (eingestellt in ik e T ey
Parameter 1-24 Motornennstrom). Wenn Sie Abbildung 3.24 Untere Stromgrenze
eine Einstellung in Parameter 1-00 Regelver-
fahren bis
Parameter 1-28 Motordrehrichtungspriifung Geben Sie den Min.-Stromwert l.ow ein. Wenn der
andern, werden Parameter 4-16 Momenten- Motorstrom dieses Limit (l.ow) unterschreitet, zeigt
grenze motorisch bis das Display die Meldung Strom niedrig an. Sie
Parameter 4-18 Stromgrenze nicht automatisch konnen die Signalausgange programmieren, ein
auf die Werkseinstellung zuriickgesetzt. Statussignal an Klemme 27 oder 29 und an Relais-

ausgang 01 oder 02 zu erzeugen. Siehe
Abbildung 3.24.
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4-51 Warnung Strom hoch

4-54 Warnung Sollwert niedr.

Drehzahl niedrig an. Sie konnen die Signal-
ausgange programmieren, ein Statussignal an
Klemme 27 oder 29 und an Relaisausgang 01
oder 02 zu erzeugen. Geben Sie die untere
Signalgrenze der Motordrehzahl, niow,
innerhalb des Drehzahlbereichs des Frequen-
zumrichters an. Siehe Abbildung 3.24.

4-53 Warnung Drehz. hoch

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [ par. Geben Sie den Max.-Stromwert lnigH ein. -999999% [ [-999999.999 - [ Geben Sie den minimalen Sollwert
related* 4-50 - par. | Wenn der Motorstrom diesen Grenzwert par. 4-55 ] ein. Wenn der tatsachliche Sollwert
16-37 Al (Inigh) Uberschreitet, wird im Display eine diese Grenze unterschreitet, wird
Meldung Strom hoch angezeigt. Sie auf dem Display ,Sollwert niedrig”
konnen die Signalausgange program- angezeigt. Sie kdnnen die Signal-
mieren, ein Statussignal an Klemme 27 ausgange programmieren, ein
oder 29 und an Relaisausgang 01 oder Statussignal an Klemme 27 oder 29
02 zu erzeugen. Siehe Abbildung 3.24. und an Relaisausgang 01 oder 02 zu
erzeugen.
0 RPM*| [0 - Eingabe des Werts niow. Wenn die Range: Funktion:
par. 4-53 | Motordrehzahl diese Grenze (nLow) 999999* | [ par. 4-54 - Geben Sie den maximalen Sollwert
RPM] unterschreitet, zeigt das Display die Meldung 999999.999 1 ein. Wenn der tatsachliche Sollwert

diesen Grenzwert Uberschreitet, zeigt
das Display Sollwert hoch an. Sie
konnen die Signalausgange program-
mieren, ein Statussignal an Klemme
27 oder 29 und an Relaisausgang 01
oder 02 zu erzeugen.

4-56 Warnung Istwert niedr.

Range: Funktion:
Range: Funktion: -999999 Referen- | [-999999.999 - | Zur Eingabe der Istwert-
Size [ par. MM ceFeedbackUnit* | par. 4-57 Untergrenze. Wenn der
related* [4-52 - | ajja Anderungen in ReferenceFeedba- | Istwert unter diese
60000 | parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] ckUnit] Grenze féllt, zeigt das
RPM] setzen den Wert in Display Istwertniedrig an.
Parameter 4-53 Warnung Drehz. hoch Sie konnen die Signal-
auf den gleichen Wert wie in ausgéange
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] programmieren, ein
zuriick. Statussignal an Klemme
Wenn Sie einen anderen Wert in 27 oder 29 und an
Parameter 4-53 Warnung Drehz. hoch Relaisausgang 01 oder 02
benétigen, miissen Sie diesen nach Al Gea el
Programmierung von
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
einstellen. Range: Funktion:
999999 Referen- [ par. 4-56 - Zur Eingabe der Istwert-
Geben Sie den maximalen Drehzahlwert ein. ceFeedbackUnit* [ 999999.999 Obergrenze. Wenn die
Wenn die Motordrehzahl diesen Grenzwert ReferenceFeedba- | Motordrehzahl diesen
(nHigH) Uberschreitet, zeigt das Display eine ckUnit] Grenzwert Uberschreitet,
Meldung Drehzahl hoch an. Sie kénnen die zeigt das Display die
Signalausgange programmieren, ein Status- Meldung Istwertyoch an.
signal an Klemme 27 oder 29 und an Sie kénnen die Signal-
Relaisausgang 01 oder 02 zu erzeugen. ausgange programmieren,
Programmieren Sie die obere Signalgrenze ein Statussignal an
der Motordrehzahl, nuigH, im normalen Klemme 27 oder 29 und
Betriebsbereich des Frequenzumrichters. an Relaisausgang 01 oder
Siehe Abbildung 3.24. 02 zu erzeugen.
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4-58 Motorphasen Uberwachung

Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Zeigt einen Alarm, wenn eine
Motorphase fehlt.

[0] | Deaktiviert Bei Auftreten einer fehlenden Motorphase

wird kein Alarm angezeigt.

[2

—

Abschaltung 1000
ms

4-59 Motor Check At Start

Wahlen Sie, ob der Frequenzumrichter beim Start die Drehstrom-

motorprifung durchfiihrt.

Option: Funktion:
[0] * Aus
[1] Ein

3.6.3 4-6* Drehz.ausblendung

Bei einigen Systemen ist es notwendig, bestimmte
Ausgangsfrequenzen oder -drehzahlen zu vermeiden, um
Resonanzprobleme im System zu verhindern. Sie kdnnen
maximal vier Frequenz- oder Drehzahlbereiche vermeiden.

4-60 Ausbl. Drehzahl von [UPM]

Array [4]
Range: Funktion:
Size related*| [0 - par. Bei einigen Systemen ist es
4-13 RPM] notwendig, bestimmte Ausgangsfre-

quenzen oder -drehzahlen zu
vermeiden, um Resonanzprobleme im
System zu verhindern. Geben Sie hier
die unteren Grenzen der zu
vermeidenden Drehzahlen ein.

4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz]

Array [4]
Range: Funktion:
Size related*| [0 - par. Bei einigen Systemen ist es
4-14 Hz] notwendig, bestimmte Ausgangsfre-

quenzen oder -drehzahlen zu
vermeiden, um Resonanzprobleme im
System zu verhindern. Geben Sie hier
die unteren Grenzen der zu
vermeidenden Drehzahlen ein.

4-62 Ausbl. Drehzahl bis [UPM]

Array [4]
Range: Funktion:
Size related*| [0 - par. Bei einigen Systemen ist es
4-13 RPM] notwendig, bestimmte Ausgangsfre-

quenzen oder -drehzahlen zu
vermeiden, um Resonanzprobleme im
System zu verhindern. Geben Sie hier
die Maximalgrenzen der zu
vermeidenden Drehzahlen ein.

4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz]

Array [4]
Range: Funktion:
Size related*| [0 - par. Bei einigen Systemen ist es
4-14 Hz] notwendig, bestimmte Ausgangsfre-

quenzen oder -drehzahlen zu
vermeiden, um Resonanzprobleme im
System zu verhindern. Geben Sie hier
die Maximalgrenzen der zu
vermeidenden Drehzahlen ein.

3.6.4 Halbautomatische Bypass-
Drehzahlkonfiguration

Verwenden Sie die halbautomatische Bypass-Drehzahlkonfi-
guration, um die Programmierung der Frequenzen, die
aufgrund von Resonanzen im System Ubersprungen
werden sollen, zu vereinfachen.

Fihren Sie folgenden Prozess durch:
1. Stoppen Sie den Motor.

2. Wahlen Sie [1] Aktiviert in
Parameter 4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig..

3. Driicken Sie [Hand On] auf dem LCP, um die
Suche nach Frequenzbereichen zu starten, die
Resonanzen verursachen. Der Motor beginnt
gemal} der eingestellten Rampe die Rampe auf.

4, Driicken Sie wahrend des Durchlaufs eines
Resonanzbandes beim Verlassen des Bandes die
Taste [OK]. Die tatsachliche Frequenz wird als
erstes Element in Parameter 4-62 Ausbl. Drehzahl
bis [UPM] oder Parameter 4-63 Ausbl. Drehzahl bis
[Hz] (Array) gespeichert. Wiederholen Sie diesen
Vorgang fiir jeden erkannten Resonanzbereich
beim Anfahren der Rampe (maximal vier Bereiche
kénnen angepasst werden).

5. Wenn die maximale Drehzahl erreicht wurde,
beginnt der Motor automatisch mit der Rampe
ab. Wiederholen Sie den oben beschriebenen
Vorgang, wenn die Drehzahl die Resonanzbander
wahrend der Verzogerung verldsst. Die beim
Driicken von OK erfassten tatsachlichen
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Frequenzen werden in Parameter 4-60 Ausbl.
Drehzahl von [UPM] oder Parameter 4-61 Ausbl.
Drehzahl von [Hz] gespeichert.

6. Wenn der Motor (iber die Rampe bis zum Stopp
hinunter gefahren wurde, driicken Sie OK.
Parameter 4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig. wird
automatisch auf Aus zurlickgesetzt. Der Frequen-
zumrichter bleibt im Hand-Betrieb, bis Sie [Off]
oder [Auto On] auf dem LCP driicken.

Wenn die Frequenzen fiir einen bestimmten Resonanz-
bereich nicht in der richtigen Reihenfolge erfasst werden
(die in Parameter 4-62 Ausbl. Drehzahl bis [UPM] gespei-
cherten Frequenzwerte sind héher als die Werte in
Parameter 4-60 Ausbl. Drehzahl von [UPM]) oder nicht die
gleiche Anzahl erfasster Werte flir Bypass-Drehzahl von und
Bypass-Drehzahl an aufweisen, werden alle erfassten Werte
verworfen und folgende Meldung angezeigt: Die erfassten
Drehzahlbereiche (iberlappen oder sind nicht vollstindig
bestimmt. Driicken Sie [Cancel], um abzubrechen.

4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig.

Option: Funktion:

[0] * | Aus Keine Funktion.

[1]1 | Aktiviert | Beginnt die Konfiguration der halbautomatischen
Drehzahl-Bypassbereiche und geht dann wie in
Kapitel 3.6.4 Halbautomatische Bypass-Drehzahlkon-
figuration beschrieben vor.
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3.7 Parameter: 5-** Digit. Ein-/Ausgange

Parametergruppe zur Konfiguration des Digitaleingangs Funktion des Digita- Option Anschluss
und -ausgangs. leingangs
Ohne Funktion [0] Alle Klemme 32, 33
3.7.1 5-0* Grundeinstellungen Reset 1 Alle
Motorfreilauf (inv.) [2] Alle
Parameter zum Konfigurieren von Ein- und Ausgingen Mot freil./Res. inv. (3] Alle
mithilfe von NPN und PNP. DC Bremse (invers) [5] Alle
" Stopp (invers) [6] Alle
5-00 Schaltlogik PP -
: : Externe Verriegelung [71 Alle
Option: Funktion: Start [8] Alle Klemme 18
MM Puls-Start [9] Alle
Diesen Parameter konnen Sie bei Reversierung [10] Alle Klemme 19
laufendem Motor nicht einstellen. Start + Reversierung [11] Alle
Festdrehzahl JOG [14] Alle Klemme 29
Digitaleingdange und programmierte Digita- Festsollwert ein [15] Alle
lausgénge sind fiir einen Betrieb in PNP- Festsollwert Bit 0 [16] Alle
oder NPN-Systemen vorprogrammierbar. Festsollwert Bit 1 71 Alle
[0] * | PNP - Aktiv | Aktion bei positiven Richtungspulsen (0). Festsollwert Bit 2 nel Alle
bei 24 V PNP-Systeme werden an GND geschaltet. Sollwert speichern [19] Alle
Ausgangsfrequenz 20 Alle
[11 | NPN - Aktiv | Aktion bei negativen Richtungspulsen (1). 'gh gsired 201
speichern
bei 0 V NPN-Systeme werden an +24 V geschaltet P
X X X Drehzahl auf [21] Alle
(intern im Frequenzumrichter).
Drehzahl ab [22] Alle
5-01 Klemme 27 Funktion Satzanwahl Bit 0 [23] Alle
. . Sat hl Bit 1 24 All
Option: Funktion: atzanwan’ &1 [24] i
YITT Rampe Bit 0 [34] Alle
M Netzausfall invers [36] Alle
Diesen Parameter kdnnen Sie bei Notfallbetrieb [37] _
laufendem Motor nicht einstellen. Tag-/Nachtsteuerung 139] _
Startfreigabe [52] -
[0] * [ Eingang | Definiert Klemme 27 als Digitaleingang. Hand Start [53] _
[1] |Ausgang | Definiert Klemme 27 als Digitalausgang. Auto Start [54] -
DigiPot Auf [55] Alle
5-02 Klemme 29 Funktion DigiPot Ab [56] Alle
Option: Funktion: DigiPot 16schen [57] Alle
E[H"HE Reset Zdhler A [62] Alle
X . . . Reset Zahler B [65] Alle
Diesen Parameter konnen Sie bei -
. ) Energiesparmodus [66] -
laufendem Motor nicht einstellen. —
Wartungswort quittieren [78] -
Fihrungskompressor- [120] -
[0] * | Eingang | Definiert Klemme 29 als Digitaleingang. Start
[1]1 | Ausgang | Definiert Klemme 29 als Digitalausgang. Fihrungskompressor- [121] -
Wechsel
.. . . Kompressor 1 Verrie- [130] -
3.7.2 5-1* Digitaleinginge P
gelung
. . . . . Kompressor 2 Verrie- [131] -
Parameter zur Konfiguration der Eingangsfunktionen fiir gelung
die Eingangsklemmen.
. . g g. . . R Kompressor 3 Verrie- [132] -
Die Digitaleingange dienen zur Auswahl verschiedener
. . . . L. gelung
Funktionen im Frequenzumrichter. Sie kdnnen alle Digita- -
- . . . Komp. 1 Verriegelung [139] -
leingdnge auf die folgenden Funktionen einstellen:
Komp. 2 Verriegelung [140] -
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Funktion des Digita-
leingangs

Option Anschluss

Komp. 3 Verriegelung

[141] -

Tabelle 3.8 Digitaleingangsfunktionen

Alle = Klemmen 18, 19, 27, 29, 32, 33, X30/2, X30/3, X30/4.
Die Klemmen X30/X befinden sich am VLT® am Universal-

E/A MCB 101.

Nur fiir einen speziellen Digitaleingang vorgesehene
Funktionen werden im zugehodrigen Parameter angegeben.

Sie kénnen alle Digitaleingange auf die folgenden
Funktionen programmieren:

HINWEI

Befindet sich der Frequenzumrichter
wahrend eines Stoppbefehls in der
Momentgrenze, kann dieser
aufgrund der internen Regelung
eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digital-
ausgang fiir [27] Mom.grenze u.
Stopp, und verbinden Sie diesen mit
einem Digitaleingang, der fiir
Motorfreilauf konfiguriert ist, um
eine Abschaltung auch in der
Momentgrenze sicherzustellen.

[0] [ Ohne Funktion

Keine Reaktion auf Signale, die an die
Klemme Ubertragen werden.

[1] | Reset

Setzt den Frequenzumrichter nach dem
Ausschalten/nach einem Alarm zurlick. Sie
konnen nicht alle Alarme quittieren.

[2] | Motorfreilauf
(inv.)

Lasst den Motor im Freilaufmodus. Logisch
,0"=>Freilaufstopp.

(Werkseinstellung Digitaleingang 27):
Motorfreilaufstopp, invertierter Eingang
(NQ).

[3]1 | Mot.freil./Res.
inv.

Reset und Freilaufstopp, invertierter
Eingang (NC).

Motor bleibt im Freilauf und Frequenzum-
richter wird quittiert. Logisch
O=Freilaufstopp und Reset.

[5] [ DC Bremse
(invers)

Invertierter Eingang fiir DC-Bremsung
(6ffnen).

Halt den Motor durch Anlegen einer DC-
Spannung fiir einen bestimmten Zeitraum
an. Siehe Parameter 2-01 DC-Bremsstrom
bis Parameter 2-03 DC-Bremse Ein [UPM].
Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert
in Parameter 2-02 DC-Bremszeit ungleich 0
ist. Logisch ,0"=DC-Bremsung.

Diese Auswahl ist nicht moglich, wenn
Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM (Oberfl.
mon.) gesetzt ist.

Externe Verrie-
gelung

Hat die gleichen Funktionen wie
Motorfreilaufstopp und Stopp invers, aber
diese Option generiert die Alarmmeldung
Externer Fehler auf dem Bildschirm, wenn
die fur Motorfreilauf invers programmierte
Klemme das Signal ,0“ hat. Die
Alarmmeldung ist auch tber die Digita-
lausgange und die Relaisausgange aktiv,
wenn diese auf Externe Verriegelung
programmiert sind. Wenn die externe
Verriegelung beseitigt wurde, kdnnen Sie
den Alarm unter Verwendung eines Digita-
leingangs oder der Taste [Reset] quittieren.
Sie konnen eine Verzégerung in

Parameter 22-00 Verzdgerung ext. Verrie-
gelung programmieren. Nach Anlegen
eines Signals am Eingang wird die oben
beschriebene Reaktion um die in
Parameter 22-00 Verzdgerung ext. Verrie-
gelung eingestellte Zeitdauer verzogert.

Start

Wahlen Sie Start, um die ausgewahlte
Klemme fiir einen Start/Stopp-Befehl zu
konfigurieren. Logisch 1 = Start, logisch 0
= Stopp.

(Werkseinstellung Digitaleingang 18).

9]

Puls-Start

Der Motor wird gestartet, wenn ein Puls
fur mindestens 2 ms aktiviert wird. Bei
Aktivierung von Stopp (invers) wird der
Motor gestoppt.

[6] | Stopp (invers)

Stopp, invertierte Funktion. Erzeugt eine
Stoppfunktion, wenn die ausgewahlte
Klemme von einer logischen 1 zu einer 0
wechselt. Das Stoppen erfolgt
entsprechend der gewdhlten Rampenzeit:
. Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1.

. Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2.

[10]

Reversierung

Andert die Drehrichtung der Motorwelle.
Wahlen Sie zum Umkehren logisch ,1“ Das
Reversierungssignal andert nur die
Drehrichtung. Die Startfunktion wird nicht
aktiviert. Wahlen Sie [2] Beide Richtungen
in Parameter 4-10 Motor Drehrichtung.
(Werkseinstellung Digitaleingang 19).

[11]

Start +
Reversierung

Aktiviert einen Start-/Stoppbefehl bei
gleichzeitiger Reversierung. Signale beim
Start sind nicht gleichzeitig moglich.

[14]

Festdrehzahl
JOG

Aktiviert fir die zugewiesene Klemme die
JOG-Funktion. Siehe

Parameter 3-11 Festdrehzahl Jog [Hz].
(Werkseinstellung Digitaleingang 29)
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[15]

Festsollwert ein

Dient zum Wechsel zwischen externem
Sollwert und Festsollwert. Es wird davon
ausgegangen, dass Sie Externe Anwahl [1]
in Parameter 3-04 Sollwertfunktion
ausgewahlt haben. Logisch ,0” = externer
Sollwert aktiv; Logisch ,1” = einer der acht
Festsollwerte ist aktiv.

[16]

Festsollwert Bit
0

Ermdglicht die Auswahl eines der acht
Festsollwerte gemaf Tabelle 3.9.

[17]

Festsollwert Bit
1

Ermoglicht die Auswahl eines der acht
Festsollwerte gemal3 Tabelle 3.9.

(18]

Festsollwert Bit
2

Ermdglicht die Auswahl eines der acht
Festsollwerte gemal3 Tabelle 3.9.

[21

Drehzahl auf

Wabhlen Sie [21] Drehzahl auf und [22]
Drehzahl ab, wenn eine digitale Steuerung
der Drehzahl auf/ab (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion
durch Auswahl von [19] Sollwert speichern
oder [20] Ausgangsfrequenz speichern. Wird
Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms
aktiviert, erhoht bzw. reduziert sich der
resultierende Sollwert um 0,1 %. Wird
Drehzahl auf/ab mehr als 400 ms aktiviert,
folgt der resultierende Sollwert der
Einstellung von Parameter 3-x1/ 3-x2 fiir
Rampe auf/ab.

Tabelle 3.9 Digitaleingénge Festsollwert
Bit

[22] | Drehzahl ab Wie [21] Drehzahl auf.
Festsollwert Bit 2 1 0 [23] | Satzanwahl Bit | Wahlen Sie einen der vier Sitze. Setzen Sie
Festsollwert 0 0 0 0 0 Parameter 0-10 Aktiver Satz auf [9] Externe
Festsollwert 1 0 0 1 Anwabhl.
Festsollwert 2 0 1 0 [24] | Satzanwahl Bit | Wie [23] Satzanwahl Bit 0.
Festsollwert 3 0 1 1 1 (Werkseinstellung Digitaleingang 32).
Festsollwert 4 1 0 0 [34] | Rampe Bit 0 Wihlen Sie die zu verwendende Rampe.
Festsollwert 5 1 0 1 Logisch 0 bewirkt Rampe 1 und logisch 1
Festsollwert 6 1 1 0 Rampe 2.
Festsollwert 7 1 1 1 [37] | Notfallbetrieb Ein angelegtes Signal versetzt den

Frequenzumrichter in den Notfallbetrieb.
Alle weiteren Befehle werden nicht
beriicksichtigt. Siehe Parametergruppe
24-0* Notfallbetrieb.

[19] | Sollw. speich. Speichert den aktuellen Sollwert. Der 139] | Tag/ Tag- oder Nachtanzeige fir Tag/Nacht-
gespeicherte Sollwert ist jetzt der Nachtsteuerung | Steuerfunktion. Eine niedrige Spannung
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fir am ausgewahlten Digitaleingang zeigt Tag
Drehzahl auf und Drehzahl ab. Wird an, eine hohe Spannung zeigt Nacht an.
Diyhizall el (o, oleliicst s i [52] | Startfreigabe Es muss ein aktives Startsignal Uber die
Dzl et Ol e Benios 2 Eingangsklemme vorliegen, tber die Sie
(Parameten 3= RampenzeitAuf Zund Startfreigabe programmiert haben, bevor
PRI 2R Rt A 2) T ein Startbefehl angenommen werden
Hereld Veh Oy S IRl kann. Die Startfreigabe verfiigt liber eine
Dol logische UND-Funktion in Bezug auf die
[20] | Ausgangs- Speichert die aktuelle Ausgangsfrequenz Klemme, die fir [8] Start, [14] Festdrehzahl
frequenz (Hz). Die gespeicherte Motorfrequenz ist JOG oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
speichern nun der Ausgangspunkt bzw. die programmiert ist. Zum Start des Motors
Bedingung fiir die Verwendung von missen beide Bedingungen erfiillt sein.
Drehzahl auf und Drehzahl ab. Wird Wenn Startfreigabe auf verschiedenen
Drehzahl auf/ab benutzt, richtet sich die Klemmen programmiert ist, darf [52]
Drehzahlanderung immer nach Rampe 2 Startfreigabe nur auf einer der Klemmen
(Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2 und logisch ,,1" sein, damit die Funktion
Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2) im ausgefiihrt wird. Das Digitalausgangssignal
Bereich von 0-Parameter 1-23 Motornenn- fiir Startbefehl ([8] Start, [14] Festdrehzahl
frequenz. JOG oder [20] Ausgang speichern), das in
HI N WE IS Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge
Wenn Drehzahl speichern aktiv ist, oder Parametergruppe 5-4* Relaisfunktionen
koénnen Sie den Frequenzumrichter programmiert ist, wird von Startfreigabe
nicht iiber ein niedriges Start-Signal nicht beeinflusst.
(Option [13]) anhalten. Stoppen Sie
den Frequenzumrichter uber eine fiir
[2] Motorfreilauf invers oder [3]
Motorfreilauf/Reset, invers program-
mierte Klemme.
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HINWEIS [78] | Vorbeugendes | Setzt alle Daten in
Wenn kein Startfreigabesignal durch Wartungswort | Parameter 16-96 Wartungswort auf 0.
die Befehle Betrieb, Festdrehzahl GlLlE el
JOG oder Speichern aktiviert wird, Die nachstehenden Einstellungsoptionen beziehen sich auf
zeigt die Statuszeile im Display den Kaskadenregler. Zu Schaltplinen und Parametereinstel-
Betrieb erforderlich, Festdrehzahl JOG lungen siehe Parametergruppe 25-** Kaskadenregler.
erforderlich oder Speichern
erforderlich an. [120] | Fihrungs- Start bzw. Stopp des Fiihrungskompressors
[53] [ Hand Start Ein angelegtes Signal versetzt den kompressor- | (geregelt liber den Frequenzumrichter). Fiir
Frequenzumrichter in den Hand-Betrieb, so Start den Start muss auBerdem ein Systemstart-
als hatten Sie [Hand On] am LCP gedriickt, signal angelegt werden, z. B. an einen der
und ein normaler Stoppbefehl wird Digitaleingénge, die auf [8] Start eingestellt
tibergangen. Bei Trennen des Signals sind.
stoppt der Motor. Fiir andere gltige [121] | Fihrungs- Erzwingt den Wechsel des Fiihrungkom-
Startbefehle miissen Sie einem anderen kompressor- | pressors im Kaskadenregler. Sie miissen
Digitaleingang [54] Auto Start zuordnen Wechsel Parameter 25-50 Fiihrungspumpen-Wechsel
und an diesen ein Signal anlegen. Die entweder auf [2] Bei Befehl oder [3] Bei
Tasten [Hand On] und [Auto On] des LCP Zuschalten oder Bei Befehl programmieren.
haben keine Wirkung. Die [Off]-Taste des Sie kénnen Parameter 25-51 Wechselereignis
LCP setzt [53] Hand Start und [54] Auto auf eine beliebige der vier Optionen
Start auBBer Kraft. Aktivieren Sie [53] Hand einstellen.
Start bzw. [54] Auto Start wieder tber die [130 |Kompressor 1 | Stellen Sie Parameter 25-90 Kompressorver-
Taste [Hand On] bzw. [Auto On]. Ohne - Verriegelung | riegelung auf [1] Ein. Die Option hdngt von
Signal an [53] Hand Start oder [54] Auto 132] | - Kompressor | der Einstellung in Parameter 25-06 Anzahl
Start stoppt der Motor unabhéngig von 3 Verrie- Kompressoren ab. Bei Option [0] Nein
jedem normalen Startbefehl, der angelegt gelung bezieht sich Kompressor 1 auf den
wird. Liegt ein Signal an [53] Hand Start Kompressor, der (iber Relais 1 gesteuert
und an [54] Auto Start an, ist die Funktion wird, usw. Bei Einstellung [1] Ja bezieht
Auto Start wirksam. Durch Driicken von sich Kompressor 1 auf den Kompressor, der
[Off] wird der Motor unabhangig von nur vom Frequenzumrichter gesteuert wird
Signalen an [53] Hand Start und [54] Auto (ohne eines der integrierten Relais).
Start gestoppt. Kompressor 2 ist dann der Kompressor, der
[54] | Auto Start Ein angelegtes Signal versetzt den von Relais 1 gesteuert wird. Der
Frequenzumrichter in die Betriebsart Auto, Kompressor mit variabler Drehzahl
so als hatten Sie [Auto On] gedruckt. Siehe (Fiihrungspumpe) kann nicht verriegelt
auch [53] Hand Start. werden.
[55] | DigiPot Auf Verwendet den Eingang als ein DigiPot
Auf-Signal fiir die in Parametergruppe 3-9* Einstellung Einstellung in
Digitalpoti beschriebene Funktion in Parame- | Parameter 25-06 Anzahl
,Digitales Potentiometer", tergruppe Kompressoren
[56] | DigiPot Ab Verwendet den Eingang als ein DigiPot 5-1* Digita-
Auf-Signal fir die in Parametergruppe 3-9* leingédinge
Digitalpoti beschriebene Funktion [0] Nein [11Ja
,digitales Potentiometer". [130] Gesteuert Gesteuert
[57] | DigiPot I&6schen | Verwendet den Eingang als einen DigiPot Kompressor 1| durch Relais | durch den
Aktiv-Sollwert fiir die in Parametergruppe Verriegelung | 1 (nicht als | Frequenzum-
3-9* Digitalpoti beschriebene Funktion Fhrungs- | richter (kann
,digitales Potentiometer”, kompressor) nicht
[62] | Reset Zahler A | Eingang zum Reset von Zahler A. verriegelt
[65] | Reset Zahler B | Eingang zum Reset von Zahler B. BRI L)
[66] | Energie- Versetzt den Frequenzumrichter in den [131] Gesteuert Gesteuert
sparmodus Energiesparmodus (siehe Parametergruppe Kompressor 2 | Uber Relais 2 | liber Relais 1
22-4* Energiesparmodus). Spricht auf die Verriegelung
Anstiegskante des angelegten Signals an.
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Einstellung Einstellung in

in Parame- Parameter 25-06 Anzahl

tergruppe Kompressoren

5-1* Digita-

leingdinge

[132] Gesteuert Gesteuert

Kompressor 3 | Uber Relais 3 [ Uber Relais 2
Verriegelung

Tabelle 3.10 Kompressor 1 Verriegelung
- Kompressor 3 Verriegelung

[139] | Kompressor 1 | Verriegelung von Kompressor 1 vom

Verriegelung | Kaskadenregler, wenn das Signal schwach
invers ist und Warnung 219, Kompressorverrie-
gelung ausgibt. Bei inverser Verriegelung
wird Kompressor 1 (der Fiihrungskom-
pressor) entsprechend

Parameter 25-23 Konst. Drehzahl Neutralzone

[Einheit] zugeschaltet.

[140] | Kompressor 2 | Verriegelung von Kompressor 2 vom
Verriegelung | Kaskadenregler, wenn das Signal schwach
invers ist und Warnung 219, Kompressorverrie-

gelung ausgibt.

[141] | Kompressor 3 [ Verriegelung von Kompressor 2 vom
Verriegelung | Kaskadenregler, wenn das Signal schwach

invers ist und Warnung 219, Kompressorverrie-

gelung ausgibt.

5-10 Klemme 18 Digitaleingang

Der Parameter enthélt alle Optionen und Funktionen, die in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind.

5-11 Klemme 19 Digitaleingang

Der Parameter enthilt alle Optionen und Funktionen, die in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind.

5-12 Klemme 27 Digitaleingang

Der Parameter enthalt alle Optionen und Funktionen, die in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingédnge aufgelistet sind.

5-13 Klemme 29 Digitaleingang

Der Parameter enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind. Dieser
Parameter enthdlt auch die Optionen [60] Zdhler A (auf), [61]
Zéhler A (ab), [63] Zdhler B (auf) und [64] Zéhler B (ab) fiir Smart
Logic Control.

5-14 Klemme 32 Digitaleingang

Der Parameter enthélt alle Optionen und Funktionen, die in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind. Dieser
Parameter enthdlt auch die Optionen [60] Zdhler A (auf), [61]
Zdhler A (ab), [63] Zdhler B (auf) und [64] Zihler B (ab) fur Smart
Logic Control.

5-15 Klemme 33 Digitaleingang

Der Parameter enthélt alle Optionen und Funktionen, die in
Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind. Dieser
Parameter enthélt auch die Optionen [60] Zdhler A (auf), [61]
Zdhler A (ab), [63] Zdhler B (auf) und [64] Zdhler B (ab) fur Smart
Logic Control.

5-16 Klemme X30/2 Digitaleingang

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® Universal-E/A-
Optionsmodul MCB 101 im Frequenzumrichter installiert ist. Der
Parameter enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in Parame-
tergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind.

5-17 Klemme X30/3 Digitaleingang

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® Universal-E/A-
Optionsmodul MCB 101 im Frequenzumrichter installiert ist. Der
Parameter enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in Parame-
tergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind.

5-18 Klemme X30/4 Digitaleingang

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® Universal-E/A-
Optionsmodul MCB 101 im Frequenzumrichter installiert ist. Der
Parameter enthélt alle Optionen und Funktionen, die in Parame-
tergruppe 5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind.

5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration der Safe
Torque Off-Funktion. Eine Warnmeldung fiihrt dazu, dass der
Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst und den
automatischen Wiederanlauf aktiviert. Eine Alarmmeldung fuhrt
dazu, dass der Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst
und ein manueller Reset erforderlich wird (Uber einen Feldbus,
eine Digital I/O oder durch Driicken der [RESET]-Taste am LCP).
Wenn die VLT® PTC-Thermistorkarte MCB 112 montiert wird,
konfigurieren Sie die PTC-Optionen, damit Sie alle Vorteile der
Alarmhandhabung nutzen kdnnen.

Option: Funktion:

[1] Sich. Stopp/
Alarm

Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
(STO) aktiviert ist. Manueller Reset
Uber LCP, Digitaleingang oder Feldbus.

[3] Sich. Stopp/
Warn.

Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
aktiviert ist (Klemme 37 aus). Nach der
Wiederherstellung der Schaltung fiir
die Funktion Safe Torque Off nimmt
der Frequenzumrichter den Betrieb
ohne manuellen Reset wieder auf.

[4] PTC 1 Alarm Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
(STO) aktiviert ist. Manueller Reset

Uber LCP, Digitaleingang oder Feldbus.

[5] PTC 1 Warnung | Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off

aktiviert ist (Klemme 37 aus). Nach
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5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration der Safe
Torque Off-Funktion. Eine Warnmeldung fiihrt dazu, dass der
Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst und den
automatischen Wiederanlauf aktiviert. Eine Alarmmeldung fihrt
dazu, dass der Frequenzumrichter einen Motorfreilauf veranlasst
und ein manueller Reset erforderlich wird (liber einen Feldbus,
eine Digital I/O oder durch Driicken der [RESET]-Taste am LCP).
Wenn die VLT® PTC-Thermistorkarte MCB 112 montiert wird,
konfigurieren Sie die PTC-Optionen, damit Sie alle Vorteile der
Alarmhandhabung nutzen kénnen.

Option: Funktion:

Wiederherstellung der Safe Torque Off
(STO)-Funktion fahrt der Frequenzum-
richter ohne manuellen Reset fort,
sofern kein Digitaleingang mehr aktiv
ist, der auf [80] PTC-Karte 1 eingestellt
ist.

[6] PTC 1 & Relais | Diese Option wird verwendet, wenn

A die VLT® PTC-Thermistorkarte MCB 112
Uber ein Sicherheitsrelais an Klemme
37 mit einer Stopp-Taste verschaltet
ist. Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
(STO) aktiviert ist. Manueller Reset
Uber LCP, Digitaleingang oder Feldbus.

Funktion Num |PTC Relais
mer

Deaktiviert [0] - -

Safe Torque Off- [* |- Safe Torque Off
Alarm [A68]

Warnung Safe [3] - Safe Torque Off
Torque Off [Wes]

PTC 1 Alarm [4] PTC 1 Safe Torque |-

Off [A71]

PTC 1 Warnung

PTC 1 Safe Torque
Off [W71]

PTC 1 & Relais A [6] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [A71] [A68]

PTC 1 & Relais W [71 PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [W71] [W68]

PTC 1 & Relais A/W |[8] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
Off [A71] [W68]

PTC 1 & Relais W/A [[9] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off

[7] PTC 1 & Relais | Diese Option wird verwendet, wenn
w die VLT® PTC-Thermistorkarte MCB 112
Uber ein Sicherheitsrelais an Klemme
37 mit einer Stopp-Taste verschaltet
ist. Der Frequenzumrichter wechselt in
den Freilauf, wenn Safe Torque Off
aktiviert ist (Klemme 37 aus). Nach
Wiederherstellung der Safe Torque Off
(STO)-Funktion fahrt der Frequenzum-
richter ohne manuellen Reset fort,
sofern kein Digitaleingang mehr aktiv
ist, der auf [80] PTC-Karte 1 eingestellt

ist.
[8] PTC 1 & Relais | Uber diese Option kénnen Sie eine
A/W Kombination aus Alarm und Warnung
verwenden.
[9] PTC 1 & Relais | Uber diese Option kénnen Sie eine
W/A Kombination aus Alarm und Warnung

verwenden.

HINWEIS|
Die Optionen [4] PTC 1 Alarm bis [9] PTC 1 & Relay W/A
sind nur verfiigbar, wenn der MCB 112 angeschlossen ist.

HINWEIS

Die Auswahl von Automatisches Quittieren/Warnung
aktiviert den automatischen Wiederanlauf des Frequen-
zumrichters.

Off [W71]

[A68]

Tabelle 3.11 Ubersicht der Funktionen, Alarm- und Warnmeldungen

W steht fiir Warnung, A fiir Alarm. Weitere Informationen entnehmen

Sie der Beschreibung der Alarme und Warnungen im Abschnitt

Fehlersuche und -behebung im Projektierungshandbuch oder Produk-

thandbuch.

Ein gefahrlicher Fehler im Zusammenhang mit der
Funktion Safe Torque Off fuhrt zu Alarm 72 Gefdhrl.Fehler.

Siehe Tabelle 5.3.

5-20 Klemme X46/1 Digitaleingang

Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der
VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter
enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe

5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind, au8er fur Option [32]

Pulseingang.

5-21 Klemme X46/3 Digitaleingang

Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der
VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter
enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe

5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind, au8er fur Option [32]

Pulseingang.

5-22 Klemme X46/5 Digitaleingang

Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der

VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter
enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe

5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind, auBer fiir Option [32]

Pulseingang.

5-23 Klemme X46/7 Digitaleingang

Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der

VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter
enthdlt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe

5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind, auBer fiir Option [32]

Pulseingang.
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5-24 Klemme X46/9 Digitaleingang

Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der
VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter
enthélt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe

5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind, auBer fur Option [32]

Motor ein/k.
Warnung

Die Ausgangsdrehzahl ist hoher als
die in Parameter 1-81 Ein.-Drehzahl

fiir Stoppfunktion [UPM] eingestellte
Drehzahl. Der Motor dreht, und es

liegen keine Warnungen vor.

[8]

Ist=Sollw., k. Warn.

Die Motordrehzahl entspricht dem

Pulseingang.
Sollwert.
5-25 Klemme X46/11 Digitaleingang [9]1 [Alarm Ein Alarm aktiviert den Ausgang. Es
Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der liegen keine Warnungen vor.
VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter [10] | Alarm oder Ein Alarm oder eine Warnung
enthilt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe Warnung aktiviert den Ausgang.
5-1* Digitaleingdnge aufgelistet sind, auBer fiir Option [32] (111 [ Moment.grenze Die Drehmomentgrenze, eingestellt
Pulseingang. in Parameter 4-16 Momentengrenze
motorisch oder Parameter 4-13 Max.
Drehzahl [UPM], ist Gberschritten.
Dieser Parameter bezieht sich auf den Digitaleingang auf der [12] [ AuBerh.Stromber. Der Motorstrom liegt auBerhalb des
VLT® Erweiterten Relais-Optionskarte MCB 113. Der Parameter in Parameter 4-18 Stromgrenze
enthilt alle Optionen und Funktionen, die in Parametergruppe definierten Bereichs.
5-1* Digitaleingcinge aufgelistet sind, auBer fiir Option [32] [13] | Unter Min.-Strom Der Motorstrom liegt unter dem in
Pulseingang. Parameter 4-50 Warnung Strom
niedrig eingestellten Wert.
3.7.3 5-3* Digitalausgénge [14] | Uber Max.-Strom Der Motorstrom liegt Gber dem in
Parameter 4-51 Warnung Strom hoch
Parameter zur Konfiguration der Ausgangsfunktionen fir elingeSte"ten Wert. -
die Ausgangsklemmen. Die 2 elektronischen Digita- [15] | AuBerh.Drehzahlber. | Die Ausgangsd-rehzahl liegt
u . R : auBerhalb des in
lausgédnge sind fir die Klemmen 27 und 29 gleich. Stellen Parameter 4.52 Warnung Drehz
Sie die E/A-Funktion fir Klemme 27 in o '
Parameter 5-01 Klemme 27 Funktion ein, und stellen Sie die niedrig und P(.”ameter 453 Warnung
E/A-Funktion fiir Klemme 29 in Parameter 5-02 Klemme 29 D’ehf» hoch eingestellten Frequenz-
Funktion ein. bereichs.
[16] [Unter Min.-Drehzahl | Die Ausgangsdrehzahl liegt unter
dem in Parameter 4-52 Warnung
HINWEI S Drehz. niedrig eingestellten Wert.
Sie konnen diese Parameter bei laufendem Motor nicht [171 | Uber Max.-Drehzahl | Die Ausgangsdrehzahl liegt tiber
einstellen. dem in Parameter 4-53 Warnung
Drehz. hoch eingestellten Wert.
Sie kdnnen die Digitalausgange mit [18] [ AuBerh.Istwertber. Der Istwert liegt auB3erhalb des in
den folgenden Funktionen program- Parameter 4-56 Warnung Istwert niedr.
mieren: und Parameter 4-57 Warnung Istwert
[0] | Ohne Funktion Werkseinstellung fiir alle Digita- hoch eingestellten Bereichs.
lausgédnge und Relaisausgdnge. [19] | Unter Min.-Istwert Der Istwert liegt unter dem in
[1] Steuer. bereit Die Steuerkarte erhélt eine Versor- Parameter 4-56 Warnung Istwert niedr.
gungsspannung. eingestellten Wert.
[2] Bereit Der Frequenzumrichter ist betriebs- [20] |Uber Max.-Istwert Der Istwert liegt Gber dem in
bereit und legt ein Parameter 4-57 Warnung Istwert hoch
Versorgungssignal an der Steuerkarte eingestellten Wert.
an. [21] | Ubertemperatur- Der Frequenzumrichter aktiviert die
[3] Bereit/Fern-Betrieb | Der Frequenzumrichter ist betriebs- warnung Ubertemperaturwarnung, wenn die
bereit und lauft in der Betriebsart Temperatur den Grenzwert fir
Auto. Motor, Frequenzumrichter, Bremswi-
[4] [Freigabe/k. Warnung | Der Frequenzumrichter ist betriebs- derstand oder Thermistor
bereit. Es wurde kein Start-/ Uberschreitet.
Stoppbefehl angelegt (Start/Deakti- [25] | Reversierung Der Motor lauft bzw. ist bereit, im

vieren). Es liegen keine Warnungen
vor.
Der Motor lduft.

[5] In Betrieb

Rechtslauf zu drehen, wenn ein
logisches Signal 0 vorhanden ist, und
im Linkslauf, wenn ein logisches
Signal 1 vorhanden ist. Der Ausgang
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andert sich, sobald das Reversie- 4 als WAHR ausgewertet, wird der
rungssignal angelegt wird. Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er
[26] | Bus OK Aktive Kommunikation (kein AUS.
Timeout) Uber die serielle Kommuni- [65] [ Vergleicher 5 Siehe Parametergruppe 13-1*
kationsschnittstelle. Vergleicher. Wird der Vergleicherwert
[27] | Mom.grenze und Verwenden Sie diese Option zur 5 als WAHR ausgewertet, wird der
Stopp Durchfiihrung eines Motorfrei- Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er
laufstopps in Verbindung mit einer AUS.
Momentgrenzenbedingung. Wenn [70] | Logikregel 0 Siehe Parametergruppe 13-4*
der Frequenzumrichter ein Logikregeln. Ergibt Logikregel 0
Stoppsignal erhélt und sich an der WAHR, aktiviert sie den Ausgang.
Drehmomentgrenze befindet, ist das Andernfalls ist er AUS.
Signal logisch ,0" [71] [ Logikregel 1 Siehe Parametergruppe 13-4*
[28] [Bremse, k. Warnung | Die Bremse ist aktiv und es liegen Logikregeln. Ergibt die Logikregel 1
keine Warnungen vor. WAHR, aktiviert sie den Ausgang.
[29] | Bremse OK, k. Alarm | Die Bremselektronik ist betriebs- Andernfalls ist er AUS.
bereit, es liegen keine Fehler vor. [72] [Logikregel 2 Siehe Parametergruppe 13-4*
[30] | Stor.Bremse (IGBT) Der Ausgang ist logisch , 1% wenn Logikregeln. Ergibt Logikregel 2
der Brems-IGBT einen Kurzschluss WAHR, aktiviert sie den Ausgang.
hat. Die Funktion dient zum Schutz Andernfalls ist er AUS.
des Frequenzumrichters im Falle [73] [Logikregel 3 Siehe Parametergruppe 13-4*
eines Fehlers in der Bremselektronik. Logikregeln. Ergibt Logikregel 3
Verwenden Sie den Ausgang/das WAHR, aktiviert sie den Ausgang.
Relais, um die Netzspannung zum Andernfalls ist er AUS.
Frequenzumrichter abzuschalten. [74] | Logikregel 4 Siehe Parametergruppe 13-4*
[35] [Externe Verrie- Sie haben die Funktion der externen Logikregeln. Ergibt Logikregel 4
gelung Verriegelung Uber einen der Digita- WAHR, aktiviert sie den Ausgang.
leingange aktiviert. Andernfalls ist er AUS.
[40] | AuBerh.Sollw.ber. [75] [Logikregel 5 Siehe Parametergruppe 13-4*
[41] [Unter Min.-Sollwert Logikregeln. Ergibt Logikregel 5
421 | Uber Max.-Sollwert WAHR, aktiviert sie den Ausgang.
[45] |[Bussteuerung Andernfalls ist er AUS.
[46] |[Bus-Strg. 1 bei TO [80] | SL-Digitalausgang A | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
[47] |Bus-Strg. 0 bei TO Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
[55] |Pulsausgang Smart Logic Action [38] Digital-
[60] [ Vergleicher O Siehe Parametergruppe 13-1* ety AR Al widl D
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert =g, [ AUE, catzon G S
0 als WAHR ausgewertet, wird der el beeton (L2 PR e A
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er AUS eseEiniin Bl
AUS. [81] [SL-Digitalausgang B | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
[61] | Vergleicher 1 Siehe Parametergruppe 13-1*% Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert Smart Logic Action [39] Digital-
1 als WAHR ausgewertet, wird der ausgang B-EIN ausgefihrt wird. Der
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er Eingang ist AUS, wenn die Smart
AUS. Logic Action [33] Digitalausgang B-
[62] [ Vergleicher 2 Siehe Parametergruppe 13-1* AUS ausgefuhrt wird.
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert [82] [ SL-Digitalausgang C | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
2 als WAHR ausgewertet, wird der Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er Smart Logic Action [40] Digital-
AUS. ausgang C-EIN ausgefihrt wird. Der
[63] [ Vergleicher 3 Siehe Parametergruppe 13-1* Eingang ist AUS, wenn die Smart
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert Logic Action [34] Digitalausgang C-
3 als WAHR ausgewertet, wird der G g T
Ausgang aktiviert. Andernfalls ist er [83] [SL-Digitalausgang D | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller
AUS. Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die
[64] | Vergleicher 4 Siehe Parametergruppe 13-1* Smart Logic Action [41] Digital-
Vergleicher. Wird der Vergleicherwert ausgang D-EIN ausgeflihrt wird. Der
MG16H203 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. 81




Dt

Parameterbeschreibung

VLT® Refrigeration Drive FC 103

Eingang ist AUS, wenn die Smart
Logic Action [35] Digitalausgang D-

Parameter 23-11 Wartungsaktion
abgelaufen.

AUS ausgefiihrt wird. [190] [ K. Durchfluss Falls diese Option in

[84] [SL-Digitalausgang E | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller Parameter 22-21 Erfassung Leistung
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die tief und/oder
Smart Logic Action [42] Digital- Parameter 22-22 Erfassung Drehzahl
ausgang E-EIN ausgefiihrt wird. Der tief aktiviert ist, wurde eine
Eingang ist AUS, wenn die Smart Bedingung ohne Durchfluss oder mit
Logic Action [36] Digitalausgang E- minimaler Drehzahl erkannt.
AUS ausgefiihrt wird. [191] [ Trockenlauf Eine Trockenlaufbedingung wird

[85] [SL-Digitalausgang F | Siehe Parameter 13-52 SL-Controller erkannt. Diese Funktion miissen Sie
Aktion. Der Eingang ist EIN, wenn die in Parameter 22-26 Trockenlauf-
Smart Logic Action [43] Digital- funktion aktivieren.
ausgang F-EIN ausgefiihrt wird. Der [192] | Kennlinienende Es wurde ein Kompressor erkannt,
Eingang ist AUS, wenn die Smart der fiir eine bestimmte Zeit bei
Logic Action [37] Digitalausgang F- maximaler Drehzahl lduft, ohne den
AUS ausgefiihrt wird. festgelegten Druck zu erreichen. Zur

[160] | Kein Alarm Der Ausgang ist aktiv, wenn kein Aktivierung dieser Funktion siehe
Alarm vorliegt. Parameter 22-50 Kennlinienende-

[161] | Reversierung aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn der funktion.
Frequenzumrichter den Motor im [193] | Energiesparmodus Der Frequenzumrichter/das System
Linkslauf betreibt (das logische befindet sich im Energiesparmodus.
Produkt der Statusbits ,Betrieb” UND Siehe Parametergruppe 22-4* Energie-
~Reversierung”). sparmodus.

[165] | Ortsollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn [194] | Riemenbruch Eine Riemenbruchbedingung wurde
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe= [2] erkannt. Diese Funktion mussen Sie
Ort oder wenn in Parameter 22-60 Riemenbruch-
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe= [0] funktion aktivieren.
Umschalt. Hand/Auto, wahrend das [195] [ Bypassventil- Die Bypassventilsteuerung (Digital-/
LCP gleichzeitig im Hand-Betrieb ist. steuerung Relaisausgang im Frequenzumrichter)

[166] | Fernsollwert aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn wird in Verdichtersystemen zur
Parameter 3-13 Sollwertvorgabe = [1] Entlastung des Verdichters wahrend
Fern oder [0] Umschalt. Hand/Auto, der Inbetriebnahme durch ein
wahrend das LCP gleichzeitig in der Bypassventil verwendet. Nach dem
Betriebsart Auto ist. Startbefehl 6ffnet sich das Bypass-

[167] | Startbefehl aktiv Der Ausgang ist aktiv, wenn ein ventil, bis der Frequenzumrichter
Startbefehl ausgefihrt wird (z. B. Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM]
Uber einen Digitaleingang- erreicht hat. Das Bypassventil
Busanschluss oder [Hand on] oder schlieBt sich nach Erreichen des
[Auto on]) und kein Stopp- oder Grenzwerts und der Verdichter
Startbefehl aktiv ist. arbeitet normal. Dieser Vorgang wird

[168] | Hand-Betrieb Der Ausgang ist aktiv, wenn der erst nach einem neuen Start aktiviert
Frequenzumrichter im Hand-Betrieb und die Frequenzumrichterdrehzahl
ist (angezeigt durch LED {iber [Hand ist wahrend des Empfangs des
on]). Startsignals null. Sie kdnnen

[169] | Betriebsart Auto Der Ausgang ist aktiv, wenn der Parameter 1-71 Startverzég. zur
Frequenzumrichter im Hand-Betrieb Verzégerung des Motorstarts
ist (angezeigt durch LED tber [Auto verwenden.
On)).

[180] [ Uhr Fehler Die Uhrfunktion wurde wegen eines
Stromausfalls auf die Werksein-
stellung (2000-01-01) zurlickgesetzt.

[181] [ Vorbeugende Die Zeit fiir eines oder mehrere der

Wartung vorbeugenden Wartungsereignisse in

Parameter 23-10 Wartungspunkt ist
fur die Aktion aus
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Drehzahl

soLLw.

e T
s

Zeit

E.NT —
aus

Zeit

start

Prinzip:

si

Abbildung 3.25 Die Bypassventil-
steuerung arbeitet nach dem

s Zeit

HINWEI

Bei Aktivierung der Funktion
FU-Bypass ist der Frequenzum-
richter nicht mehr
sicherheitszertifiziert (zur
Verwendung des Safe Torque
Off in Versionen, die tiber
diesen verfiigen).

[199

Einspritzsteuerung

Zeigt an, dass der Digitalausgang zur
Ubertragung des Einspritzaktivie-
rungssignals verwendet wird. Eine
niedrige Spannung am ausgewahlten
Digitalausgang zeigt Einspritzung aus
an, eine hohe Spannung zeigt
Einspritzung ein an.

Kaskadenregler.

FU-Bypass.

[196] | Notfallbetrieb Der Frequenzumrichter wird im
Notfallbetrieb betrieben. Siehe
Parametergruppe 24-0* Notfallbetrieb.

[197] | Notfallbetrieb war Der Frequenzumrichter wurde im

akt. Notfallbetrieb betrieben, ist jetzt

jedoch in den Normalbetrieb zurtick-
gekehrt.

[198] | FU-Bypass Als Signal zur Aktivierung einer

externen elektromechanischen
Uberbriickung zur direkten
Schaltung des Motors ans Netz.
Siehe auch Parametergruppe 24-1*

Die nachstehenden Optionen beziehen sich auf den

Zu Schaltplanen und Einstellungen siehe Parametergruppe
25-** Kaskadenregler.

[200] | Vollkapazitat

Alle Pumpen laufen mit voller Drehzahl

[201] | Kompressor 1

lauft

Ein oder mehrere Kompressoren, die vom
Kaskadenregler gesteuert werden, laufen.
Die Funktion hangt auch von der
Einstellung in Parameter 25-06 Anzahl
Kompressoren ab. Bei Option [0] Nein
bezieht sich Kompressor 1 auf den
Kompressor, der Gber Relais 1 gesteuert
wird, usw. Bei Einstellung [1] Ja bezieht sich
Kompressor 1 auf den Kompressor, der nur
vom Frequenzumrichter gesteuert wird
(ohne eines der integrierten Relais).
Kompressor 2 ist dann der Kompressor, der
von Relais 1 gesteuert wird. Siehe

Tabelle 3.12.

[202] | Kompressor 2

lauft

Siehe [201] Kompressor 1 lduft.

[203] | Kompressor 3

lauft

Siehe [201] Kompressor 1 lduft.

Die Einstellung in Parametergruppe 5-3*
Digitalausgange

Einstellung in Parameter 25-06 Anzahl Kompressoren

[0] Nein

7[1] Ja

[201] Kompressor 1 lduft

Gesteuert tiber Relais 1

Gesteuert liber Frequenzumrichter

[202] Kompressor 2 lduft

Gesteuert tiber Relais 2

Gesteuert Uber Relais 1

[203] Kompressor 3 lduft

Gesteuert Uiber Relais 3

Gesteuert Uber Relais 2

Tabelle 3.12 Einstellungen

5-30 Klemme 27 Digitalausgang

Dieser Parameter wird unter der Parametergruppe 5-3* Digita-

lausgdnge beschrieben.

5-31 Klemme 29 Digitalausgang

Dieser Parameter wird unter der Parametergruppe 5-3* Digita-

lausgdnge beschrieben.

MG16H203
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5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang (MCB 101)

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT ® Universal-E/AMCB 101
im Frequenzumrichter installiert ist. Dieser Parameter wird unter
der Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge beschrieben.

5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang (MCB 101)

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT ©® Universal-E/AMCB 101

5-40 Relaisfunktion

Array [8]

(Relais 1 [0], Relais 2 [1]

VLT® Relaiskarte MCB 105: Relais 7 [6], Relais 8 [7] und Relais 9

[8).
Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.

Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem

im Frequenzumrichter installiert ist. Dieser Parameter wird unter Arrayparameter.
der Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge beschrieben. Option: Funktion:
[35] Ext. Verriegelung
3.7.4 5-4* Relais [36] Steuerwort Bit 11
[37] Steuerwort Bit 12
Parameter zur Konfiguration der Timing- und Ausgangs- [40] AuBerh. Sollw.-Ber.
funktionen des Relais. [41] Unter Min.-Sollwert
Array [8] [44] Oil boost active
(Relais 1 [0, Relais 2 [1] 451 Bussteuerung
VLT® Relaiskarte MCB 105: Relais 7 [6], Relais 8 [7] und Relais 9 a6l Bus-Strg. 1 bei TO
[8]). [47] Bus-Strg. 0 bei TO
Wahlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren. [60] Vergleicher 0
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem [61] Vergleicher 1
Arrayparameter. [62] Vergleicher 2
Option: Funktion: [63] Vergleicher 3
0] Ohne Funktion [64] Vergleicher 4
[1] Steuer. bereit [65] vergleicher 5
o] P [70] Logikregel 0
[3] Bereit/Fern-Betrieb 1) Logikregel 1
[4] Standby/keine Warnung o Logikregel 2
[5] Motor dreht Werkseinstellung fiir (73] Logikregel 3
Relais 2. [74] Logikregel 4
[75] Logikregel 5
[6] Motor ein/k. Warnung 180] SL-Digitalausgang A
[8] Ist=Sollw., k.Warn. 181] SL-Digitalausgang B
[9] Alarm Werkseinstellung fir 182] SL-Digitalausgang C
ekl 1. [83] SL-Digitalausgang D
[10] Alarm oder Warnung [84] SL-Digitalausgang E
[11] Moment.grenze [85] SL-Digitalausgang F
[12] AuBerh.Stromber. [160] Kein Alarm
[13] Unter Min.-Strom [161] Reversierung aktiv
[14] Uber Max.-Strom [165] Hand-Sollwert aktiv
[15] AuBerh.Drehzahlber. [166] Fern-Sollwert aktiv
[16] Unter Min.-Drehzahl [167] Startbefehl aktiv
7] Uber Max.-Drehzahl [168] Handbetrieb
[18] AuBerh.Istwertber. [169] Autobetrieb
[19] Unter Min.-Istwert [180] Uhr Fehler
[20] Uber Max.-Istwert [181] Vorb. Wartung
[21] Warnung Ubertemp. [183] Pre/Post Lube
[25] Reversierung [188] AHF-Kondensator
[26] Bus OK [190] Kein Durchfluss
[27] Mom.grenze u. Stopp [191] Trockenlauf
[28] Bremse, k. Warnung [192] Kennlinienende
[29] Bremse OK, k. Alarm [193] Energiesparmodus
[30] Stor.Bremse (IGBT) [194] Riemenbruch
[33] Sich.Stopp aktiv [195] Bypassventilsteuerung

84 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. MG16H203




Dt

Parameterbeschreibung

Programmierhandbuch

5-40 Relaisfunktion

Array [8]

(Relais 1 [0], Relais 2 [1]

VLT® Relaiskarte MCB 105: Relais 7 [6], Relais 8 [7] und Relais 9
[8l).

Wabhlen Sie Optionen, um die Funktion der Relais zu definieren.
Die Auswahl der einzelnen mechanischen Relais erfolgt in einem

Arrayparameter.

Option: Funktion:
[199] Einspritzregelung

[211] Verbundkomp. 1

[212] Verbundkomp. 2

[213] Verbundkomp. 3

[214] Kaskadenpumpe 4

[215] Kaskadenpumpe 5

[216] Kaskadenpumpe 6

[217] Kaskadenpumpe 7

5-41 Ein Verzég., Relais

Array [8]. (Relais 1 [0], Relais 2 [1], Relais 3 [2], Relais 4 [3], Relais
5 [4], Relais 6 [5], Relais 7 [6], Relais 8 [7], Relais 9 [8]).
Range: Funktion:

0.01 s*

[0.01 - 600 s] | Geben Sie die Einschaltverzégerung des
Relais ein. Wahlen Sie eines der
verfugbaren mechanischen Relais und die
VLT® Relaiskarte MCB 105 in einer
Reihenfunktion aus. Siehe

Parameter 5-40 Relaisfunktion.

130BA171.10

Ausgewadhltes
Ereignis

L

Relaisausgang

Einschalt-Verzégerung

Abschalt-Verzdgerung
P 5-41

P 5-42

5-42 Aus Verzog., Relais

Array[20]
Range: Funktion:
Parameter 5-40 Relaisfunktion. Andert sich die
ausgewadhlte Ereignisbedingung vor Ablauf
einer Einschaltverzdgerung, bleibt der Relais-
ausgang unverandert.
130BA172.10
Ausgewadhltes u
Ereignis

Relaisausga ng—i—I
| I

—» l—»
Einschalt- Abschalt-
Verzégerung Verzdgerung
P 5-41 P 5-42

Abbildung 3.27 Aus Verzdgerung, Relais

Andert sich die ausgewihlte Ereignisbedingung vor Ablauf
der Ein-/Ausschaltverzégerung, bleibt der Relaisausgang
unverdndert.

3.7.5 5-5* Pulseingange

Parameter zum Konfigurieren der Skalierungs- und Filter-
einstellungen fur die Pulseingdnge. Eingangsklemme 29
oder 33 dient als Frequenzsollwerteingang. Programmieren
Sie Klemme 29 (Parameter 5-13 Klemme 29 Digitaleingang)
oder Klemme 33 (Parameter 5-15 Klemme 33 Digitaleingang)
auf [32] Pulseingang. Wird Klemme 29 als Eingang
verwendet, stellen Sie Parameter 5-02 Klemme 29 Funktion
auf [0] Eingang.

130BA076.10

Sollwert
Ausgewdhltes [UPM]A
Ereignis max
Sollwert—4—
P 5-53/
Relaisausgang p 5-58 |
Einschalt-Verzégerung
P 5-41 |
Abbildung 3.26 Ein Verzdogerung, Relais min |
Sollwert |
P 5-52/ |
p 5-57 i i -
5-42 Aus Verzog., Relais min. Freq. max. Freq. Eingang
P 5-50/ P5-51/  [Hz]
Array[20] P 5-55 P 5-56
Range: Funktion: Abbildung 3.28 Pulseingang
0.01 s*[ [0.01 - | Geben Sie die Einschaltverzogerung des Relais
600 s] ein. Wahlen Sie eines der zwei internen
mechanischen Relais in einer Reihenfunktion
aus. Nahere Angaben finden Sie in
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5-50 Klemme 29 Min. Frequenz 5-55 Klemme 33 Min. Frequenz

Range: Funktion: Range: Funktion:

100 [0 - 110000 | Geben Sie die untere Frequenzgrenze 100 Hz* [ [0 - 110000 | Geben Sie die untere Frequenz

Hz* Hz] entsprechend der unteren Motorwellend- Hz] entsprechend der unteren Motorwellend-
rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in
Parameter 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/ Parameter 5-57 Klemme 33 Min. Soll-/
Istwert ein. Siehe Abbildung 3.28 in diesem Istwert ein.
Abschnitt.

5-56 Klemme 33 Max. Frequenz

Range: Funktion: 100 Hz* | [0- 110000 [Geben Sie die obere Frequenz
100 Hz* | [0 - 110000 | Geben Sie die untere Frequenzgrenze Hz] entsprechend der unteren Motorwellend-
Hz] entsprechend der unteren Motorwellend- rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in
rehzahl (d. h. unterer Sollwert) in Parameter 5-58 Klemme 33 Max. Soll-/
Parameter 5-53 Klemme 29 Max. Soll-/ Istwert ein.
Istwert ein.

5-57 Klemme 33 Min. Soll-/Istwert

Range: Funktion: 0+ [-999999.999 - Eingabe des min. Sollwerts [U/min] fiir
0* [ [-999999.999 - Geben Sie die untere Sollwertgrenze fiir 999999.999 | die Motorwellendrehzahl. Dies ist auch
999999.999 ] die Motorwellendrehzahl [U/min] ein. der min. Istwert (siehe auch
Dies ist auch der min. Istwert (siehe auch Parameter 5-52 Klemme 29 Min. Soll-/
Parameter 5-57 Klemme 33 Min. Soll-/ Istwert).
Istwert).

5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert

Range: Funktion: 100%] [-999999.999 - | Eingabe des max. Sollwerts [UPM] fir
100% | [-999999.999 - Eingabe des maximalen Sollwerts [U/ 999999.999 ] die Motorwellendrehzahl. Nahere
999999.999 | min] fur die Motorwellendrehzahl und Angaben finden Sie auch in
des maximalen Istwerts, siche auch Parameter 5-53 Klemme 29 Max. Soll-/
Parameter 5-58 Klemme 33 Max. Soll-/ Istwert.
Istwert.

5-59 Pulseingang 33 Filterzeit

5-54 Pulseingang 29 Filterzeit Range: Funktion:

Range: Funktion: 100 TRECTAHINWEIS

100 | 1- M‘.m ms* | ms] Diesen Parameter kénnen Sie bei

e | s Diesen Parameter kdnnen Sie bei laufendem Motor nicht einstellen.
ms]

laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie die Pulsfilterzeitkonstante ein. Das

Geben Sie die Pulsfilterzeitkonstante ein. Das Tiefpassfilter verringert den Einfluss der
Tiefpassfilter reduziert den Einfluss auf das Regelung auf das Istwertsignal und dampft
Istwertsignal und gleicht Schwankungen des Schwingungen des Istwertsignals.

Signals durch die Regelung aus. Dies ist z. B. Dies ist vorteilhaft, wenn viele Storsignale
bei starken Storgerduschen ein Vorteil. Ein im System vorhanden sind.

hoher Wert fiir die Zeitkonstante verbessert die
Dampfung, erhoht jedoch auch die Zeitverzo-
gerung durch den Filter.

86 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. MG16H203



Dt

Parameterbeschreibung Programmierhandbuch

3.7.6 5-6* Pulsausgange 5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz

Range: Funktion:

Parameter zum Konfigurieren der Skalierungs- und EWI"HE

Ausgangsfunktionen der Pulsausgdnge. Die Pulsausgdnge
sind der Klemme 27 oder 29 zugewiesen. Stellen Sie hierzu
Klemme 27 in Parameter 5-01 Klemme 27 Funktion oder
Klemme 29 in Parameter 5-02 Klemme 29 Funktion auf

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Ausgang ein. 5000 [0 - 32000 | Legen Sie die max. Frequenz fiir Klemme
Hz* Hz] 27 fest. Der angegebene Wert bezieht sich
Ausgangswert 130BA089.11 auf die gewdhlte Ausgangsvariable in
A Parameter 5-60 Klemme 27 Pulsausgang.
max.
Ausgangswert | _ _ __ __ __ __ __ 5-63 Klemme 29 Pulsausgang
P 5-60(term27) Option: Funktion:

P 5-63(term29)

HINVEIS

| Diesen Parameter kénnen Sie
bei laufendem Motor nicht

: einstellen.

|

T

- Dieser Parameter definiert die
max. Freq. Ausgang Funktion des Pulsausgangs 29.
P 5-62(term27) [Hz] leich . d i
P 5-65(term29) Gleiche Optionen und Funktionen

Abbildung 3.29 Pulsausgdnge wie in Parametergruppe 5-6*

Pulsausgang..

[0] * | Ohne Funktion

5-60 Klemme 27 Pulsausgang [45] |Bussteuerung

Auswahl der Klemme 27-Anzeigen zugewiesenen Betriebsvariable. (48] | Bus-Strg, Timeout

Dieser Parameter hat die gleichen Optionen wie Parametergruppe [100] | Ausgfreq. 0-20 mA
5-6* Pulsausgang. [101] [ Sollwert 0-20 mA
Option: Funktion: P | s et
E[[‘l"[ [Ei [103] | Motorstr. 0-20 mA
[104] [ Drehm.%max.0-20 mA
Diesen Parameter konnen Sie [105] | Drehm.%nom.0-20mA
bei laufendem Motor nicht

[106] [ Leistung 0-20 mA
[107] | Drehzahl 0-20 mA
[108] | Drehm. 0-20 mA

[0] * | Ohne Funktion [109] | Ausg.freq. 0-Fmax
[45] | Bussteuerung [113

[48] | Bus-Strg., Timeout
[100] | Ausg.freq. 0-20 mA
[101] | Sollwert 0-20 mA

[102] | Istwert 0-20 mA 5-65 Ausgang 29 Max. Frequenz

einstellen.

Erw. PID-Prozess 1

1
[114] | Erw. PID-Prozess 2
[115] | Erw. PID-Prozess 3

[103] | Motorstr. 0-20 mA Range: Funktion:
[104] | Drehm.%max.0-20 mA 5000 [0 - 32000 | Legen Sie die max. Frequenz fiir Klemme
[105] | Drehm.%nom.0-20mA Hz* Hz] 29 fest. Der angegebene Wert bezieht
[106] [ Leistung 0-20 mA sich auf die gewahlte Funktion in
[107] | Drehzahl 0-20 mA Parameter 5-63 Klemme 29 Pulsausgang.
[108] | Drehm. 0-20 mA
[109] [ Ausg.freq. 0-Fmax
[113] | Erw. PID-Prozess 1
[114] | Erw. PID-Prozess 2

1

[115] | Erw. PID-Prozess 3
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5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang

Wahlen Sie die Variable zur Anzeige an Klemme X30/6 aus.

Pulsausgdnge.

Option:

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT® Universal-E/A-
Optionsmodul MCB 101 im Frequenzumrichter installiert ist.
Gleiche Optionen und Funktionen wie in Parametergruppe 5-6*

Funktion:

(o]

Ohne Funktion

[45]

Bussteuerung

[48]

Bus-Strg., Timeout

[100]

Ausg.freq. 0-20 mA

[101]

Sollwert 0-20 mA

[102]

Istwert 0-20 mA

[103]

Motorstr. 0-20 mA

[104]

Drehm.%max.0-20 mA

[105]

Drehm.%nom.0-20mA

[106]

Leistung 0-20 mA

[107]

Drehzahl 0-20 mA

[108]

Drehm. 0-20 mA

[109]

Ausg.freq. 0-Fmax

[113]

Erw. PID-Prozess 1

[114]

Erw. PID-Prozess 2

[115]

Erw. PID-Prozess 3

5-68 Ausgang X30/6 Max. Frequenz

Range: Funktion:
N AR N WES
Hz* 32000 Hz]

Diesen Parameter kénnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Wahlen Sie die maximale Frequenz an

variable in Parameter 5-66 Klemme X30/6

Pulsausgang.

Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT®
Universal-E/A-Optionsmodul MCB 101 im
Frequenzumrichter installiert ist.

Klemme X30/6 mit Bezug auf die Ausgangs-

3.7.7 5-8* Encoderausgang

5-80 AHF-Kondens. Verzog.

Range:

Funktion:

25 s*

(-
120 s]

Garantiert eine Mindestruhezeit fiir die Konden-
satoren. Der Zeitgeber startet, sobald der AHF-
Kondensator getrennt wird, und muss ablaufen,

bevor der Ausgang wieder aktiviert werden darf.

Er wird erneut aktiv, wenn die Frequenzumrich-
terleistung zwischen 20 und 30 % liegt.

3.7.8 5-9* Bussteuerung

Diese Parametergruppe wahlt Digital- und Relaisausgdange
Uber eine Feldbus-Einstellung.

5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung

Range: Funktion:
0*| [0- Dieser Parameter speichert den Zustand der
2147483647 ] | busgesteuerten Digitalausgédnge und Relais.
Eine logische 1 gibt an, dass der Ausgang
hoch oder aktiv ist.
Eine logische 0 gibt an, dass der Ausgang
niedrig oder inaktiv ist.
Bit 0 CC-Digitalausgang, Klemme 27
Bit 1 CC-Digitalausgang, Klemme 29
Bit 2 GPIO-Digitalausgang, Klemme X
30/6
Bit 3 GPIO-Digitalausgang, Klemme X
30/7
Bit 4 Relais 1 CC-Ausgangsklemme
Bit 5 Relais 2 CC-Ausgangsklemme
Bit 6 Option B Ausgangsklemme Relais
1
Bit 7 Option B Ausgangsklemme Relais
2
Bit 8 Option B Ausgangsklemme Relais
3
Bit 9-15 | Zukuinftigen Klemmen vorbehalten
Bit 16 |Option C Ausgangsklemme Relais
1
Bit 17 |Option C Ausgangsklemme Relais
2
Bit 18 |Option C Ausgangsklemme Relais
3
Bit 19 |Option C Ausgangsklemme Relais
4
Bit 20 |Option C Ausgangsklemme Relais
5
Bit 21 Option C Ausgangsklemme Relais
6
Bit 22 |Option C Ausgangsklemme Relais
7
Bit 23 [Option C Ausgangsklemme Relais
8
Bit 24— |Zukiinftigen Klemmen vorbehalten
31
Tabelle 3.13 Digitalausgangsbits
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5-93 Klemme 27, Wert bei Bussteuerung
Range: Funktion:

0 %*| [0- 100 %] | Enthélt die an Digitalausgangsklemme 27
anzulegende Frequenz, wenn diese als

Bussteuerung konfiguriert ist.

5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Enthélt die an Digitalausgangsklemme 27
anzulegende Frequenz, wenn diese als
Bussteuerungs-Timeout konfiguriert ist und
ein Timeout erkannt wird.

5-95 Klemme 29, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Enthalt die an Digitalausgangsklemme 29
anzulegende Frequenz, wenn diese als
Bussteuerung konfiguriert ist.

5-96 Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Enthalt die an Digitalausgangsklemme 29
anzulegende Frequenz, wenn diese als
Bussteuerungs-Timeout konfiguriert ist und
ein Timeout erkannt wird.

5-97 Klemme X30/6, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0 %*| [0- 100 %] | Enthélt die an Digitalausgangsklemme 27
anzulegende Frequenz, wenn diese als
Bussteuerung konfiguriert ist.

5-98 Klemme X30/6, Wert bei Bus-Timeout
Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Enthalt die an Digitalausgangsklemme 6
anzulegende Frequenz, wenn diese als
Bussteuerungs-Timeout konfiguriert ist und
ein Timeout erkannt wird.
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3.8 Parameter: 6-** Analoge Ein-/Ausg.

381 6 Analoge Ein-/Ausg.

Option: Funktion:

Parametergruppe zur Konfiguration von Analogeingang
und -ausgang.

Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus. Die
unter Parameter 6-01 Signalausfall Funktion
eingestellte Funktion wird aktiviert, wenn das

3.8.2 6-0* Grundeinstellungen Eingangssignal an Klemme 53 oder 54 weniger
als 50 % des definierten Werts betragt.

Parametergruppe zur Einrichtung der E/A-Konfiguration. e Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.

Der Frequenzumrichter ist mit 2 Analogeingangen Min.Spannung.

ausgestattet: . Parameter 6-12 Klemme 53 Skal.

. Klemmen 53 Min.Strom

. Klemmen 54 . Parameter 6-20 Klemme 54 Skal.

Die Analogeingénge sind frei fiir Spannung (0-10 V) oder Min.Spannung.

Stromeingang (0/4-20 mA) konfigurierbar. o Parameter 6-22 Klemme 54 Skal.
Min.Strom.

HINWEIS Sie kénnen die Funktion auch fir einen in

Sie konnen Thermistoren an einen Analog- oder Digital- Parameter 6-00 Signalausfall Zeit definierten

eingang anschlielen. Zeitraum aktivieren. Wenn gleichzeitig

mehrere Timeouts auftreten, priorisiert der

6-00 Signalausfall Zeit Frequenzumrichter die Timeout-Funktionen

. wie folgt:
Range: Funktion: . .
1. Parameter 6-01 Signalausfall Funktion.
10 [1 - | Eingabe der Signalausfall-Zeit in s. Die Signalausfall-
s* |99 s] | Zeit ist bei Analogeingéngen, d. h. Klemme 53 oder 2 EEIEE SO S o o s
Klemme 54, aktiv, die als Soll- oder Istwertanschllsse Funktion.
verwendet werden. [0] * | Aus
Wenn der in Bezug zum ausgewshlten [1] | Drehz. Speichern des aktuellen Werts. Signalausfall
Eingangsstrom stehende Wert des Sollwertsignals speich. Zeit gilt nicht fur Ausgangsfrequenz speichern.
unter 50 % des in folgenden Parametern 121 |stopp Fiir Stopp Uberlagert.
eingestellten Wert fallt: . — T AT T
R Parameter 6-10 Klemme 53 Skal. [3] | Festdrz. Fur Festdrehzahl JOG (berlagert.
. (JOG)
Min.Spannung.
[4] | Max. Fur max. Drehzahl Uberlagert.
. Parameter 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom. Drehzahl
. Parameter 6-20 Klemme 54 Skal. [5] [Stopp und [ Fiir Stopp mit anschlieBendem Alarm
Min.Spannung. Alarm Uberlagert.
. Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom. 211 | Min.
Bei einem lingeren Zeitraum als in Reference
Parameter 6-00 Signalausfall Zeit eingestellt wird die [22] | Max.
in Parameter 6-01 Signalausfall Funktion ausgewahlte Reference
Funktion aktiviert.
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Soll-/Istwert g 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom
[sa}
[uPM] % Range: Funktion:
Par. 6-xx 2 4 mA*| [O- Geben Sie den minimalen Stromwert ein.
Max. 1.500 par. 6-13 | Dieses Sollwertsignal sollte dem in
Soll-/ Istwert 1200 : mA] Parameter 6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert
| eingestellten Min. Soll-/Istwert entsprechen.
900 | Sie mussen den Wert auf > 2 mA einstellen,
600 | um die Funktion ,Signalausfall Zeit” in
Parameter 6-01 Signalausfall Funktion zu
Par. 6-xx 300 ‘ aq
; aktivieren.
Min. 150 \
Soll-/ Istwert f
v S‘V v vl 6-13 Klemme 53 Skal. Max.Strom
Par. 6-xx Analogeingang . ion:
Min. Spannung oder \ Range: Funktion:
Min. Strom \ 20 mA* [ [par. 6-12 | Parameter zum Skalieren des Max.-Stroms
Par. 6-xx - 20 mA] des Analogeingangs. Der angegebene

Max. S d
ax. spannung oder Wert bezieht sich auf die Festlegung in

Parameter 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/
Istwert.

Max. Strom

Abbildung 3.30 Signalausfallbedingungen

. 6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert
3.8.3 6-1* Analogeingang 1

Range: Funktion:
. - 0*| [-999999.999 - Eingabe des Analogei -Skalie-
Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte [ TEEISS 2l SreiegEEEE: Siels
999999.999 | rungswerts, der der min Spannung/dem

fir Analogeingang 1 (Klemme 53).
geingang 1 ( ) min. Strom in Parameter 6-10 Klemme 53

Skal. Min.Spannung und

6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung Parameter 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom

Range: Funktion: entspricht.
0.07 V*| [0 - par. W
&1Vl |p i 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert
arameter 6-10 Klemme 53 Skal.
Min.Spannung muss auf einen Wert Range: Funktion:
von 1 V oder héher eingestellt sein, Size [-999999.999 - | Eingabe des Analogeingangs-
damit die Signalfehleralarme funktio- related* 999999.999 ] Skalierungswerts, der der min
nieren. Spannung/dem min. Strom in
Parameter 6-11 Klemme 53 Skal.
Geben Sie den minimalen (unteren) Max.Spannung und
Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert Parameter 6-13 Klemme 53 Skal.
des Analogeingangs muss dem minimalen Max.Strom entspricht.
Soll-/Istwert aus Parameter 6-14 Klemme 53
Skal. Min.-Soll/Istwert entsprechen.
Range: Funktion:
Range: Funktion: 10l Diesen Parameter konnen Sie bei
10 V*| [par. 6-10 | Geben Sie den maximalen (oberen) laufendem Motor nicht einstellen.
-10V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert
fiir den Analogeingang muss dem in Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Diese
Parameter 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/ Konstante ist eine Filterzeitkonstante fir
Istwert eingestellten maximalen Soll-/Istwert das digitale Tiefpassfilter erster Ordnung,
entsprechen. um Rauschen an Klemme 53 zu
unterdriicken. Ein hoher Wert ergibt mehr
Dampfung, erhoht jedoch auch die Reakti-
onszeit.
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6-17 Klemme 53 Signalfehler 6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert

Option: Funktion: Range: Funktion:
Zur Deaktivierung der Signalfehleriiber- -1% | [-999999.999 - Eingabe des Analogeingangs-Skalie-
wachung, zum Beispiel wenn die 999999.999 1] rungswerts, der der min Spannung/dem
Analogausgéange als Teil eines dezentralen E/A- min. Strom in Parameter 6-20 Klemme 54
Systems verwendet werden (d. h. wenn diese Skal. Min.Spannung und
zur Ubermittlung von Daten an ein Gebaude- Parameter 6-22 Klemme 54 Skal.
leitsystem und nicht als Teil einer der auf den Min.Strom entspricht.

Frequenzumrichter bezogenen Regelfunktionen

verwendet werden). 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert

01 | Deaktiviert Range: Funktion:

[1] * [ Aktiviert Size [-999999.999 - | Eingabe des Analogeingangs-
related* 999999.999 ] Skalierungswerts, der der min

3.84 6-2% Analogeingang 2 Spannung/dem min. Strom in

Parameter 6-21 Klemme 54 Skal.
Max.Spannung und

Parameter 6-23 Klemme 54 Skal.
Max.Strom entspricht.

6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung 6-26 Klemme 54 Filterzeit

Parameter zum Skalieren und Konfigurieren der Grenzwerte
fur Analogeingang 2 (Klemme 54).

Range: Funktion: Range: Funktion:
0.07 V*| [0 - par. |Geben Sie den minimalen (unteren) 0.001 s*| [0.001 - W
6-21 V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert 10 s]

Diesen Parameter kénnen Sie bei

des Analogeingangs muss dem minimalen . X
laufendem Motor nicht einstellen.

Soll-/Istwert aus Parameter 6-24 Klemme 54
Skal. Min.-Soll/Istwert entsprechen.

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Dies

6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung ist eine Filterzeitkonstante fir das digitale

" Tiefpassfilter erster Ordnung, um Rauschen
Range: Funktion:

an Klemme 54 zu unterdriicken. Eine
Erhohung des Werts ergibt mehr
Dampfung, erhoht jedoch auch die Reakti-
onszeit.

10 V*| [par. 6-20 | Geben Sie den maximalen (oberen)

-10V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert
fur den Analogeingang muss dem in
Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/

Istwert eingestellten maximalen Soll-/Istwert 6-27 Klemme 54 Signalfehler

entsprechen. N 5
Option: Funktion:

6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom Zur Deaktivierung der Signalfehlertber-

" wachung, zum Beispiel wenn die

Range: Funktion: . L

Analogausgange als Teil eines dezentralen E/A-
Systems verwendet werden (d. h. wenn diese
zur Ubermittlung von Daten an ein Geb3ude-
leitsystem und nicht als Teil einer der auf den
Frequenzumrichter bezogenen Regelfunktionen
verwendet werden).

4 mA*| [0 - Geben Sie den minimalen Stromwert ein.

par. 6-23 | Dieses Sollwertsignal sollte dem in

mA] Parameter 6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert
eingestellten Min. Soll-/Istwert entsprechen.
Sie mussen den Wert auf > 2 mA einstellen,
um die Funktion ,Signalausfall Zeit" in

[0] | Deaktiviert
Aktiviert

Parameter 6-01 Signalausfall Funktion zu

aktivieren. o

6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom

Range: Funktion:

20 mA* [ [par. 6-22 | Parameter zum Skalieren des Max.-Stroms
- 20 mA] des Analogeingangs. Der angegebene
Wert bezieht sich auf die Festlegung in
Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/
Istwert.
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3.8.5 6-3* Analogeingang 3 Universal-E/A
MCB 101

Parametergruppe zum Skalieren und Konfigurieren der
Grenzwerte fiir Analogeingang 3 (X30/11) im VLT®
Universal-E/AMCB 101.

6-30 KI.X30/11 Skal. Min. Spannung

Range: Funktion:
0.07 V¥| [0 - par. Dieser Skalierungswert fiir den Analog-
6-31 V] eingang muss dem in

Parameter 6-34 KI.X30/11 Skal. Min.-Soll/Istw
eingestellten minimalen Soll-/Istwert
entsprechen.

6-31 KI.X30/11 Skal. Max.Spannung

Range: Funktion:
10 V¥ | [par. 6-30 - | Dieser Skalierungswert fir den Analog-
10 V] eingang muss dem in

Parameter 6-35 KI.X30/11 Skal. Max.-Soll/Istw
eingestellten maximalen Soll-/Istwert
entsprechen.

6-34 KI.X30/11 Skal. Min.-Soll/Istw

Range: Funktion:
0*| [-999999.999 - Legt den Skalierungswert des
999999.999 ] Analogeingangs fest, der dem minimalen

Spannungswert entsprechen muss
(eingestellt in Parameter 6-30 KI.X30/11
Skal. Min. Spannung).

6-35 KI.X30/11 Skal. Max.-Soll/Istw

Range: Funktion:

100* | [1999999.999 -
999999.999 1

Legt den Skalierungswert des
Analogeingangs fest, der dem
Hochspannungswert entsprechen muss
(eingestellt in Parameter 6-31 KI.X30/11
Skal. Max.Spannung).

6-36 Klemme X30/11 Filterzeit

Range: Funktion:
0.001 s*[ [0.001 - W
10 s]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Dieser
ist eine Filterzeitkonstante fiir das digitale
Tiefpassfilter erster Ordnung, um Rauschen
an Klemme X30/11 zu unterdriicken. Ein
hoher Wert ergibt mehr Dampfung, erhoht
jedoch auch die Reaktionszeit.

6-37 KI. X30/11 Signalfehler

Option: Funktion:

Mit diesem Parameter kénnen Sie die Signal-
ausfallliberwachung deaktivieren. Diesen
konnen Sie beispielsweise einsetzen, wenn die
Analogausgange in einem dezentralen E/A-
System verwendet werden (wenn ein
Analogausgang keine Regelfunktion erfillt,
sondern ein Datenspeichergerat speist).

[0] | Deaktiviert
[1] * | Aktiviert

3.8.6 6-4* Analogeingang X30/12

Parametergruppe zum Skalieren und Konfigurieren der
Grenzwerte fiir Analogeingang 4 (X30/12) im VLT®
Universal-E/A MCB 101.

6-40 Klemme X30/12 Skal. Min.Spannung

Range: Funktion:
0.07 V*| [0 - par. Dieser Skalierungswert fir den Analog-
6-41 V] eingang muss dem in
Parameter 6-44 KI.X30/12 Skal. Min.-Soll/Istw
eingestellten minimalen Soll-/Istwert
entsprechen.
Range: Funktion:
10 V| [par. 6-40 - | Dieser Skalierungswert fuir den Analog-
10 V] eingang muss dem in

Parameter 6-45 KI.X30/12 Skal. Max.-Soll/Istw
eingestellten maximalen Soll-/Istwert
entsprechen.

6-44 KI.X30/12 Skal. Min.-Soll/Istw
Range: Funktion:
0*| [-999999.999 -

999999.999 ]

Legt den Skalierungswert des
Analogausgangs fest, der dem
minimalen Spannungswert entsprechen
muss (eingestellt in

Parameter 6-40 Klemme X30/12 Skal.
Min.Spannung).

6-45 KI.X30/12 Skal. Max.-Soll/Istw
Range: Funktion:
100% | [-999999.999 -

999999.999 ]

Legt den Skalierungswert des
Analogeingangs fest, der dem
maximalen Spannungswert
entsprechen muss (eingestellt in
Parameter 6-41 Klemme X30/12 Skal.
Max.Spannung).
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6-46 Klemme X30/12 Filterzeit 6-50 Klemme 42 Analogausgang

Range: Funktion: Option: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - W unter Parameter 16-65 Analogausgang
e Diesen Parameter kénnen Sie bei 42 anzeigen.
laufendem Motor nicht einstellen. [0] Ohne Funktion
[100] [ Ausg.freq. 0-20 0-100 Hz, (0-20 mA).
Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Dieser * mA
ist eine Filterzeitkonstante firr das digitale [101] | Sollwert 0-20 mA | Min. Sollwert - Max. Sollwert, (0-20
Tiefpassfilter erster Ordnung, um Rauschen mA).

an Klemme X30/12 zu unterdriicken. Ein [102] | Istwert 0-20 mA

[103] | Motorstr. 0-20 mA | 0 - Maximaler Strom des Wechsel-
richters (Parameter 16-37 Max.-WR-
Strom), (0-20 mA).

hoher Wert ergibt mehr Dampfung, erhoht
jedoch auch die Reaktionszeit.

6-47 KI. X30/12 Signalfehler

Option: Funktion:

[104] | Drehm.%max.0-20 | 0 - Drehmomentgrenze

mA (Parameter 4-16 Momentengrenze

Mit di P ko6 ie die Signal-
it diesem Parameter kdnnen Sie die Signa motorisch), (0-20 mA)

ausfallliberwachung deaktivieren. Diesen

Drehm.%nom. 0 - Motornenndrehmoment, (0-20
0-20mA mA)

konnen Sie beispielsweise einsetzen, wenn die [105]
Analogausgénge in einem dezentralen E/A-

System verwendet werden (wenn ein [106]

Leistung 0-20 mA | 0 - Motornennleistung, (0-20 mA)

Analogausgang keine Regelfunktion erfllt,

[107] | Drehzahl 0-20 mA | 0 - Max. Drehzahlgrenze

(Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
und Parameter 4-14 Max Frequenz
[Hz]), (0-20 mA)

sondern ein Datenspeichergerat speist).

[0] | Deaktiviert
[1] * | Aktiviert

% [108] | Drehm. 0-20 mA
3.8.7 6-5* Analogausgang 1 (1097 | Ausg.freq, 0-Fmax

[113] | Erw. PID-Prozess 1 | 0-100%, (0-20 mA)

Parameter zum Konfigurieren und Skalieren der Funktion
fur Analogausgang 1 (Klemme 42). Analogausgange sind
Stromausgdnge: 0/4-20 mA. Die Masseklemme (Klemme [115]
39) ist fiir den analogen und digitalen Masseanschluss
identisch und weist dasselbe elektrische Potential auf. Die
Auflésung am Analogausgang ist 12 Bit.

[114] | Erw. PID-Prozess 2 | 0-100%, (0-20 mA)

Erw. PID-Prozess 3 | 0-100%, (0-20 mA)

[121] | Air pres. to Flow
[122] | Air pres. to Flow
4-20mA

6-50 Klemme 42 Analogausgang [130] |Ausg.freq. 4-20 0-100 Hz
Option: Funktion: mA
W [131] | Sollwert 4-20 mA | Minimaler Sollwert - Maximaler
" » L. Sollwert.
Die Werte fiir den minimalen
Sollwert bei Regelung ohne [132] | Istwert 4-20mA -200 % bis +200 % von
Riickfiihrung finden Sie in Parameter 20-14 Maximum Reference/
Parameter 3-02 Minimaler Feedb.
Sollwert. Die Werte fiir den [133] | Motorst. 4-20mA | 0-Maximaler Strom des Wechsel-
maximalen Sollwert bei richters (Parameter 16-37 Max.-WR-
Regelung ohne Riickfiihrung Strom).
finden Sie in 32 T orehmoe o Dreh
Parameter 3-03 Maximaler [134] rehm.% Lim. ~Drehmomentgrenze
4-20mA (Parameter 4-16 Momentengrenze
Sollwert.
motorisch)
Dieser Parameter erméglicht die [135] |Drehm.% nom. 0 - Motornenndrehmoment
Auswahl der Funktion von Klemme 42 4-20mA
als analogen Stromausgang. Je nach [136] [ Leistung 4-20 mA | 0 - Motornennleistung
Optionsauswahl betragt die Ausgabe [137] | Drehzahl 4-20 mA | 0-Max. Drehzahlgrenze
entweder 0-20 mA oder 4-20 mA. Se (Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
konnen den aktuellen Wert im LCP
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6-50 Klemme 42 Analogausgang Beispiel 1:

Option: Funktion: V?rlabler Wert = éu.sgangsfre.quenz, Bereich = 0-100 Hz.
Tl G G T Fir Ausgang bengtigter Bereich = 0-50 Hz.
Ha) q Ein Ausgangssignal von 20 mA oder 4 mA wird bei 0 Hz
Z]).
(0 % des Bereichs) benétigt. Stellen Parameter 6-51 KI. 42,
[138] | Drehm. 4-20 mA Ausgang min. Skalierung auf 0 %.
[139] [Bussteuerung 0-100%, (0-20 mA) Ein Ausgangssignal von 20 mA oder 50 mA wird bei 20 Hz
o : s . :
[140] | Bus 4-20 mA 0-100%. (50 % des Bereichs) benétigt. Stellen Sie Parameter 6-52 Ki.
42, Ausgang max. Skalierung auf 50 %.
[141] | Bus-Strg To 0-100%, (0-20 mA)
A o
[142] | Bus 4-20 mA 0-100%. ®
20 mA 3
Timeo. é
[143] |Erw. PID-Prozess 1 | 0-1009%. -
4-20 mA
[144] | Erw. PID-Prozess 2 | 0-100%.
4-20 mA 0/4 mA -
[145] | Erw. PID-Prozess 3 | 0-100%. 0% 50% 100%
| |
4-20 mA . \
[150] | Ausg.freq. 0-Fmax
4-20mA }
[184] [ Mirror AI53 mA OHz 50Hz 100Hz
[185] | Mirror Al54 mA Abbildung 3.32 Beispiel 1
6-51 KI. 42, Ausgang min. Skalierung
Range: Funktion: Beispiel 2:
0%*| [0- Dieser Parameter skaliert das Min.-Signal (0 mA Variable= Istwert, Bereich = -200 % bis +200 %.
200 %] oder 4 mA) des Analogsignals an Ausgangs- Fir Ausgang bendtigter Bereich= 0-100 %.
klemme 42. Ein Ausgangssignal von 20 mA oder 4 mA wird bei 0 Hz
Stellen Sie den Wert auf den Prozentwert des (0 % des Bereichs) benétigt. Stellen Sie Parameter 6-51 K.
Gesamtbereichs der in Parameter 6-50 Klemme 42, Ausgang min. Skalierung auf 50 %.
42 Analogausgang ausgewahlten Variable ein. Ein Ausgangssignal von 20 mA wird bei 100 % (75 % des
Bereichs) bendtigt. Stellen Sie Parameter 6-52 Kl. 42,
6-52 KIl. 42, Ausgang max. Skalierung Ausgang max. Skalierung auf 75 %.
Range: Funktion: A o
S
100 [0 - | Dieser Parameter skaliert das Max.-Signal (20 mA) 20 mA §
%* 200 des Analogsignals an Ausgangsklemme 42. §
%] Stellen Sie den Wert auf den Prozentwert des -
Gesamtbereichs der in Parameter 6-50 Klemme 42
Analogausgang ausgewahlten Variable ein.
) 0/4 mA -
Y § 0% 50% 75% 100%
20 + — o | I I |
o *ﬁ -200% 0% +100% +200%
0%  Analog- Analog- 1009 Variabel fiir
?kijg otk g Abbildung 3.33 Beispiel 2
Abbildung 3.31 Ausgangsstrom vs Sollwertva-
riable
Beispiel 3:
Variabler Wert = Sollwert, Bereich = Min. Sollw. - Max.
Sie kdnnen den Wert bei Vollausschlag auch unter Sollw.
20 mA einstellen, indem Sie die Werte durch Fir Ausgang benétigter Bereich = min. Sollwert (0 %)-max.
Verwendung der folgenden Formel >100 % Sollwert (100 %), 0-10 mA.
programmieren: Bei minimalem Sollwert wird ein Ausgangssignal von 0
oder 4 mA bendtigt. Stellen Parameter 6-51 Kl. 42, Ausgang
20 mA/ gewiinschte maximale Strom x 100 % . .
min. Skalierung auf 0 %.
i.e. 10mA: igx x 100 % =200 %
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Bei maximalem Sollwert (100 % des Bereichs) wird ein
Ausgangssignal von 10 mA bendétigt. Stellen Sie den Wert
Parameter 6-52 Kl. 42, Ausgang max. Skalierung auf 200%.
(20 mA/10 mA x 100%=200%).

i

o
20mA &
<
[a}
o
aal
10 mA
0/4 mA -
0/
0% 100% 200%
| !
Min ref Max ref Max ref X 20/10

Abbildung 3.34 Beispiel 3

6-53 KIl. 42, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Halt bei Bussteuerung das Niveau von
Ausgang 42.

6-54 Kl. 42, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:
0%*| [O- Halt das voreingestellte Niveau von Ausgang
100 %] 42.

Wenn Sie in Parameter 6-50 Klemme 42 Analog-
ausgang eine Timeout-Funktion wahlen, wird
der Ausgang bei einem Feldbus-Timeout auf
dieses Niveau voreingestellt.

3.8.8 6-6*Analogausgang 2 MCB 101

Analogausgange sind Stromausgdnge: 0/4-20 mA. Die
Masseklemme (Klemme X30/8) ist fiir den analogen
Masseanschluss identisch und weist dasselbe elektrische
Potential auf. Die Auflésung am Analogausgang ist 12 Bit.

6-60 Klemme X30/8 Analogausgang

6-61 KI. X30/8, Ausgang min. Skalierung

Range: Funktion:
Parameter 6-62 KI. X30/8, Ausgang max. Skalierung
nicht Uberschreiten.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn das VLT ©
Universal-E/AMCB 101 im Frequenzumrichter
installiert ist.

Range: Funktion:

100 [0 - | Skaliert den max. Ausgang des ausgewdhlten

%* 200 %] | Analogsignals an Klemme X30/8. Stellen Sie den
Wert auf Maximalwert des Stromsignalausgangs
ein. Sie kdnnen den Ausgang so skalieren, dass
beim Skalenendwert ein Strom unter 20 mA bzw.
bei einem Ausgang von unter 100 % des
maximalen Signalwerts 20 mA erzielt werden.
Sollen die 20 mA bereits bei 0 bis 100 % des
Signalwertes erreicht werden, ist der prozentuale
Wert direkt einzugeben, d. h. 50 % = 20 mA.
Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein kleinerer
Strom mit einem Wert zwischen 4 und 20 mA
erforderlich ist, berechnen Sie den Prozentwert
wie folgt:

20 mA/ gewiinschte maximale Strom x 100 %

20 mA
10 mA

6-63 KI. X30/8, Wert bei Bussteuerung

Range: Funktion:

i.e. 10 mA: x 100% =200 %

0 %*| [0 - 100 %] | Enthélt den an der Ausgangsklemme
anzuwendenden Wert, wenn diese als
Bussteuerung konfiguriert ist.

6-64 KI. X30/8, Wert bei Bus-Timeout
Range:

Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Enthélt den an die Ausgangsklemme anzule-
genden Wert, wenn diese als Bussteuerungs-
Timeout konfiguriert ist und ein Timeout
erkannt wird.

6-70 KI. X45/1 Ausgang

Wabhlen Sie den Ausgang von Klemme X45/1 der erweiterten
VLT® Relais-Optionskarte MCB 113.

Gleiche Optionen und Funktionen wie Parameter 6-50 Klemme 42 Option: Funktion:
Analogausgang. [0] * Ohne Funktion
6-61 KI. X30/8, Ausgang min. Skalierung (100] Ausg.freq. 0-20 mA
Range: Funktion: [101] Sollwert 0-20 mA
- _ [102] Istwert 0-20 mA
0%*| [0- Skaliert den min. Ausgang des ausgewéhlten [103] ET—
200 %] [ Analogsignals an Klemme X30/8. Dieser [104] Dreh o/ 520 A
Parameter skaliert das Min.-Signal in Prozent des rehm.oomax. m
max. Signalpegels. Wenn z. B. 0 mA (oder 0 Hz) [105] Drf—: m.%nom.0-20mA
bei 25 % des max. Ausgangswerts erforderlich ist, [106] Leistung 0-20 mA
programmieren Sie 25 %. Skalierungswerte bis zu [107] Drehzahl 0-20 mA
100 % koénnen die entsprechende Einstellung in [108] Drehm. 0-20 mA
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6-70 KI. X45/1 Ausgang

6-80 KI. X45/3 Ausgang

6-73 Klemme X45/1, Wert bei Bussteuerung

Eingabe des Ausgangswerts fiir Klemme X45/1, wenn der Feldbus
die Klemme steuert.

Range: Funktion:
0 %* [ 10-100 %] |

6-74 Kl. X45/1, Wert bei Bus-Timeout

Eingabe des Ausgangswerts fiir Klemme X45/1, wenn der
Bussteuerungs-Timeout fiir die Klemme erkannt wird.
Range: Funktion:

0 %* [0 - 100 %]

Eingabe des minimalen Skalierungswerts des Analogsigna-
lausgangs an Klemme X45/3.

Range: Funktion:

Wahlen Sie den Ausgang von Klemme X45/1 der erweiterten Wahlen Sie den Ausgang von Klemme X45/3 der erweiterten
VLT® Relais-Optionskarte MCB 113. VLT® Relais-Optionskarte MCB 113.
Option: Funktion: Option: Funktion:
[109] Ausg.freq. 0-Fmax [0] * Ohne Funktion
[113] Erw. PID-Prozess 1 [100] Ausg.freq. 0-20 mA
[114] Erw. PID-Prozess 2 [101] Sollwert 0-20 mA
[115] Erw. PID-Prozess 3 [102] Istwert 0-20 mA
[121] Air pres. to Flow [103] Motorstr. 0-20 mA
[122] Air pres. to Flow 4-20mA [104] Drehm.%max.0-20 mA
[130] Ausg.freq. 4-20 mA [105] Drehm.%nom.0-20mA
[131] Sollwert 4-20 mA [106] Leistung 0-20 mA
[132] Istwert 4-20mA [107] Drehzahl 0-20 mA
[133] Motorst. 4-20mA [108] Drehm. 0-20 mA
[134] Drehm.% Lim.4-20mA [109] Ausg.freq. 0-Fmax
[135] Drehm.% nom.4-20mA [113] Erw. PID-Prozess 1
[136] Leistung 4-20 mA [114] Erw. PID-Prozess 2
[137] Drehzahl 4-20 mA [115] Erw. PID-Prozess 3
[138] Drehm. 4-20 mA [121] Air pres. to Flow
[139] Bussteuerung [122] Air pres. to Flow 4-20mA
[140] Bus 4-20 mA [130] Ausg.freq. 4-20 mA
[141] Bus-Strg To [131] Sollwert 4-20 mA
[142] Bus 4-20 mA Timeo. [132] Istwert 4-20mA
[143] Erw. PID-Prozess 1 4-20 mA [133] Motorst. 4-20mA
[144] Erw. PID-Prozess 2 4-20 mA [134] Drehm.% Lim.4-20mA
[145] Erw. PID-Prozess 3 4-20 mA [135] Drehm.% nom.4-20mA
[150] Ausg.freq. 0-Fmax 4-20mA [136] Leistung 4-20 mA
[184] Mirror AlI53 mA [137] Drehzahl 4-20 mA
[185] Mirror Al54 mA [138] Drehm. 4-20 mA
> n [139] Bussteuerung
6-71 Klemme X45/1 Min. Skalierung [120] U8 LD [
Eingabe des minimalen Skalierungswerts des Analogsigna- M41] Bus-Strg To
lausgangs an Klemme X45/1. [142] Bus 4-20 mA Timeo.
Range: Funktion: [143] Erw. PID-Prozess 1 4-20 mA
0 %* | [0 - 200 %] | [144] Erw. PID-Prozess 2 4-20 mA
6-72 Klemme X45/1 Max. Skalierung [145) Erw. PID-Prozess 3 420 mA
[150] Ausg.freq. 0-Fmax 4-20mA
Eingabe des maximalen Skalierungswerts des Analogsigna- [184] Mirror Al53 mA
lausgangs an Klemme X45/1. [185] Mirror Al54 mA
Range: Funktion:

0 %* | 10-200 %] |

6-82 Klemme X45/3 Max. Skalierung

Eingabe des maximalen Skalierungswerts des Analogsigna-
lausgangs an Klemme X45/3.

Range: Funktion:

100 %* [0 - 200 %]
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6-83 Klemme X45/3, Wert bei Bussteuerung

Eingabe des Ausgangswerts fiir Klemme X45/3, wenn der Feldbus
die Klemme steuert.

Range: Funktion:
0 9%+ [ 10-100 %] |

6-84 KI. X45/3, Wert bei Bus-Timeout

Eingabe des Ausgangswerts fiir Klemme X45/3, wenn der
Bussteuerungs-Timeout fiir die Klemme erkannt wird.
Range: Funktion:
0 %* [0 - 100 %]
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3.9 Parameter: 8-** Opt./Schnittstellen
3.9.1 8-** Opt./Schnittstellen

3.9.2 8-0* Grundeinstellungen

8-01 Fiihrungshoheit

Option: Funktion:

Die Einstellung in diesem Parameter
umgeht die Einstellungen in
Parameter 8-50 Motorfreilauf bis
Parameter 8-56 Festsollwertanwahl.

[0] * | Klemme und Steuerung Uber Digitaleingang und

Steuerw. Steuerwort.

[11 | Nur Klemme Steuerung nur Uber Digitaleingange.

[2] | Nur
Steuerwort

8-02 Aktives Steuerwort

Option: Funktion:

HINVEIS

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Steuerung nur Uber Steuerwort.

Wabhlen Sie die Quelle des Steuerworts aus:
eine von zwei seriellen Schnittstellen oder
vier installierten Optionen. Beim ersten
Netz-Ein legt der Frequenzumrichter diesen
Parameter automatisch als [3] Option A fest,
wenn in Steckplatz A eine giiltige Feldbus-
Option installiert ist. Wird die Option
entfernt, stellt der Frequenzumrichter eine
Konfigurationsdnderung fest und setzt
Parameter 8-02 Aktives Steuerwort wieder auf
die Werkseinstellung FC-Schnittstelle zuriick.
AnschlieBend schaltet der Frequenzum-
richter ab. Wenn nach dem ersten Netz-Ein
eine Option installiert wird, verandert sich
die Einstellung von Parameter 8-02 Aktives
Steuerwort nicht, aber der Frequenzum-
richter wird abgeschaltet und zeigt Alarm
67, Option gedindert an:

[0] [ Deaktiviert

[1] | FC-Seriell
RS485

[2] | FC-Seriell USB

[3] | Option A

[4] | Option B

[5] | Option CO

[6] [ Option C1

[30] [ Externer CAN

8-03 Steuerwort Timeout-Zeit

Range: Funktion:

Size [0.5 - [ Geben Sie die maximale erwartete Dauer

related* | 18000 | zwischen dem Empfang von 2 aufeinander
s] folgenden Telegrammen ein. Wenn diese

Dauer Uberschritten wird, weist dies darauf
hin, dass die serielle Kommunikation beendet
wurde. Die in Parameter 8-04 Steuerwort
Timeout-Funktion ausgewahlte Funktion wird
anschlieBend ausgefiihrt.

Die Objektliste enthalt Informationen zu den
Objekten, die das Steuerungs-Timeout
auslosen:

. Analogausgang

. Bindrausgange

. AVO
. AV1
. AV2
. Av4
. BV1
. BV2
. BV3
. BV4
. BV5

. Mehrstufige Ausgange

8-04 Steuerwort Timeout-Funktion

Option: Funktion:
Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus.
Die Timeout-Funktion wird aktiviert,
wenn das Steuerwort nicht innerhalb
des unter Parameter 8-03 Steuerwort
Timeout-Zeit angegebenen Zeitraums
aktualisiert wird. [20] N2-Riickfallzeit
erscheint nur nach Einstellung des
Metasys N2-Protokolls.

[0] * | Aus

[1] | Drehz. speich.

[2] [Stopp

[3] | Festdrz. (JOG)

[4] | Max. Drehzahl

[5] | Stopp und Alarm

[71 | Anwahl Datensatz 1

[8] [Anwahl Datensatz 2

[9]1 | Anwahl Datensatz 3

Anwahl Datensatz 4
N2-Ruckfallzeit
Min. Reference

Max. Reference

MG16H203
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8-05 Steuerwort Timeout-Ende

Option: Funktion:

8-07 Diagnose Trigger

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Aktion aus, die der Frequen-
zumrichter nach dem Empfang eines gultigen
Steuerworts nach einem Timeout ausfiihren
soll.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion wie
folgt gesetzt ist:

. [7] Konfiguration 1.

. [8] Konfiguration 2.
. [9] Konfiguration 3.

. [10] Konfiguration 4.

[0] |Parsatz Behélt den in Parameter 8-04 Steuerwort

halten Timeout-Funktion ausgewadhlten Parametersatz
bei und zeigt eine Warnung an, bis
Parameter 8-06 Timeout Steuerwort quittieren
umgeschaltet wird. Der Frequenzumrichter
kehrt danach zu seinem urspriinglichen

Parametersatz zuriick.

[1] | Par.satz
@ fortsetzen

Fahrt mit der Konfiguration fort, die vor dem
Timeout aktiv war.

8-06 Timeout Steuerwort quittieren

Option: Funktion:

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie [0] Par.satz
halten in Parameter 8-05 Steuerwort Timeout-Ende
auswahlen.

[0] * | Kein
Reset

Speichert den in Parameter 8-04 Steuerwort
Timeout-Funktion angegebenen Satz:
. [7] Konfiguration 1.

. [8] Konfiguration 2.
. [9] Konfiguration 3.

. [10] Konfiguration 4.

[1] [Reset | Versetzt den Frequenzumrichter nach einem
Steuerwort-Timeout wieder in den urspriinglichen
Parametersatz. Wenn Sie den Wert auf [1] Reset
einstellen, fiihrt der Frequenzumrichter das Reset
durch und kehrt dann unverziiglich zur Einstellung

[0] Kein Reset zuriick.

8-07 Diagnose Trigger

Option: Funktion:

Wahlen Sie [0] Deaktivieren, um keine
erweiterten Diagnosedaten (EDD) zu
senden. Wahlen Sie zum Senden erweiterter
Diagnosedaten zu Alarmen [1] Alarme zum
Senden. Wahlen Sie zum Senden erweiterter
Diagnosedaten zu Alarmen oder
Warnungen [1] Alarme/Warnungen. Nicht
alle Feldbustypen unterstiitzen Diagnose-
funktionen.

[0] * | Deaktiviert
[11 | Alarme

[2]1 | Alarme/
Warnungen

3.9.3 8-1* Steuerwort Steuerwort

8-10 Steuerprofil

Option: Funktion:

Wahlen Sie die Interpretation der Steuer-
und Zustandsworter aus, die dem
installierten Feldbus zugewiesen sind. Nur
die glltigen Optionen fiir das in Steckplatz
A installierte Netzwerk sind im LCP-Display
sichtbar.

[0] * [ FC-Profil
[11 [ Profidrive-
Profil

[5] [ODVA

Nur verfiigbar mit VLT® DeviceNet MCA
104, VLT® EtherNet IP MCA 121.

[7] | CANopen DSP
402

8-13 Zustandswort Konfiguration

Array [16]

Option: Funktion:

Dieser Parameter ermdglicht die Konfigu-
ration von Bits 12-15 im Zustandswort.

[0] [ Ohne Funktion

[1] * | Standardprofil Die Funktion entspricht dem in
Parameter 8-10 Steuerprofil gewahlten

Standardprofil.

[21 | Nur Alarm 68 Stellen Sie dies nur ein, wenn Alarm 68,

Safe Torque Off auftritt.

[3]1 | Abschalt. o. Al.
68 ein, es sei denn, Alarm 68, Safe Torque Off

Stellen Sie dies im Falle einer Abschaltung

fuhrt die Abschaltung aus.

[16] | KL37 D.- Das Bit zeigt den Zustand von Klemme
Eing.Zustand 37.

0 zeigt an, dass Klemme 37 deaktiviert ist
(Safe Torque Off).

1 zeigt an, dass Klemme 37 aktiv ist
(normal).
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Dieser Parameter dient zur Aktivierung oder Deaktivierung
des Speicherns von Daten im nicht fliichtigen Speicher.

8-16 Datenwerte speichern

Option: Funktion:
[0] * Aus

[1] Alles speichern

[2] Alles speichern

8-31 Adresse

Range: Funktion:

[1 - 255 ]| Eingabe der Adresse der FC-Schnitt-
stelle (Standard)
Glltiger Bereich: 1-126.

8-32 Baudrate

Option: Funktion:

Size related*

3.9.4 8-3* Ser. FC-Schnittst.

8-30 Protokoll

Dieser Parameter definiert das Ubertragungsprotokoll fiir die
serienmaBige FC-Schnittstelle (RS485) auf der Steuerkarte.

Option: Funktion:

[0] * | FC Kommunikation gemafR FC-Protokoll, wie im
VLT® Refrigeration Drive FC103 Projektierungs-
handbuch, Kapitel RS485-Installation und
Konfiguration beschrieben.

[11 | FC/MC- Wie [0] FC-Profil, wird jedoch beim Download

Profil von Software in den Frequenzumrichter oder
Upload einer dll-Datei (mit Informationen tber
verfligbare Parameter im Frequenzumrichter und
ihre Abhangigkeiten) in die MCT 10
Konfigurationssoftware verwendet.

[21 | Modbus Kommunikation gemal3 Modbus RTU-Protokoll,

RTU wie im VLT® Refrigeration Drive FC103 Projektie-

rungshandbuch, Kapitel RS485-Installation und
Konfiguration beschrieben.

[3] [ Metasys
N2 tokoll ist allgemein gehalten, damit die

Kommunikationsprotokoll. Das N2-Softwarepro-

einzigartigen Eigenschaften der einzelnen
Gerate darin aufgenommen werden kénnen.
Siehe VLT® HVAC Drive FC102 Metasys-Produk-
thandbuch.

[9]1 |FC-
Option

Wird verwendet, wenn ein Gateway an der

integrierten RS-485-Schnittstelle verwendet wird.

Folgende Anderungen werden vorgenommen:

. Adresse fir die FC-Schnittstelle wird

auf 1 eingestellt, und
Parameter 8-31 Adresse wird jetzt zur
Einstellung der Adresse flr den
Gateway im Netzwerk verwendet.

. Baudrate fir die FC-Schnittstelle wird
auf einen festen Wert (115.200 Baud)
eingestellt, und
Parameter 8-32 Baudrate wird jetzt zur
Einstellung der Baudrate fir die

Baudraten 9600, 19200, 38400 und 76800 sind
nur fir BACnet gltig.

Die Werksteinstellung hdangt vom Frequenzum-
richter-Protokoll ab.

[0] [ 2400 Baud
[1] | 4800 Baud
[2] [ 9600 Baud
[31] 19200 Baud
[4] | 38400 Baud
[51| 57600 Baud
[6] | 76800 Baud
[71] 115200 Baud

8-33 Paritat/Stoppbits
Option:

Funktion:

Paritat und Stoppbits fiir das Protokoll
Parameter 8-30 FC-Protokoll mittels FC-
Schnittstelle. Bei einigen Protokollen
sind nicht alle Optionen zu sehen. Die
Standardeinstellung hangt vom
ausgewadhlten Protokoll ab.

[0] | Ger. Paritat, 1

Stoppbit
[1] | Unger. Paritat, 1
Stoppbit
[2] | Ohne Paritat, 1
Stoppbit
[3] [ Ohne Paritat, 2
Stoppbits
Range: Funktion:
10 ms* | [5 - 10000 [ Definiert die minimale Verzdgerung,
ms] welche der Frequenzumrichter nach dem

Empfangen eines FC-Telegramms wartet,
bevor sein Antworttelegramm gesendet
wird. Diese Funktion dient dem Umgehen
von Modem-Umsteuerzeiten.

8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay

Netzwerkschnittstelle im Gateway Range: Funktion:
verwendet. Size [11- Definiert die maximale Zeitverzo-
related* 10001 ms] gerung zwischen dem Ubertragen
HINWEIS einer Abfrage und dem Empfang der
Weitere Details konnen Sie dem ausfiihrlichen VLT® HVAC Antwort. Nach Uberschreiten der Zeit
Drive FC102 Metasys Produkthandbuch entnehmen.
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8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay 8-42 PCD-Konfiguration Schreiben

Range: Funktion: Range: Funktion:
wird die Steuerwort Timeout-Funktion [595] Klemme 29, Wert bei Bussteuerung
aktiviert. [597] Klemme X30/6, Wert bei Bussteuerung

[615] [ Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert
[625] [Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert
Range: Funktion: [653] | KI. 42, Wert bei Bussteuerung
Size [0.00 - Legen Sie das maximal zuldssige [663] [ KI. X30/8, Wert bei Bussteuerung
related* 35.00 ms] Zeitintervall zwischen dem Empfang [673] Klemme X45/1, Wert bei Bussteuerung
von zwei Byte fest. Dieser Parameter [683] [Klemme X45/3, Wert bei Bussteuerung
aktiviert bei Unterbrechung der [890] Bus-Festdrehzahl 1
Ubertragung ein Timeout. [891] | Bus-Festdrehzahl 2
[894] Bus Istwert 1
3.9.5 8-4* Erw. Protokoll (8951 | Bus Istwert 2
[896] Bus Istwert 3
e v
[1682] | Bus Sollwert 1
Option: Funktion: [1685] | FC Steuerwort 1
Ermoglicht den Einsatz von frei konfigu- [1686] | FC Sollwert 1
rierbaren oder Standard-Telegrammen [2021] | Sollwert 1
fur die FC-Schnittstelle. [2022] | Sollwert 2

[1] * | Standardtelegr. 1 [2023] | Sollwert 3

[100] | Ohne [2643] | Klemme X42/7, Wert bei Bussteuerung

[101] | PPO 1 [2653] | Klemme X42/9, Wert bei Bussteuerung

[102] | PPO 2 [2663] | Klemme X42/11, Wert bei Bussteuerung

[103] | PPO 3

[105] | PPO 5 Range: Funktion:

[106] | PPO 6 [0] Keine

[1071| PPO 7 [894] Bus Istwert 1

(o8] [ pro 8 [895] Bus Istwert 2

[200] [ Anw.Telegramm 1 [896] Bus Istwert 3

[1397] Alert Alarm Word
(13981 | lert Warning Word

Range: Funktion: [1399] Alert Status Word

[0] Keine [1500] Betriebsstunden

[302] [ Minimaler Sollwert [1501] Motorlaufstunden

[303] Maximaler Sollwert [1502] Zahler-kWh

[341] | Rampenzeit Auf 1 [1600] | Steuerwort

[342] Rampenzeit Ab 1 [1601] Sollwert [Einheit]

[351] Rampenzeit Auf 2 [1602] Sollwert %

[352] Rampenzeit Ab 2 [1603] Zustandswort

[380] Rampenzeit JOG [1605] Hauptistwert [%]

[381] Rampenzeit Schnellstopp [1609] Benutzerdefinierte Anzeige

[411] | Min. Drehzahl [UPM] [1610] Leistung [kW]

[412] | Min. Frequenz [Hz] [1611] Leistung [PS]

[413] | Max. Drehzahl [UPM] [1612] Motorspannung

[414] | Max Frequenz [Hz] [1613] Frequenz

[416] Momentengrenze motorisch [1614] Motorstrom

[417] | Momentengrenze generatorisch [1615] Frequenz [%]

[553] Klemme 29 Max. Soll-/Istwert [1616] Drehmoment [Nm]

[558] Klemme 33 Max. Soll-/Istwert [1617] Drehzahl [UPM]

[590] Dig./Relais Ausg. Bussteuerung [1618] Therm. Motorschutz

[593] Klemme 27, Wert bei Bussteuerung [1622] Drehmoment [%]
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8-43 PCD-Konfiguration Lesen

8-45 BTM-Transaktionsbefehl

Range: Funktion: Option: Funktion:
[1624] Calibrated Stator Resistance [0] * Aus
[1630] DC-Spannung [1] Transaktion starten
[1632] Bremsleistung/s [2] Transaktion festschreiben
[1633] Bremsleist/2 min [3] Fehler quitt.
[1634] Kuhlkorpertemp. x
[1635] FC Uberlast 8-46 BTM-Transaktionszustand
[1638] | SL Contr.Zustand Option: Funktion:
[1639] Steuerkartentemp. [0] * | Aus
[1650] Externer Sollwert [1] Transaktion gestartet
[1652] Istwert [Einheit] [2] Transaktion wird festgeschrieben
[1653] | Digitalpoti Sollwert (3] Zeitlberschreitung
[1654] Istwert 1 [Einheit] [4] Fehler Par. existiert nicht
[1655] Istwert 2 [Einheit] [5] Fehler Par. auBerh. Bereich
s
[1660] Digitaleingange .
[1661] AE 53 Modus Range: Funktion:
[1662] Analogeingang 53 €Y 5 | Losets |
[1663] AE 54 Modus
[iG6all0 | Analogengang 52 3.9.6 8-5%* Betr. Bus/Klemme
[1665] Analogausgang 42
[1666] | Digitalausgange Parameter fiir die Konfiguration der Steuerwortzusammen-
[1667] Pulseingang 29 [Hz] fiihrung.
[1668] Pulseingang 33 [HZ]
[1669] | Pulsausg. 27 [Hz] HINWEIS
[1670] Pulsausg. 29 [Hz] Dieser Parameter sind nur aktiv, wenn Sie
[1671] Relaisausgénge Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0] Klemme und
[1672] Zshler A Steuerwort eingestellt haben.
[1673] Zahler B
[1676] Analogeingang X30/12 Option: Funktion:
[16771 Analogausgang X30/8 [mA] Wabhlen Sie den Ausléser fiir die Motorfreilauf-
[1678] Analogausgang X45/1 [mA] funktion aus.
[1679] Analogausgang X45/3 [mA]
[1684] Feldbus-Komm. Status [0] | Klemme Ein Digitaleingang 16st die Motorfreilauf-
[1685] FC Steuerwort 1 funktion aus.
[1690] Alarmwort [1] |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder
[1691] Alarmwort 2 der Feldbus |6st die Motorfreilauffunktion aus.
[1692] Warnwort [2]1 |Bus UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
[1693] | Warnwort 2 Klemme schnittstelle und ein Digitaleingang l6sen die
[1694] Erw. Zustandswort Motorfreilauffunktion aus.
[1695] Erw. Zustandswort 2 [3] * | Bus ODER | Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
[1696] Wartungswort Klemme schnittstelle oder ein Digitaleingang l6sen die
[1699] Erw. Zustandswort 3 Motorfreilauffunktion aus.
[1830] Analogeingang X42/1
[1831] Analogeingang X42/3
[1832] Analogeingang X42/5
[1833] Analogausgang X42/7 [V]
[1834] Analogausgang X42/9 [V]
[1835] Analogausgang X42/11 [V]
[1860] Digital Input 2
[2827] Endtemperatur
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8-52 DC Bremse

8-54 Reversierung

Option: Funktion:

Wahlen Sie den Ausloser fir die Startfunktion
aus.

[0] [Klemme Ein Digitaleingang l6st die Startfunktion aus.

[1] |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder
der Feldbus 16st die Startfunktion aus.
[2] |Bus UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
Klemme schnittstelle und ein Digitaleingang I6sen die

Startfunktion aus.

[3] * [ Bus ODER
Klemme

Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
schnittstelle oder ein Digitaleingang l6sen die
Startfunktion aus.

8-54 Reversierung

Option: Funktion:

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie
Parameter 8-01 Fiihrungshoheit auf [0]
Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Definiert fir die Funktion Reversierung
(Drehrichtungswechsel) des Frequenzumrichters
die Prioritat zwischen Klemme (Digitaleingange)
und Bus (Steuerwort Bus/FC seriell).

[0] | Klemme Aktiviert den Reversierungsbefehl lber einen

Option: Funktion: Option: Funktion:
Wabhlen Sie die Steuerung der DC-Bremse uber [11 |Bus Aktiviert den Reversierungsbefehl tiber die
die Klemmen (Digitaleingang) und/oder tiber den serielle Kommunikationsschnittstelle oder die
Feldbus. Feldbus-Option.
HINWEI [2] | Bus UND | Aktiviert den Reversierungsbefehl tiber den
Wenn Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM, Klemme Feldbus/die serielle Kommunikationsschnittstelle
Volipol gesetzt ist, steht nur die Auswahl UND (iber einen der Digitaleingange.
[0] Klemme zur Verfiigung. [3] |Bus ODER | Aktiviert den Reversierungsbefehl iiber den
Klemme [ Feldbus/die serielle Kommunikationsschnittstelle
[0] | Klemme Aktiviert einen Startbefehl {iber einen Digital- ODER (iber einen der Digitaleingange.
eingang.
[1] | Bus Aktiviert einen Startbefehl Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle oder die Feldbus- Option: Funktion:
Option. Wahlen Sie den Ausloser fur die Satzanwahl
[2] | Bus UND | Aktiviert einen Startbefehl tiber den Feldbus/die aus:
Klemme | serielle Kommunikationsschnittstelle und Gber [0] |Klemme Ein Digitaleingang 16st die Satzanwahl aus.
einen der Digitaleingange. [11 |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder
[3] | Bus ODER [ Aktiviert einen Startbefehl tiber den Feldbus/die der Feldbus [6st die Konfigurationsauswahl
Klemme serielle Kommunikationsschnittstelle oder tiber aus.
einen der Digitaleingange. [2] | Bus UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
Klemme schnittstelle und ein Digitaleingang |6sen die

Konfigurationsauswahl aus.

[3] * | Bus ODER
Klemme

Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikations-
schnittstelle oder ein Digitaleingang l6sen die
Konfigurationsauswahl aus.

8-56 Festsollwertanwahl

Option: Funktion:

Wahlen Sie den Ausloser flir die Festsollwer-
tanwabhl aus.

[0] | Klemme Ein Digitaleingang 16st die Festsollwertanwahl

aus.
[1] |Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder
der Feldbus 16st die Festsollwertanwahl aus.
[2] | Bus UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
Klemme onsschnittstelle und ein Digitaleingang 16sen

die Festsollwertanwahl aus.

[3] * [ Bus ODER
Klemme

Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikati-
onsschnittstelle oder ein Digitaleingang I6sen
die Festsollwertanwahl aus.

3.9.7 8-8* FC-Anschlussdiagnose

Diese Parameter dienen zur Uberwachung der Buskommu-
nikation Uiber die Frequenzumrichter-Schnittstelle.

8-80 Zahler Busmeldungen

* Digitaleingang. Range: Funktion:
0 [0 - 0] Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus
erfassten gultigen Telegramme.
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8-81 Zahler Busfehler
Array [6]

Range: Funktion:

0* [0 - 0 ] Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus
erfassten Telegramme mit Fehlern (z. B. CRC-
Fehler).

8-82 Zihler Slavemeldungen

Range: Funktion:

0* [0 - 0 ] | Dieser Parameter zeigt die vom Frequenzumrichter
an den Follower gesendete Zahl giiltiger
Telegramme.

8-83 Zahler Slavefehler
Range:

Funktion:

0* [0 - 0 ][ Dieser Parameter zeigt die Zahl von Fehlertele-
grammen, die der Frequenzumrichter nicht
ausfiihren konnte.

3.9.8 8-9*Bus-Festdrehzahl

8-90 Bus-Festdrehzahl 1

Range: Funktion:
100 RPM* [ [O - par. 4-13 | Geben Sie die Festdrehzahl JOG ein.
RPM] Aktivieren Sie die Festdrehzahl JOG

Uber die serielle Schnittstelle oder die
Feldbus-Option.

8-91 Bus-Festdrehzahl 2

Range: Funktion:
Size related* | [0 - par. Geben Sie die Festdrehzahl JOG ein.
4-13 RPM] Aktivieren Sie die Festdrehzahl JOG

Uber die serielle Schnittstelle oder
die Feldbus-Option.

8-94 Bus Istwert 1

Range: Funktion:
0* [ [-200 - Schreiben Sie einen Istwert Uber die serielle
200 ] Kommunikation oder die Feldbus-Option in

diesen Parameter. Sie mussen diesen Parameter
in Parameter 20-00 Istwertanschluss 1,

Parameter 20-03 Istwertanschluss 2 oder
Parameter 20-06 Istwertanschluss 3 als Istwertan-
schluss auswahlen.

8-95 Bus Istwert 2

Range: Funktion:

0 [-200 - 200 ] | Siehe Parameter 8-94 Bus Istwert 1 fur detail-
lierte Informationen.

*

8-96 Bus Istwert 3

Range: Funktion:

0*| [-200 - 200 ] [ Siehe Parameter 8-94 Bus Istwert 1 flr detail-
lierte Informationen.
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3.10 Parameter: 11-** FC 103 LON

Dieser Abschnitt enthalt die Beschreibungen zu Parametern
in Verbindung mit LonWorks.

3.10.1 11-2* LON Param. Zugriff

11-21 Datenwerte speichern

Zur Auswahl, ob der Frequenzumrichter die Daten im nicht
flichtigen Speicher speichert.

Option: Funktion:
[0] * Aus
[2] Alles speichern

3.10.2 11-9* AK LonWorks

11-90 VLT-Netzwerkadresse

Eingabe der Netzwerkadresse des Frequenzumrichters.
Range: Funktion:
0~ [ 10-9991 |

11-91 AK Service-Pin

Zum Senden der AK-Adresse Uber das Netzwerk.
Option:  Funktion:
[0] * | Aus [ Keine Aktion.

[1 Ein | Zum Senden der AK-Adresse Uber das Netzwerk.

11-98 Alarmtext

Zeigt eine Beschreibung des Alarms.
Range: Funktion:
0 | 0-32] |

11-99 Alarmzustand

Zeigt einen Status des Alarms.
Range: Funktion:
0 | 0-11 |
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3.11 Parameter: 13-** Smart Logic

3.11.1 13-** Smart Eigenschaften

Die Smart Logic Control (SLC) ist eine Folge benutzerdefi-
nierter Aktionen (siehe Parameter 13-52 SL-Controller Aktion
[x]), die ausgefiihrt werden, wenn das zugehdrige Ereignis
(siehe Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis [x]) als wahr
ermittelt wird. Die Ereignisse und Aktionen sind
nummeriert und paarweise geordnet. Wenn also [0]
Ereignis erfillt ist (d. h. wahr ist), wird [0] Aktion
ausgefiihrt. Danach werden die Bedingungen von [1]
Ereignis ausgewertet, und wenn wahr, wird [1] Aktion
ausgefiihrt usw. Es wird jeweils nur ein Ereignis
ausgewertet. Ist das Ereignis FALSCH, wird wahrend des
aktuellen Abtastintervalls keine Aktion (im SLC) ausgefiihrt
und es werden keine anderen Ereignisse ausgewertet. Dies
bedeutet, dass der SLC, wenn er startet, [0] Ereignis (und
nur [0] Ereignis) in jedem Abtastintervall auswertet. Nur
wenn [0] Ereignis als WAHR bewertet wird, fiihrt der SLC
[0] Aktion aus und beginnt, [1] Ereignis auszuwerten. Sie
kdnnen 1 bis 20 Ereignisse und Aktionen programmieren.
Wenn das letzte Ereignis/die letzte Aktion ausgefiihrt
worden ist, beginnt die Sequenz neu bei [1] Ereignis/[1]
Aktion. Abbildung 3.35 zeigt ein Beispiel mit drei
Ereignissen/Aktionen:

Start 130BA062.13
Ereignis P13-01

Zustand 1

Ereignis 1/
Aktion 1

Zustand 2

Ereignis 2/

Stop
Aktion 2

Ereignis P13-02

Stop
Ereignis
\P13702

Zustand

4
Ereignis 4/
Aktion 4

Zustand 3

Ereignis 3/
Aktion 3

/
7

e
_~ Stop
- Ereignis P13-02

Abbildung 3.35 Beispiel mit 3 Ereignissen/Aktionen

Starten und Stoppen des SLC

Starten und stoppen Sie den SLC durch Auswahl von [1]
Ein oder [0] Aus in Parameter 13-00 Smart Logic Controller.
Der SLC startet immer in Zustand O (in dem er [0] Ereignis
auswertet). Der SLC startet, wenn das Startereignis
(definiert unter Parameter 13-01 SL-Controller Start) als
WAHR ausgewertet wird (vorausgesetzt, dass [1] Ein unter
Parameter 13-00 Smart Logic Controller ausgewahlt ist). Der
SLC stoppt, wenn das Stoppereignis (Parameter 13-02 SL-
Controller Stopp) WAHR ist. Parameter 13-03 SL-Parameter
Initialisieren setzt alle SLC-Parameter zuriick und startet die
Programmierung von Neuem.

3.11.2 13-0*SLC-Einstellungen

Parameter zum Aktivieren und Definieren der Smart Logic
Control (SLC Ablaufsteuerung). Der Frequenzumrichter
fuhrt die Logikfunktionen und Vergleicher immer im
Hintergrund aus. Dies ermdglicht getrennte Steuerung von
Digitaleingdngen und -ausgangen.

13-00 Smart Logic Controller

Option: Funktion:

[0] |[Aus [Deaktiviert den Smart Logic Controller.

[11 | Ein Aktiviert den Smart Logic Controller.

13-01 SL-Controller Start

Option: Funktion:
Definiert, bei welchem Ereignis die
Smart Logic Control gestartet werden
soll.

[0] | FALSCH Gibt den Festwert FALSCH in die
Logikregel ein.

[1] | WAHR Gibt den Festwert WAHR in die

Logikregel ein.

[2] | Motor ein Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[3]1 | Im Bereich Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[4] | Ist=Sollwert Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[5] | Moment.grenze Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[6] | Stromgrenze Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[7]1 | AuBerh.Stromber. Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[8] | Unter Min.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[9] |Uber Max.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[10] | AuBerh.Drehzahlber.
[11] | Unter Min.-Drehzahl | Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[12] | Uber Max.-Drehzahl | Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

AuBerh.Istwertber.

Unter Min.-Istwert

Uber Max.-Istwert

Warnung Ubertemp. | Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
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13-01 SL-Controller Start

13-01 SL-Controller Start

Option: Funktion: Option: Funktion:
[17] | Netzsp.auss.Bereich | Zur weiteren Beschreibung siehe (Uber Digitaleingang, Feldbus oder
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. andere Methoden).
[18] | Reversierung Zur weiteren Beschreibung siehe [40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Frequenzumrichter gestoppt oder in
[19] | Warnung Zur weiteren Beschreibung siehe RElufeEsizaisslubegiiv i,
- .. eingang, Feldbus oder andere
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
Methoden).
[20] | Alarm (Abschaltung) | Zur weiteren Beschreibung siehe
L. N [41] | Alarm quitt. Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
Frequenzumrichter abgeschaltet ist
[21] | Alarm (Absch.verrgl) [ Zur weiteren Beschreibung siehe (aber keine Abschaltblockierung
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. vorliegt) und Sie die [Reset]-Taste
[22] | Vergleicher 0 Verwendet das Ergebnis von driicken.
Vergleicher 0 in der Logikregel. [42] | Auto-Reset-Absch. Dieses Ereignis ist wahr, wenn der
[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von Frequenzumrichter abgeschaltet ist
Vergleicher 1 in der Logikregel. (aber keine Abschaltblockierung
- - vorliegt) und ein automatischer
[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von littielberehilgesenderird
Vergleicher 2 in der Logikregel.
T G d = [43] | [OK]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die
[25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von [OK]-Taste driicken.
Vergleicher 3 in der Logikregel.
- - [44] | [Reset]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die
[26] | Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von [Reset]-Taste driicken.
Logikregel 0 in der Logikregel.
- - [45] | [Links]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die
[27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von Taste [<] driicken.
Logikregel 1 in der Logikregel.
— o o [46] | [Rechts]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die
[28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von Tegis [ el
Logikregel 2 in der Logikregel.
[47] | [Auf]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die
[29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von .
. . . Taste [A] driicken.
Logikregel 3 in der Logikregel.
[33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital- fl] | [a- et PIE5ES Ere|g.r'1|s AR, v S el
eingang 18 in der Logikregel (Ein = UEEES /] Sl e
wahr). [50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von
[34] | Digitaleingang 19 | Verwendet das Ergebnis von Digital- Vergleicher 4 in der Logikregel.
eingang 19 in der Logikregel (Ein = [51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von
wahr). Vergleicher 5 in der Logikregel.
[35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital- [60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von
eingang 27 in der Logikregel (Ein = Logikregel 4 in der Logikregel.
wahr).
[61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von
[36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital- Logikregel 5 in der Logikregel.
eingang 29 in der Logikregel (Ein =
wahr). 13-02 SL-Controller Stopp
[371 | Digitaleingang 32 Verwendet das Ergebnis von Digital- Option: Funktion:
eingang 32 in der Logikregel (Ein = Definiert, bei welchem Ereignis die
wahr). Smart Logic Control gestoppt werden
[38] | Digitaleingang 33 Verwendet das Ergebnis von Digital- soll.
eingang 33 in der Logikregel (Ein = [0] |FALSCH Gibt den Festwert FALSCH in die
wahr). Logikregel ein.
[39] | Startbefehl Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der [11 | WAHR Gibt den Festwert WAHR in die
Frequenzumrichter gestartet wurde Logikregel ein.
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13-02 SL-Controller Stopp 13-02 SL-Controller Stopp

Option: Funktion: Option: Funktion:
[2] | Motor ein Zur weiteren Beschreibung siehe [25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Vergleicher 3 in der Logikregel.
[3]1 |Im Bereich Zur weiteren Beschreibung siehe [26] | Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Logikregel 0 in der Logikregel.
[4] | Ist=Sollwert Zur weiteren Beschreibung siehe [27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Logikregel 1 in der Logikregel.
[5] [ Moment.grenze Zur weiteren Beschreibung siehe [28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Logikregel 2 in der Logikregel.
[6] | Stromgrenze Zur weiteren Beschreibung siehe [29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Logikregel 3 in der Logikregel.
[71 | AuBerh.Stromber. Zur weiteren Beschreibung siehe [30] | Timeout O Verwendet das Ergebnis von Timer 0
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. in der Logikregel.
[8] | Unter Min.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe [31] | Timeout 1 Verwendet das Ergebnis von Timer 1
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. in der Logikregel.
[9] | Uber Max.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe [32] | Timeout 2 Verwendet das Ergebnis von Timer 2
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. in der Logikregel.
[10] | AuBerh.Drehzahlber. [33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[11] | Unter Min.-Drehzahl | Zur weiteren Beschreibung siehe eingang 18 in der Logikregel (Ein =
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. wahr).
[12] | Uber Max.-Drehzahl | Zur weiteren Beschreibung siehe [34] | Digitaleingang 19 Verwendet das Ergebnis von Digital-
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. eingang 19 in der Logikregel (Ein =
hr).
[13] | AuBerh.Istwertber. Zur weiteren Beschreibung siehe wahr)
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdinge. [35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[14] | Unter Min.-Istwert Zur weiteren Beschreibung siehe elnrglang 2 lIn elzr el sisggel (@ =
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. wahr).
= 6] | Digitalei 2 V det das Ergebni Digital-
[15] | Uber Max.-Istwert Zur weiteren Beschreibung siehe [36] | Digitaleingang 29 .erwen 29 .asd rgf n.lli vonI (;ﬂta
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. eingang in der Logikregel (Ein =
wahr).
[16] | Warnung Ubertemp. | Zur weiteren Beschreibung siehe —— - —
. . [37] | Digitaleingang 32 Verwendet das Ergebnis von Digital-
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
eingang 32 in der Logikregel (Ein =
[17] | Netzsp.auss.Bereich | Zur weiteren Beschreibung siehe wahr).
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. — - —
[38] | Digitaleingang 33 Verwendet das Ergebnis von Digital-
[18] | Reversierung Zur weiteren Beschreibung siehe eingang 33 in der Logikregel (Ein =
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. wahr).
[19] [ Warnung Zur weiteren Beschreibung siehe [39] | Startbefehl Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
Parametergruppe 5-3* Digitalausgcinge. Frequenzumrichter gestartet wurde
[20] [ Alarm (Abschaltung) | Zur weiteren Beschreibung siehe (Uber Digitaleingang, Feldbus oder
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. andere Methoden).
[21] [ Alarm (Absch.verrgl.) | Zur weiteren Beschreibung siehe [40] | FU gestoppt Dieses Ereignis ist wahr, wenn der
Parametergruppe 5-3* Digitalausgénge. Frequenzumrichter gestoppt oder in
Freilauf versetzt wurde (lber Digital-
[22] | Vergleicher 0 Verwendet das Ergebnis von .
) ; ) eingang, Feldbus oder andere
Vergleicher 0 in der Logikregel. Methoden).
[23] | Vergleicher 1 Verwehdet da.s Ergebnls.von [41] | Alarm quitt. Dieses Ereignis ist WAHR, wenn der
Ve e 1l el eyl Frequenzumrichter abgeschaltet ist
[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von (aber keine Abschaltblockierung
Vergleicher 2 in der Logikregel. vorliegt) und Sie die [Reset]-Taste
driicken.
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3113 13-1° Vergleicher

Option: Funktion:

[42] | Auto-Reset-Absch. [ Dieses Ereignis ist wahr, wenn der
Frequenzumrichter abgeschaltet ist Array [5]
(aber keine Abschaltblockierung Option: Funktion:

li i isch
vorliegt) und ein automatischer Wahlen Sie die vom

Quittierbefehl gesendet wird. Vel 2w Hmrehents
[43] [ [OK]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die Variable aus.

[OK]-Taste drucken.

[0] Deaktiviert

[44] | [Reset]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die [1] Sollwert
[Reset]-Taste drlicken. [2] Istwert
[45] | [Links]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die (31  [Motordrehzahl
Taste [<] driicken. [4] | Motorstrom
5 Motordreh t
[46] | [Rechts]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die 5] orordrenmomen

Taste [>] driicken. (61 Motorleistung

[7] Motorspannung

[47] | [Auf]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die 18] Zwischenkreisspann.
Taste [4] driicken. [9] Therm. Motorschutz
[48] | [Ab]-Taste Dieses Ereignis ist WAHR, wenn Sie die [10] [ Gerdtetemperatur
Taste [¥] driicken. [11] | Kihlkorpertemp.
[12] [ Analogeingang 53
[50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von -
. . . [13] | Analogeingang 54
Vergleicher 4 in der Logikregel.
[14] [ Interne 10V
[51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von 151 |Interne 24v
Vergleicher 5 in der Logikregel. [17] | Steuerk Temperatur
[60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von [18] [ Pulseingang 29
Logikregel 4 in der Logikregel. [19] | Pulseingang 33
[61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von [20] | Alarmnummer
[21] [ Warnnummer

Logikregel 5 in der Logikregel.
[22] [ Analogeing. X30/11

[23] [ Analogeing. X30/12
[29] | Number Of Pump Running

[70] | Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3

in der Logikregel.

[71] | Timeout 4 Verwendet das Ergebnis von Timer 4 [30] |zahler A
in der Logikregel. [31] | Zahler B
[72] | Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5 [40] [ Analogeingang X42/1
in der Logikregel. [41] | Analogeingang X42/3
[73] [ Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6 [42] | Analogeingang X42/5

in der Logikregel. [50] [FALSCH

[51] | WAHR
[74] | Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7 1521 | Steuer. bereit
in der Logikregel. .
in cer ~ogikrege (53] |FU bereit
[80] [ Kein Durchfluss [54] | Motor ein
[81] | Trockenlauf [55] | Reversierung
[82] | Kennlinienende [56] [Im Bereich
[83] | Riemenbruch [60] | Ist=Sollwert
T 1 Min.-Soll
13-03 SL-Parameter Initialisieren (61l l:lnter in-Sollwert
. ti [62] | Uber Max.-Sollwert
Option: Funktion: [65] | Momentgrenze
[0] * | Kein Reset [ Die programmierten Einstellungen werden in [66] | Stromgrenze
Parametergruppe 13-** Smart Logic beibehalten. | || Aoter Srom e
[11 | Reset Setzt alle Parameter in der Parametergruppe 13- [68] | Unter Min.-Strom
** Smart Logic auf die Standardeinstellungen [69] | Uber Max.-Strom
zurlick. [70] | AuBerh. Freq.ber.

[71] | Unter Min.-Drehzahl
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13-10 Vergleicher-Operand 13-10 Vergleicher-Operand

Array [5] Array [5]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[72]1 |Uber Max.-Drehzahl [183] | FU gestoppt
[75] | AuBerh.Istwertber. [185] | Handbetrieb
[76] | Unter Min.-Istwert [186] | Autobetrieb
[771 | Uber Max.-Istwert [187] [ Startbefehl gegeben
[80] [Warnung Ubertemp. [190] | Digitaleingang X30/2
[82] [ Netzsp.auss.Bereich [191] | Digitaleingang X30/3
[85] | Warnung [192] | Digitaleingang X30/4
[86] [ Alarm (Abschaltung) [205] | No Flow
[87] [ Alarm (Absch.verrgl.) [206] [ Dry Pump
[90] |[Bus OK [207] | End of Curve
[91] [ Mom.grenze u. Stopp [208] | Broken Belt
[92] [ Stor.Bremse (IGBT) . >
93 [ Vech. Bremse
[94] | Sich.Stopp aktiv Array [6]
[100] | Vergleicher 0 Option: Funktion:
[101] | Vergleicher 1 [0]]< Wabhlen Sie [0] <, damit das Ergebnis der
[102] | Vergleicher 2 Bewertung wabhr ist, wenn die in
[103] | Vergleicher 3 Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
[104] | Vergleicher 4 ausgewabhlte Variable kleiner ist als der Festwert
[105] | Vergleicher 5 in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert. Das Ergebnis
[110] | Logikregel 0 ist falsch, wenn die in
[1111 | Logikregel 1 Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
[112] | Logikregel 2 ausgewabhlte Variable groBer ist als der Festwert
[113] [ Logikregel 3 in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert.
[114] | Logikregel 4 [1] | = (gleich) | Wahlen Sie [1]=, damit das Ergebnis der
[115] | Logikregel 5 Bewertung wahr ist, wenn die in
[120] | Timeout 0 Parameter 13-10 Vergleicher-Operand
[121] | Timeout 1 ausgewabhlte Variable ungefahr gleich dem
[122] | Timeout 2 Festwert in Parameter 13-12 Vergleicher-Wert ist.
[123] [ Timeout 3 21> Wabhlen Sie [2] > fiir die inverse Logik von
[124] | Timeout 4 Option [0] <.
[125] [ Timeout 5 [5] | WAHR
[126] [ Timeout 6 linger als..
[127] [ Timeout 7 [6] | FALSCH
[130] [ Digitaleingang 18 langer als..
[131] [ Digitaleingang 19 [7]1 | WAHR
[132] | Digitaleingang 27 klrzer als..
[133] | Digitaleingang 29 [8] | FALSCH
[134] | Digitaleingang 32 kirzer als..
[135] | Digitaleingang 33
.
[150] | SL-Digitalausgang A
[151] [ SL-Digitalausgang B Array [6]
[152] | SL-Digitalausgang C Range: Funktion:
[153] | SL-Digitalausgang D Size [-100000 - Definiert den Auslésepegel fir die
[154] | SL-Digitalausgang E related* 100000 ] von diesem Vergleicher Giberwachte
[155] | SL-Digitalausgang F Variable. Dies ist ein Arraypa-
[160] | Relais 1 rameter, der die
[161] | Relais 2 Vergleicheroperatorwerte 0 bis 5
[180] | Hand-Sollwert aktiv enthalt.
[181] | Fern-Sollwert aktiv
[182] | Startbefehl
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3.11.4 13-2* Timer

Verwenden Sie das Ergebnis (WAHR oder FALSCH) der
Timer direkt, um ein Ereignis zu definieren (siehe
Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis), oder als boolesche
Verkniipfung in einer Logikregel (siehe

Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 oder

Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3). Ein Timer ist nur
falsch, wenn er durch eine Aktion gestartet wurde (z. B.
[29] Start Timer 1), bis der in diesen Parameter
eingegebene Timer-Wert abgelaufen ist. Daraufhin wird der
Timer wieder als wahr ausgewertet.

Alle Parameter in dieser Parametergruppe sind Arraypa-
rameter mit einem Index von 0-2 Wahlen Sie Index 0, um
Timer 0 zu programmieren, Index 1, um Timer 1 zu
programmieren usw.

13-20 SL-Timer
Array [8]

Range: Funktion:

Der Wert definiert die Dauer der Falsch-
Ausgabe vom programmierten Timer.

Size related*| [0-0]

3.11.5 13-4* Logikregeln

Parameter zur freien Definition von bindren Verkniipfungen
(boolesch). Es ist moglich, 3 boolesche Zustande in einer
Logikregel tiber UND, ODER und NICHT miteinander zu
verknuipfen. Das Ergebnis (WAHR/FALSCH) kénnen Sie z. B.
von einem Digitalausgang verwenden. Wahlen Sie
boolesche Eingange fiir die Berechnung unter

Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 und

Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 aus. Definieren Sie die
logischen Verknilpfungen fiir die ausgewdhlten Eingange
unter Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 und
Parameter 13-43 Logikregel Verkniipfung 2.

Par. 13-41 Par. 13-43 =
Logic Rule Operator 1 Logic Rule Operator2 &
Par. 13-40 K P 9 P &
Logic Rule Boolean 1 ® §
Par. 13-42 oD D o

Logic Rule Boolean 2

ob

’7
Par. 13-44

Logic Rule Boolean 3

Abbildung 3.36 Logikregeln

Prioritat der Berechnung

Die Ergebnisse von Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1,
Parameter 13-41 Logikregel Verkniipfung 1 und

Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 werden zuerst
berechnet. Das Ergebnis (wahr/falsch) der Berechnung wird
mit den Einstellungen unter Parameter 13-43 Logikregel

Verkniipfung 2 und Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3
kombiniert und ergibt so das Endergebnis (wahr/falsch) der
Logikregel.

13-40 Logikregel Boolsch 1

Array [6]

Option: Funktion:

[0] | FALSCH Gibt den Festwert FALSCH in die
Logikregel ein.

[1] | WAHR Gibt den Festwert WAHR in die
Logikregel ein.

[2] | Motor ein Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[3]1 | Im Bereich Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[4] | Ist=Sollwert Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[5] | Moment.grenze Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.

[6] | Stromgrenze Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[7]1 | AuBerh.Stromber. Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[8] | Unter Min.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[9]1 | Uber Max.-Strom Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[10] | AuBerh.Drehzahlber.
[11] | Unter Min.-Drehzahl | Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[12] | Uber Max.-Drehzahl | Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[13] | AuBerh.Istwertber. Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[14] | Unter Min.-Istwert Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[15] | Uber Max.-Istwert Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[16] | Warnung Ubertemp. | Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[17] | Netzsp.auss.Bereich | Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[18] | Reversierung Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[19] | Warnung Zur weiteren Beschreibung siehe
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
[20] | Alarm (Abschaltung) | Zur weiteren Beschreibung siehe

Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge.
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13-40 Logikregel Boolsch 1 13-40 Logikregel Boolsch 1

Array [6] Array [6]

Option: Funktion: Option: Funktion:

[21] | Alarm (Absch.verrgl.) | Zur weiteren Beschreibung siehe [40] | FU gestoppt Diese Logikregel ist WAHR, wenn der
Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge. Frequenzumrichter tiber Digital-

[22] | Vergleicher O Verwendet das Ergebnis von eingang, Bus oder andere gestoppt
Vergleicher 0 in der Logikregel. TR

[23] | Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von [41] | Alarm quitt. Diese Logikregel ist WAHR, wenn der

. . . Frequenzumrichter abgeschaltet ist
Vergleicher 1 in der Logikregel.
(aber keine Abschaltblockierung

[24] | Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von vorliegt) und die [Reset]-Taste
Vergleicher 2 in der Logikregel. gedriickt wird.

[25] | Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von [42] | Auto-Reset-Absch. | Diese Logikregel ist wahr, wenn der
Vergleicher 3 in der Logikregel. Frequenzumrichter abgeschaltet ist

[26] | Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von (aber keine Abschaltblockierung
Logikregel 0 in der Logikregel. vorliegt) und ein automatischer

Quittierbefehl gesendet wurde.

[27] | Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 1 in der Logikregel. [43] | [OK]-Taste Diese Logikregel ist WAHR, wenn Sie

die [OK]-Taste driicken.

[28] | Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 2 in der Logikregel. [44] | [Reset]-Taste Diese Logikregel ist WAHR, wenn Sie

die [Reset]-Taste driicken.

[29] | Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von
Logikregel 3 in der Logikregel. [45] | [Links]-Taste Diese Logikregel ist WAHR, wenn Sie

[«] driicken.

[30] | Timeout O Verwendet das Ergebnis von Timer 0

in der Logikregel. [46] | [Rechts]-Taste Diese Logikregel ist WAHR, wenn Sie
[>] driicken.

[31] ] Timeout 1 Verwendet das Ergebnis von Timer 1

in der Logikregel. [47] | [Auf]-Taste Diese Logikregel ist WAHR, wenn Sie
A] driicken.

[32] | Timeout 2 Verwendet das Ergebnis von Timer 2 [4] driicken
in der Logikregel. [48] | [Ab]-Taste Diese Logikregel ist WAHR, wenn Sie

[33] | Digitaleingang 18 Verwendet das Ergebnis von Digital- [v] driicken.
eingang 18 in der Logikregel (Ein = [50] | Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von
wahr). Vergleicher 4 in der Logikregel.

[34] | Digitaleingang 19 Verwendet das Ergebnis von Digital- [51] | Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von
eingang 19 in der Logikregel (Ein = Vergleicher 5 in der Logikregel.
wahr).

[60] | Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von

[35] | Digitaleingang 27 Verwendet das Ergebnis von Digital- Logikregel 4 in der Logikregel.
eingang 27 in der Logikregel (Ein =
wahr) [61] | Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von

] Logikregel 5 in der Logikregel.
[36] | Digitaleingang 29 Verwendet das Ergebnis von Digital- -
. . . . [70] | Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3
eingang 29 in der Logikregel (Ein =
in der Logikregel.
wahr).

[37] | Digitaleingang 32 Verwendet das Ergebnis von Digital- [711] Timeout 4 Ye;wer:-det.kdas Elrgebnls von Timer 4
eingang 32 in der Logikregel (Ein = ih der Logikregel.
wahr). [72] | Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5

[38] | Digitaleingang 33 Verwendet das Ergebnis von Digital- in der Logikregel.
eingang 33 in der Logikregel (Ein = [73] | Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6
wahr). in der Logikregel.

[39] | Startbefehl Diese Logikregel ist WAHR, wenn der [74] | Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7
Frequenzumrichter tber Digital- in der Logikregel.
eingang, Bus oder andere gestartet [80] | Kein Durchfluss
wurde. [81] | Trockenlauf
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13-40 Logikregel Boolsch 1

13-42 Logikregel Boolsch 2

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[82] | Kennlinienende [4] | Ist=Sollwert
[83] | Riemenbruch [5] | Moment.grenze
13-41 Logik | Verkniiof 1 [6] | Stromgrenze
- ikr rkn n
ogixregel ve uprung [71 | AuBerh.Stromber.
Array [6] [8] | Unter Min.-Strom
Option: Funktion: [9] Uber Max.-Strom
Wahlen Sie die erste VerknlUpfungsfunktion fiir [10] | AuBerh.Drehzahlber.
die booleschen Eingdange unter [11] | Unter Min.-Drehzahl
Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1 und 1121 | Uber Max.-Drehzahl
Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2 aus. [13] | AuRerh.Istwertber.
Die Parameternummern in eckigen Klammern 1141 | Unter Min-Istwert
stehen flr die booleschen Eingange der [15] | Uber MaxIstwert
H i . 1 Q%% —
Parémeter in Kapitel 3.11 Parameter: 13-** Smart [16] | Warnung Ubertemp.
Logic. [17] | Netzsp.auss.Bereich
[0] | Deaktiviert Ignoriert: [18] | Reversierung
. Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2. [19] | Warnung
e Parameter 13-43 Logikregel [20] | Alarm (Abschaltung)
Verkntipfung 2. [21] [ Alarm (Absch.verrgl.)
. Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3. [22] | Vergleicher O
[23] | Vergleicher 1
[11 ] UND Wertet den Ausdruck [13-40] UND [13-42] aus. [24] | Vergleicher 2
[2] | ODER Wertet den Ausdruck [13-40] ODER [13-42] aus. [25] | Vergleicher 3
[3] | UND NICHT | Wertet den Ausdruck [13-40] UND NICHT [26] | Logikregel 0
[13-42] aus. [27] | Logikregel 1
[28] | Logikregel 2
[4] | ODER NICHT | Wertet den Ausdruck [13-40] ODER NICHT -
[29] | Logikregel 3
[13-42] aus.
[30] | Timeout 0
[5] [ NICHT UND | Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] UND [31] | Timeout 1
[13-42] aus. (32] | Timeout 2
[6] | NICHT ODER | Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] ODER [33] | Digitaleingang 18
[13-42] aus. [34] | Digitaleingang 19
[71| NICHT UND | Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] UND NICHT 51| Pl 27
NICHT [13-42] aus. [36] | Digitaleingang 29
[37] | Digitaleingang 32
[8] | NICHT ODER | Wertet den Ausdruck NICHT [13-40] ODER —
[38] | Digitaleingang 33
NICHT NICHT [13-42] aus.
[39] | Startbefehl
13-42 Logikregel Boolsch 2 [401 | FU gestoppt
[41] | Alarm quitt.
Array [6]
[42] | Auto-Reset-Absch.
Option: Funktion: [43] | [OK]-Taste
Wahlen Sie den zweiten Booleschen [44] | [Reset]-Taste
Eingangswert (wahr oder falsch) fiir 145] | [Links]-Taste
die ausgewahlte Logikregel aus. [46] | [Rechts]-Taste
Siehe Parameter 13-40 Logikregel [47] | [Auf]-Taste
Boolsch 1 fur nahere Beschreibungen [48] | [Ab]-Taste
der Auswahloptionen und ihrer [50] | Vergleicher 4
Funktionen. [51] | Vergleicher 5
[0] | FALSCH [60] | Logikregel 4
[11 | WAHR [61] | Logikregel 5
[2] | Motor ein [70] | Timeout 3
[3] | Im Bereich [71] | Timeout 4
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13-42 Logikregel Boolsch 2

13-44 Logikregel Boolsch 3

Wahlen Sie die zweite logische Verkniipfung
aus, die fur den Booleschen Eingangswert,
berechnet in:

. Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1.

. Parameter 13-41 Logikregel
Verkntipfung 1.

. Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2.
. Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2.

[13-44] steht dabei fiir die boolesche Variable
aus Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3.
[13-40/13-42] steht fur die boolesche Variable

Array [6] Array [6]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[72] | Timeout 5 der Auswahloptionen und ihrer
[73] | Timeout 6 Funktionen.
[74] [ Timeout 7 01 |FALSCH
[80] | Kein Durchfluss 11 | WAHR
[81] | Trockenlauf 21 | Motor ein
[82] | Kennlinienende 3] |Im Bereich
[83] | Riemenbruch 4] |Ist=Sollwert

[6] | Stromgrenze
Array [6]

[71 | AuBerh.Stromber.
Option: Funktion: [8] | Unter Min-Strom

]

Uber Max.-Strom
[10] | AuBerh.Drehzahlber.
[11] | Unter Min.-Drehzahl
[12] | Uber Max.-Drehzahl
[13] | AuBerh.Istwertber.
[14] | Unter Min.-Istwert
[15] | Uber Max.-Istwert
[16] | Warnung Ubertemp.

[17] | Netzsp.auss.Bereich

[18] | Reversierung
[19] | Warnung

AlUS [20] | Alarm (Abschaltung)
. Parameter 13-40 Logikregel Boolsch 1. (211 | Alarm (Absch.verrgl.)
[22] | Vergleicher 0
. Parameter 13-41 Logikregel (23] [Vergleicher 1
Verkniipfung 1. -
[24] | Vergleicher 2
. Parameter 13-42 Logikregel Boolsch 2. 1251 | Vergleicher 3
[0] | Deaktiviert Wihlen Sie diese Option, um [26] | Logikregel 0
Parameter 13-44 Logikregel Boolsch 3 zu [27] | Logikregel 1
ignorieren. [28] | Logikregel 2
111 unp [29] | Logikregel 3
[2] | ODER [30] [ Timeout 0
[3] | UND NICHT [31] | Timeout 1
[4] | ODER NICHT [32] | Timeout 2
[5] [ NICHT UND [33] | Digitaleingang 18
[6] | NICHT ODER [34] | Digitaleingang 19
171 | NICHT UND [35] | Digitaleingang 27
NICHT [36] | Digitaleingang 29
[8] | NICHT ODER [37] | Digitaleingang 32
NICHT [38] | Digitaleingang 33
[39] | Startbefehl
01 [ FU gestoppt
Array [6] [41] | Alarm quitt.
Option: Funktion: [42] | Auto-Reset-Absch.
[ [Wahlen Sie den dritten Boolschen [43] | [OK]-Taste
Eingangswert (WAHR oder FALSCH) fiir [44] | [Reset]-Taste
die ausgewihlte Logikregel aus. [45] | [Links]-Taste
Siehe Parameter 13-40 Logikregel [46] | [Rechts]-Taste
Boolsch 1 fiir nahere Beschreibungen [47] | [Auf] Taste
[48] | [Ab]-Taste
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13-44 Logikregel Boolsch 3 13-51 SL-Controller Ereignis

Array [6] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[50] | Vergleicher 4 [23] | Vergleicher 1
[51] | Vergleicher 5 [24] | Vergleicher 2
[60] | Logikregel 4 [25] | Vergleicher 3
[61] | Logikregel 5 [26] | Logikregel O
[70] | Timeout 3 [27] | Logikregel 1
[71]1 | Timeout 4 [28] | Logikregel 2
[72] | Timeout 5 [29] | Logikregel 3
[73] | Timeout 6 [30] | Timeout 0
[74] | Timeout 7 [31] | Timeout 1
[80] | Kein Durchfluss [32] | Timeout 2
[81] | Trockenlauf [33] | Digitaleingang 18
[82] | Kennlinienende [34] | Digitaleingang 19
[83] | Riemenbruch [35] | Digitaleingang 27
[36] | Digitaleingang 29
3.11.6 13-5* SL-Programm 371 | Digitaleingang 32
[38] | Digitaleingang 33
Array [20] [40] | FU gestoppt
[41] | Alarm quitt.
Option: Funktion: [42] | Auto-Reset-Absch.
Wahlen Sie den Booleschen [43] | [OK]-Taste
Eingangswert (WAHR oder FALSCH) [44] | [Reset]-Taste
zur Definition des Smart Logic [25] | [Links] Taste
Controller-Ereignisses aus. [46] | [Rechts] Taste
Siehe Parameter 13-02 SL-Controller 147] | [Auf]-Taste
Stopp fiir ndhere Beschreibungen der [48] | [Ab]Taste
Auswahloptionen und ihrer [50] | Vergleicher 4
Funktionen. [51] | Vergleicher 5
[0] | FALSCH [60] | Logikregel 4
[1]1 | WAHR [61] | Logikregel 5
[2] | Motor ein [70] | Timeout 3
[3]1 [Im Bereich [71] | Timeout 4
[4] | Ist=Sollwert [72] | Timeout 5
[5] [ Moment.grenze [73] | Timeout 6
[6] [ Stromgrenze [74] | Timeout 7
[71 | AuBerh.Stromber. [80] | Kein Durchfluss
[8] | Unter Min.-Strom [81] | Trockenlauf
[91 | Uber Max.-Strom [82] | Kennlinienende
[10] | AuBerh.Drehzahlber. [83] | Riemenbruch
[11]1 | Unter Min.-Drehzahl
1121 Uber Max-Drehzati
[13] | AuBerh.Istwertber. Array [20]
[14] | Unter Min.-Istwert Option: Funktion:
[15] | Uber Max.-Istwert Wahlen Sie die dem SLC-Ereignis
[16] | Warnung Ubertemp. entsprechende Aktion aus. Aktionen
[17] | Netzsp.auss.Bereich werden ausgefiihrt, wenn das entspre-
[18] | Reversierung chende Ereignis (definiert in
[19] [ Warnung Parameter 13-51 SL-Controller Ereignis)
1201 | Alarm (Abschaltung) als wahr ausgewertet wird. Folgende
1211 | Alarm (Absch.verrgl) Aktionen stehen zur Auswahl:
[22] [ Vergleicher O [0] | Deaktiviert
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13-52 SL-Controller Aktion 13-52 SL-Controller Aktion

Array [20] Array [20]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[1] | Keine Aktion [28] | Drehz. speich. Speichert die Ausgangsfrequenz des
[2]1 | Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz Frequenzumrichters.
1 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 1. [29] | Start Timer O Startet Timer 0, weitere Beschreibung
[3] | Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
2 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 2. [30] | Start Timer 1 Startet Timer 1, weitere Beschreibung
[4] | Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
3 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 3. [31] | Start Timer 2 Startet Timer 2, weitere Beschreibung
[5] | Anwahl Datensatz | Andert den aktiven Parametersatz siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
4 (Parameter 0-10 Aktiver Satz) zu 4. Wenn [32] | Digitalausgang A- [ Jeder als Digitalausgang 1 definierte
Sie den Parametersatz andern, wird er AUS Ausgang wird auf ,0” (AUS) gesetzt
mit anderen Einstellungsbefehlen
zusammengefiihrt, die entweder von [33] | Digitalausgang B- | Jeder als Digitalausgang 2 definierte
Digitaleingangen oder iiber einen AUS Ausgang wird auf 0" (AUS) gesetzt.
Feldbus gesendet werden. [34] | Digitalausgang C- | Jeder als Digitalausgang 3 definierte
[10] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 0 aus. AUS Ausgang wird auf 0" (AUS) gesetzt.
0 [35] | Digitalausgang D- | Jeder als Digitalausgang 4 definierte
[11] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 1 aus. AUS Ausgang wird auf ,0” (AUS) gesetzt.
1
- [36] | Digitalausgang E- | Jeder als Digitalausgang 5 definierte
[12] /z\nwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 2 aus. AUS Ausgang wird auf 0 (AUS) gesetzt.
[13] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 3 aus. [37] | Digitalausgang F- | Jeder als Digitalausgang 6 definierte
3 AUS Ausgang wird auf 0 (AUS) gesetzt.
[14] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 4 aus. [38] | Digitalausgang A- [ Jeder als Digitalausgang 1 definierte
4 EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
]| sl Resizellicn, | ORI (Resfis | et 5 21t [39] | Digitalausgang B- | Jeder als Digitalausgang 2 definierte
: EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
[16] [ Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 6 aus.
6 [40] | Digitalausgang C- [ Jeder als Digitalausgang 3 definierte
[17] | Anwahl Festsollw. | Wahlt Festsollwert 7 aus. Wenn Sie den = Ausgang wird auf 1" (EIN) gesetzt.
7 aktiven Festsollwert é@ndern, wird er mit [41] | Digitalausgang D- | Jeder als Digitalausgang 4 definierte
anderen Festsollwertbefehlen EIN Ausgang wird auf ,1“ (EIN) gesetzt.
fuhrt, di twed — — -
zt,.ls;-;lmrrfen?e dnrt, die ?n we. ervon [42] | Digitalausgang E- [ Jeder als Digitalausgang 5 definierte
Digitaleingangen oder tiber einen . "
EIN Ausgang wird auf ,1“ (EIN) gesetzt.
Feldbus gesendet werden.
s A h R ] Wahtt R ] [43] | Digitalausgang F- | Jeder als Digitalausgang 6 definierte
(18]} Anwahl Rampe . ampe 1 aus. EIN Ausgang wird auf ,1” (EIN) gesetzt.
19] [ Anwahl R 2 | Wahlt R 2 aus.
[19] ) Anwahl Rampe . e [50] | Nachtaktion
[22] [ Start Sendet einen Startbefehl an den [51] | Tagaktion
Frequenzumrichter. [60] | Reset Zahler A Zéhler A wird auf 0 gesetzt.
[23] | Start+Reversierung | Sendet einen Start Riicklauf-Befehl an [61] | Reset Zzhler B Zshler B wird auf 0 gesetzt.
den Frequenzumrichter.
[70] | Start Timer 3 Startet Timer 3, weitere Beschreibung
[24] | Stopp Sendet einen Stoppbefehl an den siche Parameter 13-20 SL-Timer.
Frequenzumrichter.
[71] | Start Timer 4 Startet Timer 4, weitere Beschreibung
[26] | DC-Stopp Sendet einen DC-Stoppbefehl an den siche Parameter 13-20 SL-Timer.
Frequenzumrichter.
[72] | Start Timer 5 Startet Timer 5, weitere Beschreibung
[27] [ Motorfreilauf Der Frequenzumrichter geht sofort in siche Parameter 13-20 SL-Timer.
Freilauf Gber. Alle Stoppbefehle,
i L . [73] | Start Timer 6 Startet Timer 6, weitere Beschreibung
einschlieBlich Freilaufbefehl, stoppen
siehe Parameter 13-20 SL-Timer.
den SLC.
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13-52 SL-Controller Aktion 13-90 Alert Trigger

Array [20] Array [10]
Option: Funktion: Wahlen Sie das Ereignis aus, das die benutzerdefinierte Aktion
[74] | Start Timer 7 Startet Timer 7, weitere Beschreibung und Meldung auslost.
siehe Parameter 13-20 SL-Timer. Option: Funktion:
[80] | Energiesparmodus | Startet den Energiesparmodus. (25] Vergleicher 3
[26] Logikregel 0
[27] Logikregel 1
3.11.7 13-9* User Defined Alerts and 28] Logikregel 2
Readouts (Benutzerdefinierte Alarme 291 e
und Anzelgen) [30] Timeout 0
[31] Timeout 1
In den Parametern dieser Gruppe kénnen Sie anwendungs- [32] Timeout 2
spezifische Meldungen, Warnungen und Alarme einstellen. 33] e G
Stellen Sie anhand der folgenden Parameter den Frequen- —

A . ] ) . [34] Digitaleingang 19
zumrichter so ein, dass eine Meldung angezeigt wird, und 351 T E——
fuhren Sie die entsprechende Aktion bei folgenden .g' - il

_— [36] Digitaleingang 29
Ereignissen durch: R o
. Parameter 13-90 Alert Trigger — das Ereignis, das 571 ngfta e!ngang
die benutzerdefinierte Aktion und Meldung (38] Digitaleingang 33
auslést. [50] Vergleicher 4
. . . . [51] Vergleicher 5
. Parameter 13-91 Alert Action — die Aktion, die der 1601 Togikregel 4
Frequenzumrichter ausfiihrt, wenn das in 1] Loaik 5
0giKrege
Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis JHres
. [70] Timeout 3
auftritt.
[71] Timeout 4
. Parameter 13-92 Alert Text — der Text, den der 72] Timeout 5
Frequenzumrichter anzeigt, wenn das in 73] Timeout 6
Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis 74] Timeout 7
auftritt.
Berticksichtigen Sie beispielsweise folgenden 13-91 Alert Action
Anwendungsfall: Array [10]
Wenn beispielsweise an Digitaleingang 32 ein aktives Auswahl der Aktion, die der Frequenzumrichter ausfiihrt, wenn
Signal erfasst wird, gibt der Frequenzumrichter die das in Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis auftritt.
Meldung Ventil 5 ge6ffnet aus und fahrt bis zur Option: Funktion:
Abschaltung herunter. o] * Info
Nehmen Sie fiir diese Konfiguration folgende Einstellungen I Warning
vor: . . . [2] Freeze output
. Parameter 13-90 Alert Trigger = [37] Digitaleingang
32 [3] Freeze output & warn
' [4] Stop
. Parameter 13-91 Alert Action = [5] Stop & warning 5] Stop & warning
(Stopp und Warnung). 6] Jogging
. Parameter 13-92 Alert Text = Ventil 5 geoffnet. [71 Jogging & warning
13-90 Alert Trigger Ll Max speed
[9] Max speed & warn
Array [10] [10] Stop and trip
Wahlen Sie das Ereignis aus, das die benutzerdefinierte Aktion 01 St 9t |
Oop an rp w manua
und Meldung auslost. pt P
rese
Option: Funktion: 2] Trip
[o] * FALSCH [13] Trip w manual reset
Q) WAHR [14] Trip Lock
[18] Reversierung
[22] Vergleicher 0
[23] Vergleicher 1
[24] Vergleicher 2
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13-92 Alert Text

Array [10]

Geben Sie den Text ein, den der Frequenzumrichter anzeigt,
wenn das in Parameter 13-90 Alert Trigger festgelegte Ereignis
auftritt.

Range: Funktion:

Size related* | [0-20] |

13-97 Alert Alarm Word
Range: Funktion:

0% | [0 - 4294967295 1| Angabe des Alarmworts eines benutzer-
definierten Alarms im Hex-Code.

13-98 Alert Warning Word
Range: Funktion:

0% | [0 - 4294967295 1| Angabe des Warnworts eines benutzerde-
finierten Alarms im Hex-Code.

*

13-99 Alert Status Word
Range: Funktion:

0% | [0 - 4294967295 1| Angabe des Zustandsworts eines
benutzerdefinierten Alarms im Hex-Code.

*
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3.12 Parameter: 14-** Sonderfunktionen

Parametergruppe zum Einstellen von Sonderfunktionen des
Frequenzumrichters.

3.12.1 14-0* IGBT-Ansteuerung

14-00 Schaltmuster

Funktion:

Wahlen Sie den Schaltmodus aus: 60° AVM oder
SFAVM.

Option:

[0] * [ 60° AVM
[11 | SFAVM

14-01 Taktfrequenz

Option: Funktion:

Auswahl der Taktfrequenz des Wechselrichters.
Durch eine Anderung der Taktfrequenz kénnen
Sie Storgerdusche vom Motor verringern.

HINWEIS

Die Ausgangsfrequenz des Frequenzum-
richters darf 1/10 der Taktfrequenz nicht
tiberschreiten. Bei laufendem Motor
miissen Sie die

Parameter 14-01 Taktfrequenz einstellen, bis
ein moglichst geringes Motorgerausch
erreicht ist. Nahere Angaben finden Sie
auch in Parameter 14-00 Schaltmuster.
Informationen zur Leistungsreduzierung
finden Sie im entsprechenden Projektie-
rungshandbuch.

[0] | 1,0 kHz
[11 |1,5kHz
[21 |2,0 kHz
[31 |25 kHz
[4] |3,0 kHz
[5]1 |3,5 kHz
[6] |[4,0 kHz
[7]1 |5,0 kHz
[8] [6,0 kHz
[9]1 (7,0 kHz
[10] | 8,0 kHz
[111( 10,0 kHz
[12] [ 12,0kHz
[13]1( 14,0 kHz

[14] | 16,0kHz

14-03 Ubermodulation

Option: Funktion:

[0] |[Aus [Keine Auswahl einer Ubermodulation der Ausgangs-
spannung zur Vermeidung von Drehmoment-Rippel an
der Motorwelle.

14-03 Ubermodulation

Option: Funktion:
[1] * | Ein

Die Ubermodulationsfunktion erzeugt eine zusitzliche
Spannung von 8 % der Ausgangsspannung Umax ohne
Ubermodulation. Aus dieser zusétzlichen Spannung
ergibt sich ein zusatzliches Drehmoment von 10 bis
12 % in der Mitte des libersynchronen Bereichs (von

0 % bei der Nenndrehzahl mit einer Steigerung auf ca.
12 % bei doppelter Nenndrehzahl).

14-04 PWM-Jitter
Option:

Funktion:

[0] * | Aus [ Keine Anderung der Taktfrequenzgerdusche des
Motors.

[1] [ Ein | Auswahl zur Verringerung der Stérgerdusche vom

Motor.

3.12.2 14-1* Netzausfall

Parameter zur Konfiguration der Uberwachung und des
Betriebsverhaltens bei Netzausfall.

14-10 Netzausfall-Funktion
Option:

Funktion:

Wahlen Sie die Funktion aus, bei der der
Frequenzumrichter aktiv werden muss, wenn
der in Parameter 14-11 Netzausfall-Spannung
festgelegte Grenzwert erreicht wurde oder
ein Befehl Netzausfall invers tber einen der
Digitaleingdnge gesendet wird (Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingdnge).

Wenn Sie Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM,
Vollpol setzen, steht lhnen nur die Auswahl
[0] Keine Funktion, [3] Motorfreilauf oder [6]
Alarm zur Verfigung.

[0] | Deaktiviert Die in der Kondensatorbatterie verbleibende
* Energie wird zum Betrieb des Motors

genutzt, jedoch gleichzeitig entladen.

[1] | Rampenstopp | Der Frequenzumrichter fihrt eine geregelte
Rampe ab aus. Sie miissen
Parameter 2-10 Bremsfunktion auf [0] Aus

einstellen.

[3] | Motorfreilauf | Der Wechselrichter wird ausgeschaltet und
die Kondensatorbatterie versorgt die
Steuerkarte extern. Durch die externe
Versorgung der Steuerkarte wird ein
schnelleres Wiederanlaufen sichergestellt,
wenn das Netz wieder angeschlossen wird

(bei kurzen Leistungsanstiegen).

[4] | Kinetischer
Speicher

Der Frequenzumrichter lauft weiter, indem er
die Drehzahl fir einen generativen Betrieb
des Motors durch Nutzung der Energie durch
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14-10 Netzausfall-Funktion

14-12 Netzphasen-Unsymmetrie

Option: Funktion: Option: Funktion:
das Tragheitsmoment des Systems regelt, Wahlen Sie eine der verfligbare Funktionen,
solange genligend Energie vorhanden ist. wenn ein schwerwiegender Netzphasenfehler
6] | Alarm erkannt wird.
R [0] * [ Alarm Der Frequenzumrichter wird abgeschaltet.
— hagagadraEatl WP ;
'f.f““""“""'“m"‘” [11 | Warnung | Es wird eine Warnung ausgegeben.
[P etk Y
[2] | Deaktiviert | Keine Aktion.
1 [ [3]1 [Reduzier. |Die Leistung des Frequenzumrichters wird
gy
duziert.
Abbildung 3.37 Geregelte Rampe ab - kurzer Netzausfall reduzier
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Abbildung 3.38 Geregelte Rampe ab, langerer Netzausfall
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Abbildung 3.39 Kinetischer Speicher, kurzer Netzausfall
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Abbildung 3.40 Kinetischer Speicher, langerer Netzausfall

Par 14-1

14-11 Netzausfall-Spannung

Range:

14-16 Kin. Backup Gain

Funktion:

100 %*

[0 - 500 %]

Eingabe der Verstarkung des kinetischen

Speichers in Prozent.

3.12.3 14-2* Reset/Initialisieren

Parameter zum Konfigurieren der Handhabung der
Funktionen Automatisches Quittieren, Spezielle
Abschaltung und Selbsttest/Initialisierung der Steuerkarte.

14-20 Quittierfunktion

Option:

Funktion:

HINWEIS

Automatisches Quittieren ist
auch beim Quittieren der
Funktion Safe Torque Off in
Firmware-Versionen vor 4.3
aktiv.

Wahlen Sie die Quittierfunktion nach
einer Abschaltung aus. Nach dem
Quittieren kdnnen Sie den Frequen-
zumrichter neu starten.

Manuell Quittieren

Wahlen Sie diese Option aus, um
eine Quittierung Uber die [Reset]-

Range: Funktion: Taste oder die Digitaleingdnge
Size [180 - | Dieser Parameter definiert den unteren Wert durchzufihren.
related* | 600 VI | der Spannung, bei dem die ausgewahlte [11 [ 1x Autom. Quittieren | Wahlen Sie [1]-[12] Autom. Quittieren
Funktion in Parameter 14-10 Netzausfall- X 1...x20, um nach einer Abschaltung
Funktion aktiviert werden soll. Der 1 bis 20 automatische Quittierungen
Erkennungswert liegt bei einem Faktor2 des AR e,
Werts in diesem Parameter.
[2] | 2x Autom. Quittieren
14-12 Netzphasen-Unsymmetrie [3] * | 3 Autom. Quittieren
Option: Funktion: [4] | 4x Autom. Quittieren
) ) [5] | 5x Autom. Quittieren
Betrieb bei starkem Netzphasenfehler kann die 6] ox Aut Quitt
x Autom. Quittieren
Lebensdauer des Motors reduzieren. Die oA —
Bedingungen gelten als schwer, wenn der (7] X Autom. Qu!tt!eren
Motor bei nahezu nomineller Last kontinuierlich [8] | 8x Autom. Quittieren
betrieben wird (z. B. eine Pumpe oder ein [91 | 9x Autom. Quittieren
Liifter bei nahezu voller Drehzahl). [10] | 10x Autom. Quitt.
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14-20 Quittierfunktion

14-22 Betriebsart

Anwendungstipp:

Wenn Parameter 14-20 Quittierfunktion oder

Parameter 14-21 Autom. Quittieren Zeit nach 90 Sekunden
auf Automatisches Quittieren gestellt wird, muss dies
beriicksichtigt werden, wenn ein Relaisausgang auf die
Benachrichtigung eines Wartungstechnikers eingestellt ist,
falls ein Alarm auftritt.

Wenn Parameter 5-40 Relaisfunktion auf [9] Alarm und
Parameter 5-41 Ein Verzég., Relais auf 40 s eingestellt ist,
aktiviert das Relais nur bei einem Abschaltblockie-
rungsalarm oder einem Alarm, bei dem kein automatisches
Quittieren moglich ist. Hierfiir kann nur der Relaisausgang
verwendet werden. Die Digitalausgdnge verfiigen nicht
Uber die Funktion Ein-Verzdg.

HINWEIS|

Der Motor kann unerwartet anlaufen. Wird die
eingestellte Anzahl automatischer Quittierungen
innerhalb von 10 Minuten erreicht, aktiviert der Frequen-
zumrichter [0] Manuell Quittieren. Nach einem manuellen
Quittieren ist die Parametereinstellung von

Parameter 14-20 Quittierfunktion wieder wirksam. Wird
die Anzahl automatischer Quittierungen nicht innerhalb
von 10 Minuten erreicht, wird der interne Zahler fir
automatisches Quittieren zuriickgesetzt. Auch nach
einem Manuellen Reset wird der interne Zahler fiir
automatisches Quittieren zuriickgesetzt.

14-21 Autom. Quittieren Zeit

Option: Funktion: Option: Funktion:

[11] | 15x Autom. Quitt. Diese Funktion ist nur dann aktiv, wenn zuvor

[12] | 20x Autom. Quitt. die Stromversorgung des Frequenzumrichters

[13] [ Unbegr.Autom.Quitt. | Wahlen Sie diese Option zum aus- und wieder eingeschaltet wurde.
kontinuierlichen Quittieren nach einer [0] | Normal Normalbetrieb des Frequenzumrichters mit
Abschaltung. * | Betrieb dem Motor in der ausgewihlten Anwendung.

Range: Funktion:
60 s* [ [0 - 600 | Geben Sie das Zeitintervall von der Abschaltung
s] bis zum Start der automatischen Quittier-

funktion ein. Dieser Parameter ist aktiv, wenn
Sie Parameter 14-20 Quittierfunktion auf [1] - [13]
Autom. Quittieren einstellen.

Option: Funktion:

14-22 Betriebsart

Mit diesem Parameter kénnen Sie den Normal-
betrieb festlegen, einen Steuerkartentest
ausfiihren oder alle Parameter mit folgender
Ausnahme initialisieren:

. Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein.

. Parameter 15-04 Anzahl Ubertempe-
raturen.

. Parameter 15-05 Anzahl Uberspan-
nungen.

[1] | Steuerkar-
tentest

Testen Sie die Analog- und Digitalein- und -
ausgange sowie die Steuerspannung von +10
V. Dieser Test erfordert einen Testanschluss mit
internen Verbindungen.

Gehen Sie fiir den Steuerkartentest wie folgt
vor:
1. Wahlen Sie [1] Steuerkartentest.

2. Unterbrechen Sie die Netzversorgung,
und warten Sie, bis die Anzeigenbe-
leuchtung erlischt.

3. Stellen Sie die Schalter S201 (A53)
und S202 (A54) auf ,ON“/I.

4, SchlieBen Sie den Teststecker an
(siehe Abbildung 3.41).

5. Stellen Sie die Verbindung zur
Netzversorgung her.

6. Fuhren Sie verschiedene Tests durch.

7. Die Ergebnisse werden auf der
Anzeige angezeigt, und der Frequen-
zumrichter wechselt in eine
unendliche Schleife.

8. Parameter 14-22 Betriebsart wird
automatisch auf [0] Normalbetrieb
eingestellt. Fiihren Sie einen Aus- und
Einschaltzyklus durch, um nach dem
Steuerkartentest im Normalbetrieb zu
starten.

Ist das Testergebnis in Ordnung

LCP-Anzeige: Steuerkarte OK.

Trennen Sie die Verbindung zur Netzver-
sorgung, und ziehen Sie den Teststecker ab.
Die griine LED an der Steuerkarte leuchtet auf.

Schlagt der Test fehl

LCP-Anzeige: I/O-Fehler Steuerkarte.

Tauschen Sie den Frequenzumrichter oder die
Steuerkarte aus. Die rote Anzeigeleuchte an der
Steuerkarte schaltet sich ein. Schlieen Sie die
folgenden Klemmen zum Testen der Stecker
wie in Abbildung 3.41 gezeigt:

. (18, 27 und 32)
. (19, 29 und 33)
. (42, 53 und 54)
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14-22 Betriebsart

14-26 WR-Fehler Abschaltverzogerung

Option: Funktion: Range: Funktion:
_ - Size related* [ [0 - 35 s] | Wenn der Frequenzumrichter wahrend
i der eingestellten Zeit eine
12/ 13| 18 19| 27, 29| 32| 33| 20| 37| .
o e e o Uberspannung feststellt, so schaltet er
8 OlO Q Q O 8 8 2 nach Ablauf der Zeit ab.
[ e 1 e 1 e 1 e 1 e ]
14-28 Produktionseinstellungen
Zur ausschlieBlichen Verwendung durch Wartungstechniker.
39| 42| 50| 53| 54| 55 Option: Funktion:
IC IIC 1| 1| 1| 1| 1
Q0|0 POIO [o] * Normal Betrieb
\O\ \OHOH il HO\ [1] Quitt. Service
Abbildung 3.41 Steuerkartentest 14-29 Servicecode
Range: Funktion:
0*| [-2147483647 - | Eingabe von Code 5000 zur Wiederher-
[2] | Initiali- Setzen Sie alle Parameterwerte mit folgender 2147483647 ] stellung der 8-stelligen Bestellnummer in
sierung Ausnahme auf die Werkseinstellungen zuriick: Parameter 15-46 Typ Bestellnummer nach
. Parameter 15-03 Anzahl Netz-Ein. einem Austausch der Leistungskarte. Die
) Nummer muss der Bestellnummer auf
*  Parameter 15-04 Anzahl Ubertempe- dem Typenschild des Frequenzumrichters
raturen. entsprechen.
. Parameter 15-05 Anzahl Uberspan-
nungen.
J 3.12.4 14-3* Stromgrenze
Der Frequenzumrichter wird beim nachsten
Netz-Ein ZurUCkgeset‘Zt' Der Frequenzumrichter hat einen integrierten Stromgren-
Parame.ter 14-22 Betriebsart kehrt.ebenfa.l.ls zur zenregler, der aktiviert wird, wenn der Motorstrom und
Werkseinstellung [0] Normal Betrieb zuriick. somit das Drehmoment die in Parameter 4-16 Momenten-
[3] | Bootmodus grenze motorisch und Parameter 4-17 Momentengrenze
[4] | Initialize all | Wahlen Sie diese Option, um alle Parameter generatorisch eingestellten Drehmomentgrenzen
parameters | (einschlieBlich Buskommunikations- und Uberschreitet.
Motorparameter) auf die Standardwerte zuriick- Bei Erreichen der generatorischen oder motorischen
zusetzen. Stromgrenze versucht der Frequenzumrichter schnellst-
moglich, die eingestellten Drehmomentgrenzen wieder zu
14-25 Drehmom.grenze Verzégerungszeit unterschreiten, ohne die Kontrolle tiber den Motor zu
Range: Funktion: verlieren. o
— — - - Solange der Stromgrenzenregler aktiv ist, kann der
60 [0 - [ Geben Sie die Abschaltverzdgerung bei Erreichen . . . L. .
c0ls] | der Dreh ) TS I Frequenzumrichter nur iber einen Digitaleingang,
s* sl | der Drehmomentgrenze in Sekunden ein. Wenn das . . . .
< ) eingestellt auf [2] Motorfreilauf (inv.) oder [3] Motorfreilauf/
Ausgangsmoment die Drehmomentgrenzen . .
) Reset, gestoppt werden. Ein Signal an den Klemmen 18 bis
(Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch und . . K X i
) 33 wird erst aktiv sein, wenn sich der Frequenzumrichter
Parameter 4-17 Momentengrenze generatorisch) !
) o . . auflerhalb der Stromgrenze befindet.
erreicht, wird eine Warnung ausgeldst. Wenn die . L. . .
NN N M Durch Verwendung eines Digitaleingangs, eingestellt auf
) © g [2] Motorfreilauf (inv.) oder [3] Motorfreilauf/Reset,
diesem Parameter festgelegte Zeit ununterbrochen . X .
. ) verwendet der Motor die Rampenzeit Ab nicht, da der
besteht, schaltet der Frequenzumrichter ab. Deakti- . . . K
: o . . ] Frequenzumrichter im Freilauf ist.
vieren Sie die Abschaltverzégerung, indem Sie den
Parameter auf 60 s = AUS einstellen. Die Temperatur- 14-30 Regler P-Verstarkung
Uberwachung des Frequenzumrichters ist weiterhin Range: Funktion:
aktiv. 100 %*| [0 - Eingabe des Werts der Proportionalver-
500 %] starkung fiir den Stromgrenzenregler. Bei
Auswahl eines hoheren Werts reagiert der
Regler schneller. Eine zu hohe Einstellung
fuhrt zur Instabilitdt des Reglers.
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14-31 Regler I-Zeit

14-42 Minimale AEO-Frequenz

Einstellung auf einen niedrigeren
Wert verkiirzt die Reaktionszeiten.
Eine zu niedrige Einstellung fiihrt zu
Regelungsinstabilitat.

3.12.5 14-4* Energieoptimierung

Parameter zur Leistungsoptimierung bei Betrieb mit
variablem Drehmoment (VT) bzw. bei aktivierter automa-
tischer Energie Optimierung (AEO).

Die Automatische Energieoptimierung ist nur aktiv, wenn
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last auf [2]
Autom. Energieoptim. Kompressor oder [3] Autom.
Energieoptim. VT eingestellt ist.

14-40 Quadr.Mom. Anpassung

Range: Funktion:
IR | HINEIS

%t 190 %] Diesen Parameter konnen Sie bei

laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEI

Dieser Parameter ist nicht aktiv, wenn Sie
Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM (Oberfi.
mon.) einstellen.

Geben Sie den Grad der Motormagnetisierung bei
niedriger Drehzahl ein. Bei Auswahl eines
niedrigen Werts wird der Energieverlust im Motor
reduziert. Allerdings gilt dies auch fur die Lastka-
pazitat.

14-41 Minimale AEO-Magnetisierung

Range: Funktion:

200 %] | pjeser Parameter ist nicht aktiv, wenn
Sie Parameter 1-10 Motorart auf [1] PM
(Oberfl. mon.) einstellen.

related*

Geben Sie die minimal zuldssige Magneti-
sierung fir AEO ein. Ein niedriger Wert
verringert den Energieverlust im Motor, kann
aber auch die Widerstandsfahigkeit
gegenlber plotzlichen Lastwechseln senken.

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [0.002 - 2 s] | Zur Einstellung der Integrationszeit Size [5 - 40 W
related* des Stromgrenzenreglers. Die related* Hz]

Dieser Parameter ist nicht aktiv, wenn
Sie Parameter 1-10 Motorart auf [1]
PM (Oberfl. mon.) einstellen.

Geben Sie die minimale Frequenz ein, bei
der die Automatische Energie Optimierung
(AEO) aktiv sein soll.

14-43 Motor Cos-Phi

Range: Funktion:
Size [0.40 - | Der Cosinus phi wird aufgrund der
related* 0.951] Motordaten automatisch eingestellt und

garantiert eine optimale Funktion der
automatischen Energieoptimierung
wahrend der AMA. Sie missen diesen
Parameter normalerweise nicht @ndern.
wobei in bestimmten Situationen eine
Feineinstellung moglich ist.

3.12.6 14-5* Umgebung

HINWEI

Fiihren Sie einen Ein- und Ausschaltzyklus durch, wenn
Sie einen der Parameter in Parametergruppe 14-5*
Umgebung geandert haben.

Parameter, um den Frequenzumrichter an besondere
Gegebenheiten der Einsatzumgebung (EMV-Filter, IT-Netz,
Ausgangsfilter usw.) anzupassen.

14-50 EMV-Filter

Option: Funktion:

[0] [ Aus | Wahlen Sie [0] Aus, wenn der Frequenzumrichter von
einer isolierten Netzstromquelle gespeist wird (IT-
Netz).

Bei Verwendung eines Filters wahlen Sie wahrend des
Aufladens [0] Aus, um einen hohen Ableitstrom und
ein Auslosen des Fehlerstromschutzschalters zu
verhindern.

In diesem Modus werden die internen EMV-Filterkon-
densatoren zwischen dem Gehduse und der EMV-
Filterschaltung ausgeschaltet, um die Erdungskapazitat
Zu verringern.

[1] * | Ein | Wahlen Sie [1] Ein, um sicherzustellen, dass der

Frequenzumrichter EMV-Normen einhalt.
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Abbildung 3.42 EMV-Filter

14-51 Zwischenkreiskompensation

Option: Funktion:

Die gleichgerichtete AC-DC-Spannung am Zwischenkreis
des Frequenzumrichters steht im Zusammenhang mit
Spannungsschwankungen. Diese Schwankungen
konnen mit erhohter Ladung an Umfang zunehmen.
Diese Schwankungen sind nicht erwiinscht, da sie
Stromschwankungen und Drehmoment-Rippeln fiihren
konnen. Eine Kompensationsmethode besteht darin,
diese Spannungsschwankungen am Zwischenkreis zu
reduzieren. Im Allgemeinen ist eine Zwischenkreiskom-
pensation flr die meisten Anwendungen zu empfahlen.
Bei einer Feldschwachung ist jedoch besondere Sorgfalt
anzuwenden, da dies zu Drehzahlschwankungen an der
Motorwelle fiihren kann. Schalten Sie bei einer
Feldschwachung die Zwischenkreiskompensation aus.

[0] | Aus | Deaktiviert die Zwischenkreiskompensation.

[1] [ Ein

14-52 Liiftersteuerung

Option: Funktion:
Auswahl der Mindestdrehzahl des
Hauptlifters.

Aktiviert die Zwischenkreiskompensation.

[0] * | Auto Bei Auswahl von [0] Auto lauft der Lifter nur,
wenn die Innentemperatur des Frequenzum-
richters im Bereich 35 °C (95 °F) bis ca.
55 °C (131 °F) liegt. Der Lufter lauft mit
niedriger Drehzahl bei 35 °C (95 °F) und mit

voller Drehzahl bei ca. 55 °C (131 °F).

[11 | Ein 50%

[2]1 |Ein 75%

[3] |Ein 100%

[4] | Autom. niedr.
Temp.-

Bereich

14-53 Liifteriiberwachung

Option: Funktion:

Legen Sie das Verhalten des Frequenzum-
richters bei Erkennung eines Lufterfehlers fest.

[0] | Deaktiviert

14-53 Liifteriiberwachung

Option: Funktion:
[1] * | Warnung

[21 | Alarm

14-55 Ausgangsfilter
Option: Funktion:

HINWEIS

Diesen Parameter kénnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

HINWEI

Setzen Sie den Frequenzumrichter zuriick,
nachdem Sie [2] Fester Sinusfilter
ausgewahlt haben.

AVORSICHT

UBERHITZUNG DES FREQUENZUM-
RICHTERS

Stellen Sie Parameter 14-55 Ausgangsfilter
bei Verwendung eines Sinusfilters immer
auf [2] Fester Sinusfilter. Eine Nichtbe-
achtung dieser Vorgehensweise kann zur
Uberhitzung des Frequenzumrichters
fiihren und somit zu Verletzungen und
Schaden am Geraét fiihren.

Definiert, ob und mit welchem Ausgangsfilter
der Frequenzumrichter verwendet wird.

[0] | Kein Filter [ Dies ist die Werkseinstellung, die Sie bei dU/dt-
* Filtern oder Hochfrequenz-Gleichtaktfiltern (HF-
CM) verwenden sollten.

[1] [ Sinusfilter | Diese Einstellung dient der Abwartskompati-
bilitat. Der Bereich der Taktfrequenz wird

dadurch NICHT eingeschrankt.

[2] | Fester Mit diesem Parameter wird das maximal

Sinusfilter | zuldssige Limit fur die Taktfrequenz festgelegt
und sichergestellt, dass der Filter innerhalb des
Sicherheitsbereichs der Taktfrequenzen betrieben
wird. Der Betrieb ist mit allen Steuerverfahren
moglich. Das Modulationsmuster wird auf SFAVM
gesetzt, was die geringsten Storgerdusche im

Filter ergibt.

14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter

Dieser Parameter ist nur fiir Frequenzumrichter mit hoher

Leistung relevant.

Range: Funktion:

Size related*| [1 - 11| Einstellung der Anzahl der vorhandenen

Wechselrichter.
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3.12.7 14-6* Auto-Reduzierung

Diese Gruppe enthdlt Parameter zur Leistungsreduzierung
des Frequenzumrichters bei hoher Temperatur.

14-60 Funktion bei Ubertemperatur

Option: Funktion:

Wenn die Temperatur von Kihlkorper oder
Steuerkarte eine werkseitig programmierte
Temperaturgrenze Uberschreitet, wird eine
Warnung aktiviert. Wenn sich die Temperatur
weiter erhoht, wahlen Sie aus, ob der
Frequenzumrichter abschalten soll (Abschaltb-
lockierung) oder der Ausgangsstrom reduziert
wird.

S
.

Abschaltung | Der Frequenzumrichter schaltet ab
(Abschaltblockierung) und gibt einen Alarm
aus. Quittieren Sie den Alarm mittels eines
Aus- und Einschaltzyklus. Der Motor lauft
erneut an, wenn die Kihlkérpertemperatur
wieder unter die Alarmgrenze gefallen ist.

[1]1 | Reduzier. Wenn die kritische Temperatur tberschritten
wird, wird der Ausgangsstrom reduziert, bis

eine zulassige Temperatur erreicht wurde.

3.12.8 Keine Abschaltung bei
Wechselrichtertberlast

In einigen Pumpenanlagen wurde der Frequenzumrichter
nicht richtig dimensioniert, um den an allen Punkten der
betrieblichen Forderhdhenkennlinie notwendigen Strom zu
erhalten. An diesen Punkten bendtigt die Pumpe einen
Strom, der hoher als der Nennstrom des Frequenzum-
richters ist. Der Frequenzumrichter ist zum Dauerbetrieb
bei 110 % des Nennstroms Uber 60 s geeignet. Liegt nach
dieser Zeit die Uberlast noch immer vor, schaltet der
Frequenzumrichter in der Regel mit einem Alarm ab
(Freilaufstopp der Pumpe).

1308A280.10
Strom

Y% des
Nennwerts

110

105

100

S5

|

Zceit
Wechselrichter-
Lastzahler

100

s8

94,7

\ i

|
|
|
-
!
|

I
]
| Zeit
Warnung |

Via rnLIH,L'

Abbildung 3.43 Ausgangsstrom bei Uberlastbedingung

Falls der Dauerbetrieb mit der Sollkapazitdt nicht moglich
ist, lassen Sie die Pumpe fiir einige Zeit mit reduzierter
Drehzahl laufen.

Wiahlen Sie Parameter 14-61 Funktion bei WR-Uberlast, um
die Pumpendrehzahl automatisch zu reduzieren, bis der
Ausgangsstrom unter 100 % des Nennstroms (eingestellt in
Parameter 14-62 WR- Uberlast Reduzierstrom) liegt.
Parameter 14-61 Funktion bei WR-Uberlast dient zum
Zuriicksetzen des Frequenzumrichters nach einem Alarm
(Abschaltung).

Der Frequenzumrichter schatzt die Belastung des
Leistungsteils liber einen Wechselrichterlastzahler. Eine
Warnung wird bei 98 % ausgegeben und das Reset der
Warnung erfolgt bei 90 %. Bei einem Wert von 100 %
schaltet der Frequenzumrichter ab und gibt einen Alarm
aus.

Sie kdnnen den Status des Zdhlers in Parameter 16-35 FC
Uberlast auslesen.

Ist in Parameter 14-61 Funktion bei WR-Uberlast die Option
[3] Leistungsreduzierung gewahlt, wird die Pumpendrehzahl
bei Uberschreiten von 98 % reduziert, bis der Zahler
wieder unter 90,7 % fallt.

Ist die Einstellung bei Parameter 14-62 WR- Uberlast
Reduzierstrom zum Beispiel 95 %, schwankt die Pumpend-
rehzahl durch eine stetige Uberlast zwischen Werten, die
110 % und 95 % des Ausgangsnennstroms fir den
Frequenzumrichter entsprechen.
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14-61 Funktion bei WR-Uberlast

Option: Funktion:

Verwendung im Falle einer stetigen Uberlast
Uber der Temperaturgrenze (110 % fiir 60 s).

[0] * | Abschaltung [ Wahlen Sie [0] Abschaltung, damit der
Frequenzumrichter abschaltet und einen
Alarm ausgibt.

[1]1 | Reduzier. Zur Reduzierung der Pumpendrehzahl, damit
die Last am Leistungsteil reduziert werden

und dieses abkiihlen kann.

14-62 WR- Uberlast Reduzierstrom

Range: Funktion:
95 %*| [50 - Eingabe des Stromniveaus (in % des
100 %] Ausgangsnennstroms fiir den Frequenzum-

richter) beim Betrieb mit reduzierter
Pumpendrehzahl, weil die Last am Frequen-

14-89 Option Detection

Auswahl des Verhaltens des Frequenzumrichters bei Erkennung
einer Anderung in der Optionskonfiguration.

Option: Funktion:

[0] * | Protect Option
Config.

Speichert die aktuellen Einstellungen
und vermeidet unbeabsichtigter
Anderungen bei Erkennung fehlender
oder defekter Optionen.

[1] | Enable Option
Change

Andert die Einstellungen des Frequen-
zumrichters und wird zum Andern der
Systemkonfiguration eingesetzt. Diese
Parametereinstellung kehrt nach einer
Optionsanderung zu [0] Protect Option
Config. zurlick.

14-90 Fehlerebenen

Mit diesem Parameter konnen Sie Fehlerebenen anpassen.

zumrichter den zulissigen Grenzwert (110 % Option: Funktion:
fiir 60 s) tberschritten hat. [0] | Aus [0] Aus ist mit Vorsicht zu verwenden, da
hierdurch alle Warnungen und Alarme fiir
die gewahlte Quelle ignoriert werden.
Option:  Funktion: [1] [ Warnung
W [2] | Abschaltung Die Anderung einer Fehlerebene von der
Eine Funktionsdnderung dieses Parameters Standardoption [3] Abschaltblockierung zu
wird nur bei einem Aus- und Einschalten [2] Abschaltung fiihrt zu einem automa-
wirksam. tischen Reset des Alarms. Bei Alarmen in
Verbindung mit Uberstrom verfiigt der
[0] [ Nein [ Wahlen Sie [0] Nein, um die 24-V-DC-Versorgung des ARSI (2T 15 e [RereeTe-
Frequenzumrichters zu verwenden. Sz, Gt e Sl
Wiederherstellung nach 2 aufeinander
[11*]Ja | Wahlen Sie [1] Ja, wenn fiir die Option eine externe folgenden Uberstromereignissen einleitet.
24-V-DC-Versorgung verwendet werden soll. Ein-/ Sie kénnen diesen Hardwareschutz nicht
Ausgédnge sind galvanisch vom Frequenzumrichter iiberlagern.
getrennt, wenn er Uiber eine externe Versorgung
betrieben wird. [31 | Abschaltblo-
ckierung
[4] | Abschaltung
zeitverzogertes
w-Reset
Fehler Alarm Aus Warnung Abschaltung Abschalt. m. | Abschaltb-
verzog. Reset | lockierung
Wechselrichteriiberlastung 9 X D - - -
Uberstrom 13 - - - X D
24-V-Versorgung niedrig 47 X - - - D
Stromgrenze 59 X D - - -
Rotor blockiert 99 - - X - D

Tabelle 3.14 Auswabhltabelle fiir gewiinschte Aktion bei Auftreten eines ausgewédhlten Alarms

D steht fiir den Standardwert. X steht fiir eine mégliche Auswahl.
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3.13 Parameter: 15-** Info/Wartung

Parametergruppe, die Frequenzumrichterinformationen wie
Betriebsvariablen, Hardwarekonfiguration und Softwarever-
sionen enthalt.

3.13.1 15-0* Betriebsdaten

15-00 Betriebsstunden
Range:

0 h*| [0 - 2147483647 h] | Anzeigen der Laufstunden des
Frequenzumrichters. Die Speicherung

Funktion:

des Werts erfolgt beim Ausschalten

15-07 Reset Betriebsstundenzahler

Option: Funktion:

[0] * | Kein Es ist kein Zurtickstellen des Motorlaufstunden-
Reset zahlers erforderlich.

[1]1 | Reset Wahlen Sie [1] Reset und driicken [OK], um den

Motorlaufstundenzahler

(Parameter 15-01 Motorlaufstunden) und
Parameter 15-08 Anzahl der Starts auf 0 zuriickzu-
setzen (siehe Parameter 15-01 Motorlaufstunden).

15-08 Anzahl der Starts

Range: Funktion:
0h*| [O-

2147483647 h]

Anzeigen der Laufstunden des Motors.
Setzen Sie den Zahler in

Parameter 15-07 Reset Betriebsstunden-
zdhler zuriick. Die Speicherung des Werts
erfolgt beim Ausschalten des Frequen-
zumrichters.

15-02 Zahler-kWh

Range: Funktion:

0 kWh*| [0 - Registriert die Leistungsaufnahme des
2147483647 Motors, gemessen als Mittelwert Gber
kWh] eine Stunde. Setzen Sie den Zahler in

Parameter 15-06 Reset Zihler-kWh
zurlick.

15-03 Anzahl Netz-Ein
Range:

0 [0 - 2147483647 ] | Anzeigen der Anzahl der Einschalt-
vorgange des Frequenzumrichters.

Funktion:

*

15-04 Anzahl Ubertemperaturen

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Anzeigen der Anzahl der Ubertemperaturfehler
des Frequenzumrichters.

des Frequenzumrichters. Range: Funktion:
7] o HINWEIS
15-01 Motorlaufstunden

15-05 Anzahl Uberspannungen

Range: Funktion:

0*| [0 - 65535 ]| Anzeigen der Anzahl der Uberspannungen des
Frequenzumrichters.

15-06 Reset Zahler-kWh

Option: Funktion:

[0] * | Kein Reset | Es ist kein Zurlickstellen des kWh-Zahlers
erforderlich.

2147483647 ] Reset dieses Parameters durch

Parameter 15-07 Reset Betriebsstun-
denzdhler.

Dieser Parameter dient nur zur Anzeige. Der
Zahler zeigt die Anzahl von Starts und
Stopps durch einen normalen Start/Stopp-
Befehl bzw. beim Aufrufen/Verlassen des
Energiesparmodus.

3.13.2 15-1* Echtzeitkanal

Das Datenprotokoll erméglicht das kontinuierliche
Speichern von bis zu 4 Datenquellen

(Parameter 15-10 Echtzeitkanal Quelle) mit individuellen
Abtastraten (Parameter 15-11 Echtzeitkanal Abtastrate). Mit
einem Triggerereignis (Parameter 15-12 Echtzeitkanal
Triggerereignis) und einer Abtastung vor Trigger
(Parameter 15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger) wird die
Protokollierung nur durch Einzelwerte gestartet und
gestoppt.

15-10 Echtzeitkanal Quelle

Array [4]
Option: Funktion:
Wahlen Sie die Variablen, die
protokolliert werden sollen.
[0] * Keine

[1397] | Alert Alarm Word
[1398] | Alert Warning Word
[1399] | Alert Status Word
[1600] | Steuerwort

[1601] | Sollwert [Einheit]
[1602] | Sollwert %

[1603] | Zustandswort
[1610] | Leistung [kW]

[11 | Reset Driicken Sie [OK], um den kWh-Zahler auf 0
zurlickzusetzen (siehe Parameter 15-02 Zdhler-

kWh).

[1611] | Leistung [PS]
[1612] [ Motorspannung

[1613] | Frequenz
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15-10 Echtzeitkanal Quelle

15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis

Array [4] Option: Funktion:
Option: Funktion: [8] [Unter Min.-Strom
[1614] | Motorstrom [91 |Uber Max.-Strom
[1616] | Drehmoment [Nm] [10] | AuBerh.Drehzahlber.
[1617] | Drehzahl [UPM] [11] | Unter Min.-Drehzahl
[1618] | Therm. Motorschutz [12] | Uber Max.-Drehzahl
[1624] | Calibrated Stator Resistance [13] [ AuBerh.Istwertber.
[1630] | DC-Spannung [14] | Unter Min.-Istwert
[1632] | Bremsleistung/s [15] | Uber Max.-Istwert
[1633] | Bremsleist/2 min [16] | Warnung Ubertemp.
[1634] | Kiihlkérpertemp. [17] | Netzsp.auss.Bereich
[1635] | FC Uberlast [18] | Reversierung
[1650] | Externer Sollwert [19] [ Warnung
[1652] | Istwert [Einheit] [20] [ Alarm (Abschaltung)
[1660] | Digitaleingénge [21] [ Alarm (Absch.verrgl.)
[1662] | Analogeingang 53 [22] | Vergleicher O
[1664] | Analogeingang 54 [23] | Vergleicher 1
[1665] | Analogausgang 42 [24] | Vergleicher 2
[1666] | Digitalausgénge [25] | Vergleicher 3
[1690] | Alarmwort [26] | Logikregel 0
[1692] | Warnwort [27] [ Logikregel 1
[1694] | Erw. Zustandswort [28] | Logikregel 2
[1695] | Erw. Zustandswort 2 [29] | Logikregel 3
[1699] | Erw. Zustandswort 3 [33] | Digitaleingang 18
[1860] | Digital Input 2 [34] | Digitaleingang 19
[35] | Digitaleingang 27
361 |Digtleingang 23
Array [4] [37] | Digitaleingang 32
Range: Funktion: [38] | Digitaleingang 33
Size related* | [0 - 01| Geben Sie das Intervall zwischen den [50] | Vergleicher 4
einzelnen Abtastvorgangen der zu [51] | Vergleicher 5
protokollierenden Variablen in Millise- [60] | Logikregel 4
kunden ein. [61] | Logikregel 5
Option: Funktion: Option: Funktion:
Wahlt das Triggerereignis aus. Tritt [0] * | Kontinuierlich [ Wahlen Sie [0] Kontinuierlich zur kontinuier-
das Triggerereignis ein, erscheint ein lidivern e el e
Fenster zum Speichern des Protokolls. [11 | Einzelspei- Wabhlen Sie [1] Einzelspeicherung zum
Das Protokoll enthalt dann einen cherung bedingten Starten und Stoppen der
bestimmten Prozentsatz an Muster- Protokollierung mittels
werten vor Eintreten des Parameter 15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis
Triggerereignisses und Parameter 15-14 Echtzeitkanal Werte vor
(Parameter 15-14 Echtzeitkanal Werte Trigger.
vor Trigger).
[11 | WAHR Range: Funktion:
[2] | Motor ein 50%( [0 - Geben Sie den Prozentwert aller Abtastungen
[3] |Im Bereich 100 ] ein, die vor einem Triggerereignis im Protokoll
[4] | Ist=Sollwert enthalten sein mussen. Siehe auch
[5] [Moment.grenze Parameter 15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis und
[6] | Stromgrenze Parameter 15-13 Echtzeitkanal Protokollart.

[71 | AuBerh.Stromber.
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3.13.3 15-2* Protokollierung

Diese Parametergruppe zeigt liber die Arrayparameter bis
zu 50 protokollierte Dateneintrage an. Die Daten werden
bei jedem Ereignis protokolliert (nicht zu verwechseln mit
SLC-Ereignissen). Als Ereignisse werden in diesem Kontext
Anderungen in einem der folgenden Bereiche definiert:

. Digitaleingdnge.

. Digitalausgédnge.

. Warnwort.

. Alarmwort.

. Zustandswort

. Steuerwort.

. Erweitertes Zustandswort.

Die Protokollierung von Ereignissen erfolgt mit Wert und
einem Zeitstempel in ms. Das Zeitintervall zwischen zwei
Ereignissen hangt davon ab, wie haufig Ereignisse
auftreten (maximal einmal pro Abtastzeit). Die Datenproto-
kollierung erfolgt durchgangig, wenn jedoch ein Alarm
auftritt, speichert der Frequenzumrichter das Protokoll und
Sie kdnnen die Werte auf dem Display anzeigen lassen.
Diese Funktion ist beispielsweise nitzlich, wenn Sie nach
einer Abschaltung eine Wartung durchfiihren. Sie kdnnen
das in diesem Parameter enthaltene Ereignisprotokoll tber
die serielle Kommunikationsschnittstelle oder das Display
anzeigen.

15-20 Protokoll: Ereignis

Array [50]

Range: Funktion:

0* [ [0 - 255 ]| Zeigt den Ereignistyp der protokollierten
Ereignisse an.

15-21 Protokoll: Wert

Array [50]
Range: Funktion:
0*[ [0- Zeigt den Wert des protokollierten

2147483647 ] Ereignisses an. Interpretieren Sie die

Ereigniswerte gemal Tabelle 3.15:

Digitaleingang [Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-60 Digita-
leingdnge zur
Beschreibung nach der
Konvertierung zu einem

Binarwert.

Digitalausgang [Dezimalwert: Siehe

(in diesem SW- | Parameter 16-66 Digita-
Release nicht |lausgdnge zur
Uberwacht) Beschreibung nach der

Konvertierung zu einem

Binarwert.

15-21 Protokoll: Wert

Array [50]

Range: Funktion:

Warnwort Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-92 Warnwort

flr eine Beschreibung.

Alarmwort Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-90 Alarmwort

flr eine Beschreibung.

Zustandswort | Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-03 Zustandsw
ort zur Beschreibung nach
der Konvertierung zu

einem Binarwert.

Steuerwort Dezimalwert: Siehe
Parameter 16-00 Steuerwort

flr eine Beschreibung.

Erweitertes Dezimalwert: Siehe

Zustandswort | Parameter 16-94 Erw.

Zustandswort fir eine

Beschreibung.

Tabelle 3.15 Protokollierte Ereignisse

15-22 Protokoll: Zeit

Array [50]
Range: Funktion:
0ms*| [O- Zeigt die Zeit an, zu der das protokol-

2147483647 ms] | lierte Ereignis aufgetreten ist. Die Zeit
wird in ms seit Start des Frequenzum-
richters gemessen. Der maximale Wert
entspricht ca. 24 Tagen, d. h. die

Zéhlung startet nach diesem Zeitraum

erneut bei 0.

15-23 Protokoll: Datum und Zeit

Array [50]

Range: Funktion:

Size related* | [0 - 0] [ Arrayparameter; Datum und Uhrzeit 0-49:
Dieser Parameter zeigt, wann das

protokollierte Ereignis aufgetreten ist.
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3.13.4 15-3* Fehlerspeicher

Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter,
in denen bis zu 10 Fehlerspeicher angezeigt werden
konnen. Die neuesten Daten finden Sie unter 0 und die
dltesten Daten unter 9. Fehlercodes, Werte und Zeitstempel
konnen fir alle protokollierten Daten angezeigt werden.

15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode

3.13.5 15-4* Typendaten

Parameter mit schreibgeschiitzten Informationen zur
Hardware- und Softwarekonfiguration des Frequenzum-
richters.

15-40 FC-Typ

Anzeige des Frequenzumrichtertyps. Die Anzeige ist identisch mit

den ersten sechs Zeichen im Feld ,Leistung” der Typencode-

Bedeutung kénnen Sie unter
Kapitel 5 Fehlersuche und -behebung
nachschlagen.

15-31 Fehlerspeicher: Wert
Array [10]
Range: Funktion:

0* [ [-32767 - 32767 ] | Zeigt eine zusatzliche Beschreibung des
Fehlers. Dieser Parameter wird haufig in

Verbindung mit Alarm 38, Interner Fehler
benutzt.

15-32 Fehlerspeicher: Zeit
Array [10]

Range: Funktion:
0 s*| [0 - 2147483647 s] | Zeigt die Zeit an, zu der das protokol-

lierte Ereignis aufgetreten ist. Die Zeit

wird in Sekunden seit Start des
Frequenzumrichters gemessen.

15-33 Fehlerspeicher: Datum und Zeit
Array [10]

Range: Funktion:

Size related* [ [0 - 0 ]| Arrayparameter; Datum und Uhrzeit 0-9:
Dieser Parameter zeigt, wann das

protokollierte Ereignis aufgetreten ist.

15-34 Fehlerspeicher: Zustand

Dieser Parameter zeigt den Zustand des Alarms an:
. 0: Alarm inaktiv.

. 1: Alarm aktiv.

Range: Funktion:

0 [ 10-1] |

15-35 Fehlerspeicher: Alarmtext

Array [10] Definition der Frequenzumrichter-Serie.
Range: Funktion: Range: Funktion:
0* [ [0 - 65535 ]| Zeigt den Fehlercode an. Die jeweilige 0* | [0-61] |

15-41 Leistungsteil

Anzeige des Frequenzumrichtertyps. Die Anzeige ist identisch mit
den Zeichen 7-10 im Feld ,Leistung” der Typencode-Definition

der Frequenzumrichter-Serie.
Range: Funktion:

0* | [0-20] |

15-42 Nennspannung

Anzeige des Frequenzumrichtertyps. Die Anzeige ist identisch mit
den Zeichen 11-12 im Feld ,Leistung” der Typencode-Definition

der Frequenzumrichter-Serie.
Range: Funktion:

0* | [0-20] |

15-43 Softwareversion

Range: Funktion:
0* [0 - 5] Zeigt die kombinierte SW-Version (oder

Paketversion) an, die aus Leistungs-SW und

Steuerungs-SW besteht.

15-44 Typencode (original)

Range: Funktion:

0* | [0 - 40 ]| Zeigt den Typencode zur Nachbestellung des
Frequenzumrichters ohne nachgeriistete Optionen

o
=

15-45 Typencode (aktuell)
Range: Funktion:

0*

[0-40] | Zeigt den tatsachlichen Typencode an.

15-46 Typ Bestellnummer

Range: Funktion:

0* | [0- 81| Zeigt die 8-stellige Bestellnummer zur Nachbe-
stellung des Frequenzumrichters ohne
nachgertistete Optionen an. Zur Wiederherstellung
der Bestellnummer nach einem Austausch der

Array [10]
. Leistungskarte, siehe Parameter 14-29 Servicecode.
Range: Funktion:
o | [0-32] | 15-47 Leistungsteil Bestellnummer
Range: Funktion:
0| [0-8] | Zeigt die Bestellnummer der Leistungskarte an.
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15-48 LCP-Version

Range:

Funktion:

15-70 Option A

Range: Funktion:

0¥ [0-20] | Zeigt die Ident.-Nummer des LCP an.

15-49 Steuerkarte SW-Version

Range: Funktion:

0* [ [0-301]|Zeigt den Typencode und die dazugehorige
Bedeutung fiir die Option in Steckplatz A an. Die
Bedeutung des Typencode-Strings AX lautet
beispielsweise keine Option.

0* | [0 - 20 1| Zeigt die Software-Versionsnummer der
Steuerkarte an.

15-50 Leistungsteil SW-Version

Range: Funktion:

15-71 Option A - Softwareversion

Range: Funktion:

0* [ [0-20 ]| Zeigt die Softwareversion der in Steckplatz A
installierten Option an.

0* | [0-20]]| Zeigt die Software-Versionsnummer der
Leistungskarte an.

15-51 Typ Seriennummer

Range: Funktion:

0* | [0-10]] Zeigt die Seriennummer des Frequenzumrichters
an.

15-53 Leistungsteil Seriennummer

Range: Funktion:

0*

[0-19] | Zeigt die Seriennummer der Leistungskarte an.

3.13.6 15-6* Install. Optionen

Diese schreibgeschiitzte Parametergruppe enthalt Informa-
tionen zur Hardware- und Softwarekonfiguration der in
Steckplatz A, B, CO und C1 installierten Optionen.

15-60 Option installiert

Array [8]
Range: Funktion:
0* | [0-301] | Zeigt den Typ der installierten Option an.

15-61 SW-Version Option
Array [8]

Range: Funktion:

0* | [0 - 20 ]| Anzeigen der Softwareversion der installierten
Option.

15-62 Optionsbestellnr.
Array [8]

Range: Funktion:

0* [0 - 8 ]| Zeigt die Bestellnummer fiir die installierten
Optionen an.

15-63 Optionsseriennr.
Array [8]

Range: Funktion:

0% [0 - 18 ] [ Zeigt die Seriennummer der installierten Option
an.

15-72 Option B

Range: Funktion:

0% | [0-30 ]| Zeigt den Typencode und die dazugehorige
Bedeutung der in Steckplatz B installierten Option
an. Die Bedeutung des Typencodes BX lautet
beispielsweise Keine Option.

15-73 Option B - Softwareversion

Range: Funktion:

0* | [0-201]|Zeigt die Softwareversion der in Steckplatz B
installierten Option an.

15-74 Option CO

Range: Funktion:

0% | [0-301]|Zeigt den Typencode und die dazugehorige
Bedeutung der in Steckplatz C installierten Option
an. Die Bedeutung des Typencode-Strings CXXXX
lautet beispielsweise keine Option.

15-75 Option CO - Softwareversion

Range: Funktion:

0% | [0-201|Zur Anzeige der Softwareversion fir die in
Steckplatz C installierte Option.

15-76 Option C1

Range: Funktion:

0% | [0-30]|Zeigt den Typencode-String fiir die Optionen
(CXXXX wenn keine Option) an.

15-77 Option C1 - Softwareversion

Range: Funktion:

0% [ [0 - 20 ]| Softwareversion fiir die installierte Option in
Optionssteckplatz C.

15-80 Laufstunden Liifter
Range:

0 h*| [0 - 2147483647 h] [ Anzeigen der Laufstunden des
Kihlkorperliifters (Schritte pro

Funktion:

Stunde). Die Speicherung des Werts
erfolgt beim Ausschalten des
Frequenzumrichters.
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15-81 Liifter-Laufstunden

Range: Funktion:

0h*| [O- Eingabe des Werts zur Voreinstellung des
99999 h] Lufter-Laufstundenzahlers, siehe

Parameter 15-80 Laufstunden Liifter.

Sie kdnnen diesen Parameter nicht Gber die
serielle Schnittstelle RS485 auswahlen.

3.13.7 15-9* Parameterinfo

15-92 Definierte Parameter

Range: Funktion:
0

*

[0 - 9999 ] | Zeigt eine Liste aller im Frequenzumrichter
definierten Parameter an. Die Liste endet mit 0.

15-93 Gednderte Parameter
Range: Funktion:
0

*

[0 - 9999 ] [ Anzeigen einer Liste der gegentiber ihren
Werkseinstellungen gednderten Parametern. Die
Liste endet mit 0. Die Anderungen sind ggf. erst
bis zu 30 s nach der Implementierung sichtbar.

15-99 Parameter-Metadaten
Array [30]

Range: Funktion:

0*| [0 -9999 ] | Dieser Parameter enthalt von der MCT 10
Konfigurationssoftware verwendete Daten.
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3.14 Parameter: 16-** Datenanzeigen

3.14.1 16-0* Anzeigen-Allgemein

16-00 Steuerwort

Range: Funktion:

0

*

[0 - 65535 ] [ Anzeigen des Steuerworts, das in hexade-
zimaler Form Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle vom Frequenzum-
richter gesendet wurde.

16-01 Sollwert [Einheit]

Range: Funktion:

0 Reference- [-999999 - Zeigt den vorhandenen

FeedbackUnit* 999999 Sollwert an, der auf Impuls-
ReferenceFeed- | oder Analogbasis im Gerat
backUnit] angewendet wird und von

der Konfiguration in
Parameter 1-00 Regelver-
fahren (Hz, Nm oder UPM)
abhangig ist.

16-02 Sollwert %

Range: Funktion:
0 %*| [-200 - Zeigt den Gesamtsollwert an. Der Gesamt-
200 %] sollwert ist die Summe der digitalen,

analogen, voreingestellten, Bus- und
Festsollwerte, plus Korrektur auf und
Korrektur ab.

16-03 Zustandswort

Funktion:

Range:

0* [ [0 - 65535 ][ Anzeigen des Zustandsworts, das in hexade-
zimaler Form Uber die serielle
Kommunikationsschnittstelle vom Frequenzum-
richter gesendet wurde.

16-05 Hauptistwert [%]

Range: Funktion:
0 %*| [-100 - Anzeige des 2-Byte-Wortes, das mit dem
100 %] Statuswort an den Feldbus-Master

gesendet wird und den Hauptistwert
Ubermittelt.

16-09 Benutzerdefinierte Anzeige

Range: Funktion:

[-999999.99 -
999999.99
CustomRea-
doutUnit]

0 CustomRea- Ansicht der benutzerdefi-

doutUnit* nierten Anzeigen laut
Festlegung in

Parameter 0-30 Einheit,
Parameter 0-31 Freie Anzeige
Min.-Wert und

Parameter 0-32 Freie Anzeige

Max. Wert.

3.14.2 16-1* Anzeigen-Motor

16-10 Leistung [kW]

Range: Funktion:

0 kw*| [0 - Zeigt die Motorleistung in kW an. Der
1000 angezeigte Wert wird anhand der aktuellen
kW] Motorspannung/des aktuellen Motorstroms

berechnet. Der Wert wird gefiltert. Infolge-
dessen kénnen vom Zeitpunkt der Anderung
eines Eingabewerts bis zur Anderung der
Datenanzeige bis zu 1,3 s vergehen. Die
Auflésung des Anzeigewerts am Feldbus erfolgt
in 10-W-Schritten.

16-11 Leistung [PS]

Range: Funktion:
0 hp*| [0 - Anzeige der Motorleistung in HP. Der
1000 hp] | angezeigte Wert wird anhand der aktuellen

Motorspannung/des aktuellen Motorstroms
berechnet. Der Wert wird gefiltert. Infolge-
dessen kénnen vom Zeitpunkt der Anderung
eines Eingabewerts bis zur Anderung der
Datenanzeige bis zu 1,3 s vergehen.

16-12 Motorspannung

Range: Funktion:

0 V*| [0 - 6000 V] | Zeigt die Motorspannung an; dies ist ein
berechneter Wert zur Regelung des Motors.

16-13 Frequenz

Range: Funktion:
0 Hz*| [0 - 6500 Hz] | Zeigt die Motorfrequenz an, ohne
Resonanzdampfung.
Range: Funktion:
0 A*| [0 - 1856 | Zeigt den Motorstrom als gemessenen
Al Mittelwert an, left. Der Wert wird gefiltert.
Infolgedessen kdnnen vom Zeitpunkt der
Anderung eines Eingabewerts bis zur
Anderung der Datenanzeige bis zu 1,3 s
vergehen.
Range: Funktion:
0 %*| [-100 - | Zeigt ein 2-Byte-Wort zur Ubermittlung der
100 %] tatsachlichen Motorfrequenz (ohne Resonanz-

dampfung) als Prozentwert (Skala 0000-4000
Hex) von Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz
an. Stellen Sie Parameter 9-16 PCD-Konfiguration
Lesen Index 1 so ein, dass er anstelle des HIW
mit dem Zustandswort gesendet wird.
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16-16 Drehmoment [Nm]

Range: Funktion:

0 [-3000 - | Zeigt das an der Motorwelle anliegende

Nm* | 3000 Drehmoment mit Vorzeichen an. Die Linearitat
Nm] liegt nicht genau zwischen 110 % Motorstrom

und dem Drehmoment im Verhéltnis zum
Nennmoment. Einige Motoren unterstiitzen
mehr als 160 % Drehmoment. Daher hangen
Minimal- und Maximalwert vom maximalen
Motorstrom sowie vom verwendeten Motor ab.
Der Wert wird gefiltert. Infolgedessen kénnen
vom Zeitpunkt der Anderung eines
Eingabewerts bis zur Anderung der
Datenanzeige bis zu 1,3 s vergehen.

16-17 Drehzahl [UPM]

Range: Funktion:
0 RPM* | [-30000 - 30000 RPM] | Zeigt die aktuelle Motordrehzahl
an.

16-18 Therm. Motorschutz

Range: Funktion:
0%*| [0- Anzeige der berechneten thermischen Belastung
100 %] des Motors. Der Abschaltgrenzwert betragt

100 %. Grundlage fiir die Berechnung bildet die
unter Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
ausgewahlte ETR-Funktion.

16-22 Drehmoment [%]
Range:
0% | [-200 | Dieser Parameter dient nur zur Anzeige.

@ - Er zeigt das tatsachliche Drehmoment als

200 %] | Prozentsatz des Nenndrehmoments, basierend auf
der Einstellung der MotorgroBe und Nenndrehzahl
in Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] oder
Parameter 1-21 Motornennleistung [PS] und
Parameter 1-25 Motornenndrehzahl.

Funktion:

Dies ist der Wert, der von der Funktion
Riemenbruch tiberwacht wird, die in Parameter-
gruppe 22-6* Riemenbrucherkennung eingestellt ist.

16-24 Calibrated Stator Resistance

Range: Funktion:

0.0000 Ohm*

[0.0000 - 100.0000
Ohm]

Zeigt den kalibrierten
Statorwiderstand an.

3.14.3 16-3* Anzeigen-FU

16-30 DC-Spannung

Range:

Funktion:

0 V*| [0 - 10000 V]| Zeigt einen gemessenen Wert an. Der Wert
wird mit einer Zeitkonstante von 30 ms
gefiltert.

16-31 System Temp.
Anzeige der héchsten internen Systemtemperatur.
Range: Funktion:

0 °C* | [-128 - 127 °C] |

16-32 Bremsleistung/s
Range: Funktion:

0 kw=

[0 - 675000 kW] | Zeigt die an einen externen Bremswi-
derstand Ubertragene Bremsleistung als
Momentwert an.

16-33 Bremsleist/2 min

Range: Funktion:

0 kw=

[0 - 500 kW] | Zeigt die an einen externen Bremswi-
derstand Ubertragene Bremsleistung an.

16-34 Kiihlkérpertemp.

Range: Funktion:
0°Cx| [0- Zeigt die Kuihlkorpertemperatur des Frequen-
255 °C] zumrichters an. Der Abschaltgrenzwert betragt

90 5 °C (194 +9 °F). Der Motor wird bei 60
+5 °C (140 9 °F) wieder zugeschaltet.

16-35 FC Uberlast
Range:

Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Zeigt die thermische Belastung am Wechsel-
richter an. Der Abschaltgrenzwert betragt
100 %.

16-36 Nenn-WR-Strom

Range: Funktion:
Size [0.01 - Zeigt den Wechselrichter-Nennstrom
related* 10000 A] an, der den Typenschilddaten des

angeschlossenen Motors entsprechen
muss. Die Daten werden fiir die
Drehmomentberechnung, den
Motoriberlastschutz usw. verwendet.

16-37 Max.-WR-Strom

Range: Funktion:
Size [0.01 - Zeigt den maximalen Wechselrich-
related* 10000 A] terstrom an, der den Typenschilddaten

des angeschlossenen Motors

entsprechen muss. Die Daten werden
fur die Drehmomentberechnung, den
Motoriiberlastschutz usw. verwendet.

16-38 SL Contr.Zustand
Range:

Funktion:

0* [ [0 - 100 ]| Zeigt den Zustand der Ereignisses bei Ausfiihrung
durch den SL-Controller an.
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16-39 Steuerkartentemp. 16-52 Istwert [Einheit]
Range: Funktion: Range: Funktion:
0 °C*| [0-100 °C] | Zeigt die Temperatur an der Steuerkarte an, 0 [-999999.999 | Zeigt den Wert des

angegeben in °C.

16-40 Echtzeitkanalspeicher voll

Option:  Funktion:

Dieser Parameter zeigt an, ob das Datenprotokoll voll
ist (siehe Kapitel 3.13.2 15-1* Echtzeitkanal). Der
Protokollpuffer ist niemals voll, wenn

Parameter 15-13 Echtzeitkanal Protokollart auf [0]
Kontinuierlich eingestellt ist.

[0] *
[11 ([Ja

Nein

16-41 Echtzeitkanalspeicher voll
Range: Funktion:

0 [ 10-501] |

16-49 Stromfehlerquelle

Range: Funktion:
0* [0 - Der Wert gibt die Stromfehlerquelle an,
81 einschlieBlich:

. Kurzschluss.
. Uberstrom.

. Versorgungsspannungsasymmetrie (von
links): 1-4 — Wechselrichter, 5-8 - Gleich-
richter, 0 — Kein Fehler erfasst.

Nach einem Kurzschlussalarm ((Imax2), einem
Uberstromalarm (Imax1) oder einer Versorgungsspannungs-
assymetrie enthélt dieser Wert die dem Wert zugeordnete
Leistungskartennummer. Er enthélt nur eine Ziffer, welche
die Leistungskartennummer mit der héchsten Prioritét
angibt (Master zuerst). Der Wert bleibt bei einem Aus- und
Einschaltzyklus bestehen, wenn jedoch ein neuer Alarm
auftritt, wird der Wert mit der neuen Leistungskarten-
nummer Uberschrieben (auch bei einer Nummer mit
niedrigerer Prioritdt). Der Wert wird nur beim Ldschen des
Fehlerspeichers geldscht (d. h. bei einem Reset mit der 3-
Finger-Methode wird die Anzeige auf 0 initialisiert).

3.14.4 16-5*% Soll- & Istwerte

16-50 Externer Sollwert

ProcessCtrlUnit*

- 999999.999
ProcessCtrlUnit]

resultierenden Istwerts nach der
Verarbeitung von Istwert 1-3,
siehe:
. Parameter 16-54 Istwert
1 [Einheit].

. Parameter 16-55 Istwert
2 [Einheit].

. Parameter 16-56 Istwert
3 [Einheit].

im Istwert-Manager an.

Siehe Parametergruppe 20-0*
Istwert.

Der Wert ist durch die Einstel-
lungen in

Parameter 3-02 Minimaler
Sollwert und

Parameter 3-03 Maximaler
Sollwert begrenzt. Einheiten wie
in Parameter 20-12 Soll-/Istwert-
einheit.

Range:

16-53 Digitalpoti Sollwert

Funktion:

0% | [-200 - 200 ]

Zeigt den Anteil des digitalen Potentiometers
am tatsachlichen Sollwert.

Range:

16-54 Istwert 1 [Einheit]

Funktion:

0
ProcessCtrlUnit*

[-999999.999 -
999999.999
ProcessCtrlUnit]

Anzeigen des Werts von
Istwert 1, siehe Parameter-
gruppe 20-0* Istwert.

Stellen Sie die Einheit in
Parameter 20-12 Soll-/
Istwerteinheit ein.

Range:

16-55 Istwert 2 [Einheit]

Funktion:

0
ProcessCtrlUnit*

[-999999.999 -
999999.999
ProcessCtrlUnit]

Anzeige des Istwerts 2,
siehe Parametergruppe
20-0* Istwert.

Stellen Sie die Einheit in

Range: Funktion: Parameter 20-12 Soll-/
0* [ [-200 - 200 ] | Zeigt den Gesamtwert, die Summe der Istwerteinheit ein.
Digital-, Analog-, voreingestellten, Feldbus-
und Festsollwerte an, plus Korrektur auf und
Korrektur ab.
136 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. MG16H203




Parameterbeschreibung Programmierhandbuch
16-56 Istwert 3 [Einheit] 16-61 AE 53 Modus
Range: Funktion: Option: Funktion:
0 [-999999.999 - | Anzeige des Istwerts 3, Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 53
ProcessCtrlUnit* | 999999.999 siehe Parametergruppe an.
3 _)*
ProcessCtrlUnit] | 20-0* Istwert. [0] * | Strom
Stellen Sie die Einheit in [1] Spannung
Parameter 20-12 Soll-/
Istwerteinheit ein. 16-62 Analogeingang 53
Range: Funktion:
3.14.5 16-6* Anzeig. Ein—/Ausg. 0 [-20 - 20 ] |Ze|gt den Istwert an Eingang 53 an.

16-63 AE 54 Modus

16-60 Digitaleinga
Option: _ Funktion:

Range: Funktion:

Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 54

0*| [O- Zeigt die Signalzustande der aktiven Digita- AL

65535 ] leingdnge. Beispiel: Eingang 18 entspricht Bit 5, 0

[0] * | Strom

= kein Signal, 1 = verbundenes Signal. Bit 6 funkti-

oniert in umgekehrter Weise, Ein = 0, Aus = 1 (11 | Spannung

(Eingang Safe Torque Off). 16-64 Analogeingang 54

Bit 0 Digitaleingangsklemme 33. Range: Funktion:

Bit 1 Digitaleingangsklemme 32. 0% | [20-201 | Zeigt den Istwert an Eingang 54 an.

Bit 2 Digitaleingangsklemme 29.

Bit 3 Digitaleingangsklemme 27.

Bit 4 Digitaleingangsklemme 19. Range: Funktion:

Bit 5 Digitaleingangsklemme 18. 0* | [0-301]Zeigt den Istwert an Ausgang 42 in mA an. Der

Bit 6 Digitaleingangsklemme 37. angezeigte Wert gibt die Auswahl in

Bit 7 Digitaleingang VLT® Universal-E/A Parameter 6-50 Klemme 42 Analogausgang wieder.
MCB 101 Klemme X30/4.

Bit 8 Digitaleingang VLT® Universal-E/A
MCB 101 Klemme X30/3 Range: Funktion:

Bit 9 Digitaleingang VLT® Universal-E/A 0*| [0-15] | Zeigt den Binarwert aller Digitalausginge an.
MCB 101 Klemme X30/2.

Bit 10-63 Zukiinftigen Klemmen vorbehalten.

Range: Funktion:

Tabelle 3.16 Aktive Digitaleingange
0%| [0 - 130000 ] [ Zeigt die tatsachliche Frequenzrate an

Klemme 29 an.

00000000000000000

Eon-sa
DIT 3 16-68 Pulseingang 33 [Hz]
DIT-27

DIT-19 Range: Funktion:

3:1:;3 0* [ [0 - 130000 ] [ Zeigt den Istwert des an Klemme 33

130BA894.10

DI X30/4 anliegenden Impulssignals.
DIX30/3

=X
&8

16-69 Pulsausg. 27 [Hz]

L DIX46/9 .

L Dix46/7 Range: Funktion:
DI X46/5
DI X46/3 0*| [0 - 40000 ] | Zeigt das aktuelle Pulssignal an Klemme 27 im
DI X46/1

Digitalausgang-Modus an.

Abbildung 3.44 Relaiseinstellungen

16-70 Pulsausg. 29 [Hz]

Range: Funktion:

0*| [0 - 40000 ] | Zeigt das aktuelle Pulssignal an Ausgang 29 im
Digitalausgang-Modus an.
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16-71 Relaisausgdange

Range: Funktion:

16-78 Analogausgang X45/1 [mA]

Range: Funktion:

0* | [0-5111 Zeigt die Einstellungen aller Relais an.

Anzeigeauswahl [P16-71]:
Relaisausgénge: 00000 bin

Relais 09 Optionskarte B

Relais 08 Optionskarte B

Relals 07 Optionskarte B

Relais 02 Leistungskarte

Relais 01 Leistungskarte
130BA185.10

Abbildung 3.45 Relaiseinstellungen

16-72 Zihler A

Funktion:

Range:

*

0 [-2147483648 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zahler A.

2147483647 ] Zahler eignen sich gut als Vergleicher-
Operand, siehe Parameter 13-10 Vergleicher-
Operand.

Quittieren oder andern Sie den Wert
entweder Uber Digitaleingange (Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingéinge) oder Uber eine
SLC-Aktion (Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion).

16-73 Zéhler B
Range:

0 [-2147483648 - | Zeigt den aktuellen Wert von Zahler B.
2147483647 ]

Funktion:

*

Zéhler eignen sich gut als Vergleicher-
Operand (Parameter 13-10 Vergleicher-
Operand).

Quittieren oder andern Sie den Wert
entweder Uber Digitaleingange (Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingdnge) oder Uber eine
SLC-Aktion (Parameter 13-52 SL-Controller
Aktion).

16-75 Analogeingang X30/11
Range:
0% | [-20 - 20 ] | Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/11 des
VLT® Universal-E/A MCB 101.

Funktion:

16-76 Analogeingang X30/12
Range:
0% | [-20 - 20 ] | Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/12 des
VLT® Universal-E/A MCB 101.

Funktion:

16-77 Analogausgang X30/8 [mA]

Range: Funktion:
0% | [0-30][Zeigt den aktuellen Wert an Eingang X30/8 in mA
an.

0* | [0-30] (Zeigt den Istwert am Ausgang von Klemme X45/1
an. Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
Parameter 6-70 KI. X45/1 Ausgang wieder.

16-79 Analogausgang X45/3 [mA]

Range: Funktion:

0* | [0-30] [Zeigt den Istwert am Ausgang von Klemme X45/3
an. Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
Parameter 6-80 KI. X45/3 Ausgang wieder.

3.14.6 16-8* Anzeig. Schnittst.

Parameter zum Melden der Bus-Sollwerte und -Steuer-

2
[eH
=
)
=

16-80 Bus Steuerwort 1

Range: Funktion:
0*| [0 - Zur Anzeige des vom Feldbus-Master
65535 ] empfangenen 2-Byte-Kontrollworts (CTW). Die

Interpretation des Steuerworts héngt von der
installierten Feldbus-Option und dem in
Parameter 8-10 Steuerprofil ausgewahlten Steuer-
wortprofil ab.

Weitere Informationen finden Sie im jeweiligen
Feldbus-Handbuch.

16-82 Bus Sollwert 1

Range: Funktion:

0*| [-200 - 200 ] | Zeigt das mit dem Steuerwort vom Feldbus-
Master gesendete 2-Byte-Wort zur Einstellung
des Sollwerts ein.

Weitere Informationen finden Sie im jeweiligen
Feldbus-Handbuch.

16-84 Feldbus-Komm. Status

Range: Funktion:

0

*

[0 - 65535 1| Zur Anzeige des Zustandsworts der Option
erweiterte Feldbus-Kommunikation.

Weitere Informationen finden Sie im jeweiligen
Feldbus-Handbuch.

16-85 FC Steuerwort 1

Range: Funktion:
0*| [0- Zur Anzeige des vom Feldbus-Master
65535 ] empfangenen 2-Byte-Kontrollworts (CTW). Die

Interpretation des Steuerworts héangt von der
installierten Feldbus-Option und dem in
Parameter 8-10 Steuerprofil ausgewahlten
Steuerwortprofil ab.
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16-86 FC Sollwert 1

Range: Funktion:

16-96 Wartungswort

Range: Funktion:

0* [ [-200 - Zur Anzeige des an den Feldbus-Master

200 1] gesendeten 2-Byte-Zustandsworts (STW). Die
Interpretation des Zustandsworts hangt von der
installierten Feldbus-Option und dem in
Parameter 8-10 Steuerprofil gewahlten
Steuerwort-Profil ab.

3.14.7 16-9* Bus Diagnose

HINWEIS

Bei der Verwendung von MCT 10 Konfigurationssoftware
kénnen Sie die Ausleseparameter nur online lesen, d. h.
als tatsachlicher Status. Das bedeutet, dass der Status
nicht in der MCT 10 Konfigurationssoftware-Datei
gespeichert wird.

16-90 Alarmwort
Range:
0% | [0 - 4294967295 ] [ Zur Anzeige des aktuell glltigen

Alarmworts des Frequenzumrichters in
Hex-Code.

Funktion:

16-91 Alarmwort 2
Range:

0% | [0 - 4294967295 ] | Zeigt das aktuell glltige Alarmwort 2 des
Frequenzumrichters in Hex-Code an.

Funktion:

*

16-92 Warnwort
Range:
0% | [0 - 4294967295 ] [ Zur Anzeige des aktuell glltigen

Funktion:

0* [0 -
4294967295 ]

Auslesen des vorbeugenden Wartungsworts.
Die Bits spiegeln den Zustand fur die
programmierten vorbeugenden Wartungse-
reignisse in Parametergruppe 23-1* Wartung
wider. 13 Bits stellen Kombinationen aller
maoglichen Elemente dar:

. Bit 0: Motorlager.

. Bit 1: Pumpenlager.

. Bit 2: Lufterlager.

. Bit 3: Ventil.

. Bit 4: Druckgeber.

. Bit 5: Durchflussgeber.

. Bit 6: Temperaturtransmitter.
. Bit 7: Pumpendichtungen.

. Bit 8: Lufterriemen.

. Bit 9: Filter.

. Bit 10: Kuhllufter des Frequenzum-
richters.

. Bit 11: Zustandskontrolle des
Frequenzumrichters.

. Bit 12: Garantie.

. Bit 13: Benutzerdefiniert 0.
. Bit 14: Benutzerdefiniert 1.
. Bit 15: Benutzerdefiniert 2.
. Bit 16: Benutzerdefiniert 3.

. Bit 17: Benutzerdefiniert 4.

Warnworts des Frequenzumrichters in Position | Ventil | Lifterl | Pumpe | Motorl
Hex-Code. 4= &P nla- &P
ger ger ger
Position | Pumpe | Tempe- | Durchfl | Druck-
Range: Funktion: 3> ndichtu | raturtr | usstran | trans-
0% | [0 - 4294967295 ] | Zeigt das aktuell glltige Warnwort 2 des R a'ns- _S- mitter
Frequenzumrichters in Hex-Code an. mitter | mitter
Position | Zustan [ FU- Filter | Lifter-
16-94 Erw. Zustandswort 2> dskontr | Kuhlliif riemen
olle ter
Range: Funktion: des
0* | [0 - 4294967295 ] | Gibt das erweiterte Zustandswort zuriick, Freque
das in hexadezimaler Form lber die nzumri
serielle Schnittstelle gesendet wird. chters
Position Ga-
16-95 Erw. Zustandswort 2 1> - - - A
Range: Funktion: Ohex - - _ -
0% | [0 - 4294967295 ]| Gibt das erweiterte Warnwort 2 zurlick, Thex - - - +
das in hexadezimaler Form Uber die 2hex - - + -
serielle Schnittstelle gesendet wird. 3hex - - + i
4hex - i = =
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16-96 Wartungswort 16-99 Erw. Zustandswort 3

Range: Funktion: Gibt das erweiterte Warnwort 3 zuriick, das in hexadezimaler
Position | Ventil | Liifter] | Pumpe | Motorl Form (ber die serielle Schnittstelle gesendet wird.
4> a- nla- a- Range: Funktion:

ger | ger | ger 0* [0 - 4294967295 |
Position | Pumpe | Tempe- | Durchfl | Druck-
3> ndichtu | raturtr | usstran | trans-
ngen ans- s- mitter
mitter | mitter
Position | Zustan [ FU- Filter | Lufter-
2> dskontr | Kuhlliif riemen
olle ter
des
Freque
nzumri
chters
Position Ga-
1= - - - rantie
Shex - + - it
Ghex - + + =
7hex - aF aF AF
8hex + = =
Shex + - - +
Anex + - 3 =
Bhex 4 + +
Chex + + = -
Dhex A + = +
Ehex + + =
Fhex 1 4 1

Tabelle 3.17 Wartungswort

Beispiel:

Das vorbeugende Wartungswort zeigt
040Ahex an.

Position 1 2 3 4
Hex-Wert 0 4 0

Tabelle 3.18 Beispiel

Die erste Stelle 0 zeigt an, dass Sie keine
Elemente in der 4. Zeile warten missen.

Die 2. Stelle 4 bezieht sich auf die 3. Zeile und
zeigt an, dass Sie den Frequenzumrichter-
Kuhllifter warten mussen.

Die 3. Stelle 0 zeigt an, dass Sie keine
Elemente in der 2. Zeile warten missen.

Die 4. Stelle A bezieht sich auf die oberste
Zeile und zeigt an, dass Sie Ventil und
Pumpenlager warten mussen.
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3.15 Parameter: 18-** Datenanzeigen 2

3.15.1 18-0* Wartungsprotokoll

Diese Gruppe enthdlt die letzten 10 vorbeugenden
Wartungsereignisse. Wartungsprotokoll 0 ist das neueste,
Wartungsprotokoll 9 das alteste.

Indem Sie eines der Protokolle auswdhlen und die Taste
[OK] driicken, kdnnen Sie in Parameter 18-00 Wartungspro-
tokoll: Pos. — Parameter 18-03 Wartungsprotokoll: Datum und
Zeit nach dem zu wartenden Element, der Aktion und dem
Zeitpunkt des Auftretens suchen.

Die Taste [Alarm Log] dient zum Zugriff auf den Fehler-
speicher und den Wartungsspeicher.

18-00 Wartungsprotokoll: Pos.
Array [10]

Genaue Informationen zu einem Fehlercode finden Sie im Projek-
tierungshandbuch.

Range: Funktion:

0

*

[0 - 255 ] | Die Bedeutung des Wartungspunkts finden Sie in
Parameter 23-10 Wartungspunkt.

18-01 Wartungsprotokoll: Aktion

Array [10]
Genaue Informationen zu einem Fehlercode finden Sie im Projek-
tierungshandbuch.

Range: Funktion:

0* | [0 - 255 ] [ Die Bedeutung des Wartungspunkts finden Sie in
der Beschreibung von Parameter 23-11 Wartungs-
aktion.

18-02 Wartungsprotokoll: Zeit
Array [10]

Range: Funktion:

0 s*| [0 - 2147483647 s] | Zeigt, wann das protokollierte Ereignis
aufgetreten ist. Die Zeit wird in
Sekunden seit der letzten Netz-
Einschaltung gemessen.

18-03 Wartungsprotokoll: Datum und Zeit

Array [10]

Range: Funktion:

Size [0 - [Zeigt, wann das protokollierte Ereignis
related* 0] aufgetreten ist.

HINWEI

Hierfiir ist erforderlich, dass Sie Datum
und Uhrzeit in Parameter 0-70 Datum
und Uhrzeit programmieren.

Das Datumsformat hangt von der Einstellung
in Parameter 0-71 Datumsformat ab, wahrend

18-03 Wartungsprotokoll: Datum und Zeit

Array [10]

Range:

Funktion:

das Uhrzeitformat von der Einstellung in
Parameter 0-72 Uhrzeitformat abhangt.

HINWEI

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
tiber eine Pufferung der Uhrfunktion,
und das eingestellte Datum/die
eingestellte Uhrzeit werden nach
einem Netz-Aus auf die Werksein-
stellung zuriickgesetzt (2000-01-01
00:00), sofern kein Echtzeituhrmodul
mit Pufferung installiert ist. In
Parameter 0-79 Uhr Fehler konnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir den
Fall, dass die Uhr nicht richtig
eingestellt ist, z. B. nach einem Netz-
Aus. Eine falsche Einstellung der Uhr
beeintrachtigt die Zeitstempel fiir die
Wartungsereignisse.

HINWEI

Bei Einbau einer VLT® Analog-E/A-MCB 109-Optionskarte
ist zuséatzlich eine Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

3.15.2 18-3* Analog I/O (Ein- und
Ausgange)

Parameter zur Ubermittlung der digitalen und analogen
I/O-Ports.

18-30 Analogeingang X42/1

Range: Funktion:
0*| [-20 - Zum Auslesen des an Klemme X42/1 der Analog-
20] E/A-Karte angelegten Signalwerts.

Die Einheiten des im LCP angezeigten Werts
entsprechen dem in Parameter 26-00 Klemme
X42/1 Funktion ausgewahlten Modus.

18-31 Analogeingang X42/3

Range: Funktion:
0*| [-20 - Zum Auslesen des an Klemme X42/3 der Analog-
20] E/A-Karte angelegten Signalwerts.

Die Einheiten des im LCP angezeigten Werts
entsprechen dem in Parameter 26-01 Klemme
X42/3 Funktion ausgewahlten Modus.
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18-32 Analogeingang X42/5

Range: Funktion:
0*| [-20 - Zum Auslesen des an Klemme X42/5 der Analog-
20] E/A-Karte angelegten Signalwerts.

Die Einheiten des im LCP angezeigten Werts
entsprechen dem in Parameter 26-02 Klemme
X42/5 Funktion ausgewahlten Modus.

18-33 Analogausgang X42/7 [V]

Funktion:

Range:
0% | [0-30][Zum Auslesen des an Klemme X42/7 der Analog-
E/A-Karte angelegten Signalwerts.

Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
Parameter 26-40 Klemme X42/7 Ausgang wieder.

18-34 Analogausgang X42/9 [V]

Funktion:

Range:
0* | [0-301|Zum Auslesen des an Klemme X42/9 der Analog-
E/A-Karte angelegten Signalwerts.

Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in
Parameter 26-50 Klemme X42/9 Ausgang wieder.

18-35 Analogausgang X42/11 [V]

Range: Funktion:

0* | [0-301|Zum Auslesen des an Klemme X42/11 der Analog-
E/A-Karte angelegten Signalwerts.

Der angezeigte Wert gibt die Auswahl in

Parameter 26-60 Klemme X42/11 Ausgang wieder.

18-57 Air Pressure to Flow Air Flow

Zur Anzeige des berechneten Luftstroms anhand der gemessenen

Druckdifferenz.
Range: Funktion:

0 AirPresToFlowUnit*

[0 - 999999 AirPresToF-
lowUnit]

3.15.3 18-6* Inputs & Outputs 2 (Eingange
und Ausgange 2)

Diese Gruppe enthélt Informationen Uber digitale und
analoge 1/O-Ports.

18-60 Digital Input 2

Range: Funktion:

*

0* [ [0 - 65535 ] | Zeigt die Signalzustande der aktiven Digita-
leingdnge.
. 0 = Kein Signal.

. 1 = Verbundenes Signal.

3.15.4 18-7* Rectifier Status
(Gleichrichterstatus)

Diese Parametergruppe enthalt schreibgeschiitzte
Parameter zum Gleichrichterteil.

18-70 Mains Voltage
Zur Anzeige der Leiter-Leiter-Netzspannungsmessungen. Die
Werte sind Effektivwerte.
Array-Werte:
. 0: Mittelwert.

. 1: Phase R an S.
. 2: Phase SanT.
. 3: Phase T an R.

Range: Funktion:

0V | [0 - 1000 V] |

18-71 Mains Frequency

Zur Anzeige der Netzfrequenz.
Funktion:
| 1100 - 100 Hz] |

Range:
0 Hz*

18-72 Mains Imbalance

Zur Anzeige der maximalen gemessenen Asymmetrie fir die 3
Leiter-Leiter-Netzspannungsmessungen.
Range: Funktion:

0 %* | [0 - 100 %)] |

18-75 Rectifier DC Volt.

Zur Anzeige der Gleichspannungsmessung vom Gleichrich-
termodul.
Range: Funktion:

0 v [0 - 10000 V]
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3.16 Parameter: 20-** PID-Regler

Diese Parametergruppe wird zur Konfiguration des PID-Reglers mit Riickfiihrung verwendet, der die Ausgangsfrequenz des
Frequenzumrichters regelt.

3.16.1 20-0* Istwert

Diese Parametergruppe wird zur Konfiguration des Istwertsignals fiir die PID-Regelung mit Riickfiihrung des Frequenzum-
richters verwendet. Unabhdngig davon, ob der Frequenzumrichter eine Regelung mit oder ohne Riickfiihrung verwendet,
kann dieser Istwert auch auf dem Display des Frequenzumrichters gezeigt, zur Steuerung der Analogausgange des Frequen-
zumrichters verwendet und Uber verschiedene serielle Kommunikationsprotokolle tibertragen werden.

130BA354.11
| 0% |
| —_— |
Sollwert 1 | |50I\wert
P 20-21 |
I | ]
Sollwert 2 | ! |
P 20-22 ' % | '
A
Scllwert 3 | Mehrfachsollw. min. | .
p 20-23 | Mehrfachsollw. max. | |
| 0% |
T H l |
| Foo |
| ]} : 'Istwert
Drehgeber 1 Anschluss etwertamwand!] Istwert 1 | Nur Tstwert 1 ] : . |
P 20-00 P 20-01 T Nur Istwert 2 i H !
| Nur Istwert 3 \ |[ |
Summe (1+2+3
Drehgeber 2 Anschluss Istwertumwand|.| Istwert 2 ! Diﬁerenz( (1-2) ) Vow I I
P 20-03 P20-04 | Durchschnitt (14+2+3) |\, l |
1 Minimum (1]2]3) \ 7 1
Drehgeber 3 Anschluss Tstwertumwand!] Istwert 3 | Maximum {1/2|3) N |
P 20-06 c P 20-07 | I —————

Istwertfunktion
P 20-20
Abbildung 3.46 Istwert
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20-00 Istwertanschluss 1

20-01 Istwertumwandl. 1

Option: Funktion: Option: Funktion:
W Kaltemittels kénnen Sie mithilfe der folgenden
Wird ein Istwert nicht verwendet, Formel berechnen:
stellen Sie dessen Quelle auf [0] Temperatur = m - 43
Ohne Funktion ein. dabei sind A1, A2 und A3 kéltemittelspezi-
Parameter 20-20 Istwertfunktion fische Konstanten. Wahlen Sie das Kaltemittel
bestimmt, wie der PID-Regler 3 in Parameter 20-30 Kdiltemittel. In
mogliche Istwerte verwendet. Parameter 20-21 Sollwert 1 bis
Parameter 20-23 Sollwert 3 kdnnen Sie die
Bis zu 3 verschiedene Istwertsignale Werte A1, A2 und A3 fiur Kaltemittel eingeben,
kénnen Sie zur Ubertragung des die in Parameter 20-30 Kdltemittel nicht
Istwertsignals fiir den PID-Regler des aufgefuhrt sind.
Frequenzumrichters verwenden.
Dieser Parameter definiert, welcher
Eingang als Quelle des ersten Istwert- Option: Funktion:
signals verwendet wird. Eu 'l"l!g
Analogeingang X30/11 und Analog- X X X
eingang X30/12 beziehen sich auf Dieser Parameter ist nur bei der
Eingénge auf der VLT® Universal-E/A- T a7 Druck—T?mperatur-
) Istwertumwandlung verfiigbar.
Option MCB 101. S . A .
Wenn Sie die Option [0] Linear in
[0] | Keine Funktion Parameter 20-01 Istwertumwandl. 1
[11  [Analogeingang 53 auswahlen, wird jede Auswahl in
[2] * | Analogeingang 54 Parameter 20-02 Istwert 1 Einheit au8er
[3] | Pulseingang 29 Kraft gesetzt, da die Umrechnung eins zu
[4] | Pulseingang 33 eins erfolgt.
[7] Analogeing.
X30/11 Dieser Parameter legt die Einheit fest, die als
[8] | Analogeing. Istwertanschluss verwendet wird, bevor die
X30/12 Istwertumwandlung fiir Parameter 20-01 Istwer-
[9] Analogeingang tumwandl. 1 angewendet wird. Die Einheit wird
X42/1 nicht vom PID-Regler verwendet.
[10] [Analogeingang [0l
X42/3 [1] %
[11] [Analogeingang 5] PPM
X42/5 [10] [I/min
[100] | Bus-Istwert 1 1] | UPM
[101] [ Bus-Istwert 2 2] | PULSE/s
[102] [ Bus-Istwert 3 201 | Vs
[110] [ Air Pres. to Flow 211 | V/min
Option: Funktion: E] o'
[24] | m*/min
Dieser Parameter ermdglicht die Verwendung 3
einer Umrechnungsfunktion fur Istwert 1. 251 |jmi/h
[30] |kg/s
[0] | Linear Kein Einfluss auf den Istwert. 31] | kg/min
[1] [Radiziert Wird in der Regel verwendet, wenn ein [32] | kg/h
Druckgeber zur Ermittlung eines Durchflus- [33] [t/min
sistwerts verwendet wird [34] |t/h
((Durchfluss o \/Druck)). [40] | m/s
[2] | Druck zu Wird in Kompressoranwendungen eingesetzt, [41] | m/min
* Temperatur | um mittels eines Drucksensors einen Tempera- [45] [m
turistwert bereitzustellen. Die Temperatur des [60] |°C
[70] | mbar
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20-02 Istwert 1 Einheit

20-04 Istwertumwandl. 2

Néhere Angaben finden Sie in
Parameter 20-00 Istwertanschluss 1.

[0] * | Keine Funktion

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] Pulseingang 29

[4] Pulseingang 33

[71 Analogeing. X30/11
[8] Analogeing. X30/12
[9] Analogeingang X42/1
[10] | Analogeingang X42/3
[11] | Analogeingang X42/5
[100] | Bus-Istwert 1

[101] | Bus-Istwert 2

[102] | Bus-Istwert 3

[110] | Air Pres. to Flow

20-04 Istwertumwandl. 2

Option: Funktion:
Néahere Angaben finden Sie in
Parameter 20-01 Istwertumwandl. 1.
[0] * | Linear
[1] | Radiziert

Option: Funktion: Option: Funktion:
[71] |bar [2] | Druck zu
[72] |Pa Temperatur
[74] | m wg
801 |kw Option: Funktion:
11201 | GPM Nahere Angaben finden Sie in Parameter 20-02 Istwert 1
[121] | Gal/s Einheit.
e
11231 gal/h Option: Funktion:
[124] | cfm
[125] | FuR¥/s Nahere Angaben finden Sie in
[126] | FuB*/min Parameter 20-00 Istwertanschluss 1.
[127] | FuR®/h [0] * [ Keine Funktion
[130] | Ib/s [1] Analogeingang 53
[131] | Ib/min [2] Analogeingang 54
[132] | Ib/h [3] Pulseingang 29
[140] | FuB/s [4] Pulseingang 33
[141] [ FuR/min [7] Analogeing. X30/11
[145] | ft [8] Analogeing. X30/12
[160] | °F [9] Analogeingang X42/1
[170] | psi [10] | Analogeingang X42/3
11711 | Ib/in? [11] | Analogeingang X42/5
[172] | inch wg [100] | Bus-Istwert 1
[173] [ ft wg [101] [ Bus-Istwert 2
[180] | PS [102] | Bus-Istwert 3
[110] [ Air Pres. to Flow

Option: Funktion:
Néhere Angaben finden Sie in
Parameter 20-01 Istwertumwandl. 1.
[0] * | Linear

[1] | Radiziert
[2] | Druck zu
Temperatur

20-08 Istwert 3 Einheit
Option: Funktion:

Néhere Angaben finden Sie in Parameter 20-02 Istwert 1
Einheit.

20-12 Soll-/Istwerteinheit
Option:

Funktion:

Nahere Angaben finden Sie in Parameter 20-02 Istwert
1 Einheit.

[60] * [ °C
[160] | °F
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3,162 20:2* stwert/Sollwert

Option: Funktion:

Diese Parametergruppe legt fest, wie der PID-Regler die 3 W
moglichen Istwertsignale zur Steuerung der Ausgangs-

frequenz verwendet. AuBBerdem kdnnen Sie mithilfe dieser
Parametergruppe die 3 internen Sollwerte speichern.

Stellen Sie alle unbenutzten Istwerte auf
[0] Ohne Funktion ein in

. Parameter 20-00 Istwertan-

20-20 Istwertfunktion
schluss 1.

Option: Funktion:
. Parameter 20-03 Istwertan-

Dieser Parameter bestimmt, wie die 3

- schluss 2.

moglichen Istwerte zur Regelung der
Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichter . Parameter 20-06 Istwertan-
verwendet werden. schluss 3.

[0] | Addierend | Mit dem Parameter [0] Addierend kénnen Sie Die Summe aus Sollwert 1 und allen
den PID-Regler so konfigurieren, dass er die anderen Sollwerten, die aktiviert sind
Summe aus Istwert 1, Istwert 2 und Istwert 3 (siehe Parametergruppe 3-1* Sollwerte),
als Istwert verwendet. wird als Sollwertbezug des PID-Reglers

HINWEI verwendet.

Stellen Sie alle unbenutzten Istwerte auf

Ohne Funkti . [3] [ Minimum Richtet den PID-Regler zum Vergleich von
[o] ne Funktion ein in @ Istwert 1, Istwert 2 und Istwert 3 ein. Der PID-
. Parameter 20-00 Istwertan- Regler verwendet den hochsten Wert als
schluss 1. Istwert.
e Parameter 20-03 Istwertan- HINWEIS
schluss 2. Stellen Sie alle unbenutzten Istwerte auf
. Parameter 20-06 Istwertan- [0] Ohne Funktion ein in
schluss 3. e Parameter 20-00 Istwertan-
schluss 1.
Die Summe aus Sollwert 1 und allen anderen . Parameter 20-03 Istwertan-
Sollwerten, die aktiviert sind (siehe Parameter- schluss 2.

gruppe 3-1* Sollwerte), wird als Sollwertbezug
. Parameter 20-06 Istwertan-

des PID-Reglers verwendet.
schluss 3.

1] | Differenz Zur Konfiguration des PID-Reglers fur die
o & B Nur Sollwert 1 wird verwendet. Die

Summe aus Sollwert 1 und allen
anderen Sollwerten, die aktiviert sind
(siehe Parametergruppe 3-1* Sollwerte),
wird als Sollwertbezug des PID-Reglers

Verwendung der Differenz zwischen Istwert 1
und Istwert 2 als Istwert. Bei dieser Auswahl
wird Istwert 3 nicht verwendet. Nur Sollwert 1
wird verwendet. Die Summe aus Sollwert 1
und allen anderen Sollwerten, die aktiviert

verwendet.
sind (siehe Parametergruppe 3-1* Sollwerte),
wird als Sollwertbezug des PID-Reglers
vEmEnGlEL [4] | Maximum Richtet den PID-Regler ein, Istwert 1, Istwert 2

und Istwert 3 zu vergleichen und den

[2

Mittelwert Richtet den PID-Regler ein, den Mittelwert aus héchsten Wert als Istwert zu verwenden.

Istwert 1, Istwert 2 und Istwert 3 als Istwert zu
verwenden.
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20-20 Istwertfunktion

20-20 Istwertfunktion

Istwert-/Sollwertpaar mit dem kleinsten
Unterschied zwischen diesen beiden Werten.

HINWEI

Werden nur 2 Istwertsignale verwendet,
stellen Sie den nicht verwendeten
Istwert auf [0] Ohne Funktion ein in

° Parameter 20-00 Istwertan-
schluss 1.

° Parameter 20-03 Istwertan-
schluss 2.

° Parameter 20-06 Istwertan-
schluss 3.

Hinweis: Jeder Sollwertbezug ist die
Summe aus seinem jeweiligen Parame-
terwert (Parameter 20-21 Sollwert 1,
Parameter 20-22 Sollwert 2 und
Parameter 20-23 Sollwert 3) und allen
anderen Sollwerten, die aktiviert sind
(siehe Parametergruppe 3-1* Sollwerte).

[6] | Multisollwert

max.

Richtet den PID-Regler ein, die Regelab-
weichung von Istwert 1 und Sollwert 1, Istwert
2 und Sollwert 2 und Istwert 3 und Sollwert 3
zu berechnen. Er verwendet das Istwert/
Sollwertpaar, in dem der Istwert am weitesten
unter seinem entsprechenden Sollwertbezug

Option: Funktion: Option: Funktion:
W liegt. Liegen alle Istwertsignale unter ihren
Stellen Sie alle unbenutzten Istwerte auf jeweiligen Sollwerten, verwendet der PID-
[0] Ohne Funktion ein in Regler das Istwert/Sollwert-Paar, in dem der
Unterschied zwischen diesen beiden Werten
. Parameter 20-00 Istwertan- am Kleinsten ist.
schluss 1. HINWEIS
* ::;Z::;r 20-03 Istwertan Werden nur 2 Istwertsignale verwendet,
stellen Sie den nicht verwendeten
*  Parameter 20-06 Istwertan- Istwert auf [0] Ohne Funktion ein in
schluss 3. . Parameter 20-00 Istwertan-
schluss 1.
Nur Sollwert 1 wird verwendet. Die Summe . Parameter 20-03 Istwertan-
aus Sollwert 1 und allen anderen Sollwerten, schluss 2.
die aktiviert sind (siehe Parametergruppe 3-1*
Sollwerte), wird als Sollwertbezug des PID- . Parameter 20-06 Istwertan-
Reglers verwendet. schluss 3.
[5] | Multisollwert | Richtet den PID-Regler ein, die Regelab- Hinweis: Jeder Sollwertbezug ist die
min. weichung von Istwert 1 und Sollwert 1, Istwert Summe aus seinem jeweiligen Parame-
2 und Sollwert 2 und Istwert 3 und Sollwert 3 terwert (Parameter 20-21 Sollwert 1,
zu berechnen. Er verwendet den Istwert und Parameter 20-22 Sollwert 2 und
seinen zugehorigen Sollwert, bei dem der Parameter 20-23 Sollwert 3) und allen
ISiEr: A WElEsEn Unier seinam anderen Sollwerten, die aktiviert sind
entsprechenden Sollwertbezug liegt. Liegen (siehe Parametergruppe 3-1* Sollwerte).
alle Istwertsignale liber ihren entsprechenden
Sollwerten, verwendet der PID-Regler das
HINWEI

Stellen Sie alle unbenutzten Istwerte auf [0] Ohne

Funktion ein in

. Parameter 20-00 Istwertanschluss 1.

. Parameter 20-03 Istwertanschluss 2.

. Parameter 20-06 Istwertanschluss 3.

Der PID-Regler den Istwert, der sich aus der in
Parameter 20-20 Istwertfunktion ausgewdhlten Funktion
ergibt, um die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
zu verwenden. Dieser Istwert kann auch:
. Auf dem Display des Frequenzumrichters
angezeigt werden.

. Zur Regelung des Analogausgangs des Frequen-
zumrichters verwendet werden.

. Uber verschiedene serielle Kommunikationspro-
tokolle Ubertragen werden.

Sie kdnnen den Frequenzumrichter fir Anwendungen mit
mehreren Zonen programmieren. 2 verschiedene Mehrzo-
nenanwendungen werden unterstitzt.

. Mehrere Zonen, einzelner Sollwert

. Mehrere Zonen, mehrere Sollwerte
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Die Beispiele 1 und 2 zeigen den Unterschied zwischen den beiden Anwendungen:

Beispiel 1: Mehrere Zonen, ein Sollwert

Eine VVS-VLT® HVAC Drive-Anlage mit variablem Luftvolumenstrom muss einen Mindestdruck an gewihlten VVS-Geriten
sicherstellen. Aufgrund der verschiedenen Druckabfalle in jedem Luftkanal kdnnen Sie nicht davon ausgehen, dass der Druck
jedes VVS-Gerdts identisch ist. Der erforderliche Mindestdruck ist fir alle VVS-Gerate gleich. Dieses Regelverfahren wird
durch Einstellung von Parameter 20-20 Istwertfunktion auf Option [3] Minimum und Eingabe des Solldrucks in

Parameter 20-21 Sollwert 1 konfiguriert. Wenn ein Istwert unter dem Sollwert liegt, erhoht der PID-Regler die Lifterdrehzahl.
Wenn alle Istwerte Gber dem Sollwert liegen, verringert der PID-Regler die Kompressordrehzahl.

o
)
wn
m
=
FC102 — =
®l4
Zone 1
Luftkl
urtcappe Zuluft- Ws-
ventilator T Box
N
/ ®
2 O % Zone 2
\ VVS-
Kuhl-/ Box
Heizschlange
Luftklappe
AaA|| ® %
Zone 3
Luftkl WS-
urtdiappe Ruckluftventilator Box
N
7/
AY
: )

Abbildung 3.47 Beispiel, Mehrere Zonen, ein Sollwert

Beispiel 2 - Mehrere Zonen, mehrere Sollwerte
Das vorherige Beispiel veranschaulicht eine Mehrzonenregelung mit einem Sollwert. Bendtigen die Zonen unterschiedliche
Driicke fir jedes VVS-Gerét, kann jeder Sollwert angegeben werden in

. Parameter 20-21 Sollwert 1.
. Parameter 20-22 Sollwert 2.

. Parameter 20-23 Sollwert 3.

Durch Auswahl von [5] Multisollwert min. in Parameter 20-20 Istwertfunktion erhéht der PID-Regler die Kompressordrehzahl,
wenn einer der Istwerte unter seinem Sollwert liegt. Wenn alle Istwerte Uber ihren jeweiligen Sollwerten liegen, verringert
der PID-Regler die Kompressordrehzahl.
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20-21 Sollwert 1

20-23 Sollwert 3

ProcessCtrlUnit*

999999.999
ProcessCtrlUnit]

Ruckfiihrung wird Sollwert 1
zur Eingabe eines Sollwert-
bezugs verwendet, der vom
PID-Regler des Frequenzum-
richters verwendet werden
kann. Siehe die Beschreibung
von Parameter 20-20 Istwert-
funktion.

HINWEI

Der hier eingegebene
Sollwertbezug wird zu
allen anderen aktivierten
Sollwerten addiert (siehe
Parametergruppe 3-1*
Sollwerte).

20-22 Sollwert 2

Range: Funktion:

0 [-999999.999 - | Bei Regelung mit

ProcessCtrlUnit* | 999999.999 Riickfihrung wird Sollwert 2
ProcessCtrlUnit] | zur Eingabe eines Sollwert-

bezugs fiir den PID-Regler
verwendet. Siehe die
Beschreibung von
Parameter 20-20 Istwert-
funktion.

HINWEIS!

Der hier eingegebene
Sollwertbezug wird zu
allen anderen aktivierten
Sollwerten addiert (siehe
Parametergruppe 3-1*
Sollwerte).

Range:

20-23 Sollwert 3

Funktion:

0
ProcessCtrlUnit*

[-999999.999 -
999999.999
ProcessCtrlUnit]

Bei Regelung mit
Ruckfiihrung wird Sollwert 3
zur Eingabe eines Sollwert-
bezugs verwendet, der vom
PID-Regler des Frequenzum-
richter verwendet werden
kann. Siehe die Beschreibung
von Parameter 20-20 Istwert-
funktion.

Range: Funktion: Range: Funktion:
0 [-999999.999 - | Bei Regelung mit Mﬂm

Der hier eingegebene
Sollwertbezug wird zu
allen anderen aktivierten
Sollwerten addiert (siehe
Parametergruppe 3-1*
Sollwerte).

Option:

20-25 Sollwerttyp

Zur Auswahl des Sollwerttyps.

Funktion:

[0] [ Konstant

[1 Konstant mit Nachtabsenkung

[2] | Schwebend

[3] Konstant mit Nachtdrehzahl

3.16.3 20-3* Erw. Umwandlung

In Klimaanlagen-Kompressoranwendungen ist es haufig
sinnvoll, das System basierend auf der Temperatur des
Kaltemittels zu regeln. In der Regel ist es jedoch sinnvoller,
direkt den Druck zu messen. Mittels dieser Parameter-
gruppe kann der PID-Regler des Frequenzumrichters die
Kaltemittel-Druckmesswerte in Temperaturwerte

umwandeln.

20-30 Kaltemittel

Option: Funktion:
Auswahl des in der Kompressoran-
wendung verwendeten Kaltemittels. Sie
mussen diesen Parameter korrekt
angeben, damit die Umwandlung Druck
zu Temperatur genau ist. Wenn das
verwendete Kaltemittel nicht in den
Optionen [0] bis [6] aufgefiihrt ist, wahlen
Sie [7] Benutzerdefiniert. Verwenden Sie
dann Parameter 20-31 Benutzerdef.
Kdltemittel A1, Parameter 20-32 Benutzerdef.
Kdltemittel A2 und
Parameter 20-33 Benutzerdef. Kdltemittel A3,
um A1, A2 und A3 fiir die folgende
Gleichung anzugeben:
Temperatur = 7(LN(PE1121) A7)~ A3

[0] Benutzerde-

finiert

[1] R12

[2] R22

[3] R134a

[4] R502

[5] R717

[6] R13

[7] R13b1
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20-30 Kaltemittel

20-40 Thermostat-/Pressostatfunktion

Option: Funktion: Zur Auswahl der Thermostat/Pressostatfunktion. Nur bei Prozess-
18] R23 regelung mit Ruckfiihrung verfligbar.
[9] R500 Option: Funktion:
[10] [R503 [0] Disabled
[11] |R114 [1] Absolute
[12] |R142b [2] Relative
[14] |R32
[16] [R401A Zur Eingabe des Abschaltwerts, bei dem der Kompressor stoppt.
[171 |R507 Range: Funktion:
[18] [R402A Size related* | [-999999.999 - 999999.999 Reference-
[19] * | R404a FeedbackUnit]
[20] |R407c ,
221 |Rao78 Zur Eingabe des Zuschaltwerts, bei dem der Kompressor startet.
[23] [R410a Range: Funktion;
[24] |R170 Size related* [ [-999999.999 - 999999.999 Reference-
[25] | R290 FeedbackUnit]
[26] | R600
[27] | R600a 3.16.4 20-7* PID Auto-Anpassung
[28] [R744
[29]1 |R1270 Der PID-Regler des Frequenzumrichters (Parametergruppe
[30] |R417A 20-** PID-Regler) kann automatisch angepasst werden. Dies
[31]1 [R422A vereinfacht die Inbetriebnahme, spart Zeit und stellt gleich-
[32] [R413A zeitig die genaue Einstellung der PID-Regelung sicher.
331 |Isceon 29 Konfigurieren Sie zur Verwendung der automatischen
341 |R427A Anpassung den Frequenzumrichter in
[35] | R438A Parameter 1-00 Regelverfahren auf PID-Regler.
[36] |Opteon XP10
371 | Ra07F Verwenden Sie ein grafisches LCP Bedienteil (GLCP), um
[38] |R1234ze wahrend der automatischen Anpassung auf Ablaufmel-
39] | R1234yf dungen reagieren zu kénnen.
Das Aktivieren der Auto-Anpassung in Parameter 20-79 PID
Range: Funktion: Auto-Anpassung versetzt den Frequenzumrichter in den
10* | [8 - 12 ]| Verwenden Sie diesen Parameter, um den Koeffi- automatischen Anpassungsmodus. Die weitere
Zientwert A1 einzugeben, wenn Sie Vorgehensweise wird auf dem LCP angezeigt.
Parameter 20-30 Kdltemittel auf [7] Benutzerde-
finiert eingestellt haben. Sie starten den Lifter/die Pumpe durch Driicken von [Auto
On] und Anlegen eines Startsignals. Stellen Sie die
Drehzahl manuell durch Driicken der Navigationstasten [4]
Range: Funktion: oder [¥] auf einen Wert ein, bei dem der Istwert nahe dem
-2250% [ [-3000 - Verwenden Sie diesen Parameter, um den Systemsollwert liegt.
-1500 ] Koeffizientwert A2 einzugeben, wenn Sie
Parameter 20-30 Kltemittel auf [7] Benutzer- HINWEI
acfiniertieingestelitthaben. Sie konnen den Motor bei der manuellen Einstellung der
Motordrehzahl nicht mit maximaler oder minimaler
Drehzahl laufen lassen, da die Drehzahl des Motors
Range: Funktion: wahrend der automatischen Anpassung schrittweise
250% [ [200 - Verwenden Sie diesen Parameter, um den geadndert werden muss.
300 ] Koeffizientwert A3 einzugeben, wenn Sie
Parameter 20-30 Kdltemittel auf [7] Benutzerde-
finiert eingestellt haben.
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Die PID-Auto-Anpassung fiihrt Anderungen bei Betrieb in
einem stationdren Zustand schrittweise ein und Uberwacht
dann den Istwert. Anhand der Reaktion des Istwerts
werden die erforderlichen Werte flir Parameter 20-93 PID-
Proportionalverstdrkung und Parameter 20-94 PID
Integrationszeit berechnet. Parameter 20-95 PID-Differentiati-
onszeit wird auf den Wert 0 (Null) eingestellt.

Parameter 20-81 Auswahl Normal-/Invers-Regelung wird
wahrend der Anpassung ermittelt.

Diese berechneten Werte werden am LCP angezeigt, und
Sie kdnnen diese Gbernehmen oder verwerfen. Nach
Ubernahme werden die Werte in die entsprechenden
Parameter geschrieben und die automatische Anpassung in
Parameter 20-79 PID Auto-Anpassung deaktiviert. Je nach
geregeltem System kann die Auto-Anpassung mehrere
Minuten in Anspruch nehmen.

Stellen Sie vor der Durchfliihrung der PID-Auto-Anpassung
die folgenden Parameter entsprechend der Lasttragheit ein:
. Parameter 3-41 Rampenzeit Auf 1.

. Parameter 3-42 Rampenzeit Ab 1.

oder

. Parameter 3-51 Rampenzeit Auf 2.
. Parameter 3-52 Rampenzeit Ab 2.

Wenn eine PID-Auto-Anpassung mit langsamen Rampen-
zeiten ausgefiihrt wird, ergeben die automatisch
angepassten Parameter in der Regel eine sehr langsame
Regelung. Beseitigen Sie vor der Aktivierung der PID-Auto-
Anpassung lbermafige Storgerausche des Istwertgebers
Uber den Eingangsfilter (Parametergruppen 6-** Analoge
Ein-/Ausg., 5-5* Pulseingdnge und 26-** Analoge E/A-Option
MCB 109, Parameter 6-16 Klemme 53 Filterzeit,

Parameter 6-26 Klemme 54 Filterzeit,

Parameter 5-54 Pulseingang 29 Filterzeit,

Parameter 5-59 Pulseingang 33 Filterzeit). Fiihren Sie zum
Erhalt genauester Reglerparameter die PID-Auto-Anpassung
aus, wenn die Anwendung im typischen Betrieb lauft, d. h.
mit einer typischen Last.

20-70 Typ mit Riickfiihrung

20-70 Typ mit Riickfiihrung

Option: Funktion:

[11 | Schneller Durchfiihrung dauert 10-20 s.
Druck

[2] [Langsamer Durchfiihrung dauert 30-60 s.
Druck

[3] | Schnelle Die Durchfiihrung dauert 10-20 Minuten.
Temperatur

[4] |Langsame Die Durchfiihrung dauert 30-60 Minuten.

Temperatur

20-71 Abstimm-Modus
Option:

Funktion:

[0] * | Normal | Die Einstellung Normal in diesem Parameter eignet
sich fir die Druckregelung in Lufteranlagen.

[1]1 | Schnell | Die Einstellung Schnell findet in Pumpsystemen
Anwendung, in denen ein schnelleres Ansprechen
der Regelung gewlinscht ist.

20-72 PID-Ausgangsanderung

Range: Funktion:
0.10%| [0.01 | Dieser Parameter legt die GréBRe der Anderungs-
- 0.50 ] | schritte wahrend der Auto-Anpassung fest. Der

Wert ist ein Prozentwert der vollen Drehzahl, d. h.,
wenn die maximale Ausgangsfrequenz in
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]/

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] auf 50 Hz
eingestellt ist, ist 0,10 gleich 10 % von 50 Hz, also
5 Hz. Stellen Sie diesen Parameter auf einen Wert
ein, der zu Istwertanderungen zwischen 10 % und
20 % fur optimale Anpassgenauigkeit fiihrt.

20-73 Min. Istwerthohe

Range: Funktion:

-999999
ProcessCtrlUnit*

[-999999.999 -
par. 20-74
ProcessCtrlUnit]

Geben Sie die minimal
zulassige Istwerthohe in
Benutzereinheiten laut
Definition in

Parameter 20-12 Soll-/Istwert-
einheit ein. Wenn der Wert
unter Parameter 20-73 Min.
Istwerthohe sinkt, bricht der

Option: Funktion: Frequenzumrichter die Auto-
Wahlen Sie die Ansprechdrehzahl der Anpassung ab und zeigt eine
Anwendung aus, falls bekannt. Die Fehlermeldung am LCP an.
Werkseinstellung ist fiir die meisten
Anwendungen ausreichend. Ein praziserer
Wert reduziert die erforderliche Zeit zur Range: Funktion:
Ausfiihrung der PID-Anpassung. Die 999999 [par. 20-73 - | Geben Sie die maximal
Ehnitellicng, it ez B s dlts ProcessCtrlUnit* | 999999.999 zuldssige Istwerthohe in
ileriEe ey Plelanister U0l e il (s ProcessCtrlUnit] | Benutzereinheiten laut
die Geschwindigkeit der automatischen Definition in
ST Parameter 20-12 Soll-/Istwert-

[0] * | Auto Durchfiihrung dauert 30-60 s. einheit ein. Wenn der Wert

Uber
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20-74 Maximale Istwerthohe

Range: Funktion:

20-82 PID-Startdrehzahl [UPM]

Range: Funktion:

Parameter 20-74 Maximale
IstwerthGhe steigt, bricht der
Frequenzumrichter die Auto-
Anpassung ab und zeigt eine
Fehlermeldung am LCP an.

20-79 PID Auto-Anpassung

Option: Funktion:

Dieser Parameter startet die automatische PID-
Anpassfolge. Nach erfolgreicher automatischer
Anpassung und Ubernahme oder Verwerfen der
Einstellungen setzen Sie diesen Parameter
durch Druicken von [OK] oder [Cancel] am Ende
der Anpassung auf [0] Deaktiviert zurlck.

[0] * | Deaktiviert
[1] [ Aktiviert

3.16.5 20-8* PID-Grundeinstell.

Diese Parametergruppe dient zum Konfigurieren des
einfachen Betriebs des PID-Reglers einschlieBlich des
Reagierens auf einen Istwert, der (iber oder unter dem
Sollwert liegt, der Drehzahl beim ersten Funktionsstart und
der Anzeige des Sollwerts durch das System.

20-81 Auswahl Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

[0] | Normal | Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
verringert sich, sobald der Istwert hoher ist als der
Sollwert. Dieses Verhalten ist bei der druckgere-
gelten Versorgung von Lifter- und
Pumpenanwendungen die Regel.

[11 * [ Invers | Die Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters
erhoht sich, sobald der Istwert hoher ist als der
Sollwert. Dieses Verhalten ist bei temperaturgere-
gelten Kihlanwendungen, z. B. bei Kihltiirmen, die
Regel.

20-82 PID-Startdrehzahl [UPM]

Range: Funktion:

e Das LCP zeigt diesen Parameter nur an,

1 wenn Parameter 0-02 Hz/UPM
G Umschaltung auf [0] UPM programmiert
ist.

Beim ersten Start des Frequenzumrichters
lauft er zunédchst auf diese Ausgangsdrehzahl
hoch und folgt dabei der aktiven Rampenzeit
auf. Wenn die hier programmierte Ausgangs-
drehzahl erreicht ist, schaltet der
Frequenzumrichter automatisch auf Regelung

mit Ruckfiihrung und der PID-Regler startet.
Dies ist in Anwendungen nitzlich, in denen
beim Anlaufen eine schnelle Beschleunigung
auf eine minimale Drehzahl erforderlich ist.

20-83 PID-Startfrequenz [Hz]

Range: Funktion:
related* | par.

Das LCP zeigt diesen Parameter nur an,
wenn Parameter 0-02 Hz/UPM
Umschaltung auf [1] Hz programmiert
ist.

Beim ersten Start des Frequenzumrichters
lauft er zundchst auf diese Ausgangsfrequenz
hoch und folgt dabei der aktiven Rampenzeit
auf. Wenn die hier programmierte Ausgangs-
frequenz erreicht ist, schaltet der
Frequenzumrichter automatisch auf Regelung
mit Ruckfiihrung und der PID-Regler startet.
Dies ist in Anwendungen nitzlich, in denen
beim Anlaufen eine schnelle Beschleunigung
auf eine minimale Drehzahl erforderlich ist.

20-84 Bandbreite Ist=Sollwert

Range: Funktion:
5% | [0- |Wenn die PID-Regelabweichung (die Abweichung
* 200 %] | zwischen Sollwert und Istwert) unter dem festge-

legten Wert dieses Parameters liegt, zeigt das
Display des Frequenzumrichters Ist=Sollwert.
Diesen Zustand kénnen Sie extern durch Program-
mierung der Funktion eines Digitalausgangs auf [8]
Ist=Sollwert/keine Warnung anzeigen. Bei serieller
Kommunikation ist auerdem das Zustandsbit
Ist=Sollwert des Zustandsworts des Frequenzum-
richters hoch (Wert=1).

Die Bandbreite Ist=Sollwert wird als Prozentsatz des
Sollwerts berechnet.

3.16.6 20-9* PID-Regler

Mit den Parametern in dieser Gruppe kdnnen Sie den PID-
Regler manuell einstellen. Durch Anpassung der PID-
Reglerparameter kdnnen Sie das Regelverhalten
verbessern. Richtlinien zur Anpassung der PID-Reglerpa-
rameter finden Sie im VLT® Refrigeration Drive FC103-
Projektierungshandbuch.
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20-91 PID-Anti-Windup

20-95 PID-Differentiationszeit

Die Option [7] On wird automatisch aktiviert,
wenn Sie in den Parametern in Parameter-
gruppe 21-** Ext eine der folgenden Optionen
auswidhlen: Mit Riickfiihrung: [0] Normal, [X]
Aktiviert Ext CLX PID.

[0] |Aus

Der Integrator d@ndert den Wert auch weiterhin,
nachdem der Ausgang den max. oder min. Wert
erreicht hat. Dies kann anschlieBend zu einer
Verzégerung der Ausgangsdanderung des Reglers
fuhren.

[1] * | Ein

Der Integrator wird blockiert, wenn der Ausgang des
integrierten PID-Reglers den max. oder min. Wert
erreicht hat und daher den Wert des geregelten
Prozessparameters nicht weiter andern kann. Damit
kann der Regler schneller reagieren, sobald eine
erneute Regelung maglich ist.

Range:

20-93 PID-Proportionalverstarkung

Funktion:

0.50*

[0-10]

Die Proportionalverstarkung gibt an, wie oft die
Abweichung zwischen Soll- und Istwertsignal
angewendet werden soll.

Range:

20-94 PID Integrationszeit

Funktion:

30 [0.01 -
S* 10000 s]

Der Integrator akkumuliert einen Beitrag zum
Ausgang des PID-Reglers, solange eine
Abweichung zwischen dem Sollwert- und
Istwertsignal vorliegt. Der Beitrag ist propor-
tional zur GroBe der Regelabweichung. Dies
stellt sicher, dass die Abweichung (der Fehler)
gegen 0 geht.

Bei Einstellung eines niedrigen Werts fiir die
Integrationszeit wird bei jeder Abweichung eine
schnelle Reaktion erreicht. Wenn Sie jedoch
einen zu kleinen Wert einstellen, kann die
Regelung instabil werden.

Der eingestellte Wert ist die Zeit, die der
Integrator benoétigt, um die gleiche Wirkung wie
das Proportionalglied bei einer gegebenen
Abweichung zu erzielen.

Wenn der Wert auf 10.000 eingestellt wird, wirkt
der Regler als reiner Proportionalregler mit
einem P-Bereich basierend auf der Einstellung in
Parameter 20-93 PID-Proportionalverstdrkung.
Wenn keine Abweichung vorliegt, ist der
Ausgang des Proportionalreglers 0.

Option: Funktion: Range: Funktion:
W 0 [0 - | Der Differentiator tiberwacht die Veranderungsrate
s* |10 s] | des Istwerts. Wenn sich der Istwert schnell andert,

passt er den Ausgang des PID-Reglers an, um die
Veranderungsrate des Istwerts zu verringern. Wenn
dieser Wert grof3 ist, wird eine schnelle Antwort vom
PID-Regler abgerufen. Wenn der Wert jedoch zu grof3
ist, kann die Ausgangsfrequenz des Frequenzum-
richters instabil werden.

Die Differentiationszeit ist hilfreich in Situationen, in
denen ein schnelles Ansprechverhalten des Frequen-
zumrichters und eine prazise Drehzahlregelung
erforderlich sind. Diese Anpassung bei ordnungs-
gemaler Systemsteuerung zu erzielen, kann
schwierig sein. Die Differentiationszeit wird
Uiblicherweise nicht bei Kiihlanwendungen
verwendet. Deshalb empfiehlt es sich in der Regel,
diesen Parameter auf 0 oder AUS eingestellt zu
lassen.

20-96 PID-Prozess D-Verstarkung/Grenze

Range: Funktion:
51 [1- Die Differenzfunktion eines PID-Reglers entspricht
501] der Veranderungsrate des Istwerts. Eine abrupte

Anderung des Istwerts kann daher zur Folge haben,
dass die Differenzfunktion eine wesentliche
Veranderung des PID-Reglerausgangs verursacht.
Dieser Parameter beschrankt den maximalen
Wirkungsgrad, den die Differenzfunktion des PID-
Reglers erzeugen kann. Ein kleinerer Wert reduziert
den maximalen Wirkungsgrad der Differenzfunktion
des PID-Reglers.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn
Parameter 20-95 PID-Differentiationszeit NICHT auf
AUS (0 s) programmiert ist.
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3.17 Parameter: 21-** Erw. PID-Regler
3.17.1 21-** Erw. Mit Riickfihrung

Der VLT® Refrigeration Drive FC103 bietet zusatzlich zum
PID-Regler 3 erweiterte PID-Regler mit Riickfiihrung. Diese
kdnnen Sie unabhéngig zur Steuerung von externen
Stellgliedern (Ventile, Drosselklappen usw.) konfigurieren
oder mit einem internen PID-Regler verwenden, um die
dynamischen Reaktionen auf Sollwertveranderungen oder
Laststoérungen zu optimieren.

Sie kdnnen die erweiterten PID-Regler mit dem PID-Regler
mit Ruckfihrung verbinden, um eine Doppelreglerkonfigu-
ration zu bilden.

Zur Steuerung eines Modulators (z. B. eines Ventilmotors)
muss dieses Gerdt ein Positionierungsservomotor mit
integrierter Elektronik sein, der ein 0-10 V- (Signal von
einer analogen VLT® E/A-Karte MCB 109) oder ein 0/4-20
mA-Steuersignal (Signal von der Steuerkarte und/oder
einer VLT® Universal-E/A-Karte MCB 101) empféngt.

Die Ausgangsfunktion kdnnen Sie in folgenden Parametern
programmieren:
. Steuerkarte, Klemme 42: Parameter 6-50 Klemme
42 Analogausgang (Einstellung [113] bis [115]
oder [149] bis [151], Erw. Mit Rickfiihrung 1/2/3

. VLT® Universal-E/A MCB 101, Klemme X30/8:
Parameter 6-60 Klemme X30/8 AnalogausgangExt.,
(Einstellung [113] bis [115] oder [149] bis [151],
Erw. Mit Rickfihrung 1/2/3

. VLT® Analoge E/A-Karte MCB 109, Klemme X42/7
bis 11: Parameter 26-40 Klemme X42/7 Ausgang,
Parameter 26-50 Klemme X42/9 Ausgang,
Parameter 26-60 Klemme X42/11 Ausgang
(Einstellung [113] bis [115], Erw. Mit Ruckfiihrung
1/2/3

Die VLT® Universal-E/A-Option MCB 101 und die analoge
VLT® E/A-Option MCB 109 sind optionale Karten.

3.17.2 21-0* Erw. CL-Auto-Anpassung

Sie kdnnen jeden der erweiterten PID-Regler mit
Ruckfiihrung einzeln automatisch anpassen. Dies
vereinfacht die Inbetriebnahme, spart Zeit und stellt gleich-
zeitig eine genaue Einstellung der PID-Regelung sicher.

Zur Verwendung der PID-Auto-Anpassung miissen Sie den
entsprechenden erweiterten PID-Regler fiir die jeweilige
Anwendung konfigurieren.

Verwenden Sie ein grafisches LCP, um wahrend der
automatischen Anpassung auf Ablaufmeldungen reagieren
zu kénnen.

Aktivieren der automatischen Anpassung in

Parameter 21-09 PID Auto-Anpassung versetzt den
entsprechenden PID-Regler in den PID-Auto-Anpassmodus.
Die weitere Vorgehensweise wird auf dem LCP angezeigt.

Die PID-Auto-Anpassung fiihrt Anderungen schrittweise ein
und Uberwacht dann den Istwert. Anhand der Reaktion des
Istwerts werden die folgenden erforderlichen Werte
berechnet:

. PID-Proportionalverstarkung.

- Parameter 21-21 Erw. 1 P-Verstérkung fir
den erweiterten PID-Regler 1.

- Parameter 21-41 Erw. 2 P-Verstdrkung fir
den erweiterten PID-Regler 2.

- Parameter 21-61 Erw. 3 P-Verstdrkung fur
den erweiterten PID-Regler 3.

. Integrationszeit.

- Parameter 21-22 Erw. 1 |-Zeit fir den
erweiterten PID-Regler 1.

- Parameter 21-42 Erw. 2 |-Zeit fur den
erweiterten PID-Regler 2.

- Parameter 21-62 Erw. 3 I-Zeit fiir Erw.
Prozess 3 werden berechnet.

Die PID-Differentiationszeit wird in den folgenden
Parametern auf 0 eingestellt:
. Parameter 21-23 Erw. 1 D-Zeit fiir den erweiterten
PID-Regler 1.

. Parameter 21-43 Erw. 2 D-Zeit fir den erweiterten
PID-Regler 2.

. Parameter 21-63 Erw. 3 D-Zeit flir den erweiterten
PID-Regler 3 sind auf Wert 0 (Null) eingestellt.

. Parameter 21-20 Erw. 1 Normal-/Invers-Regelung fiir
den erweiterten PID-Regler 1.

. Parameter 21-40 Erw. 2 Normal-/Invers-Regelung fiir
den erweiterten PID-Regler 2.

. Parameter 21-60 Erw. 3 Normal-/Invers-Regelung fur
den erweiterten PID-Regler 3 wird wahrend der
Anpassung ermittelt.

Diese berechneten Werte werden am LCP angezeigt, und
Sie kdnnen diese Gbernehmen oder verwerfen. Nach
Ubernahme werden die Werte in die entsprechenden
Parameter geschrieben und die automatische Anpassung in
Parameter 21-09 PID Auto-Anpassung deaktiviert. Je nach
geregeltem System kann die PID-Auto-Anpassung mehrere
Minuten in Anspruch nehmen.
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Beseitigen Sie vor der Aktivierung des PID-Auto-Tuning
UberméfBige Storgerdusche des Istwertgebers Gber den
Eingangsfilter (Parametergruppen 5-5* Pulseingdnge, 6-**
Analoge Ein-/Ausg. und 26-** Analoge E/A-Option MCB 109,
Klemme 53/54 Filterzeit/Pulseingang 29/33 Filterzeit).

21-03 Min. Istwerthohe

Range: Funktion:
-999999*

Geben Sie die minimal zulassige

[-999999.999 | IstwerthGhe in Benutzereinheiten ein

- par. 21-04 ] | laut Definition in:
Option: Funktion: Istwerteinheit 1 fir den
Dieser Parameter definiert die e B .
Anwendungsreaktion. Die Werkseinstel- . Parameter 21-30 Erw. Soll-/
lungen sollten fiir die meisten Istwerteinheit 2 fir den
Anwendungen ausreichend sein. Wenn die erweiterten PID-Regler 2.
relative Drehzahl der Anwendung bekannt . Parameter 20-05 Istwert 2
ist, konnen Sie sie hier auswahlen. Dies Bt @ dlen ereierien
verringert die Zeit, die fiir die Ausfiihrung PID-Regler 3.
der PID-Auto-Anpassung benétigt wird.
Die Einstellung hat keinen Einfluss auf den BT €t IR (e
Wert der angepassten Parameter und wird Parameter 21-03 Min. IstwerthGhe sinkt,
ausschlieBlich fiir die automatische PID- Bl 6 o (TS PErHmEhiiey € D
Anpassfolge verwendet. Auto-Anpassung ab und zeigt eine
Fehlermeldung im Display an.
[0] * [ Auto
(2] | Langsamer Range: Funktion:
Druck T - —
999999* | [par. 21-03 | Geben Sie die maximal zuldssige
[3] | Schnelle —— A .
- Istwerthohe in Benutzereinheiten ein laut
Temperatur 999999.999 | Definition in:
[4] |Langsame ] . Parameter 21-10 Erw. Soll-/Istwert-
Temperatur einheit 1 fir den erweiterten
Option: Funktion: . Parameter 21-30 Erw. Soll-/Istwert-
[0] * | Normal | Die Einstellung Normal in diesem Parameter eignet einheit 2 fir den erweiterten
sich fur die Druckregelung in Lufteranlagen. Az 2
[1]1 | Schnell | Die Einstellung Schnell findet in der Regel in ¢ e A I 2 B
Pumpsystemen Anwendung, in denen ein 0 ClE G (AIDhEe] B £
schnelleres Ansprechen der Regelung gewliinscht Wenn der Wert tUber
ist. Parameter 21-04 Maximale Istwerthohe
steigt, bricht der Frequenzumrichter die
PID-Auto-Anpassung ab und zeigt eine
Range: Funktion: Fehlermeldung im Display an.
0.10% [ [0.01 - | Dieser Parameter legt die GréBe der Anderungs-
0.50] schritte wahrend der Auto-Anpassung fest. Der
Wert ist ein Prozentwert des vollstandigen
Betriebsbereichs. Das heif3t, wenn die maximale
Analogausgangsspannung auf 10 V eingestellt ist,
sind 0,10 10 % von 10 V, was 1 V entspricht.
Stellen Sie diesen Parameter auf einen Wert ein,
der zu Istwertanderungen von 10 % bis 20 % fiir
optimale Anpassgenauigkeit fiihrt.
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21-09 PID Auto-Anpassung 21-10 Erw. Soll-/Istwerteinheit 1

Option: Funktion: Option: Funktion:
Dieser Parameter ermdglicht die [24] | m*/min
Auswahl des erweiterten PID-Reglers zur [25] | m%h
automatischen Anpassung und startet [30] |kag/s
die PID-Auto-Anpassung fiir diesen 31] [kg/min
Regler. Nach erfolgreicher automatischer 1321 |kg/h
Anpassung und Ubernahme oder B33] | tmin
Verwerfen der Einstellungen setzen Sie 34] |tvh
diesen Parameter durch Driicken von
[40] [m/s
[OK] oder [Cancel] am Ende der -
" [41] | m/min
Anpassung auf [0] Deaktiviert zuriick.
[45] [m
[0] * | Deaktiviert 601 |°c
[11 |Ext. PID 1 [70] | mbar
aktiviert 711 | bar
[2] |Ext. PID 2 [72] |Pa
aktiviert 73] | kPa
[3] Ext: F.’ID 3 [74] |m wg
aktiviert [80] | kw
[120] | GPM
*
31 73 21 '1 ErW. PlD SO”'/IStW 1 [121] | Gal/s
[122] | gal/min
AF-600 FP ; [123] | gal/h
2 [124] | cfm
o
Externer 8 [125] | FuR®/s
Sollwert _ [126] | FuR®/min
XC-13
Ext Ausgangs- [127] | FuB®h
Regler 1 signal [130] | Ib/s
Sollwert T -
~ mit | AN-50 )
XC15 Riickfihrung | [131] | Ib/min
| 1321 [ Ib/h
Istwert - 1 [140] | FuB/s
XC-14 }
! [141] | FuB/min
i [145] | ft
OPCGPIO } Ausgangs- [160] | °F
} signal -
Lf*f*fo\Tféﬁ**» [170] | psi
[1711 | Ib/in?
172] | inch
Abbildung 3.48 Erw. PID Soll-/Istw. 1 [172] | inch wg
[173] | ft wg
[180] [ PS
21-10 Erw. Soll-/Istwerteinheit 1 21-11 Ext. Minimaler Sollwert 1
Option: Funktion: Range: Funktion:
Wabhlen Sie die Einheit fir den Sollwert und 0 ExtPID1Unit* | [-999999.999 - par. [ Wahlen Sie den minimalen
Istwert. 21-12 ExtPID1Unit] Sollwert fir den PID-
0] Regler 1 mit Rickfiihrung.
[11* %
[5] PPM
[10] |I/min
[11] | UPM
[12] | PULSE/s
[20] |I/s
[21] | I/min
[22] |I/h
[23]1 | m%s
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21-12 Ext. Maximaler Sollwert 1

Range: Funktion: Option: Funktion:
100 [par. 21-11 - MM beziehen sich auf Eingénge auf der
ExtPID1Unit* [ 999999.999 Stellen Sie den gewiinschten VLT® Universal-E/A-Karte MCB 101.
ExtPIDIUNIt] | \wert fiir Parameter 21-12 Ext. [0] * | Keine Funktion
Maximaler Sollwert 1 ein, [11 [Analogeingang 53
bevor Sie die Werte des PID- 2] |Analogeingang 54
Reglers in Parametergruppe 3] | Pulseingang 29
20-9* PID-Regler festlegen. [@ | Pulseingang 33
[7] Analogeing. X30/11
Wahlen Sie den maximalen 18] Analogeing. X30/12
Sollwert fur den PID-Regler 1 mit 9] Analogeingang X42/1
ST, [10] | Analogeingang X42/3
Die Dynamik des PID-Reglers [11] | Analogeingang X42/5
héngt von dem Wert ab, den Sie [100] | Bus-Istwert 1
in diesem Parameter einstellen. [101] | Bus-Istwert 2
Nahere Angaben finden Sie auch 1102] | Bus-Istwert 3
in Parameter 21-21 Erw. 1 P- [110] | Air Pres. to Flow
Verstdrkung.
2115 Ew. Sollwert 1
Range: Funktion:
Option: Funktion: 0 [par. 21-11 - | Der Sollwert wird bei
Dieser Parameter legt fest, welcher ExtPID1Unit* | par. 21-12 erweitertem PID-Regler 1
Eingang am Frequenzumrichter als ExtPID1Unit] verwendet. Der erweiterte
Quelle des Sollwertsignals fir den Sollwert 1 wird zum Wert des
PID-Regler 1 dienen soll. Analog- erweiterten variablen Sollwerts
eingang X30/11 und Analogeingang 1, den Sie in
X30/12 beziehen sich auf Eingange Parameter 21-13 Erw. variabler
auf der VLT® Universal-E/A-Karte Sollwert 1 gewahlt haben,
MCB 101. addiert.
[11 | Analogeingang 53
[2] |Analogeingang 54 Zur Auswahl der Umrechnungsmethode fiir integrierten PID 1.
[71 |Pulseingang 29 Option: Funktion:
[8] | Pulseingang 33 [0] * Linear
[20] | Digitalpoti [1] Radiziert
[21] [ Analogeing. X30/11 [2] Druck zu Temperatur
[23] [ Analogeingang X42/1
[24] [ Analogeingang X42/3 Range: Funktion:
125] | Analogeingang X42/5 0 ExtPID1Unit* | [-999999.999 - Anzeige des Sollwerts fir
[30] | Erw. PID-Prozess 1 999999.999 PID-Regler 1 mit
[31] | Erw. PID-Prozess 2 ExtPID1Unit] Ruckfuhrung.
[32] | Erw. PID-Prozess 3
Option: Funktion: 0 ExtPID1Unit* [ [-999999.999 - Anzeige des Istwerts fir
Dieser Parameter legt fest, welcher 999999.999 PID-Regler 1 mit
Eingang am Frequenzumrichter als ExtPID1Unit] Riickfiihrung.
Quelle des Istwertsignals fur den
dienen soll. Analogeingang X30/11 Range: Funktion:
und Analogeingang X30/12 0 %* [ [0 - 100 %] [ Anzeige des Ausgangswerts fiir PID-Regler 1
mit Ruckfihrung.
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3.17.4 21-2* Erw. Prozess-PID 1

21-20 Erw. 1 Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:

[0] * [ Normal | Zur Reduzierung des Ausgangs, wenn der Istwert
den Sollwert tberschreitet.

[11 |Invers |Zur Erhéhung des Ausgangs, wenn der Istwert den

Sollwert tiberschreitet.

21-21 Erw. 1 P-Verstdrkung

Range: Funktion:
10]

Legen Sie immer erst

Parameter 20-14 Maximum Reference/
Feedb. fest, bevor Sie die Werte fiir den
PID-Regler in Parametergruppe 20-9* PID-
Regler konfigurieren.

Die Proportionalverstarkung gibt an, wie oft die
Abweichung zwischen Soll- und Istwertsignal
angewendet werden soll.

Wenn (Fehler x Verstarkung) mit einem Wert gleich der
Einstellung in Parameter 20-14 Maximum Reference/Feedb.
springt, versucht der PID-Regler, die Ausgangsdrehzahl
entsprechend des in Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]/
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] eingestellten Werts zu
andern. Die Ausgangsdrehzahl wird durch diese Einstellung
jedoch begrenzt.

Sie kdnnen den Proportionalbereich (Fehler, durch den sich
der Ausgang von 0-100 % andert) Uber die folgende
Formel berechnen:

1
[Proportional— verstdrkung] x (Max. Sollwert)

Range: Funktion:
10000 [0.01 - Mit der Zeit akkumuliert der Integrator einen
s* 10000 s] [ Beitrag zum Ausgang des PID-Reglers,

solange eine Abweichung zwischen dem
Sollwert- und Istwertsignal vorliegt. Der
Beitrag ist proportional zur GroBe der
Regelabweichung. Dies stellt sicher, dass die
Abweichung (der Fehler) gegen 0 geht.

Bei Einstellung eines niedrigen Werts fir die
Integrationszeit wird bei jeder Abweichung
eine schnelle Reaktion erreicht. Wenn Sie
jedoch einen zu kleinen Wert einstellen,
kann die Regelung instabil werden.

Der eingestellte Wert ist die Zeit, die der
Integrator benétigt, um die gleiche Wirkung
wie das Proportionalglied bei einer
gegebenen Abweichung zu erzielen.

Wenn der Wert auf 10.000 eingestellt wird,
wirkt der Regler als reiner Proportionalregler

Range: Funktion:

mit einem P-Bereich basierend auf der
Einstellung in Parameter 20-93 PID-Proportio-
nalverstdrkung. Wenn keine Abweichung
vorliegt, ist der Ausgang des Proportional-
reglers 0.

Range: Funktion:

0 s*[ [0 - 10 s]| Der Differentiator reagiert nicht auf konstante
Fehler. Er stellt nur eine Verstarkung bereit,
wenn sich der Istwert andert. Je schneller sich
der Istwert verandert, desto starker ist die
Verstarkung vom Differentiator.

21-24 Erw. 1 D-Verstarkung/Grenze

Range: Funktion:

5% [1 - 50 ]| Stellen Sie eine Begrenzung fiir die Differentiati-
onsverstarkung ein. Bei schnellen Veranderungen
wird die Differentiationsverstarkung erhoht.
Begrenzen Sie die Differentiationsverstarkung, um
bei langsamen Veranderungen eine reine Differen-
tiationsverstarkung und bei schnellen
Verdnderungen eine konstante Differentiationsver-
starkung zu erhalten.

3.17.5 21-3* Erw. PID Soll-/Istw. 2

21-30 Erw. Soll-/Istwerteinheit 2

Option: Funktion:
Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 21-10 Erw. Soll-/Istwerteinheit 1.

[0]

[11* %

[5] PPM

[10] [I/min

[11] [uPM

[12] | PULSE/s

[20] |I/s

[21] | I/min

[22] |I/h

[23]1 [m?/s

[24] | m*/min

[25] | m¥h

[30] | kg/s

[31] | kg/min

[32] | kg/h

[33] [t/min

[34] |t/h

[40] | m/s

[41] | m/min

[45] | m
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21-30 Erw. Soll-/Istwerteinheit 2

21-33 Erw. variabler Sollwert 2

Option: Funktion: Option: Funktion:

[60] [°C [22] [ Analogeing. X30/12

[70] | mbar [23] [ Analogeingang X42/1

[71] |bar [24] | Analogeingang X42/3

[72] |[Pa [25] [ Analogeingang X42/5

[73] | kPa [30] | Erw. PID-Prozess 1

[74] | m wg [31] | Erw. PID-Prozess 2

[80]1 [kw [32] | Erw. PID-Prozess 3

[120] | GPM

120 Gals 2134 Enwlstwert2 |

[122] | gal/min Option: Funktion:

[123] | gal/h Néhere Angaben finden Sie in

1241 | cfm Parameter 21-14 Ext. Istwert 1.

[125] | FuB®/s [0] * | Keine Funktion

[126] | FuR*/min [11 | Analogeingang 53

[127] | FuR®/h [2] | Analogeingang 54

[130] | Ib/s [3] Pulseingang 29

[131] | Ib/min [4] Pulseingang 33

[132] | Ib/h [7] Analogeing. X30/11

[140] | Fu3/s [8] Analogeing. X30/12

[141] | Fu/min [9] Analogeingang X42/1

[145] | ft [10] | Analogeingang X42/3

[160] | °F [11] | Analogeingang X42/5

[170] | psi [100] | Bus-Istwert 1

[1711 | Ib/in? [101] | Bus-Istwert 2

[172] [inch wg [102] | Bus-Istwert 3

[173] [ ft wg [110] | Air Pres. to Flow

— | 21-35 Erw.Sollwert2 |

Range: Funktion: 0 ExtPID2Unit* [ [par. 21-31 - par. | Ndhere Angaben finden Sie

0 ExtPID2Unit* | [-999999.999 - Néahere Angaben finden Sie 21-32 ExtPID2Unit] |in Parameter 21-15 Erw.
par. 21-32 in Parameter 21-11 Ext. Sollwert 1.
ExtPID2Unit] Minimaler Sollwert 1.

Zur Auswahl der Umrechnungsmethode fiir integrierten PID 2
Range: Funktion: Option: Funktion:
100 [par. 21-31 - Nahere Angaben finden Sie [0] * Linear
ExtPID2Unit* 999999.999 in Parameter 21-12 Ext. T Radiziert

ExtPID2Unit] Maximaler Sollwert 1. 2] Druck zu Temperatur

21-33 Erw. variabler Sollwert 2

Option: Funktion:

21-37 Erw. Sollwert 2 [Einheit]

Range:

Funktion:

Néhere Angaben finden Sie in
Parameter 21-13 Erw. variabler
Sollwert 1.

[0] * | Deaktiviert

0 ExtPID2Unit* | [-999999.999 -
999999.999

ExtPID2Unit]

Siehe auch

Parameter 21-17 Erw. Sollwert
1 [Einheit], Erw. Sollwert 1
[Einheit].

[11 [Analogeingang 53

[2] | Analogeingang 54

[7] | Pulseingang 29

[8] | Pulseingang 33
[20] | Digitalpoti
[21] [ Analogeing. X30/11

21-38 Erw. Istwert 2 [Einheit]
Range:
0 ExtPID2Unit*

Funktion:

[-999999.999 -
999999.999
ExtPID2Unit]

Néhere Angaben finden Sie
in Parameter 21-18 Ext.
Istwert 1 [Einheit].
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21-39 Erw. Ausgang 2 [%]

Range:

Funktion:

21-53 Erw. variabler Sollwert 3

Option: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Ndhere Angaben finden Sie in
Parameter 21-19 Erw. Ausgang 1 [%)].

3.17.6 21-4* Erw. PID-Prozess 2

21-40 Erw. 2 Normal-/Invers-Regelung

Option: Funktion:
Nahere Angaben finden Sie in Parameter 21-20 Erw.
1 Normal-/Invers-Regelung.

[0] * [ Normal

[11 [Invers

21-41 Erw. 2 P-Verstarkung
Range:

0.01* [ [0 - 10 ] | Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 21-21 Erw. 1 P-Verstdrkung.

Funktion:

Néahere Angaben finden Sie in
Parameter 21-13 Erw. variabler
Sollwert 1.

[0] * | Deaktiviert
[1] | Analogeingang 53

[2] | Analogeingang 54

[7] | Pulseingang 29

[8] | Pulseingang 33

[20] | Digitalpoti

[21] | Analogeing. X30/11
[22] | Analogeing. X30/12
[23] [ Analogeingang X42/1
[24] [ Analogeingang X42/3
[25] [ Analogeingang X42/5
[30] | Erw. PID-Prozess 1
[31] | Erw. PID-Prozess 2
[32] | Erw. PID-Prozess 3

Range: Funktion:

21-54 Erw. Istwert 3

Option: Funktion:

10000 s*| [0.01 - 10000 s] | Nahere Angaben finden Sie in

Parameter 21-22 Erw. 1 |-Zeit.

Néhere Angaben finden Sie in
Parameter 21-14 Ext. Istwert 1.

21-43 Erw. 2 D-Zeit
Range:

0s*| [0-10 s] [ Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 21-23 Erw. 1 D-Zeit.

Funktion:

[0] * | Keine Funktion

[1] Analogeingang 53

[2] Analogeingang 54

[3] [Pulseingang 29

[4] Pulseingang 33

21-44 Erw. 2 D-Verstarkung/Grenze
Range:

5% [1 - 50 ] | Nahere Angaben finden Sie in
Parameter 21-24 Erw. 1 D-Verstdrkung/Grenze.

Funktion:

3.17.7 21-5* Erw. PID Soll-/Istw. 3

20-05 Istwert 2 Einheit

Néahere Angaben finden Sie in Parameter 20-02 Istwert 1 Einheit.

Option: Funktion:

[7] Analogeing. X30/11
[8] Analogeing. X30/12
[9] Analogeingang X42/1
[10] | Analogeingang X42/3
[11] | Analogeingang X42/5
[100] [ Bus-Istwert 1

[101] | Bus-Istwert 2

[102] | Bus-Istwert 3

[110] | Air Pres. to Flow

Range: Funktion:

| [0] * | Linear |

21-51 Erw. Minimaler Sollwert 3

Range: Funktion:

0 ExtPID3Unit*

[-999999.999 - Néahere Angaben finden Sie

0 ExtPID3Unit* | [par. 21-51 - par.

21-52 ExtPID3Unit]

Nahere Angaben finden Sie
in Parameter 21-15 Erw.
Sollwert 1.

21-56 Ext. 3 PID Conversion

par. 21-52 in Parameter 21-11 Ext. Zur Auswahl der Umrechnungsmethode fiir integrierten PID 3
ExtPID3Unit] Minimaler Sollwert 1. Option: Funktion:
21-52 Erw. Maximaler Sollwert 3 o~ Linear
. [1 Radiziert
Range: Funktion:
[2] Druck zu Temperatur
100 [par. 21-51 - Nahere Angaben finden Sie
ExtPID3Unit* 999999.999 in Parameter 21-12 Ext.
ExtPID3Unit] Maximaler Sollwert 1.
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21-57 Erw. Sollwert 3 [Einheit]

21-70 Kaltemittel

Range: Funktion: Zur Auswahl des in der Kompressoranwendung verwendeten
0 ExtPID3Unit* | [-999999.999 - Nahere Angaben finden Sie Kéltemittels. Dieser Parameter ist wichtig fiir die Option [2] Druck
999999.999 in Parameter 21-17 Erw. zu Temperatur in Parameter 21-16 Ext. 1 PID Conversion,
ExtPID3Unit] Sollwert 1 [Einheit]. Parameter 21-36 Ext. 2 PID Conversion und Parameter 21-56 Ext. 3
PID Conversion zum Erhalt korrekter Ergebnisse.
Range: Funktion: [0] Benutzerdefiniert
0 ExtPID3Unit* | [-999999.999 - Nahere Angaben finden Sie [1] R12
999999.999 in Parameter 21-18 Ext. [2] R22
ExtPID3Unit] Istwert 1 [Einheit]. [3] R134a
[4] R502
Range: Funktion: [6] R13
0 %* | [0 - 100 %] [ Ndhere Angaben finden Sie in [7] R13b1
Parameter 21-19 Erw. Ausgang 1 [%]. [8] R23
[9] R500
3.17.8 21-6* Erw. Prozess-PID 3 o 1508
[11] R114
[12] R142b
21-60 Erw. 3 Normal-/Invers-Regelung 4] R32
Option: Funktion: [15] R227
Néahere Angaben finden Sie in Parameter 21-20 Erw. 6] R401A
1 Normal-/Invers-Regelung. (171 R507
(01 * | Normal [18] R402A
[11 |Invers [19] * R404a
[20] R407¢
Range: Funktion: [22] R407B
0.01* [ [0 - 10] | Nadhere Angaben finden Sie in [23] R410a
Parameter 21-21 Erw. 1 P-Verstdrkung. [24] R170
[25] R290
EEEET |- Reo0
Range: Funktion: [27] R600a
10000 s*| [0.01 - 10000 s] | Ndhere Angaben finden Sie in [28] R744
Parameter 21-22 Erw. 1 |-Zeit. [29] R1270
[30] R417A
Range: Funktion: [32] R413A
0s*| [0-10 s] [ Nahere Angaben finden Sie in [33] Isceon 29
Parameter 21-23 Erw. 1 D-Zeit. [34] R427A
[35] R438A
Range: Funktion: [37] R407F
5% | [1-50]|Nihere Angaben finden Sie in (38] R1234ze
Parameter 21-24 Erw. 1 D-Verstcirkung/Grenze. [39] R1234yf
Verwenden Sie diesen Parameter zur Programmierung von nicht
standardmaBigen Kaltemitteln. Legen Sie den Koeffizienten A1
fur das Kaltemittel fest.
Range: Funktion:
10* [8-12]
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21-72 Benutzerdef. Kaltemittel A2

Verwenden Sie diesen Parameter zur Programmierung von nicht
standardmaBigen Kaltemitteln. Legen Sie den Koeffizienten A2
fir das Kaltemittel fest.

Range: Funktion:
2250* [ 3000--15001 |

21-73 Benutzerdef. Kdltemittel A3

Verwenden Sie diesen Parameter zur Programmierung von nicht

standardmaBigen Kaltemitteln. Legen Sie den Koeffizienten A3
fir das Kaltemittel fest.

Range: Funktion:
250* [200 - 300 ]
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3.18 Parameter: 22-** Anwendungsfunktionen

Diese Gruppe enthilt Parameter zur Uberwachung von
Kuhlanwendungen.

22-00 Verzdgerung ext. Verriegelung

Range: Funktion:

0 s*| [0 - 600 | Nur relevant, wenn Sie einen der Digitaleingdange
s] in Parametergruppe 5-1* Digitaleingdnge auf [7]
Externe Verriegelung programmiert haben. Der
Timer flr die externe Verriegelung fuhrt eine
Verzégerung ein, die nach Entfernen des Signals
an dem Digitaleingang, der auf externe Verrie-
gelung programmiert ist, angewendet wird, bevor
eine Reaktion erfolgt.

3.18.1 22-1* Air Pres. to Flow (Luftdr. an
Luftstrom)

Parametergruppe fiir Luftdruckiiberwachungsfunktionen.

22-10 Air Pressure to Flow Signal source

Zur Auswahl der Signalquelle zur Messung der Druckdifferenz.
Der Frequenzumrichter verwendet die Differenz zur Berechnung
des Luftstroms. Verwenden Sie die Skalierung fiir
Analogeingénge.

22-10 Air Pressure to Flow Signal source

Zur Auswahl der Signalquelle zur Messung der Druckdifferenz.
Der Frequenzumrichter verwendet die Differenz zur Berechnung
des Luftstroms. Verwenden Sie die Skalierung fir
Analogeingange.

Option: Funktion:
[9] Analogeingang X42/1
[10] Analogeingang X42/3
[11] Analogeingang X42/5

22-11 Air Pressure to Flow Fan k-factor

Zur Eingabe der ///Schleuderziffer des Liifters. Die ///Schleuder-
ziffer wird vom Lufterhersteller festgelegt. Der Frequenzumrichter

verwendet die ///Schleuderziffer zur Berechnung des Luftstroms.
Funktion:
| [1-10000] |

Range:
1000*

22-12 Air Pressure to Flow Air density

Zur Eingabe der Luftdichte. Der Frequenzumrichter verwendet die

Luftdichte zur Berechnung des Luftstroms.
Range: Funktion:

1.2¢ | [0.001 - 10 ] |

22-13 Air Pressure to Flow Fan flow unit

Option: Funktion:
o] * Keine Funktion Zur Auswahl der Einheit zur Anzeige des berechneten Luftstroms.
[ Analogeingang 53 Option: Funktion:
[2] Analogeingang 54 [0] * m*/h
[71 Analogeing. X30/11 [1] m¥/s
[8] Analogeing. X30/12
3.18.2 22-2* No-Flow Erkennung
Sleep mode 2
fc - - - - - - - - - 1 g
Ext. Energie- \ \ é
sparmodus- | | 2
Erfassung Kein befehl Min. |
Durchfluss/niedr. Geschw. =1 it-
‘ urchfluss/niear. Gescow. | 2 LaLlJ)fzelt Sleep |
P22-21 \ | gleine' mode |
|Niedr. - - " ™ -
‘Leistung N i I Aus ‘ | Energl.e— |
erfasst L ] Erfas- | sparzeit-
| - sungs- | I geber [
| - — = zeitgeber = Warnung ‘ | |
Niedr.Geschw. | — | P 22-40 [
lerfasst L 5 = Alarm \ : P 22-41 |
‘ P22-22 P22-24 | |
| | \ \
| | \ \
‘ | Kaskadenregler
\ | ! ~ (Abschaltbefehl) |
\ [ P25-26 [

Abbildung 3.49 No-Flow-Erkennung
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Der Frequenzumrichter umfasst Funktionen, Gber die ermittelt wird, ob die Lastbedingungen im System einen Stopp des
Motors zulassen:
. Erfassung Leistung tief.

. Erfassung Drehzahl tief.

Eines dieser 2 Signale muss (iber eine festgelegte Dauer (Parameter 22-24 No-Flow Verzégerung) aktiv sein, bevor die
ausgewahlte Aktion ausgefiihrt wird. Mégliche auswéhlbare Aktionen (Parameter 22-23 No-Flow Funktion):
. Normal Betrieb

. Warnung
. Alarm

. Energiesparmodus

No-Flow-Erkennung

Diese Funktion erfasst eine Situation in Kompressoranlagen, in der kein Durchfluss vorliegt und alle Ventile geschlossen
werden kénnen. Die Verwendung ist sowohl bei Regelung liber den integrierten PI-Regler im Frequenzumrichter als auch
Uber einen externen PI-Regler méglich. Programmieren Sie die tatsachliche Konfiguration in Parameter 1-00 Regelverfahren.

Regelverfahren fir
. Integrierten PI-Regler: Regelung mit Riickfiihrung.

. Externen PI-Regler: Regelung ohne Riickfiihrung.

HINWEI.
Vor der Einstellung der PI-Reglerparameter miissen Sie die No-Flow-Anpassung ausfiihren.
FC E Druckhoéhe =
n <
2 g
a 3
8 o
0000
20
@]
(000
0000
- 2
T F
Durchfluss

Tabelle 3.19 No-Flow-Erkennung

Die No-Flow-Erkennung basiert auf der Messung von Drehzahl und Leistung. Der Frequenzumrichter berechnet fiir eine
bestimmte Drehzahl die Leistung bei fehlendem Durchfluss.

Dieser Zusammenhang basiert auf der Einstellung von 2 Drehzahlen mit zugehériger Leistung bei fehlendem Durchfluss.
Durch Uberwachung der Leistung kénnen Sie Bedingungen, in denen kein Durchfluss vorliegt, in Systemen mit
schwankendem Saugdruck oder bei einer flachen Kompressorkurve im niedrigen Drehzahlbereich erkennen.
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Die 2 Datensdtze missen auf der Messung der Leistung mit ca. 50 % und 85 % der maximalen Drehzahl bei geschlossenen
Ventilen beruhen. Sie kdnnen die Daten in Parametergruppe 22-3* No-Flow Leistungsanpassung programmieren. Sie kénnen
ebenfalls eine [0] Leistung tief Autokonfig. (Parameter 22-20 Leistung tief Autokonfig.) ausfiihren, die den Inbetriebnahme-
vorgang automatisch ausfiihrt und die gemessenen Daten speichert. Bei der Autokonfiguration missen Sie den
Frequenzumrichter in Parameter 1-00 Regelverfahren auf [0] Drehzahlsteuerung einstellen (siehe Parametergruppe 22-3* No-
Flow Leistungsanpassung).

HINWEIS

Wenn Sie den integrierten PI-Regler verwenden mdchten, miissen Sie die No-Flow-Anpassung vor der Einstellung der PI-
Reglerparameter ausfiihren.

Erfassung Drehzahl tief

4Erfassung Drehzahl tief” sendet ein Signal, wenn der Motor mit der minimalen Drehzahl aus Parameter 4-11 Min. Drehzah!
[UPM] oder Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] lauft. Die Aktionen sind die gleichen wie bei der Erfassung des fehlenden
Durchflusses (individuelle Auswahl nicht moglich).

Die Verwendung der niedrigen Drehzahlerfassung ist nicht auf Anlagen beschrénkt, in denen kein Durchfluss vorliegt. Sie
kdnnen diese in jeder Anlage anwenden, in der bei Betrieb mit der Mindestdrehzahl der Motor stoppen kann, bis die Last
eine hohere Drehzahl abruft. Dies kann beispielsweise bei Anlagen mit Liiftern und Kompressoren der Fall sein.

HINWEIS

Stellen Sie in Kompressoranlagen sicher, dass die Mindestdrehzahl in Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] hoch genug zur Erfassung eingestellt wurde, da der Kompressor selbst bei
geschlossenen Ventilen mit einer relativ groBen Drehzahl laufen kann.

Trockenlauferkennung
Die No-Flow-Erkennung kann ebenfalls zur Erkennung des Trockenlaufs der Pumpe genutzt werden (niedrige Leistungs-
aufnahme und hohe Drehzahl). Diese kénnen Sie mit integriertem PI-Regler und einem externen PIl-Regler verwenden.

Ein Signal aufgrund von Trockenlauf wird unter den folgenden Bedingungen gegeben:
. Die Leistungsaufnahme liegt unter der No-Flow-Leistungskurve.

und

. die Pumpe lauft bei Drehzahlsteuerung mit maximaler Drehzahl oder maximalem Sollwert (je nachdem, was
niedriger ist).

Das Signal muss fiir eine festgelegte Dauer (Parameter 22-27 Trockenlaufverzégerung) aktiv sein, bevor die ausgewahlte
Aktion ausgefiihrt wird.

Méogliche auswahlbare Aktionen (Parameter 22-26 Trockenlauffunktion):
. Warnung

° Alarm

Aktivieren Sie die No-Flow-Erkennung in Parameter 22-23 No-Flow Funktion und in Parametergruppe 22-3* No-Flow Leistungs-
anpassung und nehmen Sie diese in Betrieb.
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22-20 Leistung tief Autokonfig.

Start der autom. Konfig. der Leistungsdaten fir No-Flow

Option:

Leistungsanpassung.

Funktion:

[0] * [ Aus

[1]1 | Aktiviert

HINWEIS

Sie miissen die automatisch Einrichtung
durchfiihren, wenn das System die normale
Betriebstemperatur erreicht hat.

HINWEI

Es ist wichtig, Parameter 4-13 Max.
Drehzahl [UPM] oder Parameter 4-14 Max
Frequenz [Hz] auf die maximale Betriebs-
drehzahl des Motors zu konfigurieren.

Es ist wichtig, die automatische Einrichtung
durchzufiihren, bevor Sie den integrierten
PI-Regler konfigurieren, da die Einstel-
lungen zuriickgesetzt werden, wenn Sie die
Regelung in Parameter 1-00 Regelverfahren
von mit Riickfiihrung in ohne Riickfithrung
andern.

HINWEI

Fihren Sie die Anpassung mit den
gleichen Einstellungen in

Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der
Last durch, die auch nach dem Anpassen
fur den Betrieb verwendet werden.

Eine automatische Einrichtungssequenz wird
aktiviert, dabei wird die Drehzahl automatisch auf
ca. 50 und 85 % der Motornenndrehzahl
(Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM],

Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]) eingestellt. Bei
diesen beiden Drehzahlen wird die Leistungs-
aufnahme automatisch gemessen und
gespeichert.

Vor der Aktivierung der automatischen
Einrichtung:
1. SchlieBBen Sie die Ventile, um eine
Bedingung ohne Durchfluss zu schaffen.

2. Stellen Sie den Frequenzumrichter auf
Regelung ohne Ruckfiihrung
(Parameter 1-00 Regelverfahren) ein.
Zudem ist es wichtig, dass Sie
Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der
Last einstellen.

22-21 Erfassung Leistung tief

Option: Funktion:
[0] * [ Deaktiviert
[1]1 | Aktiviert

Sie missen die Inbetriebnahme der niedrigen
Leistungserkennung ausfiihren, um die
Parameter in Parametergruppe 22-3* No-Flow
Leistungsanpassung fiir einen korrekten Betrieb
einzustellen.

22-22 Erfassung Drehzahl tief

Option: Funktion:

[0] * | Disabled
[11 | Enabled

Erkennt, wenn der Motor mit einer in
Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] eingestellten
Drehzahl betrieben wird.

22-23 No-Flow Funktion

Gebrauchliche Aktionen fiir die Erkennung niedriger Leistung

und niedriger Drehzahl (individuelle Auswahlen nicht méglich).

Funktion:

HINWEIS

Programmieren Sie

Parameter 14-20 Quittierfunktion nicht
auf [13] Unbegr.Autom.Quitt., wenn
Parameter 22-23 No-Flow Funktion auf
[3] Alarm eingestellt ist. In diesem Fall
wiirde der Frequenzumrichter standig
zwischen Betrieb und Stopp
umschalten, wenn eine No Flow-
Bedingung erkannt wird.

Option:
[0] * | Aus

HINWEI

Wenn der Frequenzumrichter tber
einen Bypass mit konstanter Drehzahl
mit einer automatischen Bypass-
Funktion verfiigt, die den Bypass
startet, wenn der Frequenzumrichter
einen anhaltenden Alarmzustand hat,
miissen Sie die automatische Bypass-
Funktion deaktivieren, wenn [3] Alarm
als No-Flow-Funktion ausgewahlt ist.

[1]1 | Energie- Der Frequenzumrichter geht in den Energie-

sparmodus sparmodus und stoppt, wenn eine No-Flow-
Bedingung erkannt wird. Zu
Programmieroptionen flir den Energie-
sparmodus siehe Parametergruppe 22-4*

Energiesparmodus.

[2] | Warnung Der Frequenzumrichter lauft weiter, aktiviert
jedoch eine No-Flow-Warnung (Warnung 92,
NoFlow). Ein Digitalausgang des Frequen-

zumrichters oder eine serielle Schnittstelle
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22-23 No-Flow Funktion

Gebrauchliche Aktionen fiir die Erkennung niedriger Leistung
und niedriger Drehzahl (individuelle Auswahlen nicht moglich).

Option: Funktion:
kann eine Warnung an andere Gerdte
senden.

[31 [Alarm Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein

und aktiviert einen No-Flow-Alarm (Alarm 92,
NoFlow). Ein Digitalausgang des Frequen-
zumrichters oder eine serielle Schnittstelle
kann einen Alarm an andere Gerdte senden.

22-24 No-Flow Verzégerung

Range: Funktion:
10 s*| [1-600 |[Die Zeit Leistung tief/Drehzahl tief” muss
s] weiterhin erkannt werden, damit das Signal

fur Aktionen aktiviert werden kann. Wenn die
Erkennung vor Ablauf des Timers nicht mehr
zutrifft, wird der Timer zurlickgesetzt.

22-26 Trockenlauffunktion

Wahlen Sie die Aktion fiir den Trockenlaufbetrieb.

Option: Funktion:

[0] | Aus

*

[1] | Warnung

HINWEIS

Verwendung der Trockenlauferkennung:

1. Aktivieren Sie ,Erfassung
Leistung tief” in
Parameter 22-21 Erfassung
Leistung tief.

2. Nehmen Sie ,Erfassung Leistung
tief” mithilfe von Parameter-
gruppe 22-3* No-Flow
Leistungsanpassung oder
Parameter 22-20 Leistung tief
Autokonfig. in Betrieb.

HINWEI

Programmieren Sie

Parameter 14-20 Quittierfunktion nicht auf
[13] Unbegr.Autom.Quitt., wenn

Parameter 22-26 Trockenlauffunktion auf
[2] Alarm eingestellt ist. In diesem Fall
wirde der Frequenzumrichter standig
zwischen Betrieb und Stopp umschalten,
wenn eine Trockenlaufbedingung erkannt
wird.

22-26 Trockenlauffunktion

Wahlen Sie die Aktion fiir den Trockenlaufbetrieb.

Funktion:

HINWEIS

Fiir Frequenzumrichter mit Konstan-
tdrehzahl-Bypass

Wenn eine automatische Bypass-Funktion
den Bypass bei einem anhaltenden
Alarmzustand startet, deaktivieren Sie die
automatische Bypass-Funktion des
Bypass, wenn [2] Alarm oder [3] Man.
Quittieren als Trockenlauffunktion
ausgewahlt ist.

Option:

Der Frequenzumrichter lduft weiter, aktiviert
jedoch eine Trockenlaufwarnung (Warnung 93,
Trockenlauf). Ein Digitalausgang des Frequen-
zumrichters oder eine serielle Schnittstelle kann
eine Warnung an andere Gerdte senden.

[2] [ Alarm Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
und aktiviert einen Trockenlaufalarm (Alarm 93,
Trockenlauf). Ein Digitalausgang des Frequen-
zumrichters oder eine serielle Schnittstelle kann

einen Alarm an andere Gerate senden.

[31 | Manuell
quittieren

Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
und aktiviert einen Trockenlaufalarm (Alarm 93,
Trockenlauf). Ein Digitalausgang des Frequen-
zumrichters oder eine serielle Schnittstelle kann
einen Alarm an andere Gerate senden.

[4] | Stop and
Trip

22-27 Trockenlaufverzégerung

Range: Funktion:
10 [0 -
S* 600 s]

Definiert, wie lange die Trockenlaufbedingung
aktiv sein muss, bevor eine Warnung oder ein
Alarm aktiviert wird.

Der Frequenzumrichter wartet, bis die No-Flow-
Verzégerungszeit (Parameter 22-24 No-Flow
Verzégerung) abgelaufen ist, bevor der Timer fiir
die Trockenlaufverzdgerung gestartet wird.

3.18.3 22-3* No-Flow Leistungsanpassung

Wenn die Auto-Anpassung in Parameter 22-20 Leistung tief
Autokonfig. deaktiviert ist, besteht folgende Anpassungs-
sequenz

HINWEIS|

Stellen Sie Parameter 1-03 Drehmomentverhalten der Last
ein, bevor Sie die Anpassung starten.
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1. Schlieen Sie das Hauptventil, um den Durchfluss
2U stoppen. Range: Funktion:
2. Lassen Sie den Motor laufen, bis das System die 0 kw* | [0 - 1000 Zeigt die berechnete No-Flow-Leistung bei
normale Betriebstemperatur erreicht hat. kw] Istdrehzahl an. Wenn die Leistung auf den
3. Dricken Sie [Hand On] und stellen Sie die Anzeigewert sinkt, erachtet der Frequen-
Drehzahl auf ca. 85 % der Nenndrehzahl. Notieren zumrichter die Situation als No-Flow-
Sie die genaue Drehzahl. Bedingung.
4. Lesen Sie die Leistungsaufnahme entweder in der
Datenzeile der tatsachlichen Leistung auf dem ;
LCP ab oder rufen Sie einen der folgenden Range: Funktion:
Parameter: 100 [1- Korrigieren Sie die berechnete Leistung in
. %* 400 %] | Parameter 22-30 No-Flow Leistung.
4a Parameter 16-10 Leistung [kW]. Falls No-Flow erkannt wird, wenn es nicht
oder erkannt werden sollte, miissen Sie die Einstellung
4b  Parameter 16-11 Leistung [PS] im verringern. Falls jedoch kein No-Flow erkannt
Hauptmenu. wird, wenn er erkannt werden sollte, mussen Sie
Notieren Sie die angezeigte Leistung. die Einstellung auf tiber 100 % erhohen.
5. Andern Sie die Drehzahl auf ca. 50 % der
Nenndrehzahl. Notieren Sie die genaue Drehzahl. .
Range: Funktion:
6. Lesen Sie die Leistungsaufnahme entweder in der Size [0 - par. | Nur wahlbar, wenn Sie
Datenzeile der tatsachlichen Leistung auf dem related* | 22-36 Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf
LCP ab oder rufen Sie einen der folgenden RPM] [0] UPM eingestellt haben (Parameter wird
Parameter: bei [1] Hz nicht angezeigt).
6a Parameter 16-10 Leistung [kW]. Stellen Sie die verwendete Drehzahl fir
oder den 50-%-Wert ein.
6b Parameter 16-11 Leistung [PS] im Mit'dieser Ft.mktion kénnen Sie Werte
Hauptmeni, speichern, die zur AnJoassung der No
Flow-Erkennung benétigt werden.
Notieren Sie die angezeigte Leistung.
7. Programmieren Sie die verwendeten Drehzahlen
in: Range: Funktion:
7a  Parameter 22-32 Drehzahl tief [UPM]. Size [0 - par. | Nur wahlbar, wenn Sie
. related* [ 22-37 Hz] | Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf
7b Parameter 22-33 Frequen tief [Hz]. [1] Hz eingestellt haben (Parameter wird
7c Parameter 22-36 Drehzahl hoch [UPM]. bei [0] UPM nicht angezeigt).
7d Parameter 22-37 Freq. hoch [Hz]. Stellen Sie die verwendete Drehzahl fir
den 50-%-Wert ein.
8. Programmieren Sie dazugehdrigen Leistungswerte Mit der. Funktion kénnen Sie Werte
in: speichern, die zur Anpassung der No
8a Parameter 22-34 Leistung Drehzahl tief Flow-Erkennung bendtigt werden.
[kW].
8b  Parameter 22-35 Leistung Drehzahl tief
[PS]. Range: Funktion:
8c  Parameter 22-38 Leistung Drehzahl hoch Size [0- | Nur wahlbar, wenn S'e‘
[kWI. related* 5.50 Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [0]
kw] International eingestellt haben (Parameter
8d  Parameter 22-39 Leistung Drehzahl hoch wird bei Einstellung [1] Nordamerika nicht
[PS]. angezeigt).
9. Wechseln Sie zuriick, indem Sie [Auto On] oder Stellen Sie die Leistungsaufnahme bei
[Off] driicken. einem Drehzahlwert von 50 % ein.
Mit dieser Funktion kénnen Sie Werte
speichern, die zur Anpassung der No Flow-
Erkennung bendtigt werden.
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22-35 Leistung Drehzahl tief [PS]

22-39 Leistung Drehzahl hoch [PS]

hpl Nordamerika eingestellt haben (Parameter
wird bei Einstellung [0] International nicht
angezeigt).

Stellen Sie die Leistungsaufnahme bei
einem Drehzahlwert von 50 % ein.

Mit dieser Funktion kdnnen Sie Werte
speichern, die zur Anpassung der No Flow-
Erkennung bendtigt werden.

22-36 Drehzahl hoch [UPM]

Range: Funktion:
Size [0 - Nur wahlbar, wenn Sie
related* | par. 4-13 | Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf

RPM] [0] UPM eingestellt haben (Parameter wird
bei [1] Hz nicht angezeigt).

Stellen Sie die verwendete Drehzahl fiir
den 85-%-Wert ein.

Mit der Funktion kdnnen Sie Werte
speichern, die zur Anpassung der No Flow-
Erkennung benétigt werden.

22-37 Freq. hoch [Hz]

Range: Funktion:
Size [0 - Nur wahlbar, wenn Sie
related* | par. 4-14 | Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf [1]

Hz] Hz eingestellt haben (Parameter wird bei
[0] UPM nicht angezeigt).

Stellen Sie die verwendete Drehzahl fiir
den 85-%-Wert ein.

Mit der Funktion konnen Sie Werte
speichern, die zur Anpassung der No Flow-
Erkennung bendtigt werden.

22-38 Leistung Drehzahl hoch [kW]

Range: Funktion:
Size [0- Nur wahlbar, wenn Sie
related* 5.50 Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [0]

kw] International eingestellt haben (Parameter
wird bei Einstellung [1] Nordamerika nicht
angezeigt).

Stellen Sie die Leistungsaufnahme bei
einem Drehzahlwert von 85 % ein.

Mit dieser Funktion kénnen Sie Werte
speichern, die zur Anpassung der No Flow-
Erkennung benétigt werden.

22-39 Leistung Drehzahl hoch [PS]

Range: Funktion: Range: Funktion:
Size [O- Nur wahlbar, wenn Sie wird bei Einstellung [0] International nicht
related* 7.50 Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] angezeigt).

Stellen Sie die Leistungsaufnahme bei
einem Drehzahlwert von 85 % ein.

Mit dieser Funktion kénnen Sie Werte
speichern, die zur Anpassung der No Flow-
Erkennung bendétigt werden.

3.18.4 22-4* Energiesparmodus

Ermaoglicht die Last am System einen Stopp des Motors
und wird die Last Uberwacht, kdnnen Sie den Motor durch
Aktivieren der Energiesparmodusfunktion stoppen. Dies ist
kein normaler Stoppbefehl; der Befehl fahrt den Motor
Gber Rampe ab auf 0 UPM und schaltet die Energiezufuhr
zum Motor ab. Im Energiesparmodus werden bestimmte
Bedingungen lberwacht, um herauszufinden, wann wieder
eine Last am System angelegt wird.

Sie kdnnen den Energiesparmodus entweder (iber die No-
Flow-Erkennung/Minimale Drehzahlerfassung (muss tber
die Parameter zur No-Flow-Erkennung programmiert
werden, siehe Signalflussplan in Parametergruppe 22-2*, No-
Flow Erkennung) oder (iber ein externes Signal an einem
der Digitaleingdnge aktivieren (dies missen Sie Uber die
Parameter fiir die Konfiguration der Digitaleingdnge,
Parametergruppe 5-1* Digitaleingéinge, Option [66] Energie-
sparmodus programmieren). Der Energiesparmodus wird
nur aktiviert, wenn keine Aktivierungsbedingungen
gegeben sind.

Damit Sie z. B. einen elektromechanischen Durchfluss-
wachter verwenden kdnnen, um eine No Flow-Bedingung
zu erfassen und den Energiesparmodus zu aktivieren,
erfolgt die Aktion auf der Anstiegkante des extern
angelegten Signals (anderenfalls wiirde der Frequenzum-
richter den Energiesparmodus niemals verlassen, da das
Signal dauernd anliegt).

HINWEIS

Wenn der Energiesparmodus auf einer No Flow-
Erkennung/minimalen Drehzahl basieren soll, wahlen Sie
[1] Energiesparmodus in Parameter 22-23 No-Flow
Funktion.

Stellen Sie Parameter 25-30 No-Flow Abschaltung auf [1]
Aktiviert ein, legt der Frequenzumrichter bei Aktivierung
des Energiesparmodus einen Befehl an den Kaskadenregler
(falls aktiviert) an, um das Abschalten der Pumpen mit
konstanter Drehzahl zu starten, bevor er die

Range: Funktion: Fiihrungspumpe (variable Drehzahl) stoppt.
Size [0 - Nur wahlbar, wenn Sie
related* | 7.50 Parameter 0-03 Ldndereinstellungen auf [1] Beim Aufruf des Energiesparmodus zeigt die untere
hpl Nordamerika eingestellt haben (Parameter Statuszeile auf dem LCP Energiesparmodus an.
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Siehe auch Signalflussdiagramm in Parametergruppe 22-2*
No-Flow Erkennung.

Es gibt die folgenden Méglichkeiten zur Verwendung der
Energiesparfunktion:

130BA255.11

Abbildung 3.50 Energiesparmodus-Funktion

1) Systeme, in denen der integrierte Pl-Regler fir die
Regelung von Druck oder Temperatur verwendet wird. Dies
sind z. B. Boost-Systeme mit einem Druckistwertsignal, das
am Frequenzumrichter von einem Druckwandler angelegt
wird. Stellen Sie Parameter 1-00 Regelverfahren auf [3] PI-
Prozess ein und konfigurieren Sie den PI-Regler auf die
gewdlinschten Ist- und Sollwertsignale.

Beispiel: Boost-System.

p (Druck)
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Abbildung 3.51 Boost-System

Wird kein Durchfluss erfasst, erhéht der Frequenzumrichter
den Drucksollwert, um einen geringfiigigen Uberdruck im
System sicherzustellen (der Boost wird in

Parameter 22-45 Sollwert-Boost eingestellt).

Der Istwert vom Druckwandler wird Giberwacht. Wenn
dieser Druck mit einem festgelegten Prozentsatz unter den
Normalsollwert fiir Druck (Psoi) gesunken ist, fahrt der
Motor wieder mit der Rampe hoch und der Druck wird
geregelt, um den eingestellten Wert (Psoi) zu erreichen.

wn
P
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P
0000 %
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e}
10500
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Abbildung 3.52 Boost-System

2) In Systemen, in denen Druck oder Temperatur von
einem externen PI-Regler geregelt werden, kdnnen die
Energiestartbedingungen nicht auf dem Istwert vom
Druck-/Temperaturwandler basiert werden, da der Sollwert
unbekannt ist. In dem Beispiel mit einem Boost-System ist
der gewlinschte Druck Psoi unbekannt. Stellen Sie
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [0] Regelung ohne
Rlickfiihrung.

Beispiel: Boost-System.
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P (Druck)

Prestw.

130BA258.10

fRef

fEnergiestart

Zeit

Kein
Durchfluss neidr.
Geschw. erfasst

Abbildung 3.53 Boost-System
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Wird niedrige Leistung oder niedrige Drehzahl erfasst, wird der Motor angehalten, das Sollwertsignal (fref) vom externen
Regler wird jedoch weiter Gberwacht. Da niedriger Druck aufgebaut wird, erhoht der Regler das Sollwertsignal, um den
Druck zu erhéhen. Wenn das Sollwertsignal einen eingestellten Wert fenergiestart erreicht hat, lauft der Motor wieder an.

Die Drehzahl wird manuell durch ein externes Sollwertsignal (Fernsollwert) eingestellt. Verwenden Sie die Werkseinstel-
lungen (Parametergruppe 22-3* No-Flow Leistungsanpassung) zum Einstellen der No-Flow-Funktion.

Interner Pl-Regler
(Parameter 1-00 Regelverfahren: Regelung mit
Riickfithrung)

Externer Pl-Regler oder manuelle Regelung
(Parameter 1-00 Regelverfahren: Regelung ohne
Ruickfiihrung)

Energiesparmodus Energiestart Energiesparmodus Energiestart
No-Flow-Erkennung (nur Ja - Ja (auBer manuelle -
Pumpen) Einstellung der Drehzahl)
Erfassung Drehzahl tief Ja - Ja -
Externes Signal Ja - Ja -
Druck/Temperatur (Transmitter |- Ja - Nein
angeschlossen)
Ausgangsfrequenz - Nein - Ja

Tabelle 3.20 Konfiguration, Uberblick

HINWEIS|

Der Energiesparmodus ist nicht bei Ortsollwert aktiv (stellen Sie die Drehzahl manuell Giber die Navigationstasten ein).
Siehe Parameter 3-13 Sollwertvorgabe.
Funktioniert nicht im Hand-Betrieb. Fiihren Sie die automatische Konfiguration bei Drehzahlsteuerung durch, bevor der
Ein-/Ausgang liber PID-Regler eingestellt wird.
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22-40 Min. Laufzeit

22-45 Sollwert-Boost

ein externer Regler den Drehzahlsollwert
anlegt.

Legen Sie die Solldrehzahl fest, bei der der
Energiesparmodus aufgehoben werden soll.

22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz]

Range: Funktion:

Size [par. | Nur wahlbar, wenn Sie

related* | 4-12 - | Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf [1]
par. Hz eingestellt haben (Parameter wird bei [0]

4-14 UPM nicht angezeigt). Sie miissen

Hz] Parameter 1-00 Regelverfahren auf [0]
Drehzahlsteuerung (Regelung ohne
Riickfiihrung) einstellen und den Drehzahl-
sollwert zur Regelung des Druckes tber
einen externen Regler anlegen.

Legen Sie die Solldrehzahl fest, bei der der
Energiesparmodus aufgehoben werden soll.

22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start

Range: Funktion:
10 %*| [0 - Sie miissen Parameter 1-00 Regelverfahren auf
100 %] | [3] PI-Prozess einstellen und den integrierten PI-

Regler zur Regelung des Drucks verwenden.
Stellen Sie den zuldssigen Druckabfall in
Prozent des Drucksollwerts (Pset) ein, bevor Sie
den Energiesparmodus deaktivieren.

Range: Funktion: Range: Funktion:
10 s* [ [0 - 600 s] | Stellen Sie die gewlinschte minimale 0% | [-100 | Sie missen Parameter 1-00 Regelverfahren auf [3]
Betriebzeit fir den Motor nach einem & - PID-Regler einstellen und den integrierten Pl-Regler
Startbefehl (Digitaleingang oder Feldbus) ein, 100 %] | verwenden. In Systemen, in denen z. B. eine
bevor Sie den Energiesparmodus aufrufen. konstante Druckregelung vorhanden ist, ist es von
Vorteil, den Systemdruck vor dem Motorstopp zu
22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit erhéhen. Hierdurch verlangern Sie die Zeit, in der
Range: Funktion: der Motor gestoppt wird, und verhindern ein
10 s*| [0 - 600 s] | Zur Einstellung der gewlinschten Mindestzeit i Starten{Stoppen. .
- L . Stellen Sie den Uberdruck/die Ubertemperatur in
fiir den Verbleib im Energiesparmodus. Durch B .
diese Einstellung werden alle Wiederanlaufbe- Prozent des Sollwerts fiir den Druck (Ps)/die
. Temperatur ein, bevor Sie den Energiesparmodus
dingungen auBer Kraft gesetzt.
aktivieren.
. . o ; s
22-42 Energiespar-Startdrehz. [UPM] Bei einer Einstellung von 5 % ist der Verstar
R Funkti kungsdruck Psoi*1,05. Die negativen Werte kénnen
ange: unktion: Sie zur Regelung eines Kiihlturms einsetzen, bei
Size [par. Zu verwenden, wenn Sie dem Anderungen im negativen Bereich erforderlich
related* [4-11 - Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf [0] Gl
par. UPM eingestellt haben (Parameter wird nicht
4-13 angezeigt, wenn [1] Hz ausgewahlt wurde). 22-46 Max. Boost-Zeit
RPM] Nur zu verwenden, wenn Sie .
Range: Funktion:
Parameter 1-00 Regelverfahren auf [0] —
Regelung ohne Riickfiihrung einstellen und 60 [0 - Sie mussen Parameter 1-00 Regelverfahren auf [3]
s* 600 s] | Pl-Prozess einstellen und den integrierten Pl-Regler

zur Regelung des Drucks verwenden.

Stellen Sie die maximale Zeit ein, in der der
Verstarkungsmodus zuldssig ist. Wenn die
eingestellte Zeit Uberschritten wird, wechselt der
Frequenzumrichter in den Energiesparmodus und
wartet nicht, bis der eingestellte Boost-Druck
erreicht ist.

3.18.5 22-5* Kennlinienende

Die Kennlinienendebedingungen treten auf, wenn eine
Pumpe ein zu groBes Volumen fordert, um den
eingestellten Druck sicherstellen zu kdnnen. Dies kann der
Fall sein, wenn eine Undichtigkeit im Leitungssystem
vorhanden ist.

Der Frequenzumrichter initiiert die in

Parameter 22-50 Kennlinienendefunktion ausgewahlte
Funktion unter den folgenden Bedingungen:

. Der Frequenzumrichter lduft bei maximaler
Drehzahl (Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
oder Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]).

. Das Istwertsignal ist um einen Wert niedriger als
der Drucksollwert, der mindestens 2,5 % des
Werts in Parameter 3-03 Maximaler Sollwert
entspricht.

. Die Bedingungen sind fir eine in
Parameter 22-51 Kennlinienendeverz. eingestellte
Zeit aktiv.
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Es kann ein Signal an einem der Digitalausgdnge erhalten
werden, indem Sie [192] Kennlinienende in Parametergruppe
5-3* Digitalausgédnge bzw. Parametergruppe 5-4* Relais
auswahlen. Das Signal liegt vor, wenn eine Kennlinienende-
bedingung auftritt und in

Parameter 22-50 Kennlinienendefunktion eine andere Option
als [0] Off gewahlt ist. Sie kdnnen die Kennlinienende-
funktion nur verwenden, wenn Sie mit dem integrierten
PID-Regler ([3] PID-Regler in Parameter 1-00 Regelverfahren)
arbeiten.

22-50 Kennlinienendefunktion

22-50 Kennlinienendefunktion

Option: Funktion:
[3] | Manuell Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
quittieren | und aktiviert einen Kennlinienende-Alarm
(Alarm 94, Kennlinienende). Ein Digitalausgang
des Frequenzumrichters oder ein Feldbus kann
einen Alarm an andere Gerate senden.
[4] | Stop and
Trip

22-51 Kennlinienendeverz.

Option: Funktion: Range: Funktion:
W 10 [0 - Wenn der Frequenzumrichter eine Kennlinienende-
Durch den automatischen Wiederanlauf s* | 600 s] [bedingung erfasst, aktiviert dies einen Timer. Wenn
wird der Alarm quittiert und das System die in diesem Parameter eingestellte Zeit ablauft
neu gestartet. und die Kennlinienendebedingung wahrend des
gesamten Zeitraums stabil war, wird die in
Parameter 22-50 Kennlinienendefunktion eingestellte
HINWEI Funktion aktiviert. Wenn die Bedingung vor Ablauf
Programmieren Sie des Timers nicht mehr zutrifft, wird der Timer
Parameter 14-20 Quittierfunktion nicht auf zuriickgesetzt.
[13] Unbegr.Autom.Quitt., wenn
Parameter 22-50 Kennlinienendefunktion
auf [2] Alarm eingestellt ist. In diesem Fall 3.18.6 22-6* Riemenbrucherkennung
wiirde der Frequenzumrichter standig
zwischen Betrieb und Stopp umschalten, Sie kdnnen die Riemenbrucherkennung fiir Pumpen-,
wenn eine Kennlinienendebedingung Lufter- und Kompressorsysteme mit und ohne Riickfiihrung
erkannt wird. einsetzen. Wenn das geschétzte Motordrehmoment unter
dem Riemenbruchmoment (Parameter 22-61 Riemenbruch-
HINWEI moment) liegt und die Ausgangsfrequenz des
X . ) Frequenzumrichters bei 15 Hz oder dariiber liegt, wird die
Wenn der Frequenzumrichter liber einen . . .
) L Riemenbruchfunktion (Parameter 22-60 Riemenbruch-
Bypass mit konstanter Drehzahl mit einer ) .
. X " funktion) ausgefiihrt.
automatischen Bypass-Funktion verfiigt,
Frequenzumrichter einen anhaltenden Wihlt die Aktion, die ausgefiihrt werden soll, wenn eine Riemen-
Alarmzustand hat, missen Sie die bruchbedingung erkannt wird.
afxtomatlsche Bypass-Funktion deakti- Option: Funktion:
vieren, wenn [2] Alarm oder [3] Manuell.
Quittieren als Kennlinienendefunktion MM
ausgewahlt ist. Programmieren Sie
Parameter 14-20 Quittierfunktion nicht
[0] | Aus Kennlinienende-Uberwachung nicht aktiv. auf [13] Unbegr. Autom. Quitt., wenn
* Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion
[1]1 [Warnung | Der Frequenzumrichter lduft weiter, aktiviert auf [2] Alarm eingestellt ist. In diesem
aber eine Trockenlaufwarnung (Warnung 94, Fall wiirde der Frequenzumrichter
Kennlinienende). Ein Digitalausgang des Frequen- standig zwischen Betrieb und Stopp
zumrichters oder eine serielle Schnittstelle kann umschalten, wenn eine Riemenbruch-
eine Warnung an andere Geréte senden. bedingung erkannt wird.
[2] | Alarm Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
und aktiviert einen Kennlinienende-Alarm
(Alarm 94, Kennlinienende). Ein Digitalausgang
des Frequenzumrichters oder eine serielle
Schnittstelle kann einen Alarm an andere Gerdte
senden.
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22-60 Riemenbruchfunktion

Wahlt die Aktion, die ausgefiihrt werden soll, wenn eine Riemen-
bruchbedingung erkannt wird.

Funktion:

HINVEIS

Fiir Frequenzumrichter mit Konstan-
tdrehzahl-Bypass.

Wenn eine automatische Bypass-
Funktion den Bypass bei einem
anhaltenden Alarmzustand startet,
deaktivieren Sie die automatische
Bypass-Funktion des Bypass, wenn [2]
Alarm oder [3] Man. Quittieren als
Riemenbruchfunktion ausgewabhlt ist.

Option:

[0] * | Aus
[11 | Warnung

Der Frequenzumrichter lduft weiter, aktiviert
jedoch eine Riemenbruchwarnung (Warnung
95, Riemenbruch). Ein Digitalausgang des
Frequenzumrichters oder eine serielle Schnitt-
stelle kann eine Warnung an andere Gerdte
senden.

[2] | Abschaltung [ Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein
und aktiviert einen Riemenbruchalarm (Alarm
95, Riemenbruch). Ein Digitalausgang des
Frequenzumrichters oder eine serielle Schnitt-
stelle kann einen Alarm an andere Gerdte
senden.

22-61 Riemenbruchmoment

Range: Funktion:
10 %*

[0 - 100 %] | Legt das Riemenbruchmoment in Prozent
des Motornenndrehmoments fest.

22-62 Riemenbruchverzégerung

Range: Funktion:

10s| [0-600 |[Legtdie Zeit fest, die Riemenbruchbedin-
s] gungen aktiv sein missen, bevor die in
Parameter 22-60 Riemenbruchfunktion

ausgewadhlte Aktion ausgefiihrt wird.

3.18.7 22-7* Kurzzyklus-Schutz

Zur Regelung von Kalteverdichtern ist es haufig
erforderlich, die Anzahl der Starts zu begrenzen. Eine
Méoglichkeit, dies zu erreichen, ist das Einstellen einer
Mindestlaufzeit (Zeitraum zwischen Start und Stopp) und
eines Mindestintervalls zwischen den Starts.

Das bedeutet, jeder Stoppbefehl kann von der Mindestlauf-
zeitfunktion (Parameter 22-77 Min. Laufzeit) und normale
Startbefehle (Start/Festdrehzahl/Speichern) durch die

Keine der beiden Funktionen sind aktiv, wenn die
Betriebsarten Hand On oder Off (iber das LCP aktiviert
wurden. Bei Auswahl von Hand-On oder Off werden die
beiden Timer auf 0 zurlickgesetzt und sie beginnen nicht
mit der Zahlung, bis Sie Auto gedriickt haben und ein
aktiver Startbefehl anliegt.

HINWEIS

Ein Freilaufbefehl oder ein fehlendes Startfreigabe-Signal
libergeht die Mindestlaufzeit und das Intervall zwischen
Startfunktionen.

22-75 Kurzzyklus-Schutz
Option:

Funktion:

[0] * | Deaktiviert | Der in Parameter 22-76 Intervall zwischen Starts
eingestellte Timer ist deaktiviert.

[1]1 | Aktiviert Der in Parameter 22-76 Intervall zwischen Starts

eingestellte Timer ist aktiviert.

22-76 Intervall zwischen Starts

Range: Funktion:
300 s*| [par. 22-77 - | Legt das Mindestintervall zwischen 2
3600 s] Starts fest. Normale Startbefehle (Start/

Festdrehzahl/Speichern) werden nicht
beriicksichtigt, bis der Timer abgelaufen
ist.

22-77 Min. Laufzeit

Range: Funktion:
22-76 s]

Funktioniert nicht im Kaskadenregel-
betrieb.

Legt die Mindestlaufzeit nach einem normalen
Startbefehl (Start/Festdrehzahl/Speichern) fest.
Normale Stoppbefehle werden nicht beriick-
sichtigt, bis die eingestellte Zeit abgelaufen ist.
Der Timer beginnt mit der Zahlung, danach wird
ein normaler Startbefehl (Start/Festdrehzahl/
Speichern) ausgefiihrt.

Der Timer wird von einem Motorfreilauf (invers)
oder einem externen Verriegelungsbefehl
tibergangen.

22-78 Min. Laufzeitkorrektur

Option: Funktion:
[0] * Deaktiviert
[1] Aktiviert

22-79 Min. Laufzeitkorrekturwert

Range: Funktion:
Int(.ervalI-ZW|sche.r.1-Starts-Funktlon (Parameter 22-76 Intervall 0 ProcessCulUnic | [:999999.999 - 999999.999
zwischen Starts) ibergangen werden. .
ProcessCtrlUnit]
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3.18.8 22-8* Durchflussausgleich

Manchmal ist es nicht moglich, einen Druckaufnehmer an einem weiter entfernten Punkt in der Anlage anzubringen, sodass
dieser nur nahe am Lifter-/Pumpenauslass angebracht werden kann. Der Durchflussausgleich arbeitet, indem er den
Sollwert gemaf der Ausgangsfrequenz dndert, die fast proportional zum Durchfluss ist, und damit hohere Verluste bei
hoéheren Durchflussmengen ausgleicht.

Haustecuna (Solldruck) ist der Sollwert fiir Betrieb mit Rickfiihrung (P1) des Frequenzumrichters und wird wie bei Betrieb mit
Ruckfiihrung ohne Durchflussausgleich eingestellt.

Es wird empfohlen, Schlupfausgleich und UPM als Einheit zu verwenden.

130BA383.11

Abbildung 3.54 Durchflussausgleich

HINWEIS

Wenn der Durchflussausgleich mit einem Kaskadenregler (Parametergruppe 25-** Kaskadenregler) verwendet wird, hangt
der tatsdchliche Sollwert nicht von der Drehzahl (Durchfluss), sondern von der Anzahl der zugeschalteten Pumpen ab.
Siehe Abbildung 3.55:

H(Druckhshe)

HsoLL
Sollwert

130BA547.10

HmiN
P22-87

1 2 3
Anzahl Pumpen

Abbildung 3.55 Anzahl der Pumpen

Sie kdnnen 2 Methoden einsetzen. Die Wahl der geeigneten Methode hdngt davon ab, ob die Drehzahl am Systemausle-
gungspunkt bekannt ist.
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Drehzahl am Drehzahl am
Verwendete Parameter Auslegungspunkt Auslegungspunkt Kaskadenregler

BEKANNT UNBEKANNT

Parameter 22-80 Durchflussausgleich + + +
Parameter 22-81 Quadr.-lineare Kurvenndherung + + -
Parameter 22-82 Arbeitspunktberechn. + + -
Parameter 22-83 Drehzahl bei No-Flow [UPM]/ N N ~
Parameter 22-84 Frequenz bei No-Flow [Hz]
Parameter 22-85 Drehzahl an Auslegungspunkt
[UPM]/Parameter 22-86 Freq. am Auslegungspunkt + - -
[Hz]
Parameter 22-87 Druck bei No-Flow Drehzahl + + +
Parameter 22-88 Druck bei Nenndrehzahl - + -
Parameter 22-89 Durchfluss an Auslegungspunkt - + -
Parameter 22-90 Durchfluss bei Nenndrehzahl - + -

Tabelle 3.21 Anzahl der Pumpen

22-80 Durchflussausgleich 22-82 Arbeitspunktberechn.

Option: Funktion: Option: Funktion:

[0] * | Deaktiviert | Sollwertausgleich ist nicht aktiv. Beispiel 1

H(Hohe)

[1]1 | Aktiviert Sollwertausgleich ist aktiv. Bei Aktivierung

1308A385.11

dieses Parameters ist durchflusskompensierter

Sollwertbetrieb mdoglich.

22-81 Quadr.-lineare Kurvennaherung ] %

Range: Funktion: ‘ Qwdte

100 %*| [0 - W Abbildung 3.57 Drehzahl am Systemausle-
100 %] gungspunkt ist bekannt

Bei Betrieb im Kaskadenregelbetrieb
nicht sichtbar.

Gehen wir auf dem Datenblatt mit den
Beispiel 1

Durch Anpassung dieses Parameters konnen

Kennlinien fiir die jeweiligen Gerate bei

unterschiedlichen Drehzahlen bzw. Frequenzen

Sie die Form der Regelkurve verandern. einfach vom Punkt Hoesien und vom Punkt

0 = Linear
100 % = Ideale Form (theoretisch).

Hpesien nach rechts, finden wir Punkt A, den

Systemauslegungspunkt. Sie sollten die Pumpen-

. kennlinie an diesem Punkt finden und die
H (Ho
(Hohe) zugehorige Drehzahl programmieren. Durch
SchlieBen der Ventile und Andern der Drehzahl,

bis Hvin erreicht ist, konnen Sie die Drehzahl am

130BA388.11

Punkt ohne Durchfluss finden.

Durch Anpassung von Parameter 22-81 Quadr.-
lineare Kurvenndherung konnen Sie die Form der
Regelkurve unendlich verandern.

Beispiel 2

Regelungskurve Drehzahl am Systemauslegungspunkt unbekannt:

Bei unbekannter Drehzahl am Systemausle-

Durchfl . L
Q (Burchfluss) gungspunkt missen Sie einen anderen Sollwert

Abbildung 3.56 Quadratisch-lineare Kurvennaherung auf der Regelkurve anhand des Datenblatts
ermitteln. Indem Sie sich die Kurve fir die
Nenndrehzahl ansehen und den
Auslegungsdruck (HausLecung, Punkt C)
einzeichnen, kénnen Sie den Durchfluss bei
diesem Druck, Qnenn, ermitteln. Durch

Einzeichnen des Auslegungsdurchflusses
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22-82 Arbeitspunktberechn. 22-84 Frequenz bei No-Flow [Hz]

Option: Funktion: Range: Funktion:
(QausLecung, Punkt D) kénnen Sie den Druck Size [O- Auflésung 0,033 Hz.
Haustecung bei diesem Durchfluss ermitteln. related* | par.

Geben Sie die Motordrehzahl ein, bei der der

Wenn diese beiden Punkte auf der Pumpenkurve 22-86 Durchfluss praktisch gestoppt ist und der

FUERITITED (W58 07y Wl D52 [Ease ieosr Hzl Mindestdruck Hwin erreicht wird. Geben Sie
bekannt sind, kann der Frequenzumrichter den alternativ die Drehzahl in U/min in
Parameter 22-83 Drehzahl bei No-Flow [UPM]
ein. Wenn Parameter 0-02 Hz/UPM

Umschaltung auf Hz eingestellt ist, missen

Sollwertpunkt B berechnen und damit die
Regelkurve zeichnen, zu der auch der Systema-
uslegungspunkt A gehort.

H (Hohe)

G,
I %
Lo
Tofogten L

QAUSLEGUNG QBEMESSUNG @ (Durchfuss
P28 P20

Sie immer Parameter 22-86 Freq. am

Ko Auslegungspunkt [Hz] verwenden. Dieser
HARESNG

Wert wird bestimmt, indem die Ventile

)
m
1308A387.11

HMIN
2283/
2284
2287

geschlossen werden und die Drehzahl
verringert wird, bis der Mindestdruck Hwin

Abbildung 3.58 Drehzahl am Systemausle- erreicht ist.
gungspunkt unbekannt
22-85 Drehzahl an Auslegungspunkt [UPM]
Range: Funktion:
[0] | Deaktiviert | Arbeitspunktberechnung nicht aktiv. Muss Size related* | [ par. 22-83 - 60000 RPM] |
* verwendet werden, wenn die Drehzahl am
Auslegungspunkt bekannt ist. 22-86 Freq. am Auslegungspunkt [Hz]
[1] | Aktiviert Arbeitspunktberechnung ist aktiv. Bei Aktivierung Range: Funktion:
dieses Parameters kann der unbekannte Size [par. | Auflésung 0,033 Hz.
Systemauslegungspunkt bei 50-Hz-Frequenz related* |22-84- | . angezeigt, wenn
anhand der Eingangsdaten berechnet werden in: par. 4-19 | oo - meter 22-82 Arbeitspunktberechn. auf [0]
e Parameter 22-83 Drehzahl bei No-Flow Hzl Deaktiviert programmiert ist. Geben Sie die
[UPM]. Motordrehzahl in Hz ein, bei der der
o Parameter 22-84 Frequenz bei No-Flow Systemauslegungspunkt erreicht wird.
[Hz]. Geben Sie alternativ die Drehzahl in U/min

. o L B e T in Parameter 22-85 Drehzahl an
L] - =
arameter ruck oerosriow Auslegungspunkt [UPM] ein. Wenn

Drehzahl.
renza Parameter 0-02 Hz/UPM Umschaltung auf Hz

. Parameter 22-88 Druck bei Nenndrehzahl. eingeste”t ist, missen Sie immer
o Parameter 22-89 Durchfluss an Parameter 22-83 Drehzahl bei No-Flow [UPM]

Auslegungspunkt. verwenden.

P ter 22-90 Durchfluss bei 5
‘ arameter ArCtiss oet 22-87 Druck bei No-Flow Drehzahl

Nenndrehzahl.

Range: Funktion:

22-83 Drehzahl bei No-Flow [UPM] 0*| [0 - par. 22-88 ] | Geben Sie den Druck Hmin ein, der der

Drehzahl bei No Flow in Soll-/Istwertein-

Range: Funktion:
— heiten entspricht.
Size [0 - Auflésung 1 UPM
related* | par. Geben Sie die Motordrehzahl in UPM ein, bei
22-85 welcher der Durchfluss 0 ist und ein
RPM] Mindestdruck Huwm erzielt wird. Geben Sie Siehe auch Parameter 22-82 Arbeitspunktberechn..
alternativ die Drehzahl in Hz in Range: Funktion:
Parameter 22-84 Frequenz bei No-Flow [Hz] 999999+ | [ par. 22-87 - Geben Sie den Wert ein, der dem
ein. Wenn Parameter 0-02 Hz/UPM 999999.999 ] Druck bei Nenndrehzahl in Soll-/
Umschaltung auf UPM eingestellt ist, missen Istwerteinheiten entspricht. Diesen
Sie immer Parameter 22-85 Drehzahl an Wert kénnen Sie mithilfe des
Auslegungspunkt [UPM] verwenden. Dieser Pumpen-Datenblatts definieren.
Wert wird bestimmt, indem die Ventile
geschlossen werden und die Drehzahl
verringert wird, bis der Mindestdruck Hmin
erreicht ist.
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22-89 Durchfluss an Auslegungspunkt

Siehe auch Parameter 22-82 Arbeitspunktberechn..
Range: Funktion:

0% | [0 -999999.999 1| Geben Sie den Wert an, der dem
entsprechenden Durchfluss am
Auslegungspunkt entspricht. Keine
Einheiten erforderlich.

22-90 Durchfluss bei Nenndrehzahl

Siehe auch Parameter 22-82 Arbeitspunktberechn..

Range: Funktion:

0% | [0 -999999.999 ]| Geben Sie den Wert ein, der dem
Durchfluss bei Nenndrehzahl entspricht.

Diesen Wert kénnen Sie mithilfe des
Pumpen-Datenblatts definieren.
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3.19 Parameter: 23-** Zeitfunktionen

3.19.1 23-0* Zeitablaufsteuerung

Verwenden Sie die Zeitablaufsteuerung fiir Aktionen, die
taglich oder wochentlich durchgefiihrt werden, z. B.
unterschiedliche Sollwerte fiir Arbeitsstunden/Nichtarbeits-
stunden. Sie kénnen bis zu 10 Zeitablaufe in den
Frequenzumrichter programmieren. Wahlen Sie die Zeitab-
laufnummer beim Aufrufen von Parametergruppe 23-**
Zeitfunktionen auf dem LCP aus (Parameter 23-00 EIN-Zeit
und Parameter 23-04 Ereignis). Ordnen Sie anschliefend die
ausgewahlte Zeitablaufnummer zu. Jeder Zeitablauf ist in
eine EIN- und eine AUS-Zeit eingeteilt, in denen zwei
verschiedene Aktionen durchgefiihrt werden kénnen.

Die Displayzeilen 2 und 3 im LCP zeigen den Zustand des
Zeitablaufsteuerungsmodus an (Parameter 0-23 Displayzeile
2 und Parameter 0-24 Displayzeile 3, Einstellung [1643]
Timed Actions Status).

HINWEI

Wenn die Befehle Konstant AUS und Konstant EIN gleich-
zeitig an die Digitaleingange angelegt werden, andert
sich der Zeitablaufsteuerungsmodus zu Zeitablauf-
steuerung Auto und die beiden Befehle werden nicht
beriicksichtigt.

Wenn Parameter 0-70 Datum und Uhrzeit nicht eingestellt
ist oder der Frequenzumrichter im Hand-Betrieb oder
OFF geschaltet ist (z. B. liber das LCP), dndert sich der
Zeitablaufsteuerungsmodus zu [0] Deaktiviert.

Die Zeitablaufe haben eine héhere Prioritdt als die
gleichen durch die Digitaleingdnge oder den Smart Logic
Controller aktivierten Aktionen/Befehle.

Die in der Zeitablaufsteuerung programmierten Aktionen
werden mit den entsprechenden Aktionen Uber die Digita-
leingdnge, ein Steuerwort Uber einen Bus und den Smart
Logic Controller entsprechend der in Parametergruppe 8-5*
Betr. Bus/Klemme festgelegten Zusammenfassungsregeln
zusammengefasst.

HINWEI

Konfigurieren Sie die Uhr (Parametergruppe 0-7* Uhrein-
stellungen) fiir die Zeitablaufsteuerung korrekt.

HINWEI

Bei Einbau einer VLT® Analog-E/A-Optionskarte MCB 109
ist zusatzlich eine Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

HINWEI

Die PC-gestiitzte Konfigurationssoftware MCT 10
Konfigurationssoftware umfasst ein spezielles Handbuch
zur einfachen Programmierung von Zeitablaufen.

23-00 EIN-Zeit

Array [10]

Range: Funktion:

Size [0 - 0] Legt die EIN-Zeit des Zeitablaufs fest.
related*

HINWEI

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
liber eine Pufferung der
Uhrfunktion, und das eingestellte
Datum / die eingestellte Uhrzeit
werden nach einem Netz-Aus auf
die Werkseinstellung zuriickgesetzt
(2000-01-01 00:00), sofern kein
Echtzeituhrmodul mit Pufferung
installiert ist. In Parameter 0-79 Uhr
Fehler konnen Sie eine Warnung
programmieren, fiir den Fall, dass
die Uhr nicht richtig eingestellt ist,
z. B. nach einem Netz-Aus.

23-01 EIN-Aktion

Array [10]

Option: Funktion:
Wahlen Sie die Aktion, die wahrend
der EIN-Zeit ausgefiihrt werden soll.
Eine Beschreibung der Optionen
finden Sie unter Parameter 13-52 SL-
Controller Aktion.

[0] * | Deaktiviert

[11 | Keine Aktion

[2] | Anwahl Datensatz 1

[31 | Anwahl Datensatz 2

[4] | Anwahl Datensatz 3

[51 | Anwahl Datensatz 4

[10] | Anwahl Festsollw. 0

[11] | Anwahl Festsollw.

[12] | Anwahl Festsollw.

[13] [ Anwahl Festsollw.

[15] [ Anwahl Festsollw.

[16] | Anwahl Festsollw.

1
.2
. 3
[14] | Anwahl Festsollw. 4
.5
.6
.7

[17] | Anwahl Festsollw.

[18] | Anwahl Rampe 1
[19] [ Anwahl Rampe 2
[22] | Start

[23] | Start+Reversierung
[24] [ Stopp

MG16H203
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23-01 EIN-Aktion

23-03 AUS-Aktion

Array [10] Array [10]
Option: Funktion: Option: Funktion:
[26] | DC-Stopp Wahlen Sie die Aktion aus, die
1271 | Motorfreilauf wahrend der AUS-Zeit ausgefiihrt
128] | Drehz. speich. werden soll. Eine Beschreibung der
[29] | Start Timer 0 Optionen finden Sie unter
[30] | Start Timer 1 Parameter 13-52 SL-Controller Aktion.
[31] | Start Timer 2 [0] * | Deaktiviert
[32] | Digitalausgang A-AUS [1] | Keine Aktion
[33] | Digitalausgang B-AUS [2] | Anwahl Datensatz 1
[34] | Digitalausgang C-AUS [3] | Anwahl Datensatz 2
[35] | Digitalausgang D-AUS [4] | Anwahl Datensatz 3
[36] | Digitalausgang E-AUS [5] | Anwahl Datensatz 4
[37] | Digitalausgang F-AUS [10] | Anwahl Festsollw. 0
[38] | Digitalausgang A-EIN [11] [ Anwahl Festsollw. 1
[39] | Digitalausgang B-EIN [12] | Anwahl Festsollw. 2
[40] [ Digitalausgang C-EIN [13] [ Anwahl Festsollw. 3
[41] | Digitalausgang D-EIN [14] | Anwahl Festsollw. 4
[42] | Digitalausgang E-EIN [15] [ Anwahl Festsollw. 5
[43] | Digitalausgang F-EIN [16] | Anwahl Festsollw. 6
[50] | Nachtaktion [17] | Anwahl Festsollw. 7
[51] | Tagaktion [18] | Anwahl Rampe 1
[60] [ Reset Zahler A [19] [ Anwahl Rampe 2
[61] | Reset Zahler B [22] | Start
[70] | Start Timer 3 [23] | Start+Reversierung
[71] | Start Timer 4 [24] | Stopp
[72] | Start Timer 5 [26] | DC-Stopp
[73] | Start Timer 6 [27]1 | Motorfreilauf
[74] | Start Timer 7 [28] | Drehz. speich.
S
[30] | Start Timer 1
Array [10] [31] [ Start Timer 2
Range: Funktion: [32] | Digitalausgang A-AUS
Size [0 - Legt die AUS-Zeit fir den Zeitablauf fest. [33] | Digitalausgang B-AUS
related* 0] [34] | Digitalausgang C-AUS
Der Frequenzumrichter verfiigt nicht [35] | Digitalausgang D-AUS
tiber eine Pufferung der Eid] | PlFiElerEgny (05
Uhrfunktion, und das eingestellte [37] | Digitalausgang F-AUS
Datum/die eingestellte Uhrzeit [38] | Digitalausgang A-EIN
werden nach einem Netz-Aus auf die [39] | Digitalausgang B-EIN
Werkseinstellung zuriickgesetzt [40] | Digitalausgang C-EIN
(2000-01-01 00:00), sofern kein [41] [ Digitalausgang D-EIN
Echtzeituhrmodul mit Pufferung [42] | Digitalausgang E-EIN
installiert ist. In Parameter 0-79 Uhr [43] | Digitalausgang F-EIN
Fehler konnen Sie eine Warnung [50] | Nachtaktion
programmieren, fiir den Fall, dass [51] | Tagaktion
die Uhr nicht richtig eingestellt ist, [60] | Reset Zahler A
z. B. nach einem Netz-Aus. [61] | Reset Zahler B
[70] | Start Timer 3
[71] | Start Timer 4
[72] | Start Timer 5
[73] | Start Timer 6
[74] | Start Timer 7
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23-04 Ereignis 23-04 Ereignis

Array [10] Array [10]
Option: Funktion: Option: Funktion:
Wahlen Sie die Tage aus, fir die der [2] | Nichtar-
Zeitablauf gelten soll. Geben Sie die beitstage
Arbeitstage/Nichtarbeitstage an in: [3] | Montag
. Parameter 0-81 Arbeitstage. [4] [Dienstag
e Parameter 0-82 Zusdtzl. Arbeitstage. [5] | Mittwoch
. Parameter 0-83 Zusditzl. Nichtar- [6] Dor’nnerstag
beitstage. (7] |Freitag
[8] [Samstag
[0] * | Alle Tage [9] |Sonntag

[1] | Arbeitstage
3.19.2 23-1* Wartung

Aufgrund von Verschleil miissen regelmaBig Inspektionen und Wartungsarbeiten an Elementen der Anwendung, wie z. B.
Motorlagern, Istwertgebern, Dichtungen und Filtern vorgenommen werden. Mithilfe der vorbeugenden Wartung kénnen Sie
die Wartungsintervalle in den Frequenzumrichter einprogrammieren. Der Frequenzumrichter gibt eine Meldung aus, sobald
Wartungsarbeiten erforderlich sind. Sie kdnnen bis zu 20 vorbeugende Wartungsereignisse in den Frequenzumrichter einpro-
grammieren.

Fir jedes Ereignis miissen Sie folgende Werte angeben:
. Wartungspunkt (z. B. Motorlager).

. Wartungsaktion (z. B. Austausch).
. Wartungszeitbasis (z. B. Laufstunden, ein bestimmtes Datum oder eine bestimmte Uhrzeit).

. Wartungszeitintervall oder das Datum und die Uhrzeit der ndchsten Wartung.

HINWEIS

Zum Deaktivieren des vorbeugenden Wartungsereignisses miissen Sie den entsprechenden Parameter
Parameter 23-12 Wartungszeitbasis auf [0] Deaktiviert einstellen.

Sie kdnnen die vorbeugende Wartung liber das LCP programmieren, jedoch wird hierfiir die Verwendung der PC-basierten
MCT 10 Konfigurationssoftware empfohlen.
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B Trending 23113 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
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F—M Cascade Controller 2311.5 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
= Water Application Functions 2311.6 Maintenance Action Lubricate Lubricate Lubricates Lubricate
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Abbildung 3.59 MCT 10 Konfigurationssoftware

Das LCP zeigt mit einem Schraubenschliissel-Symbol und einem ,M” an, wenn der Zeitpunkt fiir eine vorbeugende
Wartungsaktion erreicht ist. Sie kdnnen das LCP in Parametergruppe 5-3* Digitalausgdnge so programmieren, dass diese
Anzeige Uber einen Digitalausgang erfolgt. Den vorbeugenden Wartungsstatus kdnnen Sie in Parameter 16-96 Wartungswort
ablesen. Sie kdnnen die vorbeugende Wartungsanzeige {iber einen Digitaleingang, einen FC-Bus oder manuell auf dem LCP
mittels Parameter 23-15 Wartungswort quittieren zuriicksetzen.

Ein Wartungsprotokoll mit den letzten 10 Protokollierungen kénnen Sie nach Auswahl aus Parametergruppe 18-0* Wartungs-
protokoll und Uber die Taste ,Alarm log” am LCP auslesen.

HINWEIS

Die vorbeugenden Wartungsereignisse sind in einer Anordnung mit 20 Elementen definiert. Deshalb muss jedes
vorbeugende Wartungsereignis in Parameter 23-10 Wartungspunkt bis Parameter 23-14 Datum und Uhrzeit Wartung den
gleichen Anordnungselement-Index aufweisen.
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23-10 Wartungspunkt

23-12 Wartungszeitbasis

Array [20]
Option:

23-11 Wartungsaktion

Funktion:

Wabhlen Sie die Aktion, die Sie mit dem
vorbeugenden Wartungsereignis

verknlipfen mochten.

[1] * | Schmieren

[2] Reinigen

[3] Ersetzen

[4] | Kontrolle/Pruf.

[5] | Uberholen

[6] Erneuern

[71 | Prifen

[20] | Wartungstext O

[21] [ Wartungstext 1

[22] | Wartungstext 2

Array [20] Array [20]

Option: Funktion: Option: Funktion:
Array mit 20 Elementen unter Wabhlen Sie die Zeitbasis, die Sie mit dem
der Parameternummer im vorbeugenden Wartungsereignis verkniipfen
Display. Driicken Sie [OK] und mochten.
gehen Sie mithilfe der Tasten [<, [0] | Deaktiviert Deaktiviert das vorbeugende Wartungser-
[>], [A] und [¥Y] von Element zu . eignis.
Element.

[1]1 | Motorlauf- Anzahl der Stunden, die der Motor in Betrieb

Wahit den Punkt, der mit dem stunden war. Die Laufstunden werden beim
vorbeugenden Wartungsereignis Einschalten nicht zuriickgesetzt. Das
verkntipft ist. Wartungszeitintervall missen Sie in

[1] * | Motorlager Parameter 23-13 Wartungszeitintervall

[2] [ Lufterlager angeben.

[3] |Pumpenlager 21 |Betriebs- Anzahl der Stunden, die der Frequenzum-

[4] | Ventil stunden richter in Betrieb war. Die Betriebsstunden

[5] | Druckgeber werden beim Einschalten nicht zurlickgesetzt.

[6] | Durchflussgeber Das Wartungszeitintervall mussen Sie in

[71 | Temperaturgeber Parameter 23-13 Wartungszeitintervall

[8] | Pumpendichtungen angeben.

[9] [Lufterriemen [3] |Datum & Verwendet die interne Uhr. Das Datum und

[10] | Filter Zeit die Uhrzeit der ndchsten Wartung mussen Sie

[11] [ FU-KuhllGfter in Parameter 23-14 Datum und Uhrzeit

[12] | Funktionsprif. FU-System Wartung festlegen.

[13] | Garantie

[21] [ Benutzerdefiniert 2 Array [20]

[22] [ Benutzerdefiniert 3 Range: Funktion:

[23] | Benutzerdefiniert 4 1 [1- Stellen Sie das Intervall fur das aktuelle

[24] | Benutzerdefiniert 5 h* |2147483647 | vorbeugende Wartungsereignis ein. Dieser

[25] | Benutzerdefiniert 6 h] Parameter wird nur verwendet, wenn [1]

Laufstunden oder [2] Betriebsstunden in
Parameter 23-12 Wartungszeitbasis ausgewahlt
wurde. Der Timer wird tber

Parameter 23-15 Wartungswort quittieren
zurlickgesetzt.

Beispiel

Ein vorbeugendes Wartungsereignis ist fur
Montag um 8:00 Uhr eingerichtet.

Parameter 23-12 Wartungszeitbasis ist [2]
Betriebsstunden und

Parameter 23-13 Wartungszeitintervall ist 7 x 24
Stunden = 168 Stunden. Das néchste
Wartungsereignis wird am folgenden Montag
um 8:00 Uhr angezeigt. Wenn dieses
Wartungsereignis erst am Dienstag um 9:00
Uhr zuriickgesetzt wird, erfolgt die nachste
Anzeige am folgenden Dienstag um 9:00 Uhr.

[23] | Wartungstext 3

[24] | Wartungstext 4

Benutzerdefiniert 6

[25]

MG16H203
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23-14 Datum und Uhrzeit Wartung

23-16 Wartungstext

vorbeugende Wartungsereignis auf Datum/
Uhrzeit basiert. Das Datumsformat hangt von
der Einstellung in Parameter 0-71 Datums-
format ab und das Zeitformat hangt von der
Einstellung in Parameter 0-72 Uhrzeitformat ab.

HINWEI

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
tiber eine Pufferung der Uhrfunktion,
und das eingestellte Datum/die
eingestellte Uhrzeit werden nach einem
Netz-Aus auf die Werkseinstellung
zuriickgesetzt (2000-01-01 00:00). In
Parameter 0-79 Uhr Fehler konnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir den
Fall, dass die Uhr nicht richtig
eingestellt ist, z. B. nach einem Netz-
Aus.

Stellen Sie die Zeit auf mindestens 1
Stunde nach der aktuellen Zeit.

HINWEI

Bei Einbau der VLT® Analog-E/A-
Optionskarte MCB 109 ist zusatzlich
eine Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

Array [20] Array [6]

Range: Funktion: Range: Funktion:

Size [0 - [ Legen Sie hier das Datum und die Uhrzeit der 0* [ [0- Sie kdnnen 6 einzelne Texte (Wartungstext 0 bis
related* 0] nachsten Wartungsanzeige fest, falls das 201] Wartungstext 5) in die Parameter

Parameter 23-10 Wartungspunkt oder
Parameter 23-11 Wartungsaktion schreiben.
Der Text wird entsprechend der in
Parameter 0-37 Displaytext 1 aufgefiihrten
Richtlinien geschrieben.

23-15 Wartungswort quittieren

3.19.3 23-5* Energiespeicher

Der Frequenzumrichter speichert kontinuierlich den
Verbrauch des geregelten Motors basierend auf der
Istleistung des Frequenzumrichters.

Sie kénnen diese Daten fiir eine Energiespeicherfunktion
verwenden, sodass Sie die Informationen Uber den
Energieverbrauch bezogen auf die Zeit vergleichen und
strukturieren kénnen.

Es gibt 2 Funktionen:
. Auf einen vorprogrammierten Zeitraum bezogene
Daten, definiert durch eine Datums- und Zeitfest-
legung fiir den Start.

. Daten bezogen auf einen festgelegten Zeitraum,
z. B. die letzten 7 Tage innerhalb des vorprogram-
mierten Zeitraums.

Fir jede der obigen 2 Funktionen werden die Daten in
einer Reihe von Zdhlern gespeichert, die die Auswahl eines
Zeitrahmens und einer Aufteilung nach Stunden, Tagen
oder Wochen erméglichen.

Option: Funktion: ) . . . . .
Den Zeitraum bzw. die Aufteilung (Auflésung) kénnen Sie
Mﬂm in Parameter 23-50 Energieprotokollauflésung festlegen.
Wenn Sie Meldungen quittieren, werden
Wartungspunkt, Aktion und Datum/Uhrzeit Die Daten basieren auf dem Wert, der vom kWh-Zahler im
Wartung nicht aufgehoben. Frequenzumrichter registriert wird. Diesen Zahlerwert
Parameter 23-12 Wartungszeitbasis wird auf kénnen Sie in Parameter 15-02 Zéihler-kWh ablesen. Dieser
[0] Deaktiviert eingestellt. enthilt einen seit der ersten Netz-Einschaltung oder dem
letzten Riicksetzen des Zahlers (Parameter 15-06 Reset
Stellen Sie diesen Parameter auf [1] Kein Reset, um Zédhler-kWh) akkumulierten Wert.
das Wartungswort in Parameter 16-96 Wartungswort
und die Meldung, die am LCP angezeigt wird, zu Alle Daten fur die Energieprotokollierung werden in
quittieren. Dieser Parameter dndert sich bei Zahlern gespeichert, die Sie (iber Parameter 23-53 Energie-
Driicken von [OK] wieder auf [0] Kein Reset. protokoll ablesen kénnen.
[0] * | Kein
Reset
[11 | Reset
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> kWh
(P 15-02, kWh Zahler)

Zahler 6
Zahler 5

Zahler 4
Zahler 3

130BA282.10

Zahler 2

Zahler 1
Zahler 0

Abbildung 3.60 Energieprotokoll-Diagramm

Zéhler 00 enthdlt immer die altesten Daten. Ein Zahler
deckt bei Stunden einen Zeitraum von XX:00 bis XX:59
oder bei Tagen von 00:00 bis 23:59 ab.

Bei Protokollierung der letzten Stunden oder Tage
verschieben die Zahler den Inhalt um XX:00 in jeder
Stunde oder um 00:00 an jedem Tag.

Der Zahler mit dem hochsten Index unterliegt immer einer
Aktualisierung (die Daten fir die aktuelle Stunde seit XX:00
oder den aktuellen Tag seit 00:00).

Den Inhalt des Zahlers kdnnen Sie als Balken am LCP
anzeigen. Wahlen Sie Quick-Mendi, Protokolle, Energie-
speicher: Trenddarstellung Kont. BIN Daten/Trenddarstellung
Zeitablauf BIN Daten/Trenddarstellung Vergleich.

23-50 Energieprotokollauflosung

Option: Funktion:

HINVEIS

Der Frequenzumrichter verfiigt nicht
tber eine Pufferung der Uhrfunktion,
und das eingestellte Datum / die
eingestellte Uhrzeit werden nach
einem Netz-Aus auf die Werksein-
stellung zuriickgesetzt (2000-01-01
00:00), sofern kein Echtzeituhrmodul
mit Pufferung installiert ist. Die
Protokollierung wird daher gestoppt,
bis das Datum/die Uhrzeit in
Parameter 0-70 Datum und Uhrzeit
neu eingestellt wurde. In

Parameter 0-79 Uhr Fehler konnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir
den Fall, dass die Uhr nicht richtig
eingestellt ist, z. B. nach einem Netz-
Aus.

Wahlen Sie den Zeitraumtyp zur Protokol-
lierung des Verbrauchs: [0] Tagesstunde, [1]
Wochentag oder [2] Monatstag. Die Zahler
enthalten die Protokolldaten des/der

23-50 Energieprotokollauflésung

Option: Funktion:

programmierten Datums/Uhrzeit fiir den
Start (Parameter 23-51 Startzeitraum) und
die Anzahl der Stunden/Tage laut Program-
mierung fir

(Parameter 23-50 Energieprotokollauflésung).
Die Protokollierung beginnt an dem in
Parameter 23-51 Startzeitraum program-
mierten Datum und wird fortgesetzt, bis ein
Tag/eine Woche/ein Monat vergangen ist.
Die Zahler enthalten Daten fir 1 Tag, 1
Woche oder 5 Wochen bis zur aktuellen
Zeit.

Die Protokollierung beginnt an dem in
Parameter 23-51 Startzeitraum program-
mierten Datum. In allen Fallen bezieht sich
die Zeitraumaufteilung auf Betriebsstunden
(die Zeitdauer, Uber die der Frequenzum-
richter eingeschaltet ist).

[0] | Tagesstunde
[1]1 [Wochentag
[2] | Monatstag

[5] | Letzte 24 Std.

[6] | Letzte 7 Tage
[7]1 | Letzte 5
Wochen

23-51 Startzeitraum

Range: Funktion:

- N WE!S

related” |- 01 | poi Einbau einer VLT® Analog-E/A-
Optionskarte MCB 109 ist zusatzlich eine
Batteriepufferung fiir Datum und Uhrzeit
enthalten.

Legen Sie Datum und Uhrzeit fest, an denen der
Energiespeicher die Aktualisierung der Zahler
beginnt. Die ersten Daten werden in Zahler [00]
gespeichert und beginnen zu dem/der in diesem
Parameter programmierten Datum/Uhrzeit.

Das Datumsformat hangt von der Einstellung in
Parameter 0-71 Datumsformat ab und das
Zeitformat hangt von der Einstellung in
Parameter 0-72 Uhrzeitformat ab.
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23-53 Energieprotokoll

4294967295 ]

Array [31]
Range: Funktion:
o TRINIER

Der Frequenzumrichter setzt alle Zahler
automatisch zuriick, wenn Sie die
Einstellung in Parameter 23-50 Energie-
protokollauflésung dndern. Bei Uberlauf
stoppt die Aktualisierung der Zdhler am
Hochstwert.

HINWEI

Bei Einbau der VLT® Analog-E/A-
Optionskarte MCB 109ist zusatzlich eine
Batteriepufferung fiir Datum und
Uhrzeit enthalten.

Array mit einer Reihe von Elementen gleich
der Anzahl der Zahler ([00]-[xx] unter der

Parameternummer im Display). Driicken Sie
[OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [A]

und [Y] von Element zu Element.

Array-Elemente:

130BA280.11

Energiemesser 235
23-53 Energiemesser
(06)

Energiemesser 23-5%
23-53 Energiemesser | |
(05)

Energiemesser 23-5%|
23-53 Energiemesser ||
(04)

Energiemesser 23-5%
23-53 Energiemesser ——
(03)

Energiemesser 23-5%|
23-53 Energiemesser
(02)

Energiemesser 23-5%|
(2031-)53 Energiemesser

Energiemesser 23-5%
23-53 Energiemesser [
(00)

Abbildung 3.61 Energieprotokoll

Der Frequenzumrichter speichert Daten aus
dem letzten Zeitraum im Zahler mit dem
hochsten Index.

Bei Netz-Aus werden alle Zahlerwerte
gespeichert und bei der nachsten Netz-
Einschaltung weiter verwendet.

23-54 Reset Energieprotokoll

Option: Funktion:
Wabhlen Sie [1] Reset, um alle Werte in den
Energiespeicherzahlern, die in
Parameter 23-53 Energieprotokoll gezeigt werden,
zuriickzusetzen. Nach Driicken von OK andert sich
die Einstellung des Parameterwerts automatisch
auf [0] Kein Reset.

[0] * | Kein

Reset
[1] Reset

3.19.4 23-6* Trenddarstellung

Mit der Trenddarstellung wird eine Prozessvariable Uber
einen Zeitraum Uberwacht und gespeichert, wie oft die
Daten in jeden der 10 benutzerdefinierten Datenbereiche
fallen. Dies gibt einen schnellen Uberblick und zeigt, an
welcher Stelle Sie Betriebsverbesserungen konzentrieren
sollten.

Um den Vergleich aktueller Werte flr eine ausgewahlte
Betriebsvariable mit Daten fir einen bestimmten Referenz-
zeitraum fir die gleiche Variable zu ermdglichen, kénnen
Sie 2 Datensatze fir die Trenddarstellung erstellen. Sie
koénnen diesen Referenzzeitraum vorprogrammieren
(Parameter 23-63 Zeitablauf Startzeitraum und

Parameter 23-64 Zeitablauf Stoppzeitraum). Die 2 Datensatze
koénnen Sie in Parameter 23-61 Kontinuierliche BIN Daten
(aktuell) und Parameter 23-62 Zeitablauf BIN Daten
(Referenz) ablesen.

Sie kdnnen fir die folgenden Betriebsvariablen eine
Trenddarstellung erstellen:
. Leistung

. Strom.
. Ausgangsfrequenz.
. Motordrehzahl.

Die Trenddarstellungsfunktion umfasst 10 Zahler (die einen
Bin (Behalter) bilden) fiir jeden Datensatz, welche die Zahl
von Registrierungen enthalten und widerspiegeln, wie
haufig die Betriebsvariable in jedem der 10 vordefinierten
Intervalle liegt. Die Sortierung basiert auf einem
Relativwert der Variable.

Der Relativwert flr die Betriebsvariable ist folgendermalen
definiert:

. Istwert/Nennwert x 100 % fir Leistung und
Strom.
. Istwert/Hochstwert x 100 % - fiir Ausgangs-

frequenz und Motordrehzahl.

Die Lénge jedes Intervalls kdnnen Sie individuell einstellen,
die Werkseinstellung ist jedoch 10 % fiir jedes Intervall.
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Leistung und Strom kdnnen den Nennwert Uberschreiten,
aber diese Registrierungen werden im Zahler 90 % - 100 %
(MAX) eingeschlossen.

Relativer Wert =
Betriebsvariable ;
% o
%
0w - = = = = = — — = — — = — Zahler 9: +0 @
N0 — = = - =" " = = _. Zahler8: +6
80) — — — =/ INT T T T T __ Zshler7: +2
28 T N __ Zéhler6: +1
- mn — —. Zahler5:+11
s0 — — — £l M‘T‘I . Zahler 4:+0
‘3‘8 Y \#\1\#\ (T 1171 171 - Zahler 3: +1
- . T T T — Zahler2:+0
20| — \T‘T—‘H‘T‘I‘H‘JJL‘HAZéhIeH:H
0 — OO T A P ET T — Zahler 045
RERRRRRRRRRERRRRRERRRRRARREE

Abbildung 3.62 Zeit und Relativwerte

Einmal pro Sekunde wird der Wert der gewahlten Betriebs-
variable registriert. Wurde ein Wert registriert, der 13 %
entspricht, wird der Zahler 10 % - <20 % mit dem Wert 1
aktualisiert. Bleibt der Wert 10 s lang bei 13 %, wird 10
zum Zahlerwert addiert.

Den Inhalt des Zahlers kénnen Sie als Balken am LCP
anzeigen. Wahlen Sie Quick-Menii=Protokolle: Trenddar-
stellung Kont. BIN Daten/Trenddarstellung Zeitablauf BIN
Daten/Trenddarstellung Vergleich.

HINWEIS

Die Zahler beginnen bei Netz-Ein des Frequenzum-
richters mit dem Zahlen. Der Aus- und Einschaltzyklus
kurz nach einem Reset stellt die Zahler auf Null.
EEPROM-Datenwerte werden stiindlich aktualisiert.

23-60 Trendvariable

Option: Funktion:

Wahlen Sie die erforderliche Betriebsva-
riable, die fir die Trenddarstellung
tberwacht werden soll.

[0] | Leistung [kW]
* Relativwerts entspricht der in

Leistung am Motor. Der Sollwert des

Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] oder
Parameter 1-21 Motornennleistung [PS]
programmierten Motornennleistung. Den
Istwert kdnnen Sie in

Parameter 16-10 Leistung [kW] oder
Parameter 16-11 Leistung [PS] ablesen.

23-60 Trendvariable

Option:

Funktion:

[2]

Frequenz [Hz]

Ausgangsfrequenz zum Motor. Der Sollwert
des Relativwerts entspricht der in
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] program-
mierten maximalen Ausgangsfrequenz. Den
Istwert kdnnen Sie in

Parameter 16-13 Frequenz ablesen.

B3]

Motordrehzahl
[UPM]

Der Sollwert des Relativwerts entspricht der
in Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
programmierten maximalen Motordrehzahl.

23-61 Kontinuierliche BIN Daten

Range:

Funktion:

0*

[0 -
4294967295 ]

Array mit 10 Elementen ([0]-[9] unter der
Parameternummer im Display). Driicken Sie
[OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [A]

und [¥] von Element zu Element.

10 Zahler mit der Ereignisfrequenz fiir die
tiberwachte Betriebsvariable, sortiert nach
den folgenden Intervallen:

. Zéhler [0]: 0-<10%.

. Zéahler [1]: 10-<20%.
. Zahler [2]. 20 - <30 %.
. Zahler [3]: 30-<40%.
. Zéahler [4]: 40-<50%.
. Zahler [5]: 50-<60%.
. Zahler [6]. 60 — <70 %.
. Zéahler [7]: 70-<80%.
. Zahler [8]. 80 - <90 %.

. Zahler [9]: 90 - <100 % oder
Maximalwert.

Die obigen minimalen Grenzwerte fir die
Intervalle sind die Standardgrenzwerte. Diese
konnen Sie in Parameter 23-65 Minimaler Bin-
Wert andern.

Die Zdhlung beginnt beim ersten Netz-Ein
des Frequenzumrichters. Sie kénnen alle
Zéhler in Parameter 23-66 Reset Kontinu-
ierliche Bin-Daten auf 0 zurticksetzen.

[1] | Strom [A] Ausgangsstrom zum Motor. Der Sollwert
des Relativwerts entspricht dem in
Parameter 1-24 Motornennstrom program-
mierten Motornennstrom. Den Istwert
konnen Sie in Parameter 16-14 Motorstrom

ablesen.
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23-62 Zeitablauf BIN Daten

Array [10]
Range: Funktion:
0*| [0- Array mit 10 Elementen ([0]-[9] unter der

4294967295 ] | Parameternummer im Display). Driicken Sie

[OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [A]

und [Y] von Element zu Element.

10 Zahler mit der Ereignisfrequenz fiir die
Uberwachten Betriebsdaten, sortiert nach den
Intervallen wie bei Parameter 23-61 Kontinu-
ierliche BIN Daten.

Die Zéahlung beginnt zu dem/der in
Parameter 23-63 Zeitablauf Startzeitraum
programmierten Datum/Uhrzeit und stoppt
zu dem/der in Parameter 23-64 Zeitablauf
Stoppzeitraum programmierten Datum/
Uhrzeit. Sie kdnnen alle Zahler in

Parameter 23-67 Rlicksetzen der Zeitablauf Bin-
Daten auf 0 zuriicksetzen.

23-63 Zeitablauf Startzeitraum

Array [10]
Range: Funktion:
N WELS

related |- 01 | par Frequenzumrichter verfiigt nicht

tiber eine Pufferung der Uhrfunktion,
und das eingestellte Datum / die
eingestellte Uhrzeit werden nach einem
Netz-Aus auf die Werkseinstellung
zuriickgesetzt (2000-01-01 00:00), sofern
kein Echtzeituhrmodul mit Pufferung
installiert ist. Die Protokollierung wird
daher gestoppt, bis das Datum/die
Uhrzeit in Parameter 0-70 Datum und
Uhrzeit neu eingestellt wurde. In
Parameter 0-79 Uhr Fehler konnen Sie
eine Warnung programmieren, fiir den
Fall, dass die Uhr nicht richtig eingestellt
ist, z. B. nach einem Netz-Aus.

HINWEI

Bei Einbau einer VLT® Analog-E/A-
Optionskarte MCB 109 ist zusatzlich eine
Batteriepufferung fiir Datum und Uhrzeit
enthalten.

Stellen Sie das Datum und die Uhrzeit fest, zu
der die Trenddarstellung die Aktualisierung der
Bin-Datenzahler durchfiihrt.

Das Datumsformat hangt von der Einstellung in
Parameter 0-71 Datumsformat ab, wahrend das
Uhrzeitformat von der Einstellung in

Parameter 0-72 Uhrzeitformat abhangt.

23-64 Zeitablauf Stoppzeitraum

Range: Funktion:
related* (0]

Bei Einbau einer VLT® Analog-E/A-
Optionskarte MCB 109 ist zusatzlich eine
Batteriepufferung fiir Datum und Uhrzeit
enthalten.

Legen Sie das Datum und die Uhrzeit fest, zu
der die Trenddarstellung die Aktualisierung der
Bin-Datenzahler stoppen muss.

Das Datumsformat hangt von der Einstellung
in Parameter 0-71 Datumsformat ab, wahrend
das Uhrzeitformat von der Einstellung in
Parameter 0-72 Uhrzeitformat abhangt.

23-65 Minimaler Bin-Wert

Range: Funktion:
Size [0 -
related* [ 100

%] [OK] und gehen Sie mithilfe der Tasten [A] und

Array mit 10 Elementen ([0]-[9] unter der
Parameternummer im Display). Driicken Sie

[¥] von Element zu Element.

Legen Sie die minimale Grenze fir jedes
Intervall in Parameter 23-61 Kontinuierliche BIN
Daten und Parameter 23-62 Zeitablauf BIN Daten
fest. Beispiel: Bei Auswahl von [1] Zdhler und
Andern der Einstellung von 10 % bis 12 %
basiert [0] Zdhler auf dem Intervall 0 - <12 %
und [1] Zéhler auf dem Intervall 12 % - <20 %.

23-66 Reset Kontinuierliche Bin-Daten

Option: Funktion:
[0] * | Kein Wahlen Sie [1] Reset, um alle Werte in
Reset Parameter 23-61 Kontinuierliche BIN Daten zuriick-
zusetzen. Nach Driicken von [OK] dndert sich die
Einstellung des Parameterwerts automatisch auf
[0] Kein Reset.
[1] | Reset
Option: Funktion:
Wahlen Sie [1] Reset, um alle Werte in
Parameter 23-62 Zeitablauf BIN Daten zurtickzu-
setzen.
Nach Driicken von [OK] dndert sich die
Einstellung des Parameterwerts automatisch auf
[0] Kein Reset.
[0] * | Kein
Reset
[11 | Reset
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3.19.5 23-8* Amortisationszahler

Der Frequenzumrichter umfasst eine Funktion zur Uberschlagskalkulation der Amortisationszeit, fiir den Fall, dass der
Frequenzumrichter in einer vorhandenen Anlage installiert wurde, damit Energieeinsparungen erzielt werden kénnen. Der
Sollwert fur die Einsparungen ist ein festgelegter Wert, der die durchschnittliche Leistung vor der Aufriistung mit variabler
Drehzahlregelung reprdsentiert.

P Nennleistung fiir die
MotorgréRe verwendet
(P1-20/21)
Sollwertleistung
(bei fester Drehzahl)
N (P 23-80)
Erreichte istleistung
mit variabler

Drchzahlrcqclun
(P 16-10/1Tlesen

130BA259.11

O
Abbildung 3.63 Variable Drehzahlregelung

Die Differenz zwischen der Sollleistung bei konstanter Drehzahl und der Istleistung, die sich bei Drehzahlregelung ergibt,
stellt die tatsdchliche Einsparung dar.

Als Wert fiir den konstanten Drehzahlfall wird die MotornenngroBe (kW) mit einem Faktor (in %) multipliziert, der die
Leistung darstellt, die bei konstanter Drehzahl erbracht wird. Die Differenz zwischen dieser Sollleistung und der Istleistung
wird erfasst und gespeichert. Sie kdnnen die Energiedifferenz in Parameter 23-83 Energieeinsparungen auslesen.

Der erfasste Wert fiir den Unterschied in der Leistungsaufnahme wird mit den Energiekosten in lokaler Wahrung multipliziert
und die Investition wird subtrahiert. Diese Berechnung der Kosteneinsparungen kénnen Sie ebenfalls in Parameter 23-84 Kst.-
Einspar. auslesen.

Kosten Ersparnis =

{Zﬁ -0 [(Nenn Motor Leistungs- * Leistungs- Sollwert faktur)
- Istposition Leistungs- Verbmuch] x Energie Kasten}

- Investition Kosten

Break-even (Amortisation) ist erreicht, wenn der Wert im Parameter von negativ auf positiv geht.

Sie kdnnen den Energieeinsparungszahler nicht zurlicksetzen, den Zahler jedoch jederzeit durch Einstellung von
Parameter 23-80 Sollwertfaktor Leistung auf O stoppen.

Einstellungsparameter Anzeigeparameter
Motornennleistung Parameter 1-20 Motornennleistung |Energieeinsparungen Parameter 23-83 Energieeinspa-
[kW] rungen
Leistungssollwertfaktor in % Parameter 23-80 Sollwertfaktor Istleistung Parameter 16-10 Leistung [kW],
Leistung Parameter 16-11 Leistung [PS]
Energiekosten pro kWh Parameter 23-81 Energiekosten Kosteneinsparungen Parameter 23-84 Kst.-Einspar.
Investition Parameter 23-82 Investition

Tabelle 3.22 Parameteriibersicht
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23-80 Sollwertfaktor Leistung

Range: Funktion:

100 [0 - Stellen Sie den Prozentsatz der Motornenngrof3e
%* 100 %] | (in Parameter 1-20 Motornennleistung [kW] oder
Parameter 1-21 Motornennleistung [PS]) fest, der
die durchschnittliche Leistung vor der
Aufriistung mit variabler Drehzahlregelung

reprasentiert.
Stellen Sie einen Wert ungleich Null ein, damit
die Zéhlung gestartet werden kann.

23-81 Energiekosten

Range: Funktion:
1*| [0 - Stellen Sie hier die tatsachlichen Kosten fiir
999999.99 ] eine kWh in lokaler Wahrung ein. Wenn Sie

die Energiekosten zu einem spateren
Zeitpunkt andern, hat dies Auswirkungen
auf die Berechnung des gesamten
Zeitraums.

23-82 Investition

Range: Funktion:

0*| [0 - Geben Sie hier den Wert der Investition zur
999999999 | Aufrustung der Anlage mit einer Drehzahlre-
gelung in der gleichen Wahrung wie in
Parameter 23-81 Energiekosten an.

23-83 Energieeinsparungen

Range: Funktion:

0 [0 -0 |Dieser Parameter ermoglicht eine Anzeige des
kWh* | kWh] erfassten Unterschieds zwischen der
Sollleistung und der tatsachlichen Ausgangs-
leistung.

Wurde die Motorgrof3e in HP eingestellt
(Parameter 1-21 Motornennleistung [PS]), wird
der dquivalente kW-Wert fir die Energieein-
sparungen verwendet.

23-84 Kst.-Einspar.

Range: Funktion:

0* [ [0 - 2147483647 ] | Dieser Parameter ermoglicht eine Anzeige
der Berechnung basierend auf der obigen
Gleichung (in lokaler Wahrung).
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3.20 Parameter: 25-** Kaskadenregler

3.20.1 25-** Kaskadenregler

Parameter zum Konfigurieren des einfachen Kaskadenreglers fiir die Folgeregelung mehrerer Kompressoren. Eine
anwendungsorientiertere Beschreibung und Verdrahtungsbeispiele finden Sie im Abschnitt Anwendungsbeispiele, Einfacher
Kaskadenregler im Projektierungshandbuch.

Zum Konfigurieren des Kaskadenreglers fiir das tatsdchliche System und die gewtlinschte Regelstrategie miissen Sie wie
nachstehend beschrieben vorgehen. Beginnen Sie also mit der Parametergruppe 25-0* Systemeinstellungen und gehen Sie
dann zur Parametergruppe 25-5* Wechseleinstell. Diese Parameter kdnnen Sie in der Regel im Vorfeld einstellen.

Die Parameter in den Parametergruppen 25-2* Bandbreiteneinstellungen, 25-3* Staging Functions (Zuschaltfunktionen) und
25-4* Zuschalteinstell. hdngen hdufig von der Dynamik des Systems und den Endeinstellungen ab, die bei der
Inbetriebnahme im Werk vorgenommen werden.

In der Regel miissen Sie nur die Parametergruppen 25-0* Systemeinstellungen und 25-2* Bandbreiteneinstellungen einstellen.

HINWEI

Der Kaskadenregler soll mit Riickfiihrung geregelt vom integrierten Pl-Regler arbeiten (in Parameter 1-00 Regelverfahren
ist [3] PID-Regler gewéhlt). Wenn in Parameter 1-00 Regelverfahren [0] Drehzahlsteuerung ausgewahlt ist, werden alle
Kompressoren mit konstanter Drehzahlregelung abgeschaltet, die Kompressoren mit variabler Drehzahlregelung werden
aber immer noch vom Frequenzumrichter geregelt, und zwar jetzt ohne Riickfiihrung:

Config. of pack controller

1-00 Configuration mode [ Closed loop | [ Openloop |

25-00 Pack controller

Disabled Enabled

25-02 Motor start

Soft Starer

25-04 Compressor Cycling

25-05 Fixed lead Comprssor [

Cascade Control System Settings

25-06 Nb of fixed speed comp.

25-20 Neutral Zone [Unit]

25-21 + Zone [Unit]'

25-22 - Zone [Unit]"

25-23 Fixed Speed Bandwidth[%]
25-24 + Zone Delay'

25-25 - Zone Delay'

25-26 ++ Zone Delay'

25-27--Zone delay'

Cascade Zone Settings

25-31 stage Function
25-32 Stage Function Time

25-33 Destage Function

25-34 Destage Function Time
25-42 Staging Threshold
25-43 Destaging Threshold

Abbildung 3.64 Kaskadenregler - Beispielkonfiguration

Staging
Settings
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3.20.2 25-0* Systemeinstellungen

Parameter zu Regelverfahren und der Konfiguration des
Systems.

25-00 Verbundregler

Option: Funktion:

Fiir den Betrieb von Systemen mit mehreren
Geraten, bei denen die Kapazitat liber eine
Drehzahlregelung kombiniert mit einer Ein/Aus-
Steuerung der Gerdte an die tatsachliche Last
angepasst wird. Der Einfachheit halber werden
nur Kompressorsysteme beschrieben.

[0] [Deaktiviert | Der Kaskadenregler ist nicht aktiv. Alle

* integrierten Relais, die in der Kaskadenregler-
funktion Kompressormotoren zugeordnet sind,
werden stromlos geschaltet. Wird ein
Kompressor mit variabler Drehzahlregelung
direkt an einen Frequenzumrichter
angeschlossen (nicht UGber ein integriertes Relais
gesteuert), dann wird der Kompressor als
einzelnes Kompressorsystem gesteuert.

[1] [ Aktiviert Der Kaskadenregler ist aktiv und die
Kompressoren werden entsprechend der Last

im System zu-/abgeschaltet.

HINWEIS|

Dieser Parameter kann nur auf [1] Aktiviert eingestellt
werden, wenn Parameter 22-75 Kurzzyklus-Schutz auf [0]
Deaktiviert gestellt ist.

25-02 Motorstart

Option: Funktion:

Die Motoren werden mit einem Schiitz oder
Softstarter direkt an das Netz angeschlossen. Bei
Einstellung des Werts

Parameter 25-02 Motorstart auf eine andere
Option als [0] Direktstart, wird

Parameter 25-50 Flihrungspumpen-Wechsel
automatisch auf die Werkseinstellung [0] Aus
eingestellt.

[0] | Direktstart
* einen Schiitz direkt an das Netz angeschlossen.

Jede Pumpe mit konstanter Drehzahl wird tber

[1] | Softstarter | Jede Pumpe mit konstanter Drehzahl wird tber
einen Softstarter direkt an das Netz

angeschlossen.

[2] | Stern-
Dreieck

Uber Stern-Dreieck-Starter angeschlossene
Pumpen mit konstanter Drehzahl werden auf
ahnliche Weise wie Pumpen mit Softstartern
zugeschaltet. Sie werden ahnlich abgeschaltet
wie direkt mit dem Netz verbundene Pumpen.

25-04 Pumpenrotation

Option: Funktion:

Damit die Kompressoren mit konstanter
Drehzahlregelung alle die gleichen Betriebs-
stunden leisten, kann die Kompressornutzung
rotiert werden. Bei der Kompressorrotation
konnen Sie entweder FILO-Speicher oder gleiche
Laufstunden fir alle Kompressoren auswahlen.

[0] * | Deaktiviert | Die Kompressoren mit konstanter Drehzahl
werden in der Reihenfolge 1-2 angeschlossen
und in der Reihenfolge 2-1 getrennt (FILO-
Speicher).

[1] [ Aktiviert Die Kompressoren mit konstanter Drehzahlre-
gelung werden so angeschlossen/getrennt, dass
alle Kompressoren die gleichen Laufstunden

leisten.

25-05 Feste Fithrungspumpe

Option: Funktion:

Fester Fiihrungskompressor bedeutet, dass der
Kompressor mit variabler Drehzahl direkt an den
Frequenzumrichter angeschlossen ist. Wenn ein Schiitz
zwischen Frequenzumrichter und Kompressor
verwendet wird, steuert der Frequenzumrichter dieses
Schiitz nicht.

Bei Betrieb mit einer anderen Einstellung als [0] Aus in
Parameter 25-50 Fiihrungspumpen-Wechsel mussen Sie
diesen Parameter auf [0] Nein programmieren.

[0] | Nein | Die Fithrungskompressorfunktion kann zwischen den
Kompressoren geregelt durch die 2 integrierten Relais
gewechselt werden. Schlieen Sie 1 Kompressor an
das integrierte Relais 1 und den anderen Kompressor
an Relais 2 an. Die Kompressorfunktion (Kaskadenkom-
pressor 1 und Kaskadenkompressor 2) wird
automatisch den Relais zugeordnet (in diesem Fall
kann der Frequenzumrichter maximal 2 Kompressoren

regeln).

[1 [Ja
& und direkt an den Frequenzumrichter angeschlossen.

Der Fiihrungskompressor ist festgelegt (kein Wechsel)

Parameter 25-50 Fiihrungspumpen-Wechsel wird
automatisch auf [0] Aus eingestellt. Die integrierten
Relais 1 und Relais 2 kdnnen getrennten
Kompressoren mit konstanter Drehzahl zugeordnet
werden. Insgesamt kann der Frequenzumrichter 3
Kompressoren regeln.

25-06 Anzahl Kompressoren

Range: Funktion:

Die Anzahl der am Kaskadenregler angeschlossenen
Kompressoren einschlieBlich des Kompressors mit
variabler Drehzahlregelung. Wenn der Kompressor mit
variabler Drehzahlregelung direkt am Frequenzum-
richter angeschlossen ist und die anderen
Kompressoren mit konstanter Drehzahlregelung

(nachgeschalteter Kompressor) von den beiden
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25-06 Anzahl Kompressoren

25-20 Neutralzone [Einheit]

Range: Funktion: Range: Funktion:
integrierten Relais gesteuert werden, konnen Sie drei 4 Reference- [0 - 9999.99 Legen Sie die Neutralzone
Kompressoren regeln. Wenn die Kompressoren mit FeedbackUnit* ReferenceFeed- | (NZ) fest, damit Sie die
variabler und konstanter Drehzahlregelung von den backUnit] normalen Systemdruck-
beiden integrierten Relais gesteuert werden sollen, schwankungen
kdnnen nur 2 Kompressoren angeschlossen werden. berticksichtigen kénnen. Zur
2* | [2 [ Wenn Parameter 25-06 Anzahl Kompressoren auf 2 Vermeidung haufiger Schalt-

- 6] | Kompressoren eingestellt ist, ist die Konfiguration: ein
Kompressor mit variabler Drehzahl und ein Kompressor
mit konstanter Drehzahl, beide gesteuert vom
integrierten Relais.

Wenn Parameter 25-06 Anzahl Kompressoren auf 3
Kompressoren eingestellt ist, ist die Konfiguration: 1
Kompressor mit variabler Drehzahl und 2
Kompressoren mit konstanter Drehzahl, gesteuert vom
integrierten Relais. Sie konnen bis zu 6 Kompressoren
tiber die VLT® Erweiterte Relais-Optionskarte MCB 113
regeln.

3.20.3 25-2* Zoneneinstell.

Parameter zur Konfiguration der Bandbreite, in denen der
Druck wirken darf, bevor die Kompressoren mit konstanter
Drehzahl zu-/abgeschaltet werden. Enthalt aulerdem
verschiedene Timer zur Stabilisierung der Regelung.

Feedback
Temperature/

Pressure ++ Zone

=

130BA750.10

+Zone

—
/

5:

|
|
|
!
\--\ I i i \ /‘I i \ Neutral Zone
\ I i \! / TN NeutralZ Seteont
H \/ H eutral Zone
Il | Il
- Zone
Il Il I
| Il Il I
I T T T
|'\1/ Il Il Il -~ Zone
- - Zone ++Zone - Zone + Zone
Delay Delay Delay Delay Time

Abbildung 3.65 Zoneneinstellungen

Die Kompressoren mit konstanter Drehzahl werden zu-
bzw. abgeschaltet, wenn der Istwert langer als fir die Zone
eingestellt auBerhalb der Neutralzone liegt. Wenn der
Istwert in der Zone ++ oder in der Zone -- liegt, wird der
Kompressor bzw. werden die Kompressoren beim ersten
Mal zu- bzw. ausgeschaltet, wenn der erste Verzégerungs-
Timer auslduft. Zonenverzogerung ++ muss immer kirzer
als Zonenverzoégerung + sein, um diese zu aktivieren.

vorgange der Kompressoren
mit konstanter Drehzahlre-
gelung muss der
Bezugssystemdruck in
Verbundregelsystemen in
der Regel innerhalb einer
Zone gehalten werden, statt
auf einem konstanten Pegel.
Die Einheit der Neutralzone
entspricht der Auswahl in
Parameter 20-12 Soll-/Istwert-
einheit. Die Neutralzone wird
wie folgt definiert: Betragt
der Sollwert -20 °C (4 °F)
und die Neutralzone 4 °C
(39 °F), wird ein Saugdruck
entsprechend einer
Temperatur zwischen -24 °C
bis -16 °C (-11 °F bis 3 °F)
toleriert. Innerhalb dieser
Zone erfolgt keine Zu- oder
Abschaltung.

Range:

25-21 + Zone [Einheit]

Funktion:

3 ReferenceFeed-
backUnit*

[0 - 9999.99
ReferenceFeed-
backUnit]

Wenn eine grofRe und
schnelle Veranderung der
Systemanforderungen
auftritt, andert sich der
Systemdruck schnell, sodass
ein schnelles Zu- oder
Abschalten eines
Kompressors mit konstanter
Drehzahlregelung
erforderlich ist. Die + Zone
definiert den Bereich, in der
die + Zonenverzégerung
aktiv ist.

Stellen Sie die +Zone nicht
auf annahernd Null ein, um
haufiges Zuschalten bei
voriibergehenden Druckver-
anderungen zu vermeiden.
Siehe Parameter 25-26 ++
Zonenverzog..

Zur Vermeidung von
unerwartetem Zuschalten
wahrend der
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25-21 + Zone [Einheit]

Range:

Funktion:

25-22 - Zone [Einheit]

Range:

Funktion:

Inbetriebnahme und zur
Feinabstimmung des
Reglers sollten Sie die +
Zone auf einen Wert
einstellen, der oberhalb der
erwarteten Druckspitze
liegt. Dadurch wird die
Umgehungsfunktion fiir
Druckspitzen umgangen.
Stellen Sie die + Zone auf
den gewiinschten Wert ein,
nachdem die Feinab-
stimmung abgeschlossen
wurde. Verwenden Sie
beispielsweise 3 °C (37 °F)
als Anfangswert.

25-22 - Zone [Einheit]

stimmung abgeschlossen
wurde. Verwenden Sie
beispielsweise 3 °C als
Anfangswert.

Range:

25-23 Konst. Drehzahl Neutralzone [Einheit]

Funktion:

4 Reference-
FeedbackUnit*

[0 - 9999.99
ReferenceFeed-
backUnit]

Wenn das Kaskadenregler-
system normal betrieben
wird und der Frequenzum-
richter sich mit einem Alarm
abschaltet, muss die
Systemdruckhohe aufrecht
erhalten werden. Dies
erfolgt Uber den Kaskaden-
regler, indem Sie den
Kompressor mit konstanter
Drehzahlregelung zu- und

Range: Funktion: abschalten. Wenn nur ein
3 ReferenceFeed- | [0 - 9999.99 Wenn eine grof3e und Kompressor mit konstanter
backUnit* ReferenceFeedba- | schnelle Veranderung der Drehzahlregelung lauft, ist
ckUnit] Systemanforderungen fur die Aufrechterhaltung
auftritt, andert sich der des Sollwerts ein haufiges
Systemdruck schnell, sodass Zu- und Abschalten
ein schnelles Zu- oder erforderlich. Zur Vermeidung
Abschalten eines eines haufigen Zu- und
Kompressors mit konstanter Abschaltens verwendet der
Drehzahlregelung Frequenzumrichter anstatt
erforderlich ist. Die - Zone der Schaltbandbreite eine
definiert den Bereich, in breitere Konstantdrehzahl-
dem die - Zonenverzo- bandbreite. Indem Sie [Off]
gerung aktiv ist. oder [Hand On] driicken
Stellen Sie die -Zone nicht oder wenn das program-
auf anndhernd Null ein, um mierte Startsignal am
haufiges Zuschalten bei Digitalausgang ausfallt,
vorlibergehenden Druckver- konnen die Kompressoren
anderungen zu vermeiden. mit konstanter Drehzahl fir
Siehe Parameter 25-27 -- den Fall eines Alarms
Zonenverzog.. gestoppt werden.
Zur Vermeidungvon Wenn es sich beim Alarm
unerwartetem Zuschalten T ey
wahrend der ckierung handelt, stoppt der
Inbetriebnahme und zur Kaskadenregler sofort das
Feinabstimmung des System, indem er alle
Reglers sollten Sie die - Pumpen mit konstanter
Zone auf einen Wert Drehzahl abschaltet. Im
einstellen, der oberhalb des Prinzip ist das fiir den
ez vl Kaskadenregler wie ein Not-
liegt. Dadurch wird die B (e ey
Umgehungsfunktion fiir Motorfreilauf invers-Befehl).
Druckabfall umgangen.
Stellen Sie die - Zone auf
den gewdlinschten Wert ein,
nachdem die Feinab-
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25-24 + Zonenverzodg.

25-27 -- Zonenverzog.

sofortige Zuschalten eines Kompressors mit
konstanter Drehzahlregelung zu einer Bescha-
digung der Geréte fiihren. Die
+Zonenverzégerung verzogert das Zuschalten
eines Kompressors mit konstanter Drehzahlre-
gelung. Wenn sich der Druck wieder auf einen
Wert innerhalb der Neutralzone erhoht, bevor
der Timer abgelaufen ist, wird der Timer zurtick-
gesetzt und es erfolgt kein Zuschalten.

25-25 - Zonenverzog.

Range: Funktion:
60 [0 - Wenn der Systemdruck fiir einen Moment unter
s* 3000 s] | den Neutralzonenwert abfallt, kann das sofortige

Abschalten eines Kompressors mit konstanter
Drehzahlregelung zu einer Beschadigung der
Geréte fiihren. Die +Zonenverzégerung verzogert
das Abschalten eines Kompressors mit konstanter
Drehzahlregelung. Wenn sich der Druck wieder
auf einen Wert innerhalb der Neutralzone erhoht,
bevor der Timer abgelaufen ist, wird der Timer
zurlickgesetzt und es erfolgt kein Abschalten.

25-26 ++ Zonenverzog.

Range: Funktion: Range: Funktion:
120 [0 - Wenn der Systemdruck den Neutralzonenwert 30 [0 - | Durch das Abschalten eines Kompressors mit
s* 3000 s] | fur einen Moment Uberschreitet, kann das s* 300 s] | konstanter Drehzahl wird ein voriibergehender

Druckabfall im System verursacht, und der Druck
Uberschreitet moglicherweise die Summe aus
Neutralzonenwert und -Zonenwert. Ist der
Druckabfall kurz, sollte der Frequenzumrichter
keinen Kompressor abschalten. Die --Zonenverzo-
gerung verhindert ein Abschalten, bis sich der
Systemdruck stabilisiert hat und die normale
Regelung wieder einsetzt. Stellen Sie die
Verzogerung auf einen entsprechenden Wert ein,
sodass sich das System nach dem Abschalten
stabilisieren kann.

Da die -Zonenverzégerung moglicherweise zu lang
ist, um auf einen Hochdruckabfall zu reagieren,
muss die --Zonenverzégerung kurzer als die -
Zonenverzoégerung sein. Die Werkseinstellung 60 s
ist fur die meisten Anwendungen geeignet.
Verwenden Sie in hochdynamischen Systemen
einen kirzeren Zeitraum.

25-28 Override Bandwidth Ramp Time

Geben Sie die Schaltgrenze Rampenzeit ein.

Funktion:
[ 10.0- 3600 5] |

Range:

Size related*

Range: Funktion: 3.20.4 25-3* Zuschaltfunktionen

60 [0 - | Durch das Zuschalten eines Kompressors mit

s* | 300s] | konstanter Drehzahl wird eine voriibergehende Parameter zur Konfiguration der Zu- und Abschaltfunk-
Druckspitze im System erzeugt, und der Druck tionen und zur Vermeidung haufiger Zu- und
tiberschreitet méglicherweise die Summe aus Abschaltungen von Kompressoren mit konstanter Drehzahl.
Neutralzonenwert und +Zonenwert. Ist die
Druckspitze kurz, sollte der Frequenzumrichter
keinen Kompressor abschalten. Die ++Zonenverzo- Aktivierung oder Deaktivierung der Abschaltung bei No-Flow-
gerung verhindert ein Zuschalten, bis sich der Funktion. Bei Aktivierung schaltet der Frequenzumrichter
Systemdruck stabilisiert hat und die normale Kompressoren mit konstanter Drehzahl nacheinander ab, wenn
Regelung wieder einsetzt. Stellen Sie die keine No-Flow-Bedingung vorliegt.
Verzogerung auf einen entsprechenden Wert ein, Option: Funktion:
sodass sich das System nach dem Zuschalten O Deaktiviert
stabilisieren kann. 0] AKtiviert
Da die +Zonenverzégerung moglicherweise zu
lang ist, um auf eine Hochdruckspitze zu reagieren, M
muss die +-+Zonenverzdgerung kirzer als die Aktivierung oder Deaktivierung der Zuschaltfunktion.
+Zonenverzégerung sein. Die Werkseinstellung 60 s X i
ist fur die meisten Anwendungen geeignet. Option: Funktion:
Verwenden Sie in hochdynamischen Systemen oy Deaktiviert
einen kiirzeren Zeitraum. (1l Aktiviert
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25-32 Zuschaltfunktionszeit

Range: Funktion:
15 [0 -
s* | 300

sl zu vermeiden. Die Zuschaltfunktionszeit beginnt,

175ZA640.10

Die Zuschaltfunktionszeit dient dazu, ein haufiges Zu- F
VLT-Pumpe

Abschaltung
Pumpe

und Abschalten der Pumpen mit konstanter Drehzahl

sobald Sie den Parameter in

Parameter 25-31 Zuschaltfunktion auf [1] Aktiviert
einstellen und wenn die Pumpe mit variabler F
Drehzahl bei Max. Drehzahl [UPM] oder Max
Frequenz [Hz] lauft (Parameter 4-13 Max. Drehzahl
[UPM] oder Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz]). Dabei
muss sich mindestens 1 Pumpe mit konstanter

Abschalten
Dauer Zeitgeber

Abbildung 3.66 Abschaltfunktionszeit

Drehzahl in der Stoppposition befinden. Sobald der
programmierte Timerwert ablauft, wird eine Pumpe
mit konstanter Drehzahl zugeschaltet.

25-33 Abschaltfunktion

Option: Funktion:

3.20.5 25-4* Zuschalteinstell.

Die Abschaltfunktion stellt sicher, dass die

Parameter zum Ermitteln der Bedingungen fir Zu-
niedrigstmdgliche Anzahl an Kompressoren arameter zu itteln der Bedingungen fiir das Zu-/

Abschalten des Kompressors.

25-42 Zuschaltschwelle

Bei der Montage eines Kompressors mit konstanter Drehzahlre-

lauft, damit Energie gespart wird. Wenn Sie die
Abschaltfunktion auf [0] Deaktiviert einstellen,
wird Parameter 25-34 Abschaltfunktionszeit nicht

aktiviert. gelung féhrt der Kompressor mit variabler Drehzahlregelung auf

[0] * | Deaktiviert eine niedrigere Drehzahl herunter, damit der Systemdruck nicht

[1]1 | Aktiviert

25-34 Abschaltfunktionszeit

Range: Funktion:

15 [0 -
s* 300 s] | Zu- und Abschalten von Pumpen mit konstanter

Uberschritten wird. Wenn der Kompressor mit variabler Drehzahl-

regelung die Zuschaltdrehzahl erreicht, wird der Kompressor mit
konstanter Drehzahl zugeschaltet. Der Frequenzumrichter
berechnet anhand der Zuschaltschwelle die Drehzahl des

Der Abschaltfunktionstimer dient dazu, ein haufiges Kompressors mit variabler Drehzahlregelung zum Zeitpunkt des

Erreichens des Zuschaltungspunkts des Kompressors mit

Drehzahl zu vermeiden. Die Abschaltfunktionszeit
startet, sobald die Pumpe mit anpassbarer Drehzahl
auf Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] lauft, dabei sind
eine oder mehrere Pumpen mit konstanter Drehzahl
in Betrieb und die Systemanforderungen werden
erfillt. In dieser Situation tragt die Pumpe mit
anpassbarer Drehzahlregelung geringfiigig zum
System bei. Bei Ablauf des programmierten Zeitge-
berwerts schaltet die drehzahlgeregelte Pumpe
zuriick, um einen unnétigen Druckwasserkreislauf zu
vermeiden.

konstanter Drehzahlregelung. Die Zuschaltschwelle ist das
Verhéltnis von Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] zu Parameter 4-13 Max.
Drehzahl [UPM] oder Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] in Prozent.
Die Zuschaltschwelle liegt zwischen:

NniEDRIG
Nrocr

und 100 %, nniepric ist dabei Min. Drehzahl [UPM] und nHocH
entspricht Max. Drehzahl [UPM].

= 0,
NzuscHALTUNG % = x 100%

Fixed speed
Motor speed compressor

high limit

Staging speed
Variable speed
compressor

Motor speed

low limit -

Seconds

130BA733.10

Abbildung 3.67 Zuschaltschwelle

Range: Funktion:

Size related* [0 - 100 %]
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25-43 Abschaltschwelle 25-45 Zuschaltdrehzahl [Hz]

Bei der Montage eines Kompressors mit konstanter Drehzahlre- Option:  Funktion:
gelung féhrt der Kompressor mit variabler Drehzahlregelung auf 0 N/A | Anzeige des unten berechneten Werts fiir die
eine hohere Drehzahl hinauf, damit der Systemdruck nicht Zuschaltdrehzahl. Bei der Montage eines Kompressors
unterschritten wird. Sobald der Kompressor mit variabler mit konstanter Drehzahlregelung fihrt der Kompressor
Drehzahlregelung die Abschaltdrehzahl erreicht, wird der mit variabler Drehzahlregelung auf eine niedrigere
Kompressor mit konstanter Drehzahlregelung abgeschaltet. Der Drehzahl herunter, damit der Systemdruck nicht
Frequenzumrichter berechnet anhand der Abschaltschwelle die iiberschritten wird. Wenn der Kompressor mit
Drehzahl des Kompressors mit variabler Drehzahlregelung zum variabler Drehzahlregelung die Zuschaltdrehzahl
Zeitpunkt des Erreichens des Abschaltungspunkts des erreicht, wird der Kompressor mit konstanter Drehzahl
Kompressors mit konstanter Drehzahlregelung. Die Abschalt- zugeschaltet. Die Berechnung der Zuschaltdrehzahl
schwelle ist das Verhéltnis von Parameter 4-11 Min. Drehzahl basiert auf Parameter 25-42 Zuschaltschwelle und
[UPM] oder Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] zu Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz].
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] oder Parameter 4-14 Max Die Zuschaltdrehzahl kénnen Sie anhand der
Frequenz [Hz] in Prozent. folgenden Formel berechnen:
Die Abschaltschwelle liegt zwischen: N HHOCHHZUS“;%WG% Dabei entspricht nHoc
NzuscHALTUNG % = e 100%

* " Muocu Max. Drehzahl [UPM] und nzyi00% dem Zuschalt-
und 100 %, nnieoric ist dabei Min. Drehzahl [UPM] und nroch schwellenwert.

entspricht Max. Drehzahl [UPM].

25-46 Abschaltdrehzahl [UPM]

) ] L Anzeige des unten berechneten Werts fiir die Abschaltdrehzahl.
ey Beim Ausbau eines Kompressors mit konstanter Drehzahlregelung
=t _/ = fahrt der Kompressor mit variabler Drehzahlregelung auf eine
“ :.: hohere Drehzahl hoch, damit der Systemdruck nicht
Abbildung 3.67 Abschaltschwelle Uberschritten wird. Sobald der Kompressor mit variabler
Drehzahlregelung die Abschaltdrehzahl erreicht, wird der
Range: Funktion: Kompressor mit konstanter Drehzahlregelung abgeschaltet. Die
Size related” | [0-100 %] | Berechnung der Abschaltdrehzahl basiert auf

Parameter 25-43 Abschaltschwelle und Parameter 4-13 Max.

25-44 Zuschaltdrehzahl [UPM] Drehzahl [UPM].

Anzeige des berechneten Werts fiir die Zuschaltdrehzahl. Bei der Die Abschaltdrehzahl kénnen Sie anhand der folgenden Formel

Montage eines Kompressors mit konstanter Drehzahlregelung berechnen:

fahrt der Kompressor mit variabler Drehzahlregelung auf eine N ABSCHALTUNG = nm,,w Dabei entspricht nnoch Max. Drehzahl
niedrigere Drehzahl herunter, damit der Systemdruck nicht [UPM] und nasioo% dem Abschaltschwellenwert.

Uberschritten wird. Wenn der Kompressor mit variabler Drehzahl- R
Range: Funktion:

0 RPM* [000 - 30000 RPM]

regelung die Zuschaltdrehzahl erreicht, wird der Kompressor mit

konstanter Drehzahl zugeschaltet. Die Berechnung der Zuschaltd-

rehzahl basiert auf Parameter 25-42 Zuschaltschwelle und
Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM].

Die Zuschaltdrehzahl kénnen Sie anhand der folgenden Formel
berechnen:

_ NZuscHALTUNG %
NzuscHALTUNG = THOCH 100

Dabei entspricht nHoct Max. Drehzahl [UPM] und nzuioo% dem
Zuschaltschwellenwert.

Range: Funktion:

0 RPM* [000 - 30000 RPM]
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25-47 Abschaltfrequenz [Hz]

Anzeige des unten berechneten Werts fiir die Abschaltdrehzahl.

fahrt der Kompressor mit variabler Drehzahlregelung auf eine
héhere Drehzahl hoch, damit der Systemdruck nicht
Uberschritten wird. Sobald der Kompressor mit variabler
Drehzahlregelung die Abschaltdrehzahl erreicht, wird der
Kompressor mit konstanter Drehzahlregelung abgeschaltet. Die
Berechnung der Abschaltdrehzahl basiert auf

Parameter 25-43 Abschaltschwelle und Parameter 4-14 Max
Frequenz [Hz].

Die Abschaltdrehzahl kénnen Sie anhand der folgenden Formel
berechnen:

_ NABSCHALTUNG %
NagscraLTunG = MHocH 100

Dabei entspricht nHoct Max. Drehzahl [UPM] und nasioo% dem
Abschaltschwellenwert.

130RA732.10

Abbildung 3.67 Abschaltdrehzahl

Range: Funktion:

Beim Ausbau eines Kompressors mit konstanter Drehzahlregelung

0 Hz*

| [0 - 6500 Hz] |

3.20.6 25-5* Wechseleinstell.

Parameter zum Festlegen der Bedingungen fiir den
Wechsel der Pumpe mit variabler Drehzahl
(Fuhrungspumpe), wenn Sie dies als Regelstrategie gewdhlt
haben.

25-50 Fuhrungspumpen-Wechsel

Option: Funktion:

HINWEIS

Hier kénnen Sie nur [0] Aus wahlen,
wenn Parameter 25-05 Feste
Fiihrungspumpe auf [1] Ja eingestellt ist.

Ein Fihrungspumpen-Wechsel gleicht die
Betriebszeit von Pumpen aus, indem er
regelmaBig die drehzahlgesteuerte Pumpe
wechselt. Somit ist die Betriebszeit der
Pumpen Uber einen bestimmten Zeitraum
gleich. Beim Wechsel wird immer die Pumpe
mit der niedrigsten Zahl von Betriebsstunden
gewahlt, um sie als nachstes einzuschalten.

25-50 Fuhrungspumpen-Wechsel

Option: Funktion:

[0] |Aus Es findet kein Wechsel der Fiihrungspumpen-

* funktion statt. Sie konnen diesen Parameter
nur auf die Option [0] Aus einstellen, wenn
Parameter 25-02 Motorstart nicht auf [0]
Direktstart eingestellt ist.

[1] |Bei Der Wechsel der Fiihrungspumpenfunktion

Zuschalten | findet beim Zuschalten einer weiteren Pumpe
statt.

[2] | Bei Befehl Der Wechsel der Fiihrungspumpenfunktion
findet bei einem externen Befehlssignal oder
einem vorprogrammierten Ereignis statt.
Verfugbare Optionen finden Sie unter
Parameter 25-51 Wechselereignis.

[3] | Bei Der Wechsel der Pumpe mit variabler Drehzahl

Zuschalten | (Fihrungspumpe) findet beim Zuschalten oder
oder Befehl | gemal [2] Bei Befehl statt.

25-51 Wechselereignis

Option:

Funktion:

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie die
Optionen [2] Bei Befehl oder [3] Zuschalt. o.
Befehl in Parameter 25-50 Fiihrungspumpen-
Wechsel ausgewahlt haben. Wenn Sie ein
Wechselereignis auswahlen, findet der
Fihrungspumpenwechsel bei jedem Auftreten
des Ereignisses statt.

Extern

Der Wechsel erfolgt, wenn Sie ein Signal an
einen der Digitaleingange auf der Klemmen-
leiste anlegen und diesem Eingang in
Parametergruppe 5-1%, Digitaleingdinge die
Option [121] Flihrungspumpen-Wechsel
zuordnen.

[1]

Wechselzei-
tintervall

Der Wechsel erfolgt jedes Mal, wenn
Parameter 25-52 Wechselzeitintervall ablauft.

Energie-
sparmodus

Ein Wechselereignis findet jedes Mal statt,
wenn die Fihrungspumpe in den Energie-
sparmodus wechselt. Stellen Sie
Parameter 20-23 Sollwert 3 auf [1] Energie-
sparmodus ein oder wenden Sie fir diese
Funktion ein externes Signal an.

B3]

Festgelegte
Zeit

Der Wechsel findet zu einer festgelegten
Tageszeit statt. Wenn

Parameter 25-54 Wechselzeit / Festwechselzeit
eingestellt ist, erfolgt der Wechsel jeden Tag
zur angegebenen Zeit. Standardzeit ist
Mitternacht (00:00 oder 12:00 AM, je nach
Uhrzeitformat).
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25-52 Wechselzeitintervall

25-56 Zuschaltmodus bei Wechsel

bei jedem Ablauf des Wechselzeitintervalls ein
Wechsel der Pumpe mit variabler Drehzahl
durchgefiihrt (konnen Sie in

Parameter 25-53 Wechselzeitintervallgebers
einsehen).

25-53 Wechselzeitintervallgebers

Range: Funktion:

Range: Funktion: Option: Funktion:
24 [1- Wenn Sie die Option [1] Wechselzeitintervall in Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn die in
h* 999 h] | Parameter 25-51 Wechselereignis auswahlen, wird Parameter 25-50 Flihrungspumpen-Wechsel

ausgewahlte Option nicht [0] Aus ist.

Es gibt 2 Methoden fiir das Zuschalten und
Abschalten von Pumpen. Beim langsamen
Wechsel erfolgt das Zuschalten und Abschalten
ruckfrei. Beim schnellen Wechsel erfolgt die
Zuschaltung und Abschaltung so schnell wie
maoglich; die Pumpe mit variabler Drehzahl wird
einfach abgeschaltet (Freilauf).

0% [0 - 7 1 [ Anzeigeparameter fiir den Wert des Wechselzeitin-
tervalls aus Parameter 25-52 Wechselzeitintervall.

25-54 Wechselzeit / Festwechselzeit

Range: Funktion:
Size [0 - | Wenn Sie die Option [3] Festgelegte Zeit in
related* |01 Parameter 25-51 Wechselereignis auswahlen,

wird der Wechsel der Pumpe mit variabler
Drehzahl taglich zur in ,Wechselzeit /
Festwechselzeit” eingestellten Zeit
durchgefiihrt. Standardzeit ist Mitternacht
(00:00 oder 12:00 AM, je nach Uhrzeitformat).

25-55 Wechsel bei Last <50%

Option: Funktion:

HINWEIS

Nur giiltig, wenn in

Parameter 25-50 Fiihrungspumpen-Wechsel
eine andere Option als [0] Aus gewahlt
ist.

Wenn Sie [1] Aktiviert auswahlen, erfolgt der
Pumpenwechsel nur bei einer Kapazitat kleiner
oder gleich 50 %. Die Kapazitatsberechnung ist
das Verhdltnis der laufenden Pumpen
(einschlieBlich der Pumpe mit variabler
Drehzahl) zur Gesamtzahl verfiigbarer Pumpen
(einschlieBlich der Pumpe mit variabler
Drehzahl, jedoch ohne die verriegelten
Pumpen).

NIN BETRIEB

Kapazitdt = x 100 %

NGESAMT
Beim einfachen Kaskadenregler haben alle
Pumpen die gleiche GroRe.

[0] | Deaktiviert | Der Fiihrungspumpen-Wechsel erfolgt bei jeder
Pumpenkapazitat.

[1] | Aktiviert
8 gewechselt, wenn die Zahl der Pumpen in

Die Fiihrungspumpenfunktion wird nur

Betrieb weniger als 50 % der Gesamtpumpenka-
pazitat liefert.

[0] |Langsam | Beim Wechsel erfolgt bei der Pumpe mit variabler
* Drehzahl eine Rampe auf bis zur maximalen
Drehzahl und eine anschlieBende Rampe ab bis
zum Stillstand.

[11 |[Schnell |Beim Wechsel erfolgt bei der Pumpe mit variabler
Drehzahl eine Rampe auf bis zur maximalen
Drehzahl und ein anschlieBender Freilauf bis zum

Stillstand.

Abbildung 3.67 ist ein Beispiel fiir ein Zuschalten mit
langsamem Wechsel. Die Pumpe mit variabler Drehzahl
(oberes Diagramm) und 1 Pumpe mit konstanter Drehzahl
(unteres Diagramm) laufen vor dem Zuschaltbefehl. Wenn
der Ubertragungsbefehl [0] Langsam aktiviert ist, wird ein
Wechsel durch eine Rampe der Pumpe mit variabler
Drehzahl auf Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] durchgefihrt und
anschlieBend auf eine Drehzahl von Null verzégert. Nach
einer Verzdgerung vor dem Starten der nachsten Pumpe
(Parameter 25-58 Verzégerung Néichste Pumpe) wird die
nachste Flihrungspumpe (mittleres Diagramm)
beschleunigt und eine andere urspriingliche
Flhrungspumpe (oberes Diagramm) wird nach der
Verzbgerung hinzugefiigt, bevor ein Betrieb liber das Netz
(Parameter 25-59 Verzégerung Netzbetrieb) als Pumpe mit
konstanter Drehzahl erfolgt. Die nachste Flihrungspumpe
(mittleres Diagramm) wird auf die min. Motordrehzahl
verzogert, und anschlieBend wird eine variierte Drehzahl
zur Beibehaltung des Systemdrucks zugelassen.

MG16H203
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A 3.20.7 25-8* Zustand
g e T T AN e T [ Fomeen ——

variab. Drehzahl fester Drehzahl
Abschalt- L L

drehzahl 1 7 | Anzeige der Parameter, die Informationen tber den
| I Betriebsstatus des Kaskadenreglers und der gesteuerten
in. Dretrony || | Kompressoren bereitstellen.

Frequenz r—_—rr—r————— e ——t —— =

Versogerung  Sekunden 25-80 Verbundzustand

Zuschalt-
befehl — | vor Netzbetrieb

y Anzeige des Status des Kaskadenreglers.
Max. Drahzahidm — o o fm D200 MR 4 .
Frequenz +-F ++ Range: Funktion:

Zuschalt-
0* | [0-25] |

drehzahl

25-81 Kompressorzustand

Min. Drehzahl/
Fraquens

Range:  Funktion:

Sekunden

0* | [0- [Dieser Parameter zeigt den Status der in

A 251 | Parameter 25-06 Anzahl Kompressoren ausgewahlten

Max. Drehrahl

PUMPpe m,
Frequenz

! fester Drehzahl Anzahl an Kompressoren an. Dabei handelt es sich
Abschalt- 4 I
drehzahl I
| die einen String anzeigen, der aus der Kompressor-
[ nummer und dem aktuellen Status des Kompressors
L
)

Min. Drehzahl/
Frequenz

I
|
|
I um eine Statusanzeige der einzelnen Kompressoren,
|
|
!
L)

> zusammengesetzt ist.
Sekunden

1308A388.10

Beispiel: Die Anzeige lautet 1:D 2:0. Das bedeutet,
Abbildung 3.67 Zuschaltmodus bei Wechsel dass Kompressor 1 lauft, die Drehzahlregelung tiber
den Frequenzumrichter erfolgt und Kompressor 2

gestoppt ist.

25-58 Verzégerung Nachste Pumpe

25-82 Fuhrungskompressor

Range: Funktion: Range: Funktion:

0.1 AR | T e S AR FEL AT TG 0*| [0 - par. [ Anzeigeparameter fiir den aktuellen Kompressor

= |2 PGS e PR S 25-06 ] mit variabler Drehzahl im System. Der Fiihrungs-

ausgewahite Option nicht 0] Aus ist. kompressorparameter wird aktualisiert, um den

Llisgr PErisiien [E38 dlis Zei 2ulEdhan cem aktuellen Kompressor mit variabler Drehzahl im

Stoppen der alten varlablen Drehzahlpumpen und System anzuzeigen, wenn ein Wechsel stattfindet.

dem Starten einer anderen Pumpe als neue Pumpe Ist kein Fihrungskompressor ausgewshit

mit variabler Drehzahl fest. Siehe (Kaskadenregler deaktiviert oder alle Pumpen

Parameter 25-56 Zuschaltmodus bei Wechsel zur verriegelt), zeigt das Display KEIN an.

Beschreibung von Zuschalten und Wechsel.

25-83 Zustand der Ausgangsrelais

25-59 Verzégerung Netzbetrieb

Array [2]
Range: Funktion:

Option: Funktion:

0.5 [ par. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn die in Tl (s G 3 T T 14
s* 25-58 - 5 | Parameter 25-50 Fiihrungspumpen-Wechsel nzeige des tatus der zur Regelung der Kompressoren
zugeordneten Relais. Jedes Element im Array stellt ein

s] ausgewahlte Option nicht [0] Aus ist.
Relais dar. Wenn ein Relais aktiviert wird, wird das
Dieser Parameter legt die Zeit zwischen dem entsprechende Element auf Ein gesetzt. Wenn ein Relais
Stoppen der alten variablen Drehzahlpumpen deaktiviert wird, wird das entsprechende Element auf

und dem Starten dieser Pumpe als neue Aus gesetzt.

konstante Drehzahlpumpe fest. Siehe Ein

Abbildung 3.67 zur Beschreibung von Zuschalten Aus

und Wechsel.
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25-84 Kompressor EIN-Zeit

Array [2]
Range: Funktion:
0 h*| [0- Anzeige des Werts fiir die EIN-Zeit des

2147483647 h] [ Kompressors. Der Kaskadenregler hat die
Zahler fur die Kompressoren und Relais
festgelegt, die die Kompressoren regeln.
Die EIN-Zeit des Kompressors Gberwacht
die Betriebsstunden der einzelnen
Kompressoren. Sie kdnnen den Wert des
Zéhlers der EIN-Zeit der einzelnen
Kompressoren auf 0 zuriicksetzen, indem
Sie in den Parameter schreiben, z. B. wenn

der Kompressor im Rahmen einer Wartung

ausgetauscht wird.

25-85 Relais EIN-Zeit

Array [2]
0 [0 - Anzeige des Werts der EIN-Zeit fiir das Relais.
h* | 2147483647 | Der Kaskadenregler hat die Zahler fir die

h] Kompressoren und Relais festgelegt, die die

Kompressoren regeln. Die Rotation der Zahler
erfolgt immer basierend auf den Relaiszéhlern,
andernfalls wiirde in der Rotation immer der

3.20.8 25-9* Service

Im Rahmen einer Wartung fiir einen oder mehrere der
geregelten Kompressoren verwendete Parameter.

25-90 Kompressorverriegelung

Array [2]

Option: Funktion:

In diesem Parameter kdnnen Sie einen oder mehrere
der Fihrungskompressoren mit konstanter Drehzahlre-
gelung deaktivieren. Der Kompressor wird dann z. B.
bei der Zuschaltung nicht gewahlt, auch wenn er der
nachste in der Schaltfolge ist. Sie konnen den
Fiihrungskompressor mit dem Kompressorverriege-
lungsbefehl nicht deaktivieren.

Die Verriegelungen tber Digitaleingdange wahlen Sie
als [130-132] Kompressorverriegelung 1-3 in Parameter-
gruppe 5-1* Digitaleingédnge aus.

[0] * | Aus | Der Kompressor ist fur das Zuschalten/Abschalten
aktiv.

[11 | Ein | Es liegt ein Kompressorverriegelungsbefehl vor. Lauft
ein Kompressor, wird er sofort abgeschaltet. Lauft der

Kompressor nicht, darf er nicht zugeschaltet werden.

25-91 Manueller Wechsel

neue Kompressor verwendet werden, wenn Range: Funktion:
ein Kompressor ausgetauscht wird und der 0*| [0 - par. |Anzeigeparameter fiir die aktuelle Pumpe mit
Wert des Zahlers in 25-06 ] variabler Drehzahl im System. Wenn ein Wechsel
Parameter 25-84 Kompressor EIN-Zeit zurlick- stattfindet, wird der Fiihrungspumpenparameter
gesetzt wird. Um den Parameter aktualisiert, um die aktuelle Pumpe mit variabler
Parameter 25-04 Pumpenrotation verwenden zu Drehzahl im System anzuzeigen. Ist keine
konnen, tiberwacht der Kaskadenregler die Fihrungspumpe ausgewahlt (Kaskadenregler
EIN-Zeit des Relais. deaktiviert oder alle Pumpen verriegelt), zeigt das
25-86 Riicksetzen des Relaiszdhlers BEECAN
Option: Funktion:
[0] * | Kein Reset
[1] |Reset Setzt alle Elemente in Parameter 25-85 Relais
EIN-Zeit zurick.
25-87 Verriegelung invers
Zur Anzeige des Status des inversen Verriegelungsstatus der
verbundenen Kompressoren. Der Bindrwert zeigt Kompressor 1
ganz rechts und Kompressor 8 ganz links an.
Range: Funktion:
0" [ 10-255] |
25-88 Verdichterleistung [%]
Zur Anzeige der Stromaufnahme der konfigurierten Kaskade aus
Kompressoren oder Kondensatoren.
Range: Funktion:
0 %* [0 -0 %]
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3.21 Parameter: 26-** Grundeinstellungen

3.21.1 26-** Grundeinstellungen

Die VLT® Analog-E/A-Optionskarte MCB 109 erweitert den Funktionsumfang der Frequenzumrichter der Serie VLT®
Refrigeration Drive FC103, indem sie eine Reihe von zusédtzlichen programmierbaren Analogein- und -ausgéngen ergéanzt.
Dies kann vor allem in Gebdaudemanagementsystemen nitzlich sein, in denen der Frequenzumrichter ggf. als dezentrale E/A
eingesetzt wird, da die Notwendigkeit einer Unterstation entfallt und damit Kosten gesenkt werden.

:

130BA382.10

Abbildung 3.68 Analog-E/A-Option MCB 109
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Abbildung 3.69 Analog-E/A-Option MCB 109

Abbildung 3.68 zeigt ein typisches Klimagerat (AHU). Wie zu erkennen ist, bietet die Ergdnzung der Analog-E/A-Option die
Maoglichkeit der Regelung aller Funktionen des Frequenzumrichters, wie z. B. Einlass-, Rlicklauf- und Auslassdampfer oder
Heiz-/Kiihlspulen mit Temperatur- und Druckmessungen, die vom Frequenzumrichter gelesen werden.
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HINWEIS|

Der maximale Strom fiir die Analogausgange 0-10 V betragt 1 mA.

HINWEIS|

Wenn die Uberwachung mit verschobener Nullpunktfunktion eingesetzt wird, ist es wichtig, dass bei allen Analogein-
gangen, die nicht fiir den Frequenzumrichter, sondern als Teil der dezentralen E/A des Gebdaudemanagementsystems
verwendet werden, die verschobene Nullpunktfunktion deaktiviert wird.

Anschluss Parameter Anschluss Parameter Anschluss Parameter
Analogeingange Analogeingdnge Relais
X42/1 Parameter 26-00 Klemme X42/1 53 6-1* Relais 1 Klemme 1, 5-4%
Funktion, 26-1* 2,3
X42/3 Parameter 26-01 Klemme X42/3 54 6-2* Relais 2 Klemme 4, 5-4%
Funktion, 26-2* 5,6
X42/5 Parameter 26-02 Klemme X42/5
Funktion, 26-3* N N N N
Analogausgang Analogausgang
X42/7 26-4* 42 6-5*% - -
X42/9 26-5*% - - - -
X42/11 26-6* - - - -

Tabelle 3.23 Relevante Parameter

Es ist auBerdem moglich, Uber die serielle Schnittstelle die Analogeingédnge zu lesen, zu den Analogausgdngen zu schreiben
und die Relais zu steuern. In diesem Fall sind die relevanten Parameter wie folgt.

Anschluss Parameter Anschluss Parameter Anschluss Parameter
Analogeingéange (lesen) Analogeingéange (lesen) Relais

X42/1 Parameter 18-30 Anal 53 Parameter 16-62 Anal |Relais 1 Klemme 1, 2, |Parameter 16-71 Relais
ogeingang X42/1 ogeingang 53 3 ausgdnge

X42/3 Parameter 18-31 Anal 54 Parameter 16-64 Anal |Relais 2 Klemme 4, 5, |Parameter 16-71 Relais
ogeingang X42/3 ogeingang 54 6 ausgdnge

X42/5 Parameter 18-32 Anal
ogeingang X42/5 B B - h

Analogausgénge (schreiben) Analogausgang (schreiben)

X42/7 Parameter 18-33 Anal 42 Parameter 6-53 Kl. 42,
ogausgang X42/7 [V] Wert bei Bussteuerung HINWE’

X42/9 Parameter 18-34 Anal Aktivieren Sie die Relaisausgange liber
ogausgang X42/9 (V] - - das Steuerwort Bit 11 (Relais 1) und Bit

12 (Relais 2).

X42/11 Parameter 18-35 Anal

ogausgang X42/11 [V] h h

Tabelle 3.24 Relevante Parameter

Einstellung der integrierten Echtzeituhr
Die Analog-E/A-Optionskarte enthélt eine Echtzeituhr mit Batteriereserve. Diese kdnnen Sie als Backup fiir die Uhrfunktion
benutzen, die als Standardfunktion im Frequenzumrichter integriert ist. Siehe Kapitel 3.2.7 0-7* Uhreinstellungen.

Die Analog-E/A-Option kann fiir die Steuerung von Gerdten wie Stellgliedern oder Ventilen verwendet werden, indem die
erw. PID-Regler-Funktion genutzt wird. Damit wird die Steuerung durch das Gebdudemanagementsystem unterbunden.
Siehe Parametergruppe 21-** Erw. PID-Regler. Es gibt 3 unabhédngige PID-Regler mit Ruckfiihrung.
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26-00 Klemme X42/1 Funktion

26-01 Klemme X42/3 Funktion

Option: Funktion: Option: Funktion:
Klemme X42/1 konnen Sie als Analogeingang . Parameter 21-30 Erw. Soll-/Istwert-
programmieren, der eine Spannung oder einheit 2.
einen Eingang von einem Pt 1000-Temperatur- . Parameter 20-05 Istwert 2 Einheit.
sensor (1000 Q bei 0 °C (32 °F)) oder einem
Ni 1000-Temperatursensor (1000 Q bei 0 °C (11 * [ Spannung
(32 °F)) empfangt. Wahlen Sie hier die (2] | Pt 1000 [*C]
gewdlinschte Funktion. Bei Celsius missen Sie (3] | Pt 1000 [*F]
[2] Pt 1000 [ C] und [4] Ni 1000 [ °C] wéhlen, [4] | Ni 1000 [°C]
bei Fahrenheit [3] Pt 7000 [ F] und [5] Ni 1000 [5] | Ni 1000 [°F]
[Fl. :
26-02 Klemme X42/5 Funktion
HINWEI Option: Funktion:
Wenn der Eingang nicht in Gebrauch Klemme X42/5 konnen Sie als Analogeingang
ist, stellen Sie ihn auf Spannung ein. programmieren, der eine Spannung oder
einen Eingang von einem Pt 1000-Temperatur-
Wenn er fir Temperatur eingestellt ist und als sensor (1000 Q bei 0 °C) oder einem Ni 1000-
Istwert verwendet wird, stellen Sie die Einheit Temperatursensor (1000 Q bei 0 °C) empfangt.
auf Celsius oder Fahrenheit ein. Wihlen Sie hier die gewiinschte Funktion. Bei
. Parameter 20-12 Soll-/Istwerteinheit. Celsius miissen Sie
e Parameter 21-10 Erw. Soll-/Istwert- 2] Pt 1000 [C] und [4] Ni 1000 [C] wahlen,
einheit 1. bei Fahrenheit [3] Pt 7000 [ F] und [5] Ni 1000
e Parameter 21-30 Erw. Soll-/Istwert- 172l
einheit 2. HINWEI
. Parameter 20-05 Istwert 2 Einheit. Wenn der Eingang nicht in Gebrauch
ist, stellen Sie ihn auf Spannung ein.
[1] * [ Spannung
[21 [Pt 1000 [°C] . . .
Wenn er fiir Temperatur eingestellt ist und als
[3]1 [Pt 1000 [°F] . T
- ~ Istwert verwendet wird, stellen Sie die Einheit
[4] N! 1000 [°C] auf Celsius oder Fahrenheit ein:
[5]1 [ Ni 1000 [°F] . Parameter 20-12 Soll-/Istwerteinheit.
26-01 Klemme X42/3 Funktion o Parameter 21-10 Erw. Soll-/Istwert-
Option: Funktion: einheit 1.
Klemme X42/3 kann als Analogeingang 3 Parameter 21-30 Erw. Soll-/Istwert-
programmiert werden, der eine Spannung einheit 2.
oder einen Eingang von Pt1000- oder Ni1000- o Parameter 20-05 Istwert 2 Einheit.
Temperatursensoren empfangt. Wahlen Sie
hier die gewiinschte Funktion. Bei Celsius (1] * | Spannung
mussen Sie (2] | Pt 1000 [*C]
[2] Pt 1000 [ °C] und [4] Ni 1000 [ °C] wahlen, [3] | Pt 1000 [*F]
bei Fahrenheit [3] Pt 1000 [ F] und [5] Ni 1000 [4] | Ni 1000 [°C]
[ FI. [5]1 [ Ni 1000 [°F]

HINWEI

Wenn der Eingang nicht in Gebrauch
ist, stellen Sie ihn auf Spannung ein.

3.21.2 26-1* Analogeingang X42/1

26-10 KI.X42/1 Skal. Min. Spannung

Wenn er fiir Temperatur eingestellt ist und als Range: Funktion:
Istwert verwendet wird, stellen Sie die Einheit 0.07 V*| [0 - par. Geben Sie den minimalen (unteren)
auf Celsius oder Fahrenheit ein. 6-31 V] Spannungswert ein. Dieser Skalie-

. Parameter 20-12 Soll-/Istwerteinheit. rungswert des Analogeingangs muss dem
minimalen Soll-/Istwert aus
Parameter 26-14 KI. X42/1 Skal. Min.-Soll/

Istwert entsprechen.

. Parameter 21-10 Erw. Soll-/Istwert-
einheit 1.
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26-11 KI.X42/1 Skal. Max.Spannung

Range: Funktion:
10 V*| [par. 6-30 - | Geben Sie den maximalen (oberen)
10 V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert
fur den Analogeingang muss dem in
Parameter 26-15 KI. X42/1 Skal. Max.-Soll/
Istwert eingestellten maximalen Soll-/Istwert
entsprechen.
Range: Funktion:
0% | [-999999.999 - Geben Sie den Skalierungswert des
999999.999 ] Analogeingangs an, der dem in

Parameter 26-10 KI.X42/1 Skal. Min.
Spannung eingestellten minimalen
Spannungswert entspricht.

26-15 KI. X42/1 Skal. Max.-Soll/ Istwert

Range: Funktion:

100% | [1999999.999 -
999999.999 1]

Geben Sie den Skalierungswert des
Analogeingangs an, der dem in
Parameter 26-11 KI.X42/1 Skal.
Max.Spannung eingestellten
maximalen Spannungswert entspricht.

26-16 Klemme X42/1 Filterzeit

Range: Funktion:
0.001 s*| [0.001 - W
10 s]

Diesen Parameter konnen Sie bei
laufendem Motor nicht einstellen.

Dies ist eine Tiefpass-Filterzeitkonstante der
ersten Ordnung, um Stérungen in Klemme
X42/1 zu unterdriicken. Ein hoher Wert fiir
die Zeitkonstante verbessert die Dampfung,
erhoht jedoch auch die Zeitverzogerung
durch das Filter.

3.21.3 26-2* Analogeingang X42/3

26-20 KI.X42/3 Skal. Min. Spannung

Range: Funktion:
0.07 V*| [0 - par. Geben Sie den minimalen (unteren)
6-31 V] Spannungswert ein. Dieser Skalie-

rungswert des Analogeingangs muss dem
minimalen Soll-/Istwert aus

Parameter 26-24 KI. X42/3 Skal. Min.-Soll/
Istwert entsprechen.

26-21 KI.X42/3 Skal. Max.Spannung
Range:
10 V*

Funktion:

[ par. 6-30 - | Geben Sie den maximalen (oberen)
10 V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert
fur den Analogeingang muss dem in
Parameter 26-25 KI. X42/3 Skal. Max.-Soll/
Istwert eingestellten maximalen Soll-/Istwert

entsprechen.

26-24 KI. X42/3 Skal. Min.-Soll/ Istwert
Range:

0* [ [-999999.999 -
999999.999 1

Funktion:

Geben Sie den Skalierungswert des
Analogeingangs an, der dem in
Parameter 26-20 KI.X42/3 Skal. Min.
Spannung eingestellten minimalen
Spannungswert entspricht.

26-25 KI. X42/3 Skal. Max.-Soll/ Istwert
Range:

100% | [999999.999 -
999999.999 1]

Funktion:

Geben Sie den Skalierungswert des
Analogeingangs an, der dem in
Parameter 26-21 KI.X42/3 Skal.
Max.Spannung eingestellten maximalen
Spannungswert entspricht.

26-26 Klemme X42/3 Filterzeit

Range: Funktion:

Option: Funktion: o sl Diesen Parameter konnen Sie bei
Uber diesen Parameter kénnen Sie die Signal- laufendem Motor nicht einstellen.
fehlertiberwachung aktivieren. Ein Beispiel ist
die Verwendung der Analogeingénge als Teil Geben Sie die Zeitkonstante ein. Dies ist
eines dezentralen E/A-Systems (z. B. nicht als eine Tiefpass-Filterzeitkonstante der ersten
Teil von Steuerfunktionen Uber den Frequen- Ordnung, um Stérungen in Klemme X42/3
zumrichter) wie in einem zu unterdriicken. Ein hoher Wert fiir die
Gebdudemanagementsystem. Zeitkonstante verbessert die Dampfung,

[0] | Deaktiviert erhoht jedoch auch die Zeitverzégerung

[1] * | Aktiviert durch das Filter.
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26-27 Klemme X42/3 Signalfehler 26-36 Klemme X42/5 Filterzeit

Option: Funktion: Range: Funktion:
Uber diesen Parameter konnen Sie die Signal- 0.001 s*| [0.001 - MM
fehleriiberwachung aktivieren. Ein Beispiel ist 10 s] DicseniEameedtonnenisiclb s
die Verwendung der Analogeingange als Teil laufendem Motor nicht einstellen
eines dezentralen E/A-Systems (z. B. nicht als
Teil von Steuerfunktionen Uber den Frequen- . . . .
. L. Dies ist eine Tiefpass-Filterzeitkonstante der
zumrichter) wie in einem . .
. ersten Ordnung, um Storungen in Klemme
Gebaudemanagementsystem. . . .
X42/5 zu unterdriicken. Ein hoher Wert fir
[0] | Deaktiviert die Zeitkonstante verbessert die Dampfung,
[1] * [ Aktiviert erhoht jedoch auch die Zeitverzogerung
durch das Filter.

3.21.4 26-3* Analogeingang X42/5

26-37 Klemme X42/5 Signalfehler

26-30 KI.X42/5 Skal. Min. Spannung Option: Funktion:
Range: Funktion: Aktivierung oder Deaktivierung der Signalaus-
- — falliberwachung.
0.07 V*| [0 - par. Geben Sie den minimalen (unteren)
6-31 V] Spannungswert ein. Dieser Skalie- [0] | Deaktiviert
rungswert des Analogeingangs muss dem [1] * [ Aktiviert

minimalen Soll-/Istwert aus
Parameter 26-34 Kl. X42/5 Skal. Min.-Soll/
Istwert entsprechen.

3.21.5 26-4* Analogausgang X42/7

26-40 Klemme X42/7 Ausgang

26-31 KI.X42/5 Skal. Max.Spannung

Option: Funktion:
Range: Funktion: P
: : Wahlen Sie die Funktion von Klemme
10 V*| [par. 6-30 - | Geben Sie den maximalen (oberen)
. . ) X42/7 als analogen Stromausgang aus.
10 V] Spannungswert ein. Dieser Skalierungswert
fiir den Analogeingang muss dem in [0] * [ Ohne Funktion
Parameter 26-35 KI. X42/5 Skal. Max.-Soll/ [100] [ Ausg.freq. 0-20 mA | 0-100 Hz, (0-10 V).
Istwert eingestellten maximalen Soll-/Istwert [101] | Sollwert 0-20 mA Min. Sollwert — Max. Sollwert, (0-10
entsprechen.
V).
26-34 KI. X42/5 Skal. Min.-Soll/ Istwert TR | e D | =200 b 61 52000 0% v
N Parameter 3-03 Maximaler Sollwert, (0-
Range: Funktion: 10V)
0% | [-999999.999 - Geben Sie den Skalierungswert des )
999999.999 ] Analogeingangs an, der dem in [103] [ Motorstr. 0-20 mA | 0 - Maximaler Strom des Wechsel-
Parameter 26-30 KI.X42/5 Skal. Min. richters (Parameter 16-37 Max.-WR-
Spannung eingestellten minimalen Strom), (0-10 V).
Spannungswert entspricht. [104] [ Drehm.%max.0-20 |0 — Drehmomentgrenze
mA (Parameter 4-16 Momentengrenze
26-35 KI. X42/5 Skal. Max.-Soll/ Istwert motorisch), (0-10 V).
Range: Funktion: [105] | Drehm.%nom. 0 - Motornenndrehmoment, (0-10 V).
100% | [-999999.999 - Geben Sie den Skalierungswert des 0-20mA
999999.999 ] Analogeingangs an, der dem in [106] | Leistung 0-20 mA | 0 — Motornennleistung, (0-10 V).
Parameter 26-21 KI.X42/3 Skal.
X [107] [ Drehzahl 0-20 mA | 0 - Max. Drehzahlgrenze
Max.Spannung eingestellten
X . (Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
maximalen Spannungswert entspricht.
und Parameter 4-14 Max Frequenz
[Hz]), (0-10 V).
[108] | Drehm. 0-20 mA
[109] [ Ausg.freq. 0-Fmax
[113] | Erw. PID-Prozess 1 | 0-100 %, (0-10 V).
[114] | Erw. PID-Prozess 2 | 0-100 %, (0-10 V).
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26-40 Klemme X42/7 Ausgang

26-44 KI. X42/7, Wert bei Bus-Timeout

[121]

Air pres. to Flow

[139]

Bussteuerung

0-100 %, (0-10 V).

[141]

Bus-Strg To

0-100 %, (0-10 V).

26-41 KI. X42/7, Ausgang min. Skalierung

Range: Funktion:
0%*| [0- Dieser Parameter skaliert das Min.-Analogsignal
200 %] |an Ausgangsklemme X42/7 in Prozent des max.

Signalpegels. Wenn z. B. 0 V (oder 0 Hz) bei 25 %
des maximalen Ausgangswerts erforderlich ist,
programmieren Sie 25 %. Skalierungswerte bis zu
100 % konnen nie hoher sein als die entspre-
chende Einstellung in Parameter 26-42 KI. X42/7
Ausgang max. Skalierung.

Siehe Prinzipschaubild fiir Parameter 6-51 K. 42,
Ausgang min. Skalierung.

Range:

26-42 KI. X42/7 Ausgang max. Skalierung

Funktion:

100 [0 -
%* 200 %]

Dieser Parameter skaliert das Max.-Analogsignal
an Ausgangsklemme X42/7 in Prozent des max.
Signalpegels. Stellen Sie den maximalen Wert fiir
den Spannungssignalausgang ein. Den Ausgang
kénnen Sie so skalieren, dass bei maximalem
Signal ein Strom unter 10 V oder bei einem
Signal von unter 100 % bereits 10 V erreicht
werden. Wenn 10 V die erforderliche Stromstarke
bei einem Wert zwischen 0 und 100 % der
maximalen Signalstarke ist, legen Sie den
Prozentwert im Parameter fest, d. h. 50 % = 10 V.
Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein kleinerer
Strom als 10 V erforderlich ist, berechnen Sie den
Prozentwert wie folgt:

[ finschte L0V A— ]xlOO%
d' 1 (

d. h.

5V 150‘}/ x 100% = 200%

Siehe Abbildung 3.31.

Range:

26-43 Klemme X42/7, Wert bei Bussteuerung

Funktion:

0 %*

[0 - 100 %]

Halt den Wert an Klemme X 42/7 bei
Bussteuerung konstant.

Option: Funktion: Range: Funktion:
[115] | Erw. PID-Prozess 3 | 0-100 %, (0-10 V). 0 %*| [O- Halt den voreingestellten Wert an Klemme
100 %] X42/7 konstant.

Tritt ein Feldbus-Timeout auf und ist eine
Timeout-Funktion in Parameter 26-50 Klemme
X42/9 Ausgang ausgewahlt, wird der Ausgang
auf diesen Wert voreingestellt.

3.21.6 26-5* Analogausgang X42/9

26-50 Klemme X42/9 Ausgang

Option: Funktion:
Dieser Parameter definiert die
Funktion an Klemme X42/9.

[0] * | Ohne Funktion

[100] [ Ausg.freq. 0-20 mA | 0-100 Hz, (0-10 V).

[101] | Sollwert 0-20 mA Min. Sollwert - Max. Sollwert, (0-10
V).

[102] | Istwert 0-20 mA -200 % bis +200 % von
Parameter 3-03 Maximaler Sollwert, (0-
10 V).

[103] | Motorstr. 0-20 mA | 0 — Maximaler Strom des Wechsel-
richters (Parameter 16-37 Max.-WR-
Strom), (0-10 V).

[104] [ Drehm.%max.0-20 | 0 - Drehmomentgrenze

mA (Parameter 4-16 Momentengrenze

motorisch), (0-10 V).

[105] | Drehm.%nom. 0 - Motornenndrehmoment, (0-10 V).

0-20mA

[106] [ Leistung 0-20 mA 0 - Motornennleistung, (0-10 V).

[107] [ Drehzahl 0-20 mA | 0 - Max. Drehzahlgrenze
(Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
und Parameter 4-14 Max Frequenz
[Hz]), (0-10 V).

[108] | Drehm. 0-20 mA

[109] | Ausg.freq. 0-Fmax

[113] | Erw. PID-Prozess 1 | 0-100 %, (0-10 V).

[114] | Erw. PID-Prozess 2 | 0-100 %, (0-10 V).

[115] | Erw. PID-Prozess 3 | 0-100 %, (0-10 V).

[121] | Air pres. to Flow

[139] | Bussteuerung 0-100 %, (0-10 V).

[141] | Bus-Strg To 0-100 %, (0-10 V).
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26-51 KI. X42/9, Ausgang min. Skalierung

Weitere Informationen, siehe Parameter 6-51 Kl. 42, Ausgang min.

3.21.7 26-6* Analogausgang X42/11

26-54 KI. X42/9, Wert bei Bus-Timeout

Funktion:

Skalierung. 26-60 Klemme X42/11 Ausgang
Range: Funktion: Option: Funktion:
0%*| [O- Dieser Parameter skaliert das Min.-Analog- Dieser Parameter definiert die
200 %] signal an Ausgangsklemme X42/9 in Prozent Funktion an Klemme X42/11.
des max. Signalpegels. Wenn z. B. 0 V bei [0] * | Ohne Funktion
o .
221 5 02 IR RS e [100] | Ausg.freq. 0-20 mA | 0-100 Hz, (0-10 V).
erforderlich ist, programmieren Sie 25 %.
Skalierungswerte bis zu 100 % kénnen nie [101] | Sollwert 0-20 mA Min. Sollwert — Max. Sollwert, (0-10
héher sein als die entsprechende Einstellung V).
in Parameter 26-52 KI. X42/9 Ausgang max. [102] | Istwert 0-20 mA -200 % bis +200 % von
Skalierung. Parameter 3-03 Maximaler Sollwert, (0-
10 V).
26-52 KI. X42/9 Ausgang max. Skalierung
- - [103] | Motorstr. 0-20 mA | 0 - Maximaler Strom des Wechsel-
Siehe Abbildung 3.31. richters (Parameter 16-37 Max.-WR-
Range: Funktion: Strom), (0-10 V).
100 % | [0- | Dieser Parameter skaliert das Max.-Analogsignal [104] | Drehm %max0-20 | 0 — Drehmomentgrenze
* 0 i
200 %] ar‘n Ausgangsklemme X.42/9 in Pro.zent des max; R (Parameter 4-16 Momentengrenze
Signalpegels. Stellen Sie den maximalen Wert fir motorisch), (0-10 V).
den Spannungssignalausgang ein. Den Ausgang
kénnen Sie so skalieren, dass bei maximalem [105] | Drehm.%nom. 0 - Motornenndrehmoment, (0-0 V).
Signal ein Strom unter 10 V oder bei einem 0-20mA
Signal von unter 100 % bereits 10 V erreicht [106] | Leistung 0-20 mA | 0 - Motornennleistung, (0-10 V).
werden. Wenn 10 V die erforderliche Stromstérke [107] | Drehzahl 0-20 mA |0 - Max. Drehzahlgrenze
bei einem Wert zwischen 0 und 100 % der (Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM]
maximalen Signalstérke ist, legen Sie den und Parameter 4-14 Max Frequenz
Prozentwert im Parameter fest, d. h. 50 % = [Hz]), (0-10 V).
10 V. Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein -
kleinerer Strom als 10 V erforderlich ist, LU0 | bre i, S0 i
berechnen Sie den Prozentwert wie folgt: [109] | Ausg.freq. 0-Fmax
ah [113] | Erw. PID-Prozess 1 | 0-100 %, (0-10 V).
[114] | Erw. PID-Prozess 2 | 0-100 %, (0-10 V).
sv: 107 x 100% = 200%
[115] | Erw. PID-Prozess 3 | 0-100 %, (0-10 V).
26-53 Klemme X42/9, Wert bei Bussteuerung [121] | Air pres. to Flow
Range: Funktion: [139] [ Bussteuerung 0-100 %, (0-10 V).
0 %*| [0 - 100 %] [ Halt den Wert an Klemme X42/9 bei [141] | Bus-Strg To 0-100 %, (0-10 V).
Bussteuerung konstant.

26-61 KI. X42/11, Ausgang min. Skalierung

Weitere Informationen, siehe Parameter 6-51 KI. 42, Ausgang min.

Range: Skalierung.
0%*| [O- Halt den voreingestellten Wert an Klemme Range: Funktion:
v Xf2/9'konstant. . . 0%*| [0- Dieser Parameter skaliert das Min.-Analog-
WSS TR I TS AU (S5 200 %] signal an Ausgangsklemme X42/11 in Prozent
Timeout-Funktion in Parameter 26-60 Klemme . . )
- . des max. Signalpegels. Wenn beispielsweise 0
X42/1.I Ausgang ausg.ewahlt, wird der Ausgang V bei 25 % des max. Ausgangswerts
OISR S T D Gl erforderlich ist, programmieren Sie 25 %.
Skalierungswerte bis zu 100 % konnen nie
hoher sein als die entsprechende Einstellung
in Parameter 26-62 KI. X42/11 Ausgang masx.
Skalierung.
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26-62 KI. X42/11 Ausgang max. Skalierung

Siehe Abbildung 3.31.

Range: Funktion:
100 % | [0 - Dieser Parameter skaliert das Max.-Analogsignal
@ 200 %] [an Ausgangsklemme X42/9 in Prozent des max.

Signalpegels. Stellen Sie den maximalen Wert fur

den Spannungssignalausgang ein. Den Ausgang
konnen Sie so skalieren, dass bei maximalem
Signal ein Strom unter 10 V oder bei einem
Signal von unter 100 % bereits 10 V erreicht
werden. Wenn z. B. 10 V die erforderliche
Stromstarke bei einem Wert zwischen 0 und
100 % der maximalen Signalstarke ist, legen Sie
den Prozentwert im Parameter fest, d. h. 50 % =
10 V. Wenn bei maximalem Signal (100 %) ein
kleinerer Strom als 10 V erforderlich ist,
berechnen Sie den Prozentwert wie folgt:

10V
[\, hte maximale Sp ]xlOO w
d. h.
5v: 1075100 % = 200%
26-63 Klemme X42/11, Wert bei Bussteuerung
Range: Funktion:

0 %*| [0 - 100 %] | Halt den Wert An Klemme X42/11 bei
Bussteuerung konstant.

26-64 KI. X42/11, Wert bei Bus-Timeout

Range: Funktion:

0 %*| [0- 100 %] | Halt den voreingestellten Wert an Klemme
X42/11 konstant.

Tritt ein Feldbus-Timeout auf und ist eine
Timeout-Funktion ausgewahlt, wird der
Ausgang auf diesen Wert voreingestellt.
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3.22 Parameter: 28-** Kompressorfunktionen

3.22.1 28-1* Oil Return Management
(Olrticklaufsteuerung)

Eine unzureichende Schmierung kann das Ergebnis von
Olablagerungen in Rohren und Winkelstiicken sein.
Erhéhen Sie zur Vermeidung von Olablagerungen in
regelmafigen Abstanden fur kurze Zeit die Geschwin-
digkeit oder stellen Sie einen ordnungsgemaBen Olriicklauf
sicher, wenn die Geschwindigkeit zu niedrig ist.

Die Olriicklaufsteuerung erméglicht die Programmierung
von Olriicklaufmechanismen. Bei aktivierter Olriicklauf-
steuerung fiihrt der Frequenzumrichter einen Olriicklauf
durch, indem die Kompressordrehzahl fiir eine festgelegte
Dauer auf 4200 U/min (70 Hz) gesteigert wird. Program-
mieren Sie die Dauer in Parameter 28-13 Boost-Dauer. Die
Boosts werden in festgelegten Zeitintervallen durchgefiihrt
(programmiert in Parameter 28-12 Festes Boost-Intervall)
oder falls die Kompressordrehzahl fiir eine langere Dauer
als in Parameter 28-11 Laufzeit mit niedr. Drehzahl
ausgewadhlt geringer als 3000 U/min (50 Hz) ist - je
nachdem, was zuerst auftritt. Die maximale Dauer
zwischen 2 aufeinander folgenden Olriicklauf-Boosts wird
in Parameter 28-12 Festes Boost-Intervall definiert. Eine
Textmeldung am LCP zeigt Olriicklauf-Boosts an.

HINWEIS

Wenn Sie Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] oder
Parameter 4-14 Max Frequenz [Hz] auf die Boost-Drehzahl
4200 U/min einstellen, kann der Olriicklauf-Boost ein
unerwiinschtes Zu- oder Abschalten verursachen, wenn
Parametergruppe 25-** Kaskadenregler aktiv ist.

28-10 Olriicklaufsteuerung

28-12 Festes Boost-Intervall

Range: Funktion:
24 h [ [1- |Ein Olriicklauf-Boost wird zu festgelegten Zeitin-
* 168 h] | tervallen durchgefiihrt, um die durch

unzureichende Stromungsgeschwindigkeiten
ausgeldsten Olriicklauf-Boosts zu ergdnzen
(Parameter 28-11 Laufzeit mit niedr. Drehzahl). Die
Boosts zu festgelegten Zeitintervallen stellen
sicher, dass Olriicklauf-Boosts selbst dann
durchgefiihrt werden, wenn aufgrund einer
geringen Stromungsgeschwindigkeit keine Boosts
aufgetreten sind (Parameter 28-11 Laufzeit mit
niedr. Drehzahl).

28-13 Boost-Dauer

Range: Funktion:

|305*

[10 - 120 s] | Eingabe der Dauer des Olriicklauf-Boosts.

28-14 Adequate oil return speed [RPM]

Geben Sie die minimale Drehzahl ein, bei der das Ol zum

Kompressor zurlickgefiihrt wird. Wenn die Drehzahl niedriger als
dieser Wert ist, 10st der Frequenzumrichter die ORM-Funktion aus.

Range: Funktion:

Size related* [0 - par. 28-16

RPM]

28-15 Adequate oil return speed [Hz]

Geben Sie die minimale Drehzahl ein, bei der das Ol zum
Kompressor zurlickgefiihrt wird. Wenn die Drehzahl niedriger als
dieser Wert ist, 10st der Frequenzumrichter die ORM-Funktion aus.

Range: Funktion:

Size related* [0 - par. 28-17

Hz]

Option: Funktion:
[0] * |Aus [Ohne Funktion
[1] Ein Der Olriicklaufmechanismus ist aktiv.

28-11 Laufzeit mit niedr. Drehzahl

28-16 Oil boost speed [RPM]

Geben Sie die Drehzahl ein, bei der der Frequenzumrichter die
Drehzahl erhéht, wenn dieser Ol zum Kompressor zuriickfiihrt.

Range: Funktion:

Size related* [ par. 28-14 - par.

4-13 RPM]

Range: Funktion:
60 - Ein Betrieb mit niedriger Drehzahl ber
min* 1440 langere Zeitradume kann zu einem

min] unzureichenden Olriicklauf zum Kompressor-

gehduse fiihren. Stellen Sie diesen Parameter
auf die maximale Laufzeit ein, die der
Kompressor bei einer Drehzahl unter

3000 U/min bzw. 50 Hz laufen darf. Ein
Olriicklauf-Boost wird jedes Mal durchgefiihrt,
wenn der Kompressor zum ersten Mal bei

niedriger Drehzahl lauft.

28-17 Oil boost speed [Hz]

Geben Sie die Drehzahl ein, bei der der Frequenzumrichter die
Drehzahl erhéht, wenn dieser Ol zum Kompressor zuriickfiihrt.

Range: Funktion:

Size related* [ par. 28-15 - par.

4-14 Hz]
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28-18 Cancel oil boost at low feedback

Geben Sie den minimalen Istwert ein, bei dem der Olriicklauf-

Parameters ist, wird der Olriicklauf-Boost abgebrochen.

Range: Funktion:

Boost funktioniert. Wenn der Istwert niedriger als der Wert dieses

-999999.999
ProcessCtrlUnit*

[-999999.999 - par.
28-19 ProcessCtrlUnit]

Geben Sie den maximalen Istwert ein, bei dem der Olriicklauf-
Boost funktioniert. Wenn der Istwert hoher als der Wert dieses
Parameters ist, wird der Olriicklauf-Boost abgebrochen.

28-19 Cancel oil boost at high feedback

Range: Funktion:
999999.999 [ par. 28-18 -
ProcessCtrlUnit* 999999.999

ProcessCtrlUnit]

3.22.2 28-2* Endtemperaturiiberwachung

Verwenden Sie die Endtemperaturiiberwachung, um zu
verhindern, dass die Entladungstemperatur einen gefdhr-
lichen Wert erreicht.

Sie kdnnen zwei Temperaturpegel mit zunehmendem
Schweregrad programmieren. Diese Pegel werden als
Warnwert (in Parameter 28-24 Warnniveau einstellbar) und
Notpegel (in Parameter 28-26 Notfallniveau einstellbar)
bezeichnet und nach zunehmendem Schweregrad
aufgefiihrt. Jeder Pegel entspricht einem bestimmten Satz
von Vorbeugemalinahmen.

Disharge temperature

A

130BA582.10

Emergency level

: Steggered speed decreas

Warning level

\j

Abbildung 3.70 Entladungstemperaturpegel

Um Beschddigungen am Kompressor zu vermeiden, 16sen
Temperaturen lber dem Notpegel einen Alarm und eine
sofortige Abschaltung aus.

Entladungstemperaturen unter dem Warnwert sind normal.
Die Entladungstemperatur wird passiv iberwacht, ohne
dabei die Betriebsmodi des Frequenzumrichters zu
beeintrachtigen.

Entladungstemperaturen zwischen Warnwert und Notpegel
I6sen eine Warnung und eine in Parameter 28-25 Aktion bei
Warnung eingestellte Aktion aus. Als Aktion kénnen Sie [0]
Keine Aktion oder [1] Kiihlung reduzieren auswahlen. Wenn
Sie die Option [1] Kiihlung reduzieren auswahlen, wird die
Kiihlung als VorbeugemaBnahme reduziert, um die
Entladungstemperatur zu senken.

Die Option [1] Kiihlung reduzieren senkt schrittweise die
Wellendrehzahl, bis die Entladungstemperatur unter den
Warnwert sinkt oder den Notpegel lberschreitet. Jeder
Schritt umfasst einen Zeitraum von 3 Minuten, in dem die
maximal zuldssige Wellendrehzahl 10 Hz weniger als der
vorherige Schritt betragt. Der erste Schritt wird
durchgefiihrt, wenn die Entladungstemperatur tiber den
Warnwert ansteigt. Die aktuelle Wellendrehzahl wird zur
Basis fiir die 10-Hz-Drehzahlreduzierung.

Die Drehzahlschritte erzwingen maximale Wellendreh-
zahlen. Wenn der Sollwert einer geringeren Drehzahl
entspricht, stellt der Frequenzumrichter die Drehzahl auf
den Sollwert ein. Wenn er einer héheren Drehzahl
entspricht, ist die Drehzahl auf die maximale Wellen-
drehzahl fir den aktuellen Schritt begrenzt.

Shaft Speed

Lk

10 Hz . ¢: 1
BT

130BA583.10

-7

10 Hz } I

f ey |
S

$ \
| L
3 min time
3 min N x 3 mi

Abbildung 3.71 Drehzahlschritte

Min Speed

HINWEI

Wenn der Kaskadenregel aktiv ist, kann ein
unerwiinschtes Zu- oder Abschalten auftreten, wenn die
Entladungstemperaturiiberwachung die Drehzahl auf
Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] oder

Parameter 4-12 Min. Frequenz [Hz] begrenzt.

28-20 Temperaturquelle

Option: Funktion:

Mit diesem Parameter kénnen Sie die
Eingangsklemme auswéhlen, an der das
Entladungstemperaturmessgerat

angeschlossen ist.
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28-20 Temperaturquelle

28-26 Notfallniveau

Option: Funktion: Range: Funktion:

[0] [Keine Keine Quelle. Die Entladungstemperaturiiber- 145* Mit diesem Parameter

* wachung ist nicht aktiv. [Parameter 28-24 Warnniveau-300] | kénnen Sie die Temperatur

[11 | Analog- Das Messgerat ist an Eingangsklemme 53 auswahlen, bei der ein
eingang 53 | angeschlossen. Programmieren Sie Alarm ausgegeben werden

Parameter 6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung
bis Parameter 6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/
Istwert, damit sie mit den Merkmalen des
Gerdts Ubereinstimmen.

[2] | Analogeing. | Das Messgerat ist an Eingangsklemme 54

54 angeschlossen. Programmieren Sie

Parameter 6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung
bis Parameter 6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/
Istwert, damit sie mit den Merkmalen des

Geréats Ubereinstimmen.

28-21 Temperatureinheit

Option: Funktion:

Mit diesem Parameter konnen Sie die Einheit der
Entladungstemperatur auswahlen.

[60]*|°C

[160] |°F

28-24 Warnniveau

Range: Funktion:

130 [10- Mit diesem Parameter kbnnen Sie

* Parameter 28-26 Notfall- | die Temperatur auswahlen, bei
niveau] der eine Warnung ausgegeben

wird. Die in

Parameter 28-25 Aktion bei
Warnung ausgewahlte Aktion,
wird bei dieser Temperatur aktiv.
Geben Sie die Temperatur in der
in Parameter 28-21 Temperatur-
einheit ausgewahlten Einheit ein.

soll. Geben Sie die
Temperatur in der in
Parameter 28-21 Temperature
Unit programmierten
Einheit ein.

28-27 Endtemperatur

Range: Funktion:
0% | [-2147483648 - Zeigt den Istwert der
2147483648] Entladungstemperatur an.

3.22.3 28-7* Day/Night Control (Tag-/
Nachtsteuerung)

Im Tag-/Nachtsteuermodus lauft der Kompressor bei Tag
mit normaler Drehzahl und bei Nacht mit erhhtem
Sollwert. Die Kondensatorlifter laufen bei Tag mit normaler
Drehzahl und bei Nacht mit reduzierter maximaler
Drehzahlgrenze. Im Frequenzumrichter sind 3 Quellen fir
Tages- oder Nachtanzeige vorhanden. Diese sind: Digital-
eingang (Parametergruppe 5-1* Digitaleingdinge),
Zeitablaufsteuerung (Parametergruppe 23-** Zeitfunktionen)
und LON-Bus (Parametergruppe 28-7* Day/Night Control
(Tag-/Nachtsteuerung)).

Die Tag-/Nachtsteuerung ist aktiv, wenn Sie

Parameter 20-25 Sollwerttyp auf [1] Fixed with Night Setback
(Fest mit Nachtabsenkung) einstellen.

28-71 Tag-/Nacht-Bus-Anzeige

Range: Funktion:

28-25 Aktion bei Warnung

Option: Funktion:

Mit diesem Parameter kdnnen Sie die
MaBnahme auswahlen, die der Frequenzum-
richter ergreift, wenn die
Entladungstemperaturen lber dem in
Parameter 28-21 Temperatureinheit program-
mierten Wert, jedoch unter dem in

Parameter 28-26 Notfallniveau programmierten
Wert liegen.

[0] | Keine Keine Aktion. Es wird nur eine Warnung

ausgegeben.

[1] | Kuhlung
* reduzieren

Eine Warnung wird ausgegeben und die
Motordrehzahl wird alle drei Minuten in
Schritten von 10 Hz gesenkt, bis die
Temperatur unter den in

Parameter 28-24 Warnniveau programmierten
Wert fallt oder den in Parameter 28-26 Notfall-

niveau programmierten Wert (iberschreitet.

0* [0 - 1] | Dieser Parameter empfangt regelmaBig Signale vom
LON-Bus, um Tag oder Nacht anzuzeigen. Dies ist
ein schreibgeschiitzter Parameter am LCP. 1 steht
fur Nacht, 0 steht fur Tag.

28-72 Tag/Nacht tber Bus aktivieren

Range: Funktion:
0* [0 - Dieser Parameter aktiviert oder deaktiviert
1] Parameter 28-71 Tag/Nacht-Busanzeige. Wenn dieser

Parameter auf [0] Deaktiviert eingestellt ist, wird der
Wert in Parameter 28-71 Tag/Nacht-Busanzeige in der
Tag-Nacht-Steuerung verworfen. Wenn dieser
Parameter auf [1] Aktiviert eingestellt ist, wird der
Wert in Parameter 28-71 Tag/Nacht-Busanzeige in der
Tag-Nacht-Steuerung berlcksichtigt. Verwenden Sie
einen Feldbus oder Digitaleingdnge fiir die Tag-

Nacht-Anzeige.
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28-73 Nachtabsenkung

Range: Funktion:

28-81 dPO-Korrektur

Range:

Funktion:

0*| [0 - (3-03 - 3-02) ] | Zur Eingabe des Werts, nach dem der
Kompressorsollwert wahrend der Nacht
erhoht wird.

28-74 Nachtdrehzahlabsenkung

Range: Funktion:

0*| [0- (413
-4-11) 1

Zur Eingabe des Werts, nach dem die maximale
Drehzahlgrenze der Kondensatorlifter bei Nacht
gesenkt wird. Der Bereich des Werts liegt
zwischen 0 und der Differenz aus

Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] und

Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM].

28-75 Umgehung Nachtdrehzahlabfall

Range: Funktion:

0*| [-1000000,000 - | Zur Eingabe des Grenzwerts fir den
1000000,000 ] Kondensatorsollwert (Druck), wenn die
Nachtaktion aktiv ist. Wenn der Kondensa-
torsollwert iber dem Wert in diesem
Parameter liegt, wird die Nachtaktion
deaktiviert (falls bereits aktiviert) und die
Tagesaktion aktiviert wird. Der Wert 0 in
diesem Parameter bedeutet, dass der
Drehzahlabfall bei Nacht unabhangig vom

Kondensatordruck aktiv ist.

28-76 Nachtdrehzahlabfall [Hz]

Zur Eingabe der maximalen Drehzahlgrenzenreduzierung, die bei
Nacht aktiviert wird.

Range: Funktion:

Size related* | [0 - 50 Hz] |

3.22.4 28-8* PO-Optimierung

VLT® Refrigeration Drive FC103 unterstiitzt die VLT®
Refrigeration Drive PO-Optimierungsfunktion. Dies
ermdglicht die automatische Anpassung des Saugdrucks
an die tatsachliche Last im System.

Stellen Sie zur Aktivierung dieser Funktion

Parameter 20-25 Sollwerttyp auf [2] Floating (Schwimmend)
ein. Der Frequenzumrichter akzeptiert jetzt Sollwertéande-
rungen vom LON-Bus. Der Frequenzumrichter gewdhrleistet
die minimalen und maximalen Grenzwerte fiir den
Saugdruckistwert.

28-81 dPO-Korrektur

umgerechnet werden muss, die in
Parameter 20-01 Istwertumwandl. 1,
Parameter 20-03 Istwertanschluss 2 oder
Parameter 20-06 Istwertanschluss 3 verfugbar

sind.
28-82 PO
Range: Funktion:
-999999.999 - [1 | Der gemessene Druckistwert an den
999999.999 Analogeingdngen, umgerechnet in eine

entsprechende Temperatur.

28-83 PO-Sollwert

Range: Funktion:
-999999.999 - [1 | Der Sollwert des Frequenzumrichters, mit
999999.999 Ausnahme von jedem Versatz in

Parameter 28-81 dPO-Korrektur.

28-84 PO-Sollwert

Range: Funktion:
-999999.999 - [1| Die Summe des Sollwerts des Frequen-
999999.999 zumrichters (Parameter 28-83 PO-Sollwert)

und des Versatzes in Parameter 28-81 dPO-
Korrektur.

28-85 Min. PO-Sollwert

Range: Funktion:
-999999 - [1 | Der gréB3te negative Versatzwert, den Sie in
999999 Parameter 28-81 dP0-Korrektur eingeben konnen,

ohne den minimalen Sollwert in

Parameter 3-02 Minimaler Sollwert zu
Uberschreiten. Der Wert wird auf die nachst-
hoéhere Ganzzahl aufgerundet. Wenn ein
numerisch gréBerer Wert eingegeben wird, wird
die Summe des Versatzes und des Sollwerts auf
den Wert von Parameter 3-02 Minimaler Sollwert

abgeschnitten.

28-86 Max. P0O-Sollwert

Range:

Funktion:

-999999 - [1| Der groBte positive Versatzwert, den Sie in
999999 Parameter 28-81 dPO-Korrektur eingeben kdnnen,
ohne den maximalen Sollwert in

Parameter 3-03 Maximaler Sollwert zu
Uberschreiten. Der Wert wird auf die néachst-
kleinere Ganzzahl abgerundet. Wenn ein

numerisch groBerer Wert eingegeben wird, wird

Range: Funktion:
- die Summe des Versatzes und des Sollwerts auf
-999999,9 - Der Wert des Parameters wird zum Sollwert den Wert von Parameter 3-03 Maximaler Sollwert
999999,9 [[I | hinzugefligt, wenn Parameter 20-25 Sollwerttyp .
abgeschnitten.

auf [2] Floating (Schwimmend) eingestellt ist. Die

Einheit des Parameters wird als °K angezeigt. Es

wird erwartet, dass der Istwert ein Druck ist, der

mithilfe der Druck-Temperatur-Umrechnungs-

funktionen in eine entsprechende Temperatur
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28-87 Most Loaded Controller

Zur Anzeige der Nummer des Reglers, der am meisten geladen
ist.

Range: Funktion:

0 | [0-120] |

3.22.5 28-9* Einspritzregelung

Das Signal Einspritzung ein/aus ist ein Signal zum
Erzwingen des SchlieBens der Gehduseregler (Regler,
welche die Anzeigegehduse ausschalten). Das Signal wird
wie folgt ibertragen: Festverdrahtet lber einen Digital-
ausgang bzw. ein Digitalrelais oder verdrahtet liber einen
Gateway oder Systemmanager.

28-90 Einspritzung ein

Range: Funktion:

0% [0 - 11| Sendet das Signal Einspritzung ein/aus lber den
LON-Bus. Wert 0 steht fir Einspritzung AUS, Wert 1
steht fir Einspritzung EIN.

28-91 Kompressorstartverzégerung

Range: Funktion:

0% [0 [ Wenn dieser Parameter auf 1 eingestellt ist, regelt die
- 1] | Einspritzsteuerfunktion den verzogerten Start des
Kompressors mithilfe von Parameter 1-71 Startverzdg..
Wenn dieser Parameter auf 0 eingestellt ist, regelt nur
Parameter 1-71 Startverzég. den verzdgerten Start des
Kompressors. Wenn Parameter 28-91 Kompressorstart-
verzégerung auf 1 eingestellt ist und die Einspritzung
AUS ist, wird der Start des Kompressors durch die in
Parameter 1-71 Startverzég. eingestellte Zeit verzogert.
Wenn Parameter 28-91 Kompressorstartverzégerung auf
1 eingestellt ist und Einspritzung EIN ist, wird der Start
des Kompressors nicht verzogert. Wenn

Parameter 28-91 Kompressorstartverzégerung auf 0
eingestellt ist, beeinflusst die Einspritzreglerfunktion
nicht die Startverzogerung des Kompressors. Die
Startverzogerung des Kompressors ist wahrend des

Kurzzyklus-Schutz nicht aktiv.
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3.23 Parameter: 29-** Application Functions (Anwendungsfunktionen)

3.23.1 29-4* Pre/Post Lube Function

Verwenden Sie die Vor-/Nachschmierungsfunktion bei
folgenden Anwendungen:

. Die mechanischen Teile eines Motors miissen vor
und wahrend des Betriebs geschmiert werden,
um Beschddigungen und Verschleil vorzubeugen.
Das ist besonders wichtig, wenn der Motor fiir
einen langeren Zeitraum aufler Betrieb war.

. Fir eine Anwendung mussen Sie externe Lifter
einsetzen.

Die Funktion d@ndert das Signal des Frequenzumrichters fir
einen benutzerdefinierten Zeitraum in eine externe
Vorrichtung. Mit Parameter Parameter 1-71 Startverzdg.
kdnnen Sie eine Startverzégerung konfigurieren. Durch
diese Verzogerung ist die Vorschmierungsfunktion aktiv,
wahrend der Motor angehalten ist.

Informationen zu den Vor-/Nachschmierungsfunktionsop-
tionen finden Sie in den folgenden Parametern:
. Parameter 29-40 Pre/Post Lube Function.

. Parameter 29-41 Pre Lube Time.
. Parameter 29-42 Post Lube Time.

Berticksichtigen Sie folgenden Anwendungsfall:
. Eine Schmiervorrichtung beginnt mit der
Schmierung, wenn der Frequenzumrichter einen
Startbefehl erhalt.

. Der Frequenzumrichter startet den Motor. Die
Schmiervorrichtung lauft weiterhin.

. Zu einem bestimmten Zeitpunkt halt der
Frequenzumrichter die Schmiervorrichtung an.

Siehe Abbildung 3.72.

Nmax -~

"N

130BD765.10

Nmin -

1 Drehzahlkurve

Startbefehl (z. B. Klemme 18)

Vorschmierung-Ausgangssignal

t Startbefehl erteilt (zum Beispiel Klemme 18 ist aktiv). Der
Startverzogerungstimer (Parameter 1-71 Startverzdg.) und
der Vorschmierungstimer (Parameter 29-41 Pre Lube Time).

t2 Der Startverzogerungstimer lduft ab. Der Frequenzum-
richter beginnt mit dem Auffahren der Rampe.

t3 Der Vorschmierungstimer (Parameter 29-41 Pre Lube Time)
lauft ab.

Abbildung 3.72 Beispiel Vor-/Nachschmierungsfunktion

29-40 Pre/Post Lube Function

Wahlen Sie hier aus, wann die Vor-/Nachschmierungsfunktion
aktiv sein soll. Verwenden Sie Parameter 1-71 Startverzdg., um die
Verzdgerung festzulegen, bevor der Frequenzumrichter mit dem
Anfahren der Rampe beginnt.

Option: Funktion:
[0] * Disabled

[1] Pre Lube Only

[2] Pre & Running

[3] Pre & Running & Post

29-41 Pre Lube Time

Range: Funktion:
10 s*[ [0 - 600 | Geben Sie hier den Zeitraum ein, den die
s] Vorschmierungsfunktion aktiv sein soll.

Verwenden Sie diesen Parameter nur, wenn in
Parameter 29-40 Pre/Post Lube Function die
Option [1] Pre Lube Only ausgewahlt ist.

29-42 Post Lube Time

Range: Funktion:
10s*| [0 - Geben Sie hier den Zeitraum ein, den die
600 s] Nachschmierungsfunktion aktiv sein soll,
nachdem der Motor gestoppt wurde. Verwenden
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29-42 Post Lube Time 30-32 Druckanschlusseinheit

Range: Funktion: Zur Auswahl der Einheit fur die Druckquelleniiberwachung.
Sie diesen Parameter nur, wenn in Option: Funktion:
Parameter 29-40 Pre/Post Lube Function die [0]
Option [3] Pre & Running & Post ausgewahlt ist. I %
% . [5] PPM
3.24 Parameter: 30-** Spezielle Merkmale .
[10] I/min
30-22 Blockierter Rotorschutz (n UPM
[12] PULSE/s
Nur verflgbar fir PM-Motoren, bei VVC*-Regelung ohne 020] s
Ruckfuhrung. -
[21] I/min
Option: Funktion: 22] /h
[0] | Aus [23] m3/s
[1] [ Ein | Schiitzt den Motor vom blockierten Rotorzustand. Der 124] m3/min
Regelungsalgorithmus erkennt eine mogliche blockierte [25] m¥/h
Rotorbedingung im Motor und schaltet den Frequen- 130] ka/s
zumrichter ab, um den Motor zu schutzen. -
[31] kg/min
. . [32] kg/h
30-23 Erkennungszeit blockierter Rotor [s] J -
[33] t/min
Nur verfligbar fir PM-Motoren, im Fluxvektorbetrieb ohne Geber 34] vh
und bei VVC*-Regelung ohne Ruckfiihrung. [40] m/s
Range: Funktion: [41] m/min
Size related* | [0.05 - 1 s] [ Zeitraum zur Erkennung einer [45] m
blockierten Rotorbedingung. Ein [60] °C
niedriger Parameterwert fiihrt zu einer [70] mbar
schnelleren Erkennung. 711 * bar
: [72] Pa
30-30 Drucktransmitter 73] KPa
Zur Auswahl, welchen Eingang der Frequenzumrichter fiir Hoch- [74] m wg
und Niederdruckiiberwachung verwendet. [80] KW
Option: Funktion: [120] GPM
[0] * Keine Funktion [121] Gal/s
[1] Analogeingang 53 [122] gal/min
[2] Analogeingang 54 [123] gal/h
[71 Analogeing. X30/11 [124] cfm
[8] Analogeing. X30/12 [125] FuB®/s
[9] Analogeingang X42/1 [126] FuB*/min
[10l Analogeingang X42/3 [127] FuB®h
[11] Analogeingang X42/5 [130] Ib/s
K di [131] Ib/min
30-31 Druckumwandlung [132] Ib/h
Zur Auswahl, wie der Frequenzumrichter das Signal von [140] Ful/s
Analogeingdnge umwandelt. [0] Linear - der Ausgang ist propor- 141] FuB/min
tional zum Eingang. [1] Radiziert - Quadratwurzelumrechnung [145] ft
wird durchgefihrt. [2] Druck zu Temperatur - der Druck wird [160] °F
mithilfe des Kaltemittels in Parameter 20-30 Kdltemittel und der 701 -
si
Temperatureinheit in Parameter 30-33 Temperature Unit B
[171] Ib/in?
umgewandelt.

. ki [172] inch wg
Option: Funktion: 1731 ft wg
[0] * Linear [180] PS
[1] Radiziert
[2] Druck zu Temperatur
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30-33 Temperature Unit

30-34 Hochdruck Stopp

Zur Auswahl der Temperatureinheit fir die Umrechnung von Wenn Druck oder Temperatur den Wert dieses Parameters
Druck zu Temperatur in Parameter 30-31 Druckumwandlung. Uiberschreitet, wird die Kaskade gestoppt.
Option: Funktion: Range: Funktion:
[0] 999999.999 HplpRe- [ par. 30-36 -
[1] % sultUnit0* 999999.999
[5] PPM HplpResultUnit0]
[1] UPM -
2] PULSE/s Wurde die Kaskade aufgrund einer Uberschreitung des Werts in
20] s Parameter 30-34 Hochdruck Stopp durch Druck oder Temperatur
- gestoppt, muss der Druck oder die Temperatur zum erneuten
[21] :/hmm Start der Kaskade geringer sein als der Wert in diesem Parameter.
Zi ;3/5 Range: Funktion:
24] m?*/min Size related* [ par. 30-37 - par.
[25] m*/h 30-34 HplpRe-
30] el sultUnit0]
32] ka/h Wenn Druck oder Temperatur den Wert dieses Parameters
(33] t/min unterschreitet, wird die Kaskade gestoppt.
Ex] vh Range: Funktion:
[40] m/s
: -999999.999 HplpRe- [-999999.999 - par.
[41] m/min
sultUnit0* 30-34 HplpResultUnit0]
[45] m
[70] mbar Wurde die Kaskade aufgrund einer Unterschreitung des Werts in
[71] bar Parameter 30-36 Niederdruck Stopp durch Druck oder Temperatur
[72] Pa gestoppt, muss der Druck oder die Temperatur zum erneuten
[73] kPa Start der Kaskade hoher sein als der Wert in diesem Parameter.
[74] m wg Range: Funktion:
[80] kw Size related* [ par. 30-36 - par.
[120] GPM 30-35 HplpRe-
[121] Gal/s sultUnit0]
[122] gal/min
[124] cfm Zur Anzeige des berechneten Drucks bzw. der berechneten
[125] FuB®/s Temperatur fiir die Hoch-/Niederdruckiiberwachung 1.
[126] FuB*/min Range: Funktion:
[127] FuB®h 0 HplpResultUnit0* | [-999999.999 -
[130] Ib/s 999999.999
[131] Ib/min HplpResultUnit0]
[132] Ib/h 3
141] Ful/min Zur Auswahl des Analogeingangs fiir Hoch- und Niederdruck/-
[145] Tt temperaturiiberwachung.
[160] o Option: Funktion:
[170] psi [0] * Keine Funktion
[1711 Ib/in? [1] Analogeingang 53
[172] inch wg [2] Analogeingang 54
[173] ft wg [7] Analogeing. X30/11
[180] PS [8] Analogeing. X30/12
[9] Analogeingang X42/1
[10] Analogeingang X42/3
[11] Analogeingang X42/5
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30-41 Druckumwandlung

30-42 Druckanschlusseinheit

Zur Auswahl, wie der Frequenzumrichter die Signale von Zur Auswabhl der Einheit fir die Druckquelleniiberwachung.
Analogeingdngen umwandelt. Option: Funktion:
Option: Funktion: [131] Ib/min
[0] * | Linear Der Ausgang ist proportional zum [132] Ib/h
Eingang. [140] FuB/s
[11 |Radiziert Die Quadratwurzelumrechnung wird [141] FuB/min
durchgefiihrt. [145] ft
[2] [Druck zu Der Druck wird anhand des Kaltemittels (1601 *
Temperatur in Parameter 20-30 Kdltemittel und anhand [170] psi
der Temperatureinheit in (71 lb/in
Parameter 30-43 Temperature Unit zu [172] inch wg
Temperatur umgewandelt. (73] ft wg
[180] PS
Zur Auswahl der Einheit fir die Druckquelleniiberwachung. e
Zur Auswahl der Temperatureinheit fir die Umrechnung von
Option: Funktion: Druck zu Temperatur in Parameter 30-41 Druckumwandlung.
[0] Option: Funktion:
[11 % 0]
B i 0 %
[10] I/min 5] PPM
] UPM [10] I/min
[12] PULSE/s e UPM
20) % (2] PULSE/s
[21] I/min 120] s
—
— [22] I/h
[24] m’/min 23] m/s
[25] m*/h 24] m?/min
[30] kg/s 25] mh
[31] kg/min B30] Pl
[32] kag/h B31] kg/min
[33] t/min 32 kg/h
341 el 33] t/min
[40] m/s . 34] oh
[41] m/min [20] /s
[45] m [41] m/min
[60] °C 5] ™
[70] mbar 160] C
Al Ll [70] mbar
721 Pa [71] bar
[73] kPa [72] Pa
ol m w9 73] kPa
(801 kW [74] m wg
[120] GPM [80] kw
e Gal/s [120] GPM
(122] gal/min [121] Galls
(123] CEIln 221 gal/min
(124 cfm (23] gal/h
[125] FuB?/s 0124] pre
[126] FuR®/min [125] FuB®/s
(1271 (L [126] FuB®/min
[130] Ib/s [27] Fu/h
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30-43 Temperature Unit

Zur Auswahl der Temperatureinheit fir die Umrechnung von
Druck zu Temperatur in Parameter 30-41 Druckumwandlung.

30-48 Druck 2

Zur Anzeige des berechneten Drucks bzw. der berechneten
Temperatur fiir die Hoch-/Niederdruckiiberwachung 2.

30-45 Hochdruck auto.Start

Wenn der Druck oder die Temperatur geringer als der Wert in
diesem Parameter ist und den Wert in Parameter 30-45 Hochdruck
auto.Start Uberschreitet, wird die Kaskade gestartet.

Range: Funktion:
Size related* [ par. 30-47 - par.

30-44 HplpRe-

sultUnit1]

30-46 Niederdruck Stopp

Wenn Druck oder Temperatur den Wert dieses Parameters
unterschreitet, wird die Kaskade gestoppt.

Range: Funktion:
-999999.999 HplpRe- | [-999999.999 - par.
sultUnit1* 30-44 HplpResultUnit1]

30-47 Niederdruck auto.Start

Wenn der Druck oder die Temperatur geringer als der Wert in
Parameter 30-46 Niederdruck Stopp ist und dann den Wert in
diesem Parameter Uberschreitet, wird die Kaskade gestartet.

Range: Funktion:
Size related* [ par. 30-46 - par.

30-45 HplpRe-

sultUnit1]

Option: Funktion: Range: Funktion:
[130] Ib/s 0 HplpResultUnit1* [ [-999999.999 -
[131] Ib/min 999999.999
[132] Ib/h HplpResultUnit1]
- -
E1451 ftu il Zur Eingabe der konfigurierten Rampe ab, wenn der Druck oder
[160] °F die Temperatur auBBerhalb der in den Parametergruppen 30-3*
- High/Low Pres. Stop 1 (Hoch-/Niederdruck Stopp 1) und 30-4*
L) p5|. 5 High/Low Pres. Stop 2 (Hoch-/Niederdruck Stopp 2) konfigurierten
[171] {b/m Schwellenwerte liegt.
E Z; If:c\::gwg Range: Funktion:
[180] PS Size related* | [0 - 3600 s] |
Wenn Druck oder Temperatur den Wert dieses Parameters Option: Funktion:
iiberschreitet, wird die Kaskade gestoppt. [0] | Simple Zur Auswahl, wie der Kuhlkorperltfter auf
Range: Funktion: Profile Betriebsbedingungen reagiert. Das einfache
Profil ist eine passive Luftersteuerung, die auf
999999.999 HplpRe- [ par. 30-46 - dem aktuellen Temperaturzustand des Frequen-
sultUnit1* 999999.999 zumrichters basiert. Diese Option stellt das
HplpResultUnit1] klassische Betriebsverhalten der Lufter dar.
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4 Parameterlisten

4.1 Parameteroptionen

4.1.1 Werkseinstellungen

Anderungen wihrend des Betriebs
WAHR bedeutet, dass Sie den Parameter wahrend des Betriebs des Frequenzumrichters dandern kénnen. FALSCH bedeutet,
dass Sie den Frequenzumrichter stoppen miissen, um Anderungen vorzunehmen.

4-Parametersatz

Alle Parametersatze: Sie kdnnen den Parameter in jedem der 4 Parametersatze einzeln einstellen. 1 einzelner Parameter kann
4 verschiedene Datenwerte haben.

1 Parametersatz: Der Datenwert ist in allen Parametersatzen gleich

N/A
Keine Werkseinstellung verfligbar.

Umrechnungsindex
Zeigt den Faktor, mit dem bei Lesen oder Schreiben ber einen Frequenzumrichter der entsprechende Wert multipliziert
werden muss, um den tatsachlichen Parameterwert zu erhalten.

Umw.- [ 100 75 74 | 70 | 67 6 5 4 3 2 1 o |-1{-2 -3 -4 -5 -6
index

Umw.-| 1 | 3600000 | 3600 | 60 | 1/60 | 1000000 | 100000 | 10000 [ 1000 | 100 | 10 | 1 | 0.1 |0.01{0.001 | 0.0001 | 0.00001 | 0.000001
faktor

Tabelle 4.1 Umrechnungsindex

Datentyp Beschreibung Typ

2 Ganzzahl 8 Bit Int8

3 Ganzzahl 16 Bit Int16

4 Ganzzahl 32 Bit Int32

5 Ohne Vorzeichen 8 Bit Uint8

6 Ohne Vorzeichen 16 Bit Uint16
7 Ohne Vorzeichen 32 Bit Uint32
9 Sichtbarer String VisStr

33 Normalisierter Wert 2 Byte N2

35 Bitsequenz von 16 Booleschen Variablen V2

54 Zeitdifferenz ohne Datum TimD

Tabelle 4.2 Umrechnungsindex - Beschreibung
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4.1.2 0-** Betrieb und Display

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex
Betriebs
0-0* Grundeinstellungen
0-01 Sprache [0] English 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 Hz/UPM Umschaltung [11 Hz 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 Landereinstellungen ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 Netz-Ein Modus (Hand) [0] Wiederanlauf All set-ups TRUE - Uint8
[0] Hz/UPM
0-05 Ort-Betrieb Einheit Umschaltung 2 set-ups FALSE - Uint8
0-1* Parametersatze
0-10 Aktiver Satz [1] Satz 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Programm-Satz [9] Aktiver Satz All set-ups TRUE - Uint8
[0] Nicht
0-12 Satz verkniipfen mit verknUpft All set-ups FALSE - Uint8
Anzeige: Verkniipfte Parame-
0-13 tersatze 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
Anzeige: Prog. sdtze/Kanal
0-14 bearbeiten 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-2* LCP-Display
0-20 Displayzeile 1.1 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-21 Displayzeile 1.2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-22 Displayzeile 1.3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-23 Displayzeile 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-24 Displayzeile 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
0-25 Benutzer-Menil ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* LCP-Benutzerdef
0-30 Einheit [1] % All set-ups TRUE - Uint8
0-31 Freie Anzeige Min.-Wert ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Int32
100 CustomRea-
0-32 Freie Anzeige Max. Wert doutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-37 Displaytext 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-38 Displaytext 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-39 Displaytext 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[25]
0-4* LCP-Tasten
0-40 [Hand On]-LCP Taste [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0-41 [Off]-LCP Taste [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0-42 [Auto On]-LCP Taste [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0-43 [Reset]-LCP Taste [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Kopie/Speichern
0-50 LCP-Kopie [0] Keine Kopie All set-ups FALSE - Uint8
0-51 Parametersatz-Kopie [0] Keine Kopie All set-ups FALSE - Uint8
0-6* Passwort
0-60 Hauptmenii Passwort 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-61 Hauptmeni Zugriff ohne PW [0] Vollstandig 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 Benutzer-Menu Passwort 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-66 Benutzer-Menu Zugriff ohne PW [0] Vollstandig 1 set-up TRUE - Uint8
0-67 Passwort Bus-Zugriff 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
0-7* Uhreinstellungen
0-70 Datum und Uhrzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimeOfDay
0-71 Datumsformat ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex

Betriebs
0-72 Uhrzeitformat ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
0-74 MESZ/Sommerzeit [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
0-76 MESZ/Sommerzeitstart ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 TimeOfDay
0-77 MESZ/Sommerzeitende ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 TimeOfDay
0-79 Uhr Fehler [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
0-81 Arbeitstage ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
0-82 Zuséatzl. Arbeitstage ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 TimeOfDay
0-83 Zuséatzl. Nichtarbeitstage ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 TimeOfDay
0-89 Anzeige Datum/Uhrzeit 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[25]
4.1.3 1-** Motor/Last
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex

Betriebs
1-0* Grundeinstellungen
1-00 Regelverfahren ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
1-03 Drehmomentverhalten der Last [0] Kompressor CT| All set-ups TRUE - Uint8
1-06 Drehrichtung rechts [0] Normal All set-ups FALSE - Uint8
1-1* Motorauswahl
1-10 Motorart [0] Asynchron All set-ups FALSE - Uint8
1-1* VVC* PM/SYN RM
1-14 Dampfungsfaktor 120 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-15 Filter niedrige Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16 Filter hohe Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17 Spannungskonstante ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-2* Motordaten
1-20 Motornennleistung [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
1-21 Motornennleistung [PS] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 Motornennspannung ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-23 Motornennfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-24 Motornennstrom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 Motornenndrehzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 Dauer-Nenndrehmoment ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-28 Motordrehrichtungsprifung [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
1-29 Autom. Motoranpassung [0] Anpassung aus| All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Erw. Motordaten
1-30 Statorwiderstand (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-31 Rotorwiderstand (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 Hauptreaktanz (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 Eisenverlustwiderstand (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 Indukt. D-Achse (Ld) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-38 Indukt. Q-Achse (Lq) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-39 Motorpolzahl ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-40 Gegen-EMK bei 1000 UPM ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-41 Geber-Offset 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-46 Verstarkung Positionserkennung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16

Momentkalibrierung niedr.

1-47 Drehzahl ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex
Betriebs

1-48 Inductance Sat. Point ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16

1-5* Lastunabh. Einst.

1-50 Motormagnetisierung bei 0 UPM. 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
Min. Drehzahl norm. Magnetis.

1-51 [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16

1-52 Min. Drehzahl norm. Magnetis. [Hz] | ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

1-58 Fangschaltung Testpulse Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16

1-59 Fangschaltung Testpulse Frequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16

1-6* Lastabh. Einstellung

1-60 Lastausgleich tief 100 % All set-ups TRUE 0 Int16

1-61 Lastausgleich hoch 100 % All set-ups TRUE 0 Int16

1-62 Schlupfausgleich 0% All set-ups TRUE 0 Int16

1-63 Schlupfausgleich Zeitkonstante ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16

1-64 Resonanzdampfung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16

1-65 Resonanzdampfung Zeitkonstante 5ms All set-ups TRUE -3 Uint8

1-66 Min. Strom bei niedr. Drz. ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8

1-7* Startfunktion

1-70 PM-Startfunktion [1] Parken All set-ups TRUE - Uint8

1-71 Startverzog. 00 s All set-ups TRUE -1 Uint16

1-72 Startfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

1-73 Motorfangschaltung ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8

1-74 Startdrehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16

1-75 Startdrehzahl [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

1-76 Startstrom 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
Kompressorstart Max. Drehzahl

1-77 [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
Kompressorstart Max. Frequenz

1-78 [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

1-79 Kompressorstart Max. Abschaltzeit 5s All set-ups TRUE -1 Uint8

1-8* Stoppfunktion

1-80 Funktion bei Stopp [0] Motorfreilauf All set-ups TRUE - Uint8
Ein.-Drehzahl fir Stoppfunktion

1-81 [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
Ein.-Frequenz fur Stoppfunktion

1-82 [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
Kompressor Min. Abschaltdrehzahl

1-86 [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
Kompressor Min. Abschaltfrequenz

1-87 [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

1-9* Motortemperatur

1-90 Thermischer Motorschutz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

1-91 Fremdbeliftung [0] Nein All set-ups TRUE - Uint8

1-93 Thermistoranschluss [0] Ohne All set-ups TRUE - Uint8
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4.1.4 2-** Bremsfunktionen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern wihrend des Konvertie- Datentyp

nummer tersatze Betriebs rungsindex

2-0* DC Halt/DC Bremse

2-00 DC-Halte-/Vorwarmstrom 50 % All set-ups TRUE Uint8

2-01 DC-Bremsstrom 50 % All set-ups TRUE Uint16

2-02 DC-Bremszeit 10s All set-ups TRUE -1 Uint16

2-03 DC-Bremse Ein [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16

2-04 DC-Bremse Ein [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

2-06 Parking Strom 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16

2-07 Parking Zeit 3s All set-ups TRUE -1 Uint16

2-1* Generator. Bremsen

2-10 Bremsfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

2-16 AC-Bremse max. Strom 100 % All set-ups TRUE -1 Uint32

2-17 Uberspannungssteuerung [2] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8

4.1.5 3-** Sollwert/Rampen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern wihrend des Konvertie- Datentyp

nummer tersatze Betriebs rungsindex

3-0* Sollwertgrenzen

3-02 Minimaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

3-03 Maximaler Sollwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32

3-04 Sollwertfunktion [0] Addierend All set-ups TRUE - Uint8

3-1* Sollwerteinstellung

3-10 Festsollwert 0% All set-ups TRUE -2 Int16

3-1 Festdrehzahl Jog [HZz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
[0] Umschalt. Hand/

3-13 Sollwertvorgabe Auto All set-ups TRUE - Uint8

3-14 Relativer Festsollwert 0% All set-ups TRUE -2 Int32
[1] Analogeingang

3-15 Variabler Sollwert 1 53 All set-ups TRUE - Uint8

3-16 Variabler Sollwert 2 [20] Digitalpoti All set-ups TRUE - Uint8

3-17 Variabler Sollwert 3 [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8

3-19 Festdrehzahl Jog [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 vint16

3-4* Rampe 1

3-41 Rampenzeit Auf 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-42 Rampenzeit Ab 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-5% Rampe 2

3-51 Rampenzeit Auf 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-52 Rampenzeit Ab 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-8* Weitere Rampen

3-80 Rampenzeit JOG ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32

3-81 Rampenzeit Schnellstopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32

3-82 Rampenzeit Auf Start ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32

3-9* Digitalpoti

3-90 Digitalpoti Einzelschritt 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16

3-91 Digitalpoti Rampenzeit 1s All set-ups TRUE -2 Uint32

Digitalpoti speichern bei

3-92 Netz-Aus [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8

3-93 Digitalpoti Max. Grenze 100 % All set-ups TRUE Int16

3-94 Digitalpoti Min. Grenze 0 % All set-ups TRUE Int16

3-95 Rampenverzégerung 1 N/A All set-ups TRUE -3 TimD
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4.1.6 4-** Grenzen/Warnungen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex
Betriebs
4-1* Motor Grenzen
4-10 Motor Drehrichtung [0] Nur Rechts All set-ups FALSE - Uint8
4-11 Min. Drehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-12 Min. Frequenz [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-13 Max. Drehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-14 Max Frequenz [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-16 Momentengrenze motorisch 110 % All set-ups TRUE -1 Uint16
4-17 Momentengrenze generatorisch 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
4-18 Stromgrenze ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
4-19 Max. Ausgangsfrequenz ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-5* Warnungen Grenzen
4-50 Warnung Strom niedrig 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 Warnung Strom hoch ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
4-52 Warnung Drehz. niedrig 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-53 Warnung Drehz. hoch ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-54 Warnung Sollwert niedr. -999999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 Warnung Sollwert hoch 999999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
-999999 Referen-
4-56 Warnung Istwert niedr. ceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
999999 Reference-
4-57 Warnung Istwert hoch FeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 Motorphasen Uberwachung ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
4-59 Motor Check At Start [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
4-6* Drehz.ausblendung
4-60 Ausbl. Drehzahl von [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-61 Ausbl. Drehzahl von [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-62 Ausbl. Drehzahl bis [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-63 Ausbl. Drehzahl bis [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-64 Halbautom. Ausbl.-Konfig. [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
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4.1.7 5-** Digit. Ein-/Ausgange

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs

5-0* Grundeinstellungen

[0] PNP - Aktiv bei
5-00 Schaltlogik 24V All set-ups FALSE - Uint8
5-01 Klemme 27 Funktion [0] Eingang All set-ups TRUE - Uint8
5-02 Klemme 29 Funktion [0] Eingang All set-ups TRUE - Uint8
5-1* Digitaleingange
5-10 Klemme 18 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-11 Klemme 19 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-12 Klemme 27 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 Klemme 29 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-14 Klemme 32 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-15 Klemme 33 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-16 Klemme X30/2 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-17 Klemme X30/3 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-18 Klemme X30/4 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-19 Klemme 37 Sicherer Stopp ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 Klemme X46/1 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-21 Klemme X46/3 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-22 Klemme X46/5 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-23 Klemme X46/7 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-24 Klemme X46/9 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-25 Klemme X46/11 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-26 Klemme X46/13 Digitaleingang ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-3* Digitalausgange
5-30 Klemme 27 Digitalausgang [0] Ohne Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
5-31 Klemme 29 Digitalausgang [0] Ohne Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
5-32 Klemme X30/6 Digitalausgang [0] Ohne Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
5-33 Klemme X30/7 Digitalausgang [0] Ohne Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
5-4* Relais
5-40 Relaisfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-41 Ein Verzdg., Relais 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 Aus Verzdg., Relais 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5*% Pulseingdange
5-50 Klemme 29 Min. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-51 Klemme 29 Max. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-52 Klemme 29 Min. Soll-/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-53 Klemme 29 Max. Soll-/Istwert 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-54 Pulseingang 29 Filterzeit 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-55 Klemme 33 Min. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-56 Klemme 33 Max. Frequenz 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-57 Klemme 33 Min. Soll-/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 Klemme 33 Max. Soll-/Istwert 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 Pulseingang 33 Filterzeit 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* Pulsausgdnge
5-60 Klemme 27 Pulsausgang [0] Ohne Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
5-62 Ausgang 27 Max. Frequenz 5000 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 Klemme 29 Pulsausgang [0] Ohne Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
5-65 Ausgang 29 Max. Frequenz 5000 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-66 Klemme X30/6 Pulsausgang [0] Ohne Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
5-68 Ausgang X30/6 Max. Frequenz 5000 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-8* Encoderausgang
5-80 AHF-Kondens. Verzog. 25 s 2 set-ups TRUE 0 Uint16
5-9* Bussteuerung
5-90 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
Klemme 27, Wert bei
5-93 Bussteuerung 0% All set-ups TRUE -2 N2
5-94 Klemme 27, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
Klemme 29, Wert bei
5-95 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
5-96 Klemme 29, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
Klemme X30/6, Wert bei
5-97 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
Klemme X30/6, Wert bei Bus-
5-98 Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
4.1.8 6-** Analoge Ein-/Ausg.
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
6-0* Grundeinstellungen
6-00 Signalausfall Zeit 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Signalausfall Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Analogeingang 53
6-10 Klemme 53 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-11 Klemme 53 Skal. Max.Spannung mnov All set-ups TRUE -2 Int16
6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-13 Klemme 53 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-14 Klemme 53 Skal. Min.-Soll/Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 Klemme 53 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 Klemme 53 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-17 Klemme 53 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
6-2* Analogeingang 54
6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-21 Klemme 54 Skal. Max.Spannung 0V All set-ups TRUE -2 Int16
6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom 4 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-23 Klemme 54 Skal. Max.Strom 20 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-24 Klemme 54 Skal. Min.-Soll/Istwert -1 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 Klemme 54 Skal. Max.-Soll/Istwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 Klemme 54 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-27 Klemme 54 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
6-3* Analogeingang X30/11
6-30 KI.X30/11 Skal. Min. Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-31 KI.X30/11 Skal. Max.Spannung 0oV All set-ups TRUE -2 Int16
6-34 KI.X30/11 Skal. Min.-Soll/Istw 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-35 KI.X30/11 Skal. Max.-Soll/Istw 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-36 Klemme X30/11 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-37 KI. X30/11 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
6-4* Analogeingang X30/12
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
Klemme X30/12 Skal.
6-40 Min.Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
Klemme X30/12 Skal.
6-41 Max.Spannung v All set-ups TRUE -2 Int16
6-44 KI.X30/12 Skal. Min.-Soll/Istw 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-45 KI.X30/12 Skal. Max.-Soll/Istw 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-46 Klemme X30/12 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-47 KI. X30/12 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
6-5* Analogausgang 42
[100] Ausg.freq.
6-50 Klemme 42 Analogausgang 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-51 KI. 42, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-52 KI. 42, Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-53 Kl. 42, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-54 Kl. 42, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-6* Analogausgang X30/8
6-60 Klemme X30/8 Analogausgang [0] Ohne Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
6-61 Kl. X30/8, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
Kl. X30/8, Ausgang max.
6-62 Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-63 Kl. X30/8, Wert bei Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-64 KI. X30/8, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* Analogausgang 3
6-70 KI. X45/1 Ausgang [0] Ohne Funktion All set-ups TRUE - Uint8
6-71 Klemme X45/1 Min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 Klemme X45/1 Max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
Klemme X45/1, Wert bei
6-73 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-74 KI. X45/1, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* Analogausgang 4
6-80 KI. X45/3 Ausgang [0] Ohne Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
6-81 Klemme X45/3 Min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 Klemme X45/3 Max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
Klemme X45/3, Wert bei
6-83 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
6-84 KI. X45/3, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
228 Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. MG16H203



Dt

Parameterlisten

Programmierhandbuch

4.1.9 8-** Opt./Schnittstellen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
8-0* Grundeinstellungen
[0] Klemme und
8-01 Fihrungshoheit Steuerw. All set-ups TRUE - Uint8
8-02 Aktives Steuerwort ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 Steuerwort Timeout-Zeit ExpressionLimit 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 Steuerwort Timeout-Funktion [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
[1] Par.satz
8-05 Steuerwort Timeout-Ende fortsetzen 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 Timeout Steuerwort quittieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
8-07 Diagnose Trigger [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
8-1* Regeleinstellungen
8-10 Steuerprofil [0] FC-Profil All set-ups TRUE - Uint8
8-13 Zustandswort Konfiguration [1] Standardprofil All set-ups TRUE - Uint8
8-16 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
8-3* Ser. FC-Schnittst.
8-30 FC-Protokoll [0] FC-Profil 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 Adresse ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 Baudrate ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 Paritat/Stoppbits ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-35 FC-Antwortzeit Min.-Delay 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 FC-Antwortzeit Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 FC Interchar. Max.-Delay ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* Erw. Protokoll
[1] Standardtelegr.

8-40 Telegrammtyp 1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-42 PCD-Konfiguration Schreiben ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
8-43 PCD-Konfiguration Lesen ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
8-45 BTM-Transaktionsbefehl [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
8-46 BTM-Transaktionszustand [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
8-47 BTM Zeitliberschreitung 60 s 1 set-up FALSE 0 Uint16
8-5* Betr. Bus/Klemme

[3] Bus ODER
8-50 Motorfreilauf Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-52 DC Bremse ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8

[3] Bus ODER
8-53 Start Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-54 Reversierung [0] Klemme All set-ups TRUE - Uint8

[3] Bus ODER
8-55 Satzanwahl Klemme All set-ups TRUE - Uint8

[3] Bus ODER
8-56 Festsollwertanwahl Klemme All set-ups TRUE - Uint8
8-8* FC-Anschlussdiagnose
8-80 Zahler Busmeldungen 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 Zahler Busfehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 Zahler Slavemeldungen 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 Zahler Slavefehler 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* Bus-Festdrehzahl
8-90 Bus-Festdrehzahl 1 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 Bus-Festdrehzahl 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
8-94 Bus Istwert 1 0 N/A 1 set-up TRUE N2
8-95 Bus Istwert 2 0 N/A 1 set-up TRUE N2
8-96 Bus Istwert 3 0 N/A 1 set-up TRUE N2
4.1.10 11-** FC 103 LON
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
11-2* LON Param. Zugriff
11-21 Datenwerte speichern [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
11-9* AK LonWorks
11-90 VLT-Netzwerkadresse 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
11-91 AK Service-Pin [0] Aus 1 set-up TRUE - Uint8
11-98 Alarmtext 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[32]
11-99 Alarmzustand 0 N/A All set-ups FALSE Uint8
4.1.11 13-** Smart Logic
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
13-0* SL-Controller
13-00 Smart Logic Controller ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 SL-Controller Start ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 SL-Controller Stopp ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 SL-Parameter Initialisieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
13-1* Vergleicher
13-10 Vergleicher-Operand ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 Vergleicher-Funktion ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 Vergleicher-Wert ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-2* Timer
13-20 SL-Timer ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* Logikregeln
13-40 Logikregel Boolsch 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 Logikregel Verkniipfung 1 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 Logikregel Boolsch 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-43 Logikregel Verkniipfung 2 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 Logikregel Boolsch 3 ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5*% SL-Programm
13-51 SL-Controller Ereignis ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 SL-Controller Aktion ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
13-9% User Defined Alerts
13-90 Alert Trigger [0] FALSCH 2 set-ups TRUE - Uint8
13-91 Alert Action [0] Info 2 set-ups TRUE - Uint8
13-92 Alert Text ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 VisStr[20]
13-9* User Defined Readouts
13-97 Alert Alarm Word 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
13-98 Alert Warning Word 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
13-99 Alert Status Word 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
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4.1.12 14-** SAnwendungsfunktionenonderfunktionen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
14-0* IGBT-Ansteuerung
14-00 Schaltmuster [0] 60° AVM All set-ups TRUE - Uint8
14-01 Taktfrequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 Ubermodulation [1] Ein All set-ups FALSE - Uint8
14-04 PWM-Jitter [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
14-1* Netzausfall
14-10 Netzausfall-Funktion [0] Deaktiviert All set-ups FALSE - Uint8
14-11 Netzausfall-Spannung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 Netzphasen-Unsymmetrie [0] Alarm All set-ups TRUE - Uint8
14-16 Kin. Backup Gain 100 % All set-ups TRUE 0 Uint32
14-2* Resetfunktionen
[3] 3x Autom.
14-20 Quittierfunktion Quittieren All set-ups TRUE - Uint8
14-21 Autom. Quittieren Zeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 Betriebsart [0] Normal Betrieb [ All set-ups TRUE - Uint8
14-23 Typencodeeinstellung ExpressionLimit 2 set-ups FALSE - Uint16
14-25 Drehmom.grenze Verzégerungszeit 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-26 WR-Fehler Abschaltverzdgerung ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-28 Produktionseinstellungen [0] Normal Betrieb | All set-ups TRUE - Uint8
14-29 Servicecode 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* Stromgrenze
14-30 Regler P-Verstarkung 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 Regler |-Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint16
14-4* Energieoptimierung
14-40 Quadr.Mom. Anpassung 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 Minimale AEO-Magnetisierung ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-42 Minimale AEO-Frequenz ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
14-43 Motor Cos-Phi ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* Umgebung
14-50 EMV-Filter [1] Ein 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 Zwischenkreiskompensation ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-52 Luftersteuerung [0] Auto All set-ups TRUE - Uint8
14-53 Lufterliberwachung [1] Warnung All set-ups TRUE - Uint8
14-55 Ausgangsfilter [0] Kein Filter 1 set-up FALSE - Uint8
14-59 Anzahl aktiver Wechselrichter ExpressionLimit 1 set-up FALSE 0 Uint8
14-6* Auto-Reduzier.
14-60 Funktion bei Ubertemperatur [0] Abschaltung All set-ups TRUE - Uint8
14-61 Funktion bei WR-Uberlast [0] Abschaltung All set-ups TRUE - Uint8
14-62 WR- Uberlast Reduzierstrom 95 % All set-ups TRUE 0 Uint16
14-8* Optionen
14-80 Ext. 24 VDC fir Option [1] Ja 2 set-ups FALSE - Uint8
[0] Protect Option
14-89 Option Detection Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Fehlereinstellungen
14-90 Fehlerebenen ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
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4.1.13 15-** Info/Wartung

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
15-0* Betriebsdaten
15-00 Betriebsstunden 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 Motorlaufstunden 0h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 Zéhler-kWh 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 Anzahl Netz-Ein 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-04 Anzahl Ubertemperaturen 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-05 Anzahl Uberspannungen 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-06 Reset Zahler-kWh [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
15-07 Reset Betriebsstundenzéhler [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
15-08 Anzahl der Starts 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-1* Echtzeitkanal
15-10 Echtzeitkanal Quelle 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 Echtzeitkanal Abtastrate ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 Echtzeitkanal Triggerereignis [0] FALSCH 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 Echtzeitkanal Protokollart [0] Kontinuierlich 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 Echtzeitkanal Werte vor Trigger 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* Protokollierung
15-20 Protokoll: Ereignis 0 N/A All set-ups FALSE Uint8
15-21 Protokoll: Wert 0 N/A All set-ups FALSE Uint32
15-22 Protokoll: Zeit 0 ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-23 Protokoll: Datum und Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 TimeOfDay
15-3* Fehlerspeicher
15-30 Fehlerspeicher: Fehlercode 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-31 Fehlerspeicher: Wert 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
15-32 Fehlerspeicher: Zeit 0s All set-ups FALSE 0 Uint32
15-33 Fehlerspeicher: Datum und Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 TimeOfDay
15-34 Fehlerspeicher: Zustand 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
15-35 Fehlerspeicher: Alarmtext 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[32]
15-4* Typendaten
15-40 FC-Typ 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[6]
15-41 Leistungsteil 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-42 Nennspannung 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-43 Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr([5]
15-44 Typencode (original) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-45 Typencode (aktuell) 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 Typ Bestellnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr([8]
15-47 Leistungsteil Bestellnummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-48 LCP-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-49 Steuerkarte SW-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-50 Leistungsteil SW-Version 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-51 Typ Seriennummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[10]
15-53 Leistungsteil Seriennummer 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[19]
15-6* Install. Optionen
15-60 Option installiert 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 SW-Version Option 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 Optionsbestellnr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-63 Optionsseriennr. 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 Option A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 Option A - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
15-72 Option B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-73 Option B - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-74 Option CO 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-75 Option CO - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-76 Option C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-77 Option C1 - Softwareversion 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-8* Betriebsdaten Il
15-80 Laufstunden Lufter 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-81 Lufter-Laufstunden 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
15-9* Parameterinfo
15-92 Definierte Parameter 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-93 Geénderte Parameter 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
15-99 Parameter-Metadaten 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
4.1.14 16-** Datenanzeigen
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex
Betriebs
16-0* Anzeigen-Allgemein
16-00 Steuerwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
0 ReferenceFeed-
16-01 Sollwert [Einheit] backUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 Sollwert % 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 Hauptistwert [%)] 0% All set-ups FALSE -2 N2
0 CustomRea-
16-09 Benutzerdefinierte Anzeige doutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* Anzeigen-Motor
16-10 Leistung [kW] 0 kw All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 Leistung [PS] 0 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 Motorspannung oV All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 Frequenz 0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
16-14 Motorstrom 0A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 Frequenz [%)] 0% All set-ups FALSE -2 N2
16-16 Drehmoment [Nm)] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-17 Drehzahl [UPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 Therm. Motorschutz 0 % All set-ups FALSE Uint8
16-22 Drehmoment [%] 0% All set-ups FALSE Int16
16-24 Calibrated Stator Resistance 0.0000 Ohm All set-ups TRUE -4 Uint32
16-3* Anzeigen-FU
16-30 DC-Spannung oV All set-ups FALSE 0 Uint16
16-31 System Temp. 0°C All set-ups TRUE 100 Int8
16-32 Bremsleistung/s 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-33 Bremsleist/2 min 0 kW All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 Kuhlkérpertemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 FC Uberlast 0% All set-ups FALSE 0 Uint8
16-36 Nenn-WR-Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 Max.-WR-Strom ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 SL Contr.Zustand 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 Steuerkartentemp. 0°C All set-ups FALSE 100 Uint8
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
16-40 Echtzeitkanalspeicher voll [0] Nein All set-ups TRUE - Uint8
16-41 Echtzeitkanalspeicher voll 0 N/A All set-ups TRUE VisStr[50]
16-49 Stromfehlerquelle 0 N/A All set-ups TRUE Uint8
16-5% Soll- & Istwerte
16-50 Externer Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-52 Istwert [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 Digitalpoti Sollwert 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-54 Istwert 1 [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-55 Istwert 2 [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-56 Istwert 3 [Einheit] 0 ProcessCtrlUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-6* Anzeig. Ein-/Ausg.
16-60 Digitaleingdnge 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 AE 53 Modus [0] Strom All set-ups FALSE - Uint8
16-62 Analogeingang 53 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 AE 54 Modus [0] Strom All set-ups FALSE - Uint8
16-64 Analogeingang 54 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 Analogausgang 42 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 Digitalausgdnge 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-67 Pulseingang 29 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-68 Pulseingang 33 [HZ] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 Pulsausg. 27 [HZ] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 Pulsausg. 29 [HZ] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-71 Relaisausgange 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 Zahler A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 Zéhler B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-75 Analogeingang X30/11 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 Analogeingang X30/12 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-77 Analogausgang X30/8 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-78 Analogausgang X45/1 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 Analogausgang X45/3 [mA] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* Anzeig. Schnittst.
16-80 Bus Steuerwort 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 Bus Sollwert 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-84 Feldbus-Komm. Status 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 FC Steuerwort 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 FC Sollwert 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-9* Bus Diagnose
16-90 Alarmwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 Alarmwort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 Warnwort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 Warnwort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-94 Erw. Zustandswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-95 Erw. Zustandswort 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-96 Wartungswort 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-99 Erw. Zustandswort 3 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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4.1.15 18-** Info/Anzeigen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex
Betriebs
18-0* Wartungsprotokoll
18-00 Wartungsprotokoll: Pos. 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
18-01 Wartungsprotokoll: Aktion 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
18-02 Wartungsprotokoll: Zeit 0s All set-ups FALSE 0 Uint32
Wartungsprotokoll: Datum und
18-03 Zeit ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 TimeOfDay
18-3* Ein- und Ausgdnge
18-30 Analogeingang X42/1 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
18-31 Analogeingang X42/3 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
18-32 Analogeingang X42/5 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
18-33 Analogausgang X42/7 [V] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-34 Analogausgang X42/9 [V] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-35 Analogausgang X42/11 [V] 0 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
18-5* Soll- u. Istwerte
0 AirPresToF-
18-57 Air Pressure to Flow Air Flow lowUnit All set-ups TRUE 0 Uint32
18-6* Inputs & Outputs 2
18-60 Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
18-7* Rectifier Status
18-70 Mains Voltage oV All set-ups TRUE 0 Uint16
18-71 Mains Frequency 0 Hz All set-ups TRUE -1 Int16
18-72 Mains Imbalance 0 % All set-ups TRUE -1 Uint16
18-75 Rectifier DC Volt. oV All set-ups TRUE 0 Uint16
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4.1.16 20-** PID-Regler

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex
Betriebs
20-0* Istwert
[2] Analogeingang
20-00 Istwertanschluss 1 54 All set-ups TRUE - Uint8
[2] Druck zu
20-01 Istwertumwandl. 1 Temperatur All set-ups FALSE - Uint8
20-02 Istwert 1 Einheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-03 Istwertanschluss 2 [0] Keine Funktion [  All set-ups TRUE - Uint8
20-04 Istwertumwandl. 2 [0] Linear All set-ups FALSE - Uint8
20-05 Istwert 2 Einheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-06 Istwertanschluss 3 [0] Keine Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
20-07 Istwertumwandl. 3 [0] Linear All set-ups FALSE - Uint8
20-08 Istwert 3 Einheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-12 Soll-/Istwerteinheit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-2* Istwert/Sollwert
20-20 Istwertfunktion [3] Minimum All set-ups TRUE - Uint8
20-21 Sollwert 1 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
20-22 Sollwert 2 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
20-23 Sollwert 3 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
20-25 Sollwerttyp ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-3* Erw. Istwertumwandl.
20-30 Kaltemittel [19] R404a All set-ups TRUE - Uint8
20-31 Benutzerdef. Kéltemittel A1 10 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
20-32 Benutzerdef. Kaltemittel A2 -2250 N/A All set-ups TRUE -2 Int32
20-33 Benutzerdef. Kaltemittel A3 250 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
20-4* Thermostat/Pressostat
20-40 Thermostat-/Pressostatfunktion ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
20-41 Abschaltwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
20-42 Einschaltwert ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
20-7* PID Auto-Anpassung
20-70 Typ mit Ruckfiihrung [0] Auto 2 set-ups TRUE - Uint8
20-71 Abstimm-Modus [0] Normal 2 set-ups TRUE - Uint8
20-72 PID-Ausgangsanderung 0.10 N/A 2 set-ups TRUE -2 Uint16
-999999
20-73 Min. Istwerthéhe ProcessCtrlUnit 2 set-ups TRUE -3 Int32
999999
20-74 Maximale Istwerthéhe ProcessCtrlUnit 2 set-ups TRUE -3 Int32
20-79 PID Auto-Anpassung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
20-8* PID-Grundeinstell.
20-81 Auswahl Normal-/Invers-Regelung [1] Invers All set-ups TRUE - Uint8
20-82 PID-Startdrehzahl [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
20-83 PID-Startfrequenz [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
20-84 Bandbreite Ist=Sollwert 5% All set-ups TRUE 0 Uint8
20-9* PID-Regler
20-91 PID-Anti-Windup [1] Ein All set-ups TRUE - Uint8
20-93 PID-Proportionalverstarkung 0.50 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
20-94 PID Integrationszeit 30s All set-ups TRUE -2 Uint32
20-95 PID-Differentiationszeit 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
20-96 PID-Prozess D-Verstarkung/Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
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4.1.17 21-** Erw. Mit Ruckfihrung

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
21-0* Erw. PID-Auto-Anpassung
21-00 Typ mit Rickfihrung [0] Auto 2 set-ups TRUE - Uint8
21-01 Abstimm-Modus [0] Normal 2 set-ups TRUE - Uint8
21-02 PID-Ausgangsanderung 0.10 N/A 2 set-ups TRUE -2 Uint16
21-03 Min. Istwerthohe -999999 N/A 2 set-ups TRUE -3 Int32
21-04 Maximale Istwerthohe 999999 N/A 2 set-ups TRUE -3 Int32
21-09 PID Auto-Anpassung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
21-1* Erw. PID Soll-/Istw. 1
21-10 Erw. Soll-/Istwerteinheit 1 [11 % All set-ups TRUE - Uint8
21-11 Ext. Minimaler Sollwert 1 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-12 Ext. Maximaler Sollwert 1 100 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-13 Erw. variabler Sollwert 1 [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
21-14 Ext. Istwert 1 [0] Keine Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
21-15 Erw. Sollwert 1 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-16 Ext. 1 PID Conversion [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
21-17 Erw. Sollwert 1 [Einheit] 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-18 Ext. Istwert 1 [Einheit] 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-19 Erw. Ausgang 1 [%] 0% All set-ups TRUE 0 Int32
21-2* Erw. Prozess-PID 1
21-20 Erw. 1 Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
21-21 Erw. 1 P-Verstarkung 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
21-22 Erw. 1 I-Zeit 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
21-23 Erw. 1 D-Zeit 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
21-24 Erw. 1 D-Verstarkung/Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
21-3* Erw. PID Soll-/Istw. 2
21-30 Erw. Soll-/Istwerteinheit 2 [11 % All set-ups TRUE - Uint8
21-31 Erw. Minimaler Sollwert 2 0 ExtPID2Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-32 Erw. Maximaler Sollwert 2 100 ExtPID2Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-33 Erw. variabler Sollwert 2 [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
21-34 Erw. Istwert 2 [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - Uint8
21-35 Erw. Sollwert 2 0 ExtPID2Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-36 Ext. 2 PID Conversion [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
21-37 Erw. Sollwert 2 [Einheit] 0 ExtPID2Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-38 Erw. Istwert 2 [Einheit] 0 ExtPID2Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-39 Erw. Ausgang 2 [%] 0 % All set-ups TRUE 0 Int32
21-4* Erw. Prozess-PID 2
21-40 Erw. 2 Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
21-41 Erw. 2 P-Verstarkung 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
21-42 Erw. 2 |-Zeit 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
21-43 Erw. 2 D-Zeit 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
21-44 Erw. 2 D-Verstarkung/Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
21-5% Erw. PID Soll-/Istw. 3
21-50 Erw. Soll-/Istwerteinheit 3 [11 % All set-ups TRUE - Uint8
21-51 Erw. Minimaler Sollwert 3 0 ExtPID3Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-52 Erw. Maximaler Sollwert 3 100 ExtPID3Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-53 Erw. variabler Sollwert 3 [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
21-54 Erw. Istwert 3 [0] Keine Funktion |  All set-ups TRUE - Uint8
21-55 Erw. Sollwert 3 0 ExtPID3Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-56 Ext. 3 PID Conversion [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
21-57 Erw. Sollwert 3 [Einheit] 0 ExtPID3Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-58 Erw. Istwert 3 [Einheit] 0 ExtPID3Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-59 Erw. Ausgang 3 [%] 0 % All set-ups TRUE 0 Int32
21-6* Erw. Prozess-PID 3
21-60 Erw. 3 Normal-/Invers-Regelung [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
21-61 Erw. 3 P-Verstarkung 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
21-62 Erw. 3 I-Zeit 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
21-63 Erw. 3 D-Zeit 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
21-64 Erw. 3 D-Verstarkung/Grenze 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
21-7* Ext. Feedb. Adv. Conversion
21-70 Kaltemittel [19] R404a All set-ups TRUE - Uint8
21-71 Benutzerdef. Kaltemittel A1 10 N/A All set-ups TRUE -4 Uint32
21-72 Benutzerdef. Kéltemittel A2 -2250 N/A All set-ups TRUE -2 Int32
21-73 Benutzerdef. Kéltemittel A3 250 N/A All set-ups TRUE -3 Uint32
4.1.18 22-** Anwendungsfunktionen
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wahrend des | rungsindex

Betriebs
22-0* Sonstiges
22-00 Verzbgerung ext. Verriegelung 0s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-1* Air Pres. to Flow
22-10 Air Pressure to Flow Signal source | [0] Keine Funktion| All set-ups TRUE - Uint8
22-11 Air Pressure to Flow Fan k-factor 1000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
22-12 Air Pressure to Flow Air density 1.2 N/A All set-ups TRUE -3 Uint16
22-13 Air Pressure to Flow Fan flow unit [0] m*/h All set-ups TRUE - Uint8
22-2* No-Flow Erkennung
22-20 Leistung tief Autokonfig. [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
22-21 Erfassung Leistung tief [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
22-22 Erfassung Drehzahl tief [0] Disabled All set-ups TRUE - Uint8
22-23 No-Flow Funktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-24 No-Flow Verzégerung 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-26 Trockenlauffunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-27 Trockenlaufverzogerung 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-3* No-Flow Leistungsanpassung
22-30 No-Flow Leistung 0 kW All set-ups TRUE 1 Uint32
22-31 Leistungskorrekturfaktor 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
22-32 Drehzahl tief [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
22-33 Frequenz tief [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-34 Leistung Drehzahl tief [kW] ExpressionLimit All set-ups TRUE 1 Uint32
22-35 Leistung Drehzahl tief [PS] ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
22-36 Drehzahl hoch [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
22-37 Freq. hoch [HZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-38 Leistung Drehzahl hoch [kW] ExpressionLimit All set-ups TRUE 1 Uint32
22-39 Leistung Drehzahl hoch [PS] ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
22-4* Energiesparmodus
22-40 Min. Laufzeit 10's All set-ups TRUE Uint16
22-41 Min. Energiespar-Stoppzeit 10s All set-ups TRUE Uint16
22-42 Energiespar-Startdrehz. [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
22-43 Energiespar-Startfreq. [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex
Betriebs

22-44 Soll-/Istw.-Diff. Energie-Start 10 % All set-ups TRUE Int8
22-45 Sollwert-Boost 0 % All set-ups TRUE Int8
22-46 Max. Boost-Zeit 60 s All set-ups TRUE Uint16
22-5* Kennlinienende
22-50 Kennlinienendefunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-51 Kennlinienendeverz. 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-6* Riemenbrucherkennung
22-60 Riemenbruchfunktion [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
22-61 Riemenbruchmoment 10 % All set-ups TRUE Uint8
22-62 Riemenbruchverzégerung 10s All set-ups TRUE Uint16
22-7* Kurzzyklus-Schutz
22-75 Kurzzyklus-Schutz [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
22-76 Intervall zwischen Starts 300 s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-77 Min. Laufzeit 0s All set-ups TRUE 0 Uint16
22-78 Min. Laufzeitkorrektur [0] Deaktiviert All set-ups FALSE - Uint8
22-79 Min. Laufzeitkorrekturwert 0 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32
22-8* Durchflussausgl.
22-80 Durchflussausgleich [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
22-81 Quadr.-lineare Kurvennaherung 100 % All set-ups TRUE 0 Uint8
22-82 Arbeitspunktberechn. [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
22-83 Drehzahl bei No-Flow [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
22-84 Frequenz bei No-Flow [HZ] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16

Drehzahl an Auslegungspunkt
22-85 [UPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
22-86 Freq. am Auslegungspunkt [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
22-87 Druck bei No-Flow Drehzahl 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
22-88 Druck bei Nenndrehzahl 999999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
22-89 Durchfluss an Auslegungspunkt 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
22-90 Durchfluss bei Nenndrehzahl 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
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4.1.19 23-**

Zeitfunktionen

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex
Betriebs
23-0* Zeitablaufsteuerung
TimeOfDay-
23-00 EIN-Zeit ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 WoDate
23-01 EIN-Aktion [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
TimeOfDay-

23-02 AUS-Zeit ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 WoDate
23-03 AUS-Aktion [0] Deaktiviert 2 set-ups TRUE - Uint8
23-04 Ereignis [0] Alle Tage 2 set-ups TRUE - Uint8
23-1* Wartung

23-10 Wartungspunkt [1] Motorlager 1 set-up TRUE - Uint8
23-11 Wartungsaktion [1] Schmieren 1 set-up TRUE - Uint8
23-12 Wartungszeitbasis [0] Deaktiviert 1 set-up TRUE - Uint8
23-13 Wartungszeitintervall 1h 1 set-up TRUE 74 Uint32
23-14 Datum und Uhrzeit Wartung ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 TimeOfDay
23-1* Wartungsreset

23-15 Wartungswort quittieren [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
23-16 Wartungstext 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[20]
23-5* Energiespeicher

23-50 Energieprotokollauflésung [5] Letzte 24 Std. 2 set-ups TRUE - Uint8
23-51 Startzeitraum ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 TimeOfDay
23-53 Energieprotokoll 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
23-54 Reset Energieprotokoll [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
23-6* Trenddarstellung

23-60 Trendvariable [0] Leistung [kW] 2 set-ups TRUE - Uint8
23-61 Kontinuierliche BIN Daten 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
23-62 Zeitablauf BIN Daten 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
23-63 Zeitablauf Startzeitraum ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 TimeOfDay
23-64 Zeitablauf Stoppzeitraum ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 TimeOfDay
23-65 Minimaler Bin-Wert ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
23-66 Reset Kontinuierliche Bin-Daten [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8

Riicksetzen der Zeitablauf Bin-

23-67 Daten [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
23-8* Amortisationszahler

23-80 Sollwertfaktor Leistung 100 % 2 set-ups TRUE 0 Uint8
23-81 Energiekosten 1 N/A 2 set-ups TRUE -2 Uint32
23-82 Investition 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
23-83 Energieeinsparungen 0 kWh All set-ups TRUE 75 Int32
23-84 Kst.-Einspar. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
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4.1.20 25-** Kaskadenregler
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex
Betriebs

25-0* Systemeinstellungen
25-00 Verbundregler [0] Deaktiviert 2 set-ups FALSE - Uint8
25-02 Motorstart [0] Direktstart 2 set-ups FALSE - Uint8
25-04 Pumpenrotation [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
25-05 Feste Fihrungspumpe [1] Ja 2 set-ups FALSE - Uint8
25-06 Kompressorzahl 2 N/A 2 set-ups FALSE 0 Uint8
25-2* Zoneneinstell.

4 ReferenceFeed-
25-20 Neutralzone [Einheit] backUnit All set-ups TRUE -2 Uint32

3 ReferenceFeed-
25-21 + Zone [Einheit] backUnit All set-ups TRUE -2 Uint32

3 ReferenceFeed-
25-22 - Zone [Einheit] backUnit All set-ups TRUE -2 Uint32

Konst. Drehzahl Neutralzone 4 ReferenceFeed-
25-23 [Einheit] backUnit All set-ups TRUE -2 Uint32
25-24 + Zonenverzog. 120 s All set-ups TRUE Uint32
25-25 - Zonenverzog. 60 s All set-ups TRUE Uint32
25-26 ++ Zonenverzdg. 60 s All set-ups TRUE Uint32
25-27 -- Zonenverzdg. 30s All set-ups TRUE Uint32
25-28 Override Bandwidth Ramp Time ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
25-3* Zuschaltfunktionen
25-30 No-Flow Abschaltung [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
25-31 Zuschaltfunktion [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
25-32 Zuschaltfunktionszeit 15s All set-ups TRUE 0 Uint16
25-33 Abschaltfunktion [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
25-34 Abschaltfunktionszeit 15s All set-ups TRUE 0 Uint16
25-4* Zuschalteinstell.
25-42 Zuschaltschwelle ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
25-43 Abschaltschwelle ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint8
25-44 Zuschaltdrehzahl [UPM] 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
25-45 Zuschaltfrequenz [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
25-46 Abschaltdrehzahl [UPM] 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
25-47 Abschaltfrequenz [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
25-5* Wechseleinstell.
25-50 Fihrungspumpen-Wechsel [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
25-51 Wechselereignis [0] Extern All set-ups TRUE - Uint8
25-52 Wechselzeitintervall 24 h All set-ups TRUE 74 Uint16
25-53 Wechselzeitintervallgebers 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr([7]
TimeOfDay-

25-54 Wechselzeit / Festwechselzeit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 WoDate
25-55 Wechsel bei Last <50% [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
25-56 Zuschaltmodus bei Wechsel [0] Langsam All set-ups TRUE - Uint8
25-58 Verzogerung Nachste Pumpe 0.1s All set-ups TRUE -1 Uint16
25-59 Verzogerung Netzbetrieb 05s All set-ups TRUE -1 Uint16
25-8* Zustand
25-80 Verbundzustand 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[25]
25-81 Kompressorzustand 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[25]
25-82 Fuhrungskompressor 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
25-83 Relais Zustand 0 N/A All set-ups TRUE 0 VisStr[4]
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex

Betriebs
25-84 Kompressor EIN-Zeit 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
25-85 Relais EIN-Zeit 0h All set-ups TRUE 74 Uint32
25-86 Riicksetzen des Relaiszahlers [0] Kein Reset All set-ups TRUE - Uint8
25-87 Verriegelung invers 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
25-88 Verdichterleistung [%] 0 % All set-ups TRUE Uint16
25-9* Service
25-90 Kompressorverriegelung [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
25-91 Manueller Wechsel 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
4.1.21 26-** Grundeinstellungen
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex

Betriebs
26-0* Grundeinstellungen
26-00 Klemme X42/1 Funktion [1] Spannung All set-ups TRUE - Uint8
26-01 Klemme X42/3 Funktion [1] Spannung All set-ups TRUE - Uint8
26-02 Klemme X42/5 Funktion [1] Spannung All set-ups TRUE - Uint8
26-1* Analogeingang X42/1
26-10 KI.X42/1 Skal. Min. Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
26-11 KI.X42/1 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
26-14 KI. X42/1 Skal. Min.-Soll/ Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
26-15 KI. X42/1 Skal. Max.-Soll/ Istwert 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
26-16 Klemme X42/1 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
26-17 Klemme X42/1 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
26-2* Analogeingang X42/3
26-20 KI.X42/3 Skal. Min. Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
26-21 KI.X42/3 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
26-24 KI. X42/3 Skal. Min.-Soll/ Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
26-25 KI. X42/3 Skal. Max.-Soll/ Istwert 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
26-26 Klemme X42/3 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
26-27 Klemme X42/3 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
26-3* Analogeingang X42/5
26-30 KI.X42/5 Skal. Min. Spannung 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
26-31 KI.X42/5 Skal. Max.Spannung 10V All set-ups TRUE -2 Int16
26-34 KI. X42/5 Skal. Min.-Soll/ Istwert 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
26-35 KI. X42/5 Skal. Max.-Soll/ Istwert 100 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
26-36 Klemme X42/5 Filterzeit 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
26-37 Klemme X42/5 Signalfehler [1] Aktiviert All set-ups TRUE - Uint8
26-4* Analogausgang X42/7
26-40 Klemme X42/7 Ausgang [0] Ohne Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
26-41 KI. X42/7, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
26-42 KI. X42/7 Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16

Klemme X42/7, Wert bei

26-43 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
26-44 KI. X42/7, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
26-5* Analogausgang X42/9
26-50 Klemme X42/9 Ausgang [0] Ohne Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
26-51 KI. X42/9, Ausgang min. Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
26-52 KI. X42/9 Ausgang max. Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
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Klemme X42/9, Wert bei
26-53 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
26-54 KI. X42/9, Wert bei Bus-Timeout 0% 1 set-up TRUE -2 vint16
26-6* Analogausgang X42/11
26-60 Klemme X42/11 Ausgang [0] Ohne Funktion | All set-ups TRUE - Uint8
KI. X42/11, Ausgang min.
26-61 Skalierung 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
KI. X42/11 Ausgang max.
26-62 Skalierung 100 % All set-ups TRUE -2 Int16
Klemme X42/11, Wert bei
26-63 Bussteuerung 0 % All set-ups TRUE -2 N2
26-64 KI. X42/11, Wert bei Bus-Timeout 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
4.1.22 28-** Kompressorfunktionen
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex
Betriebs
28-1* Olriicklaufsteuerung
28-10 Olriicklaufsteuerung [0] Aus All set-ups FALSE - Uint8
28-11 Laufzeit mit niedr. Drehzahl 60 min All set-ups TRUE 70 Uint16
28-12 Festes Boost-Intervall 24 h All set-ups TRUE 74 Uint8
28-13 Boost-Dauer 30s All set-ups FALSE 0 Uint8
28-14 Adequate oil return speed [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
28-15 Adequate oil return speed [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
28-16 Oil boost speed [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
28-17 Oil boost speed [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
-999999.999
28-18 Cancel oil boost at low feedback ProcessCtrlUnit 2 set-ups TRUE -3 Int32
999999.999
28-19 Cancel oil boost at high feedback ProcessCtrlUnit 2 set-ups TRUE -3 Int32
28-2* Endtemperaturiiberwachung
28-20 Temperaturquelle [0] Keine All set-ups FALSE - Uint8
28-21 Temperatureinheit [60] °C All set-ups FALSE - Uint8
28-24 Warnniveau 130 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
[1] Kihlung
28-25 Aktion bei Warnung reduzieren All set-ups FALSE - Uint8
28-26 Notfallniveau 145 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
0
28-27 Endtemperatur DTM_ReadoutUnit |  All set-ups TRUE 0 Int32
28-7* Tag/Nacht-Einstellungen
28-71 Tag/Nacht-Busanzeige [0] Tag All set-ups TRUE - Uint8
28-72 Tag/Nacht tber Bus Ein [0] Deaktiviert All set-ups TRUE - Uint8
0 ReferenceFeed-
28-73 Nachtabsenkung backUnit All set-ups TRUE -3 Int32
28-74 Nachtdrehzahlabsenkung ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
28-75 Nachtdrehz.-Absenkung ignor. 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
28-76 Nachtdrehzahlabfall [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
28-8* P0O-Optimierung
28-81 dPO-Korrektur 0K All set-ups TRUE -1 Int32
28-82 PO 0K All set-ups TRUE -3 Int32
28-83 PO-Sollwert 0K All set-ups TRUE -3 Int32
28-84 PO-Sollwert 0K All set-ups TRUE -3 Int32
28-85 Min. PO-Sollwert 0K All set-ups TRUE 0 Int32
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Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex

Betriebs
28-86 Max. PO-Sollwert 0K All set-ups TRUE 0 Int32
28-87 Most Loaded Controller 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
28-9* Einspritzregelung
28-90 Einspritzung ein [0] Aus All set-ups TRUE - Uint8
28-91 Kompressorstartverzogerung [0] Nein All set-ups TRUE - Uint8
4.1.23 29-** Compressor Functions 2 (Kompressorfunktionen 2)
Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéahrend des | rungsindex

Betriebs
29-4* Pre/Post Lube
29-40 Pre/Post Lube Function [0] Disabled All set-ups TRUE - Uint8
29-41 Pre Lube Time 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
29-42 Post Lube Time 10s All set-ups TRUE 0 Uint16
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4.1.24 30-** Spezielle Merkmale

Parameter Parameterbeschreibung Werkseinstellung 4 Parame- Andern Konvertie- Datentyp
nummer tersatze wéhrend des | rungsindex
Betriebs
30-2* Erw. Startfunktion
30-22 Blockierter Rotorschutz ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
Erkennungszeit blockierter Rotor
30-23 [s] ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint8
30-3* HD/ND Stopp 1
30-30 Drucktransmitter [0] Keine Funktion [  All set-ups TRUE - uint8
30-31 Druckumwandlung [0] Linear All set-ups TRUE - uint8
30-32 Druckanschlusseinheit [71] bar All set-ups TRUE - uint8
30-33 Temperature Unit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
999999.999
30-34 Hochdruck Stopp HplpResultUnit0 All set-ups TRUE -3 Int32
hplp_max_pressur
30-35 Hochdruck auto.Start e0 (P3034) All set-ups TRUE -3 Int32
-999999.999
30-36 Niederdruck Stopp HplpResultUnit0 All set-ups TRUE -3 Int32
hplp_min_pressur
30-37 Niederdruck auto.Start e0 (P3036) All set-ups TRUE -3 Int32
30-38 Druck 1 0 HplpResultUnit0 |  All set-ups TRUE -3 Int32
30-4* HD/ND Stopp 2
30-40 Drucktransmitter [0] Keine Funktion All set-ups TRUE - uint8
30-41 Druckumwandlung [0] Linear All set-ups TRUE - uint8
30-42 Druckanschlusseinheit [71] bar All set-ups TRUE - uint8
30-43 Temperature Unit ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
999999.999
30-44 Hochdruck Stopp HplpResultUnit1 All set-ups TRUE -3 Int32
hplp_max_pressur
30-45 Hochdruck auto.Start el (P3044) All set-ups TRUE -3 Int32
-999999.999
30-46 Niederdruck Stopp HplpResultUnit1 All set-ups TRUE -3 Int32
hplp_min_pressur
30-47 Niederdruck auto.Start el (P3046) All set-ups TRUE -3 Int32
30-48 Druck 2 0 HplpResultUnit1 All set-ups TRUE -3 Int32
30-4* HD/ND Rampe
30-49 |Pressure Stop Ramp Time | ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
30-5* Unit Configuration
30-50 |Heat Sink Fan Mode | ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - uint8
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5 Fehlersuche und -behebung

5.1 Zustandsmeldungen

5.1.1 Alarm- und Warnmeldungen

Die entsprechende LED an der Frontseite des Frequenzum-
richters signalisiert eine Warnung oder einen Alarm, das
Display zeigt einen entsprechenden Code.

Eine Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache
nicht mehr vorliegt. Sie kdnnen den Motor dabei unter
bestimmten Bedingungen weiter betreiben. Warnmel-

dungen kdnnen, aber miissen nicht unbedingt kritisch sein.

Bei einem Alarm schaltet der Frequenzumrichter ab. Sie
mussen Alarme zur Wiederaufnahme des Betriebs nach
Beseitigung der Ursache quittieren. Quittieren Sie den
Alarm auf eine der folgenden Arten:

. Durch Driicken von [Reset].

. Uber einen Digitaleingang mit der Funktion
~Reset”.

. Uber serielle Schnittstelle/optionalen Feldbus.

. Durch automatisches Quittieren (iber die Funktion
Automatisches Quittieren, siehe
Parameter 14-20 Quittierfunktion.

HINWEIS|

Nach manuellem Quittieren iiber die [Reset]-Taste
miissen Sie die Taste [Auto On] driicken, um den Motor
neu zu starten.

Wenn sich ein Alarm nicht quittieren lasst, kann dies daran
liegen, dass die Ursache noch nicht beseitigt ist oder der
Alarm mit einer Abschaltblockierung versehen ist (siehe
auch Tabelle 5.1).

Alarme mit Abschaltblockierung bieten einen zusatzlichen
Schutz, d. h. Sie missen vor dem Quittieren des Alarms die
Netzversorgung ausschalten. Nach dem Wiederzuschalten
ist der Frequenzumrichter nicht mehr blockiert und Sie
konnen ihn nach Beseitigung der Ursache wie oben
beschrieben quittieren.

Sie kdnnen Alarme ohne Abschaltblockierung auch mittels
der automatischen Quittierfunktion in
Parameter 14-20 Quittierfunktion zurlicksetzen.

AWARNUNG

AUTOMATISCHER WIEDERANLAUF

Die automatische Quittierfunktion l6st ggf. den automa-
tischen Wiederanlauf des Frequenzumrichters aus und
der Motor lauft an. Stellen Sie vor der Durchfiihrung der
automatischen Quittierfunktion sicher, dass der laufende
Motor keine Sachschdaden oder Verletzungen verursachen
kann.

Ist in Tabelle 5.1 fur einen Code Warnung und Alarm
markiert, tritt entweder eine Warnung vor einem Alarm auf,
oder Sie kénnen festlegen, ob der Frequenzumrichter fir
einen bestimmten Fehler eine Warnung oder ein Alarm
ausgeben soll.

Dies ist z. B. in Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz
maglich. Nach einem Alarm oder einer Abschaltung lduft
der Motor im Freilauf aus, und am Frequenzumrichter
blinken Alarm und Warnung. Nachdem Sie das Problem
behoben haben, blinkt nur noch der Alarm.
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Nr. Beschreibung Warnung Alarm/ Alarm/Abschaltblo- Parameterbe-
Abschaltung ckierung zeichnung
1 10 Volt niedrig X
2 Signalfehler (X) (X) Parameter 6-01 Signal-
ausfall Funktion
3 Kein Motor (X) Parameter 1-80 Funktio
n bei Stopp
4 Netzasymmetrie (X) (X) (X) Parameter 14-12 Netzph
asen-Unsymmetrie
5 DC-Zwischenkreisspannung hoch X
6 DC-Zwischenkreisspannung niedrig X
7 DC-Uberspannung X X
8 DC-Unterspannung X X
9 Wechselrichteriiberlastung X X
10 Motortemperatur ETR (X) (X) Parameter 1-90 Thermis
cher Motorschutz
1M Motor-Thermistor Ubertemperatur (X) (X) Parameter 1-90 Thermis
cher Motorschutz
12 Drehmomentgrenze X X
13 Uberstrom X X
14 Erdschluss X X
15 Inkomp. HW X X
16 Kurzschluss X X
17 Steuerwort-Timeout (X) (X) Parameter 8-04 Steuerw
ort Timeout-Funktion
18 Startfehler
19 Entladungstemperatur hoch
23 Interne Lifter
24 Externe Lifter
29 Umrichter Ubertemperatur X X X
30 Motorphase U fehlt (X) (X) (X) Parameter 4-58 Motorph
asen Uberwachung
31 Motorphase V fehlt (X) (X) (X) Parameter 4-58 Motorph
asen Uberwachung
32 Motorphase W fehlt (X) (X) (X) Parameter 4-58 Motorph
asen Uberwachung
33 Einschaltstrom-Fehler X X
34 Feldbus-Fehler X
36 Netzausfall
38 Interner Fehler X X
40 Uberlast T27
41 Uberlast T29
42 Uberlast X30/6-7
47 24-V-Versorgung niedrig X X
48 1,8 V Versorgung niedrig X
49 Drehzahlgrenze
50 AMA-Kalibrierungsfehler X
51 AMA-Motordaten uberpriifen X
52 AMA Motornennstrom Uberpriifen X
53 AMA Motor zu grof3 X
54 AMA Motor zu klein X
55 AMA-Daten auf3erhalb des Bereichs X
56 AMA Abbruch X
57 AMA Timeout X
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Nr. Beschreibung Warnung Alarm/ Alarm/Abschaltblo- Parameterbe-
Abschaltung ckierung zeichnung

58 AMA Interner Fehler X

59 Stromgrenze X

60 Externe Verriegelung

62 Ausgangsfrequenz Grenze X

64 Spannungsgrenze X

65 Steuerkarte Ubertemperatur X X X

66 Kihlkoérpertemperatur zu niedrig X

67 Optionen neu X

68 Sicherer Stopp aktiviert X

5 70 Ungiiltige FC-Konfiguration
80 Frequenzumrichter initialisiert X
92 K. Durchfluss X X Parametergruppe 22-2*
No-Flow Erkennung
93 Trockenlauf X X Parametergruppe 22-2*
No-Flow Erkennung

94 Kennlinienende X X Parametergruppe 22-5*
Kennlinienende

95 Riemenbruch X X Parametergruppe 22-6*

Riemenbrucherkennung

92 Startverzdgerung X Parametergruppe 22-7*
Kurzzyklusschutz

97 Stoppverzdgerung X Parametergruppe 22-7*
Kurzzyklusschutz

98 Uhr Fehler X Parametergruppe 0-7*
Uhreinstellungen

250 Neues Ersatzteil

251 Neuer Typencode

Tabelle 5.1 Liste der Alarm-/Warncodes
(X) Parameterabhdngig
Warnung Gelb
Alarm Rot blinkend
Abschaltblockierung Gelb und Rot
Tabelle 5.2 LED-Anzeigen
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Bit Hex Dez Alarmwort Warnwort Erweitertes Zustandswort

0 00000001 1 Bremswiderstandstest | Bremswiderstandstest Rampen

1 00000002 Leistung Ubertemp. Leistung Ubertemp. AMA l3uft

2 00000004 4 Erdschluss Erdschluss Start Rechts-/Linkslauf

3 00000008 Steuer.Temp Steuer.Temp Freq.korr. Ab

4 00000010 16 Steuer- wort TO Steuer- wort TO Freqg.korr. Auf

5 00000020 32 Uberstrom Uberstrom Istwert hoch

6 00000040 64 Drehmomentgrenze Drehmomentgrenze Istwert niedr.

7 00000080 128 Motor Therm. Uber Motor Therm. Uber Ausgangsstrom hoch

8 00000100 256 Motor ETR Uber Motor ETR Uber Ausgangsstrom niedrig

9 00000200 512 WR-Uberlast WR-Uberlast Ausgangsfreq. hoch

10 00000400 1024 DC-Untersp. DC-Untersp. Ausgangsfreq. niedrig

11 00000800 2048 DC-Ubersp. DC-Ubersp. Bremswiderstandstest i.0.

12 00001000 4096 Kurzschluss DC niedrig Max. Bremsung

13 00002000 8192 Einschaltstrom-Fehler  [DC hoch Bremsung

14 00004000 16384 Netzasymmetrie Verlust | Netzasymmetrie Verlust AuBerh.Drehzahlber.

15 00008000 32768 AMA nicht OK Kein Motor Uberspannungssteuerung
aktiv

16 00010000 65536 Signalfehler Signalfehler -

17 00020000 131072 Interner Fehler 10 V niedrig -

18 00040000 262144 Bremswid. Uberlastet Bremswid. Uberlastet -

19 00080000 524288 Keine Mot.Phase U Bremswiderstand -

20 00100000 1048576 Keine Mot.Phase V Brems-IGBT -

21 00200000 2097152 Keine Mot.Phase W Drehzahlgrenze -

22 00400000 4194304 Feldbus-Fehl. Feldbus-Fehl. -

23 00800000 8388608 24 V Fehler 24 V Fehler -

24 01000000 16777216 Netzausfall Netzausfall -

25 02000000 33554432 1,8 V Fehler Stromgrenze -

26 04000000 67108864 Bremswiderstand Tem. niedrig -

27 08000000 134217728 Brems-IGBT Spannungsgrenze -

28 10000000 268435456 Optionen neu Nicht verwendet -

29 20000000 536870912 Initialisiert Nicht verwendet -

30 40000000 1073741824 Sicherer Stopp Nicht verwendet -

Tabelle 5.3 Beschreibung des Alarmworts, Warnworts und erweiterten Zustandsworts

Sie kdnnen die Alarmwdorter, Warnworter und erweiterten Zustandsworter zur Diagnose Uber die serielle Schnittstelle oder
den optionalen Feldbus auslesen. Siehe auch Parameter 16-90 Alarmwort, Parameter 16-92 Warnwort und Parameter 16-94 Erw.

Zustandswort.
Beschreibung von Alarmwort 2 und Warnwort 2
Bit Hex Dez Alarmwort 2 Warnwort 2
0 00000001 1 - Startverzégerung
1 00000002 2 - Stoppverzégerung
9 00000200 512 Entladungstemperatur hoch Entladungstemperatur hoch
10 00000400 1024 Startfehler -
1 00000800 2048 Drehzahlgrenze -

Tabelle 5.4 Kompressorspezifische Alarme und Warnungen

MG16H203
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5.1.2 Alarmworter Bit Alarmwort 2
(Hex) (Parameter 16-91 Alarmwort 2)
Bit Alarmwort 00000001 -

(Hex) (Parameter 16-90 Alarmwort) 00000002 Reserviert
00000001 - Wartungsabschaltung, Typencode/
00000002 Leistungskarte Ubertemperatur 00000004 Ersatzte?l v
00000004 Erdschluss 00000008 Reserviert
00000008 - 00000010 Reserviert
00000010 Steuerwort-Timeout 00000020 -
00000020 Uberstrom 00000040 -
00000040 - 00000080 -

5 00000080 Ubertemperatur des Motor-Thermistors 00000100 Riemenbruch
00000100 Motortemperatur ETR 00000200 Unbenutzt
00000200 Wechselrichteriiberlastung 00000400 Unbenutzt
00000400 Zwischenkreisunterspannung 00000800 Reserviert
00000800 Zwischenkreisiiberspannung 00001000 Reserviert
00001000 Kurzschluss 00002000 Reserviert
00002000 - 00004000 Reserviert
00004000 Netzasymmetrie 00008000 Reserviert
00008000 AMA nicht OK 00010000 Reserviert
00010000 Signalfehler 00020000 Unbenutzt
00020000 Interner Fehler 00040000 Lifterfehler
00040000 - 00080000 ECB-Fehler
00080000 Die Motorphase U fehlt 00100000 Reserviert
00100000 Die Motorphase V fehlt 00200000 Reserviert
00200000 Die Motorphase W fehlt 00400000 Reserviert
00800000 Steuerspannungsfehler 00800000 Reserviert
01000000 - 01000000 Reserviert
02000000 VDD, Versorgung niedrig 02000000 Reserviert
04000000 Bremswiderstand Kurzschluss 04000000 Reserviert
08000000 Bremschopperfehler 08000000 Reserviert
10000000 Erdschluss ENTSATT 10000000 Reserviert
20000000 Antrieb initialisiert 20000000 Reserviert
40000000 Sicherer Stopp [A68] 40000000 PTC 1 Sicherer Stopp [A71]
80000000 - 80000000 Geféhrlicher Fehler [A72]
Tabelle 5.5 Parameter 16-90 Alarmwort Tabelle 5.6 Parameter 16-91 Alarmwort 2
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5.1.3 Warnworter Bit Warnwort 2
(Hex) (Parameter 16-93 Warnwort 2)
Bit Warnwort 00000001 -

(Hex) (Parameter 16-92 Warnwort) 00000002 -
00000001 - 00000004 Uhrfehler
00000002 Leistungskarte Ubertemperatur 00000008 Reserviert
00000004 Erdschluss 00000010 Reserviert
00000008 - 00000020 -
00000010 Steuerwort-Timeout 00000040 -
00000020 Uberstrom 00000080 Kennlinienende
00000040 - 00000100 Riemenbruch
00000080 Ubertemperatur des Motor-Thermistors 00000200 Unbenutzt 5
00000100 Motortemperatur ETR 00000400 Reserviert
00000200 Wechselrichteriiberlastung 00000800 Reserviert
00000400 Zwischenkreisunterspannung 00001000 Reserviert
00000800 Zwischenkreisliberspannung 00002000 Reserviert
00001000 - 00004000 Reserviert
00002000 - 00008000 Reserviert
00004000 Netzasymmetrie 00010000 Reserviert
00008000 Kein Motor 00020000 Unbenutzt
00010000 Signalfehler 00040000 Lufterwarnung
00020000 - 00080000 -
00040000 - 00100000 Reserviert
00080000 - 00200000 Reserviert
00100000 - 00400000 Reserviert
00200000 - 00800000 Reserviert
00400000 - 01000000 Reserviert
00800000 - 02000000 Reserviert
01000000 - 04000000 Reserviert
02000000 Stromgrenze 08000000 Reserviert
04000000 - 10000000 Reserviert
08000000 - 20000000 Reserviert
10000000 - 40000000 PTC 1 Sicherer Stopp [W71]
20000000 - 80000000 Reserviert
40000000 Sicherer Stopp [W68]
80000000 Unbenutat Tabelle 5.8 Parameter 16-93 Warnwort 2

Tabelle 5.7 Parameter 16-92 Warnwort
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5.1.4 Erweiterte Zustandsworter Bit Erweitertes Zustandswort 2
(Hex) (Parameter 16-95 Erw. Zustandswort 2)
Bit Erweitertes Zustandswort 00000001 Aus
(Hex) (Parameter 16-94 Erw. Zustandswort) 00000002 Hand/Auto
00000001 Rampen 00000004 Unbenutzt
00000002 AMA-Anpassung 00000008 Unbenutzt
00000004 Start Rechts-/Linkslauf 00000010 Unbenutzt
00000008 Unbenutzt 00000020 Relais 123 aktiv
00000010 Unbenutzt 00000040 Start verhindert
00000020 Istwert hoch 00000080 Steuer. bereit
00000040 Istwert niedr. 00000100 Bereit
5 00000080 Ausgangsstrom hoch 00000200 Schnellstopp

00000100 Ausgangsstrom niedrig 00000400 DC-Bremse
00000200 Ausgangsfrequenz hoch 00000800 Stopp
00000400 Ausgangsfrequenz niedrig 00001000 Standby
00000800 Bremswiderstandstest i.0. 00002000 Aufforderung Ausgangsfrequenz speichern
00001000 Bremsen maximal 00004000 Ausgangsfrequenz speichern
00002000 Bremsung 00008000 JOG-Aufford.
00004000 Auferh.Drehzahlber. 00010000 Festdrehzahl JOG
00008000 OVC aktiv 00020000 Startaufforderung
00010000 AC-Bremse 00040000 Start
00020000 Passwort-Zeitsperre 00080000 Startbefehl angewendet
00040000 Passwortschutz 00100000 Startverzdgerung
00080000 Max.-Sollwert 00200000 Energiesparmodus
00100000 Min.-Sollwert 00400000 Energiespar-Boost
00200000 Ortsollwert/Fernsollwert 00800000 In Betrieb
00400000 Reserviert 01000000 Bypass
00800000 Reserviert 02000000 Notfallbetrieb
01000000 Reserviert 04000000 Reserviert
02000000 Reserviert 08000000 Reserviert
04000000 Reserviert 10000000 Reserviert
08000000 Reserviert 20000000 Reserviert
10000000 Reserviert 40000000 Reserviert
20000000 Reserviert 80000000 Reserviert
40000000 Reserviert
80000000 Reserviert Tabelle 5.10 Parameter 16-95 Erw. Zustandswort 2

Tabelle 5.9 Parameter 16-94 Erw. Zustandswort
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5.1.5 Fehlermeldungen

WARNUNG 1, 10V niedrig

Die von Klemme 50 an der Steuerkarte anliegende 10-Volt-
Versorgung betrdagt weniger als 10 V.

Die 10-Volt-Versorgung ist Uiberlastet. Verringern Sie die
Last an Klemme 50. Maximal 15 mA oder min. 590 Q.

WARNUNG/ALARM 2, Signalfehler

Das Signal an den Klemmen 53 oder 54 entspricht weniger
als 50 % des in Parameter 6-10 Klemme 53 Skal.
Min.Spannung, Parameter 6-12 Klemme 53 Skal. Min.Strom,
Parameter 6-20 Klemme 54 Skal. Min.Spannung oder
Parameter 6-22 Klemme 54 Skal. Min.Strom eingestellten
Werts.

WARNUNG/ALARM 3, Kein Motor
Am Ausgang des Frequenzumrichters ist kein Motor
angeschlossen.

WARNUNG/ALARM 4, Netzasymmetrie

Versorgungsseitig fehlt eine Phase, oder die Unsymmetrie
in der Netzspannung ist zu hoch.

Diese Meldung erscheint auBerdem im Falle eines Fehlers
im Eingangsgleichrichter des Frequenzumrichters.
Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung und die Versor-
gungsstréome zum Frequenzumrichter.

WARNUNG 5, DC-hoch

Die Zwischenkreisspannung (DC) liegt oberhalb der
Uberspannungsgrenze des Steuersystems. Der Frequen-
zumrichter ist noch aktiv.

WARNUNG 6, DC-Zwischenkreisspannung niedrig

Die Zwischenkreisspannung (DC) liegt unterhalb der
Unterspannungsgrenze des Steuersystems. Der Frequen-
zumrichter ist noch aktiv.

WARNUNG/ALARM 7, DC-Uberspannung
Uberschreitet die Zwischenkreisspannung den Grenzwert,
schaltet der Frequenzumrichter nach einiger Zeit ab.

Fehlersuche und -behebung:
) Wahlen Sie [2] Aktiviert in
Parameter 2-17 Uberspannungssteuerung.

. Verlangern Sie die Rampenzeit.

. Aktivieren Sie Funktionen in
Parameter 2-10 Bremsfunktion.

. Erhohen Sie Parameter 14-26 WR-Fehler Abschalt-
verzégerung.

Durch Auswahl der OVC-Funktion werden die Rampen-
zeiten verlangert.

FC103 3 x 200-240 3 x 380-500
V AC V AC
[V DC] [V DC]
Unterspannung 185 373
Spannungswarnung 205 410
niedrig
Spannungswarnung hoch 390/405 810/840
(ohne/mit Bremse)
Uberspannung 410 855

Die angegebenen Spannungswerte entsprechen der Zwischen-
kreisspannung des Frequenzumrichters mit einer Toleranz von
+5 %. Die entsprechende Netzspannung entspricht der 5
Zwischenkreisspannung (DC-Zwischenkreis) dividiert durch 1,35

Tabelle 5.11 Alarm-/Warngrenzen

WARNUNG/ALARM 8, DC-Unterspannung

Wenn die Zwischenkreisspannung (DC) unter den unteren
Spannungsgrenzwert sinkt (siehe Tabelle 5.11), pruft der
Frequenzumrichter, ob eine externe 24-V-Versorgung
angeschlossen ist.

Wenn keine externe 24-V-Versorgung angeschlossen ist,
schaltet der Frequenzumrichter nach einer festgelegten
Zeit (je nach Einheit) ab.

Siehe Abschnitt Allgemeine technische Daten im VLT®
Refrigeration Drive FC103 Projektierungshandbuch zur
Uberpriifung, ob die Versorgungsspannung den
technischen Daten des Frequenzumrichters entspricht..

WARNUNG/ALARM 9, Wechselrichteriiberlast

Der Frequenzumrichter schaltet aufgrund von Uberlastung
(zu hoher Strom Uber zu lange Zeit) bald ab. Der Zahler fir
den elektronischen, thermischen Wechselrichterschutz gibt
bei 98 % eine Warnung aus und schaltet bei 100 % mit
einem Alarm ab. Sie kénnen den Frequenzumrichter erst
dann quittieren, bis der Zahler unter 90 % fallt.

Das Problem besteht darin, dass Sie den Frequenzum-
richter zu lange mit mehr als 100 % des Nennstroms
Gberlastet haben.

WARNUNG/ALARM 10, Motor-ETR-Ubertemperatur

Die ETR-Funktion (elektronischer Warmeschutz) hat eine
thermische Uberlastung des Motors errechnet. Wihlen Sie
in Parameter 1-90 Thermischer Motorschutz, ob der Frequen-
zumrichter eine Warnung oder einen Alarm ausgeben soll,
wenn der Zadhler 100 % erreicht. Das Problem besteht
darin, dass der Motor zu lange mit mehr als dem
Nennstrom (berlastet wurde. Uberpriifen Sie,

Parameter 1-24 Motornennstrom korrekt eingestellt ist.

WARNUNG/ALARM 11, Motor Thermistor Ubertemp.

Der Thermistor bzw. die Verbindung zum Thermistor ist
unterbrochen. Wahlen Sie in Parameter 1-90 Thermischer
Motorschutz, ob der Frequenzumrichter eine Warnung oder
einen Alarm ausgeben soll. Uberpriifen Sie, ob der
Thermistor korrekt zwischen Klemme 53 oder 54 (Analog-
spannungseingang) und Klemme 50 (+10 Volt-Versorgung)
oder zwischen Klemme 18 oder 19 (Digitaleingang, nur
PNP) und Klemme 50 angeschlossen ist Wenn ein KTY-
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Sensor benutzt wird, prifen Sie, ob der Anschluss zwischen
Klemme 54 und 55 korrekt ist.

WARNUNG/ALARM 12, Drehmomentgrenze

Der Drehmoment ist hoher als der Wert in

Parameter 4-16 Momentengrenze motorisch (im
Motorbetrieb) oder der Drehmoment ist hoher als der Wert
in Parameter 4-17 Momentengrenze generatorisch (im
generatorischen Betrieb).

WARNUNG/ALARM 13, Uberstrom

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters (ca. 200 % des
Nennstroms) ist Uberschritten. Die Warnung dauert ca.
8-12 s. Danach schaltet der Frequenzumrichter ab und gibt
einen Alarm aus. Schalten Sie den Frequenzumrichter ab
und Uberprifen Sie, ob die Motorwelle gedreht werden
kann und die MotorgréBe dem Frequenzumrichter
entspricht.

ALARM 14, Erdschluss

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase
und Erde festgestellt. Uberpriifen Sie die Isolation des
Motors und des Motorkabels.

Fehlersuche und -behebung:
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
beheben Sie den Erdschluss.

ALARM 15, Unvollstandige Hardware
Ein eingebautes Optionsmodul ist mit der aktuellen
Hardware oder Software der Steuerkarte nicht kompatibel.

ALARM 16, Kurzschluss
Es liegt ein Kurzschluss im Motor oder in den
Motorklemmen vor.

Fehlersuche und -behebung:
. Schalten Sie den Frequenzumrichter ab und
beheben Sie den Kurzschluss.

WARNUNG/ALARM 17, Steuerwort-Timeout

Es besteht keine Kommunikation zum Frequenzumrichter.
Die Warnung ist nur aktiv, wenn Parameter 8-04 Steuerwort
Timeout-Funktion NICHT auf [0] Aus programmiert ist.
Wenn Sie Parameter 8-04 Steuerwort Timeout-Funktion auf
[5] Stopp und Alarm einstellen, erscheint eine Warnung und
der Frequenzumrichter fahrt unter Ausgabe eines Alarms
nach Rampe ab bis zur Nulldrehzahl herunter.

Sie kdnnen moglicherweise Parameter 8-03 Steuerwort
Timeout-Zeit erhdhen.

ALARM 18, Startfehler

Die Drehzahl konnte wahrend des Starts innerhalb des
zuldssigen Zeitraums Parameter 1-77 Kompressorstart Max.
Drehzahl [UPM] Parameter 1-79 Kompressorstart Max.
Abschaltzeit nicht liberschreiten. Dies kann durch einen
blockierten Rotor verursacht werden.

WARNUNG 19, Endtemperatur hoch

Die Entladungstemperatur Uberschreitet das in

Parameter 28-24 Warnniveau programmierte Niveau. Falls
entsprechend in Parameter 28-25 Aktion bei Warnung
programmiert, reduziert der Frequenzumrichter die
Drehzahl des Kompressors, um die Entladungstemperatur
abzusenken.

ALARM 19, Endtemperatur hoch
Die Entladungstemperatur Uberschreitet das in
Parameter 28-26 Notfallniveau programmierte Niveau.

WARNUNG 23, Interne Lufter
Externe Lufter sind aufgrund defekter Hardware oder nicht
montierter Liifter ausgefallen.

WARNUNG 24, Externer Liifterfehler
Die Lifterwarnfunktion ist eine zusatzliche Schutzfunktion,
die prift, ob der Lifter lauft bzw. installiert ist. Sie konnen
die Lufterwarnung in Parameter Parameter 14-53 Liifteriiber-
wachung, [0] Deaktiviert, deaktivieren.

WARNUNG/ALARM 29, Ubersteuerungstemperatur

Bei den Schutzarten IP00, IP20/Nema 1 oder IP21/TYPE 1
betragt die Abschalttemperatur des Kihlkorpers 95 °C

+5 °C (203 °F + 41 °F). Der Temperaturfehler kann erst
zurlickgesetzt werden, nachdem die Kihlkdrpertemperatur
wieder unter 70 °C (158 °F) gesunken ist.

Folgende Fehlerursachen sind mdoglich:
. Umgebungstemperatur zu hoch.

. Motorkabel zu lang.

ALARM 30, Motorphase U fehlt
Motorphase U zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Fehlersuche und -behebung:
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
prifen Sie Motorphase U.

ALARM 31, Motorphase V fehlt
Motorphase V zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Fehlersuche und -behebung:
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
prifen Sie Motorphase V.

ALARM 32, Motorphase W fehlt
Motorphase W zwischen dem Frequenzumrichter und dem
Motor fehlt.

Fehlersuche und -behebung:
. Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und
prifen Sie Motorphase W.

ALARM 33, Inrush Fehler

Zu viele Einschaltungen (Netz-Ein) haben innerhalb zu
kurzer Zeit stattgefunden. Informationen zur zuldssigen
Anzahl der Einschaltungen innerhalb einer Minute finden
Sie im Abschnitt Allgemeine technische Daten im VLT®
Refrigeration Drive FC103 Projektierungshandbuch.
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WARNUNG/ALARM 34, Feldbus-Kommunikationsfehler
Der Feldbus auf der Kommunikations-Optionskarte funkti-
oniert nicht.

WARNUNG/ALARM 36, Netzausfall

Diese Warnung/Alarm ist nur aktiv, wenn die Versorgungs-
spannung zum Frequenzumrichter nicht vorhanden ist und
Parameter 14-10 Netzausfall-Funktion NICHT auf die Option
[0] Keine Funktion eingestellt ist.

Fehlersuche und -behebung:
. Uberpriifen Sie die Sicherungen zum Frequen-
zumrichter.

ALARM 38, Interner Fehler
Kontaktieren Sie den 6rtlichen Danfoss-Zulieferer.

WARNUNG 40, Digitalausgangsklemme 27 ist liberlastet

Fehlersuche und -behebung:
. Prifen Sie die Last an Klemme 27 oder beseitigen
Sie den Kurzschluss.

. Prifen Sie Parameter 5-00 Schaltlogik und
Parameter 5-01 Klemme 27 Funktion.

WARNUNG 41, Digitalausgangsklemme 29 ist liberlastet

Fehlersuche und -behebung:
. Priifen Sie die Last an Klemme 29 oder beseitigen
Sie den Kurzschluss.

. Prifen Sie Parameter 5-00 Schaltlogik und
Parameter 5-02 Klemme 29 Funktion.

WARNUNG 42, Digitalausgangsklemme X30/6 ist
Uberlastet

Fehlersuche und -behebung:
. Prifen Sie die Last an Klemme X30/6 oder
beseitigen Sie den Kurzschluss.

. Priifen Sie Parameter 5-32 Klemme X30/6 Digital-
ausgang.
WARNUNG 42, Digitalausgangsklemme X30/7 ist
liberlastet

Fehlersuche und -behebung:
. Prifen Sie die Last an Klemme X30/7 oder
beseitigen Sie den Kurzschluss

. Prifen Sie Parameter 5-33 Klemme X30/7 Digital-
ausgang.

WARNUNG 47, 24V Fehler

Die externe 24 V DC-Versorgung ist moglicherweise
Uberlastet. Andernfalls wenden Sie sich an Ihren Danfoss-
Handler.

ALARM 48, 1,8 V Fehler
Setzen Sie sich mit dem Danfoss -Lieferanten in
Verbindung.

WARNUNG 49, Drehz.grenze

Wenn die Drehzahl nicht mit dem Bereich in

Parameter 4-11 Min. Drehzahl [UPM] und

Parameter 4-13 Max. Drehzahl [UPM] Ubereinstimmt, zeigt
der Frequenzumrichter eine Warnung an. Wenn die
Drehzahl unter der Grenze in Parameter 1-86 Kompressor
Min. Abschaltdrehzahl [UPM] liegt (auBBer beim Starten oder
Stoppen), schaltet der Frequenzumrichter ab.

ALARM 50, AMA-Kalibrierungsfehler
Setzen Sie sich mit dem Danfoss -Lieferanten in
Verbindung.

ALARM 51, AMA-Motordaten uberpriifen 5
Die Einstellung von Motorspannung, Motorstrom und
Motorleistung ist vermutlich falsch.

Fehlersuche und -behebung:
. Uberpriifen Sie die Einstellungen.

ALARM 52, AMA-Motornennstrom
Der Motorstrom ist zu niedrig.

Fehlersuche und -behebung:
. Uberpriifen Sie die Einstellungen.

ALARM 53, AMA Motor zu grof3
Der Motor ist zu grof3, um eine AMA durchzufiihren.

ALARM 54, AMA Motor zu klein
Der Motor ist zu klein, um eine AMA durchzufiihren.

ALARM 55, AMA-Daten auBlerhalb des Bereichs
Die gefundenen Parameterwerte vom Motor sind
auflerhalb des zuldssigen Bereichs.

ALARM 56, AMA Abbruch
Der Anwender hat die AMA abgebrochen.

ALARM 57, AMA-Timeout

Versuchen Sie einen Neustart der AMA, bis die AMA
durchlauft. Beachten Sie, dass wiederholter Betrieb den
Motor so weit erwdarmen kann, dass dies zu einer
Erhéhung der Widerstande Rs und R fuihrt. Im Regelfall ist
dies jedoch nicht kritisch.

WARNUNG/ALARM 58, AMA-interner Fehler
Setzen Sie sich mit dem Danfoss -Lieferanten in
Verbindung.

WARNUNG 59, Stromgrenze
Der Strom ist hoher als der Wert in
Parameter 4-18 Stromgrenze.

WARNUNG 60, Ext. Verriegelung

Die externe Verriegelung wurde aktiviert. Zur Wieder-
aufnahme des normalen Betriebs legen Sie 24 V DC an die
Klemme an, die fiir externe Verriegelung programmiert ist
und quittieren Sie den Frequenzumrichter (lber Bus,
Klemme oder Driicken der Taste [Reset]).

WARNUNG 62, Ausgangsfrequenz bei maximaler Grenze
Die Ausgangsfrequenz wird durch den in

Parameter 4-19 Max. Ausgangsfrequenz eingestellten Wert
begrenzt.

MG16H203

Danfoss A/S © 05/2016 Alle Rechte vorbehalten. 255



Dt

Fehlersuche und -behebung

VLT® Refrigeration Drive FC 103

WARNUNG 64, Motorspannung

Die Last- und Drehzahlverhiltnisse erfordern eine hohere
Motorspannung als die aktuelle Zwischenkreisspannung
zur Verfligung stellen kann.

WARNUNG/ALARM/ABSCHALTUNG 65, Steuerkarte
Ubertemperatur

Steuerkarteniibertemperatur: Die Abschalttemperatur der
Steuerkarte betragt 80 °C (176 °F).

WARNUNG 66, Temp. niedrig

Die Kuhlkérpertemperatur wird als 0 °C (32 °F) gemessen.
Maoglicherweise ist der Temperatursensor defekt. Die
Lufterdrehzahl wird auf das Maximum erhoht, fur den Fall,
dass das Leistungsteil oder die Steuerkarte sehr warm ist.

ALARM 67, Optionskonfiguration geandert
Sie haben seit dem letzten Netz-Ein eine oder mehrere
Optionen hinzugefiigt oder entfernt.

ALARM 68, Sicherer Stopp

Safe Torque Off wurde aktiviert. Legen Sie zum Fortsetzen
des Normalbetriebs 24 V DC an Klemme 37 an, und
senden Sie dann ein Quittiersignal (Uber Bus, Digital-Ein-/-
Ausgabe oder durch Driicken der Taste [Reset]).

ALARM 70, Ungiiltige Frequenzumrichterkonfiguration
Tatsachliche Kombination aus Steuerkarte und
Leistungskarte ist ungiiltig.

ALARM 80, Initialisiert

Parametereinstellungen werden nach einem manuellen
Reset (3-Finger) oder Uber Parameter 14-22 Betriebsart mit
Werkseinstellungen initialisiert.

Wenn die Temperatur unter 15 °C (15 °C) betragt, wird
diese Warnung angezeigt.

WARNUNG/ALARM 92, No-Flow
Das System hat eine No-Flow-Situation erkannt. Siehe
Parametergruppe 22-2* No-Flow Erkennung.

WARNUNG/ALARM 93, Trockenlauf

Eine No-Flow-Situation und eine hohe Drehzahl weist auf
einen Trockenlauf der Pumpe hin. Siehe Parametergruppe
22-2* No-Flow Erkennung.

WARNUNG/ALARM 94, Kennlinienende

Der Istwert bleibt unter dem Sollwert, was ein Hinweis auf

eine Undichtigkeit im Leitungssystem sein kann. Siehe
Parametergruppe 22-5* Kennlinienende.

WARNUNG/ALARM 95, Riemenbruch

Das Drehmoment liegt unter dem Drehmomentwert fiir
keine Last. Dies weist auf einen Riemenbruch hin. Siehe
Parametergruppe 22-6* Riemenbrucherkennung.

WARNUNG 96, Startverzog.

Der Start des Motors wurde verzégert, da der Kurzzyklus-
Schutz aktiv ist. Siehe Parametergruppe 22-7*
Kurzzyklusschutz.

WARNUNG 97, Stoppverzog.

Der Stopp des Motors wurde verzdgert, da der Kurzzyklus-

Schutz aktiv ist. Siehe Parametergruppe 22-7*
Kurzzyklusschutz.

WARNUNG 98, Uhrfehler

Das Datum und die Uhrzeit wurden nicht eingestellt oder
die Echtzeituhr ist ausgefallen. Siehe Parametergruppe 0-7*
Uhreinstellungen.

ALARM 250, Neu. Ersatzteil

Sie haben die Leistungs-/SMPS-Karte (Schaltnetzteil)
ausgetauscht. Sie miissen den Typencode des Frequenzum-
richters im EEPROM wiederherstellen. Wéhlen Sie den
richtigen Typencode in Parameter 14-23 Typencodeein-
stellung gemafl3 dem Schild auf dem Gerét aus. Denken Sie
daran, abschlieBend In EEPROM speichern auszuwahlen.

ALARM 251, Typencode neu
Der Frequenzumrichter hat einen neuen Typencode.
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Index Programmierhandbuch
Index
E
A Eingdnge
Abkii 4 Analogeingang 6,92,93
urzungen Analoger E/A-Modus 90
Abschaltung zuriicksetzen 121 Digitaleingang 201
AEO 4 2|gltzle.|ngar|1lge ;2
Siehe auch Automatische Energieoptimierung run einstellungen :
Skalierungswert des Analogeingangs........eseseresesens 205
Alarm Log 131
Encoderausgang 88
AMA 4 £ L 124
Siehe auch Automatische Motoranpassung nergieeinsparungen
Analogausgang % Energieprotokoll 184
Energiesparmodus 169
A Entladezeit 9
Anderung der Parameterdaten 19 Erfassung Drehzahl tief 166
Erfassung Leistung tief 166
A Erweiterte PID-Auto-Anpassung 154
Anschlussdiagnose 104 ETR 4,135
Anzeigen-Allgemein 134
Ausgangsfrequenz speichern 6 F
Autom. Energieoptimierung VT 41 Fehlermeldungen 253
Automatische Energieoptimierung 4  Fehlerstromschutzschalter 5,7
Siehe auch AEO Festdrehzahl JOG 6
Automatische Motoranpassung 4 Festdrehzahl JOG, Feldbus 105
Siehe auch AMA . e e
Frequenzumrichter mit Riickfiihrung 143
Auto-Reduzierung 126 .
Frequenzumrichter-ID 131
B Funktionskonfiguration 20
Bedienfeldkopie 37 G
Betriebsart 29 . .
Grafisches Display 14
Betriebsdaten 128 .
Grundeinstellungen 41,99
Bremse
Bremswiderstand 5
DC-Bremse 60 H
Generatorbremsfunktionen 61 Hauptmeniiaufbau 27
D Hauptmeniimodus 16,19, 23
Hauptreaktanz 45
Datenanzeige 134
Datenprotokolleinstellungen 128 |
Diagnose 139 |dentifikation, Frequenzumrichter 131
Drehmomentregler IGBT-Ansteuerung 120
Drehmomentgrenze 5 .
Konstantes Drehmoment 4 Indizierte Parameter 25
Variables Drehmoment 5 Initialisierung 25
Drehz.ausblendung 72 Istwert 143,146
Drehzahl auf/Drehzahl ab 13
Durchflussausgleich 175 K
Kennlinienende 172
Konfiguration 100
Konventionen 5
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Index VLT® Refrigeration Drive FC 103
Kiihlung 56,58 Protection Mode 10
Kurzzyklus-Schutz 174 Protokoll 101,130
Protokollierung 19
L Pulsausgdnge 87
Lastabhédngige Einstellungen 51 Puls-Start/Stopp 13
LCP 4,5,7,18,210
Siehe auch Local Control Panel (LCP Bedieneinheit) Q
LCP-Benutzerdef 35 Quick-Menii-Modus 16,19
LCP-Display. 31
LED 14,15 R
Local Control Panel (LCP Bedieneinheit) 4 Rampe 66
Siehe auch LCP .
Relaisausgang 80
Logikregel 112 .
Riemenbrucherkennung 173
Losbrechmoment 6
S
M
Serielle Kommunikation 6
Manuelle Initialisierung 25
SicherheitsmaBnahmen 9
MCB 109 202 ‘
Softwareversion 4
Modulation 4,5
Sollwert 136
Motor
Motordaten 43 Sollwertgrenze 62
Motorgrenzwerte 69 Sonderfunktionen 120
Motornenndrehzahl 6 Spannung
Motortemperatur. 56 .. . .
Motoriiberlastschuts 56 Spannungssollwert Gber ein Potentiometer...........ccccccnec... 13
Motorzustand 134  Sprachpaket 28
Synchrone Motordrehzahl 6 Start/Stopp 12
Motorfreilauf. 6,17 Startfunktion 59
N Startverzégerung 52
Statorstreureaktanz 45
|
Netzausfal 120 Status 16
Netzversorgung 8 Steuerleitungen 12
No-Flow-Erkennung 163 Stoppfunktion 55
0 Strom
Ausgangsnennstrom 4
Ortsollwert 29, 66 Stromgrenze 4,123
Symbole 4
P
Parameterauswahl 24 T
Parameterdaten 19 Thermische Belastung 49,135
Parameterinformation 133 Thermistor, 8,56
Parameteroptionen 220  Timer 112
Parametersatz 19 Trockenlauffunktion 167
Passwort 38 .
PELV 5 U
PID Auto-Anpassung 150 ~ Uberlast ,
Wechselrichterliberlast, keine Abschaltung..........ccoeceuuu.... 126
PID-Grundeinstell 152
PID-Regler 152
Potenziometer Sollwert 13
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U

Uhreinstellung 38
Umgehung Nachtdrehzahlabfall 213
\Y

Verdichter zur automatischen Energieoptimierung................ 41
Vorschmierung 215
VWC+ 58
W

Wartungsprotokoll 141
Werkseinstellungen 25,220
Wirkungsgrad 4
Z

Zeitablaufsteuerung 179
Zustand des Frequenzumrichters 135
Zustandsmeldung 14
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