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1 Einleitung und Sicherheit

1.1 Zweck dieser Anwendungsanleitung

Dieses Applikationshandbuch richtet sich an qualifiziertes Personal, wie:
e Automatisierungsingenieure

¢ Anwendungs- und Produktspezialisten, die Erfahrung im Umgang mit Parametern und Grundkenntnisse tber Frequenzumrichter

besitzen.

Das Applikationshandbuch enthélt Informationen zu den Parametern fiir die Konfiguration und Steuerung des Frequenzumrichters,
Verfahren zur Bedienung der Benutzeroberfldchen des iC2-Micro-Frequenzumrichter, typische Anwendungsbeispiele mit empfohlenen

Einstellungen sowie Informationen zur Fehlersuche und -behebung bei Fehlern und Warnungen, die auftreten konnen.

1.2 Zusatzliche Materialien

Nachfolgend sind einige zusatzliche Materialien fiir ein verbessertes Verstandnis der Funktionen sowie zur sicheren Installation und

Betriebsweise des iC2-Micro-Frequenzumrichter aufgefiihrt.
e Die Bedienungsanleitung enthalt Informationen zur Installation, Inbetriebnahme und Wartung des iC2-Micro-Frequenzumrichter.

o Das Projektierungshandbuch liefert technische Informationen zu den Einsatzmdglichkeiten und Funktionen des iC2-Micro-

Frequenzumrichter und erldutert die Integration in Systeme zur Motorsteuerung und -tiberwachung.

1.3 Versionshistorie
Diese Anleitung wird regelmafig gepriift und aktualisiert. Verbesserungsvorschlage sind jederzeit willkommen.

Die Originalsprache dieses Handbuchs ist Englisch.
Version der Anleitung Anmerkungen

AB413939445838, Version 04 Die Informationen in dieser Version der Anleitung gelten fiir die Softwareversion 1.30.

1.4 Sicherheitssymbole

Folgende Symbole werden in der Dokumentation und den Produkten von Danfoss verwendet.

A GEFAHR

Kennzeichnet eine gefahrliche Situation, die, wenn sie nicht vermieden wird, zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren

wird.

Kennzeichnet eine gefahrliche Situation, die, wenn sie nicht vermieden wird, zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren

kann.

/\ VORSICHT

Kennzeichnet eine gefahrliche Situation, die, wenn sie nicht vermieden wird, zu geringfiigigen bis mittelschweren Verletzungen

fuhren kann.

HINWEIS

Zeigt Informationen als wichtig, jedoch nicht gefahrenbezogen an (zum Beispiel Meldungen hinsichtlich Sachbeschadigungen).

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 11
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f ISO-Warnsymbol fiir allgemeine Warnungen

ISO-Warnsymbol vor heiRen Oberflachen und Verbrennungsgefahr

ISO-Warnsymbol vor Hochspannung und Stromschlaggefahr

( ~ Symbol zur Anzeige der erforderlichen Entladezeit fiir die Kondensatoren innerhalb des Produkts.

@ ISO-Handlungsaufforderung zur Bezugahme auf die Anleitung

1.5 Allgemeine Sicherheitserwagungen

Beachten Sie bei der Installation oder beim Betrieb des Frequenzumrichters die Sicherheitshinweise in den Anweisungen. Weitere
Informationen zu Sicherheitsrichtlinien fir Installation und Betrieb finden Sie in der Bedienungsanleitung des Frequenzumrichters.

Richtlinien fiir den sicheren Betrieb

Der Frequenzumrichter ist nicht als einzige Sicherungseinrichtung in der Anlage geeignet. Stellen Sie sicher, dass zusatzliche
Uberwachungs- und Schutzgerite an Antrieben, Motoren und Zubehdr gemiaR den regionalen Sicherheitsrichtlinien und
Unfallverhitungsvorschriften installiert sind.

Stellen Sie vor der Aktivierung automatischer Fehlerquittierungsfunktionen oder der Anderung von Grenzwerten sicher, dass nach
dem Neustart keine gefahrlichen Situationen auftreten kénnen. Wenn die Funktion ,Automatisches Quittieren” aktiviert ist, startet
der Motor nach dem automatischen Quittieren eines Fehlers automatisch.

Halten Sie wahrend des Betriebs des Frequenzumrichters und bei angeschlossenem Netz alle Tiiren und Abdeckungen geschlossen
und die Klemmenkasten angeschraubt.

Bauteile und Zubehor des Frequenzumrichters kdnnen auch nach Erldschen der Betriebsanzeige unter Spannung stehen und an das

Stromnetz angeschlossen sein.

MANGELNDES SICHERHEITSBEWUSSTSEIN
Dieses Handbuch enthélt wichtige Informationen zur Vermeidung von Verletzungen und Schaden am Gerat oder System. Die
Nichtbeachtung der vorliegenden Informationen kann zum Tod, zu schweren Verletzungen oder schweren Schaden am Gerat
fuhren.
« Stellen Sie sicher, dass Sie die in der Anwendung bestehenden Gefahren und die vorhandenen SicherheitsmaBnahmen
vollstandig verstehen.
o Vor der Durchfiihrung von Elektroarbeiten am Frequenzumrichter sind alle Stromquellen vom Frequenzumrichter zu trennen,

abzusperren und zu kennzeichnen (Lockout/Tagout).

12 < AB413939445838de-000401 < 130R1254 Danfoss A/S © 2025.12



Danfil

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Einleitung und Sicherheit

GEFAHRLICHE SPANNUNG
Frequenzumrichter fihren geféhrliche Spannungen, wenn sie an das AC- Versorgungsnetz oder die DC
Klemmen angeschlossen sind. Erfolgen Installation, Inbetriebnahme und Wartung nicht durch qualifiziertes

Personal, kann dies zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren.

« Installation, Inbetriebnahme und Wartung durfen ausschlielich von qualifiziertem Personal durchgefiihrt
werden.

ENTLADEZEIT

Der Frequenzumrichter enthéalt DC-Zwischenkreiskondensatoren, die auch bei abgeschaltetem
Frequenzumrichter geladen sein kdnnen. Auch wenn die Warn-Anzeigeleuchten nicht leuchten, kann eine
hohe Spannung anliegen.

- ¢ Stoppen Sie den Motor, trennen Sie das AC-Versorgungsnetz, Permanentmagnet-Motoren
\\ und externe DC-Zwischenkreisversorgungen, einschlief3lich Batteriepufferungs-, USV- und DC-
/ ,| Zwischenkreisverbindungen zu anderen Frequenzumrichtern.
~_-’ o Flihren Sie Wartungs- oder Reparaturarbeiten erst nach vollstandiger Entladung und Messung der

Kondensatoren durch.

¢ Die entsprechende Mindestwartezeit finden Sie in der Tabelle Entladezeit.

Tabelle 1: Entladezeit

Baugrofe Mindestwartezeit (Minuten)
MAO01c-MAO2c und MAOTa-MAO3a 4
MAO4a-MAO5a 15

/\ VORSICHT

GEFAHR BEI EINEM INTERNEN FEHLER

Ein interner Fehler im Frequenzumrichter kann zu schweren Verletzungen fiihren, wenn der
Frequenzumrichter nicht ordnungsgemaf geschlossen wird.

« Stellen Sie vor dem Anlegen von Netzspannung sicher, dass alle Sicherheitsabdeckungen angebracht und
ordnungsgeman befestigt sind.

/\ VORSICHT
HEISSE OBERFLACHEN

Der Frequenzumrichter enthalt Metallkomponenten, die auch nach dem Ausschalten des Frequenzumrichters
heif} sind. Die Nichtbeachtung des Symbols fiir hohe Temperaturen (gelbes Dreieck) auf dem
Frequenzumrichter kann schwere Verbrennungen zur Folge haben.
e Beachten Sie, dass interne Komponenten wie Sammelschienen auch nach dem Ausschalten des
Frequenzumrichter extrem heil3 sein konnen.
o Bertihren Sie keine AuBBenflachen, die durch das Hochtemperatursymbol (gelbes Dreieck) gekennzeichnet

sind. Diese Flachen sind wahrend des Betriebs des Frequenzumrichters und unmittelbar nach dessen
Abschaltung heil.

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 13
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1.6 Qualifiziertes Personal

Zur Gewdhrleistung eines problemlosen und sicheren Betriebs dieses Gerats darf dieses ausschlieBlich von Personen mit
nachgewiesener Qualifikation zusammengebaut, installiert, programmiert, in Betrieb genommen, gewartet und auBer Betrieb

genommen werden.

Personen mit nachgewiesener Qualifikation:

o Sind Elektrofachkrafte, die entsprechende Erfahrung in der Bedienung von Gerédten, Systemen, Maschinen und Anlagen gemaf3 den
geltenden Gesetzen und Richtlinien zur Sicherheitstechnik haben.

« Diedie grundlegenden Bestimmungen bezlglich Gesundheit und Sicherheit/Unfallschutz kennen.

e Haben die Sicherheitshinweise in allen dem Gerat beiliegenden Handbtichern sowie die Anweisungen in der Bedienungsanleitung
des Frequenzumrichters gelesen und verstanden.

o Die lber gute Kenntnisse der Fachgrund- und Produktnormen fiir die jeweilige Anwendung verfligen.
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2 Ubersicht der Applikationssoftware

2.1 Ubersicht der iC2-Micro-Applikationssoftware

Die Applikationssoftware ist die werksseitige Standardsoftware, die mit dem iC2-Micro-Frequenzumrichter mitgeliefert wird. In den
folgenden Abschnitten werden ihre Funktionen kurz beschrieben:

e  Grundfunktionen
e  PID-Regler
e Schutzfunktionen

e« Softwaretools

2.2 Grundfunktionen

2.2.1 Ubersicht der Grundfunktionen

Die Applikationssoftware besteht aus einer Vielzahl von grundlegenden Funktionen, die es dem Frequenzumrichter ermdglichen, jede
Applikation mit dem iC2-Micro-Frequenzumrichter zu steuern.

2.2.2 Sollwertverarbeitung

Sollwerte aus mehreren Quellen, die den Anforderungen zur Steuerung der Anwendung entsprechen, sind frei definierbar.
Sollwertquellen sind:

e Analogeingdnge

o Digitaleingdnge (kénnen auch als Pulseingdnge konfiguriert werden)

e Sollwert von einem Feldbus

e Interne Einstellungen

e  Ortsollwert von der Bedieneinheit

e Eingebautes Potenziometer an der Bedieneinheit

Es konnen Sollwertsignale hinzugefiigt werden, die den Sollwert fiir den Frequenzumrichter erzeugen. Der endgliltige Sollwert wird von
-100 bis 100 % skaliert.

2.2.3 Zwei Konfigurationen

Der Frequenzumrichter bietet zwei Konfigurationen. Jeder Parametersatz kann individuell parametriert werden, um unterschiedlichen
Applikationsanforderungen gerecht zu werden.

Das Umschalten zwischen den Einstellungen ist wéahrend des Betriebs moglich, was einen schnellen Wechsel erméglicht.

2.2.4 Rampen

Linear, Sinusrampe und Sinusrampe 2 werden im Frequenzumrichter unterstitzt. Die linearen Rampen sorgen fiir eine konstante
Beschleunigung. Die Sinusrampen bieten eine nichtlineare Beschleunigung mit weichem Ubergang am Anfang und Ende des
Beschleunigungsprozesses.

2.2.5 Schnellstopp

In einigen Féllen kann es erforderlich sein, die Anwendung schnell zu stoppen. Zu diesem Zweck unterstiitzt der Frequenzumrichter eine
bestimmte Verzogerungsrampenzeit von der Synchronmotordrehzahl bis 0 U/min.
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2.2.6 Drehrichtungsbegrenzung

Die Drehrichtung des Motors kann so voreingestellt werden, dass dieser nur in 1 Richtung lauft (im Uhrzeigersinn oder gegen den
Uhrzeigersinn), um eine unbeabsichtigte Drehrichtung zu vermeiden.

2.2.7 Motorphasenschalter

Falls die Motorphasenleitungen wahrend der Installation in einer falschen Reihenfolge installiert wurden, kann die Drehrichtung
gedndert werden. Dadurch muss die Reihenfolge der Motorphasen nicht gedndert werden.

2.2.8 Tippbetrieb mit den Tipp-Modi

Der Frequenzumrichter verfugt Gber voreingestellte Drehzahleinstellungen fiir Inbetriebnahme, Wartung oder Service. Der Tipp-Modus
ist auf Festdrehzahl eingestellt.

2.2.9 Frequenzausblendung

Bestimmte Motorfrequenzen konnen wéhrend des Betriebs iberbriickt werden. Diese Funktion tragt dazu bei, mechanische Resonanzen
der Maschine zu minimieren und zu vermeiden, wodurch Vibrationen und Gerdusche des Systems begrenzt werden, indem Parameter
der Band-Unter- und -Obergrenzen verwendet werden.

2.2.10 Automatischer Wiederanlauf

Bei einem geringfligigen Fehler und einer Abschaltung kann der Frequenzumrichter automatisch neu starten, wodurch ein manueller
Reset des Frequenzumrichters vermieden wird. Dies verbessert den automatisierten Betrieb in ferngesteuerten Systemen. Stellen Sie
sicher, dass bei Verwendung des automatischen Wiederanlaufs keine gefahrlichen Situationen auftreten konnen.

2.2.11 Motorfangschaltung

Die Motorfangschaltung ermaglicht die Synchronisierung des Frequenzumrichters mit einem frei drehenden Motor, bevor er die
Steuerung des Motors (ibernimmt. Die Ubernahme der Steuerung des Motors bei der Ist-Drehzahl minimiert die mechanische Belastung
des Systems. Diese Funktion ist beispielsweise bei Liftern und Zentrifugen relevant.

2.2.12 Netzausfall

Fir den Fall eines Netzausfalls, bei dem der Frequenzumrichter den Betrieb nicht fortsetzen kann, kénnen Sie vordefinierte Aktionen
auswahlen, z. B. Abschaltung, Motorfreilauf oder geregelte Rampe ab.

2.2.13 Kinetische Reserve

Die kinetische Reserve ermdglicht es dem Frequenzumrichter, die Kontrolle zu behalten, wenn genligend Energie im System vorhanden
ist, z. B. als Trdgheitsmoment oder beim Absenken einer Last. Dies ermdglicht einen kontrollierten Stopp der Maschine.

2.2.14 Resonanzdampfung

Hochfrequente Motorresonanzgerdusche kdnnen durch die Nutzung der Resonanzddampfung unterbunden werden. Es stehen sowohl
automatische als auch manuell gewéhlte Frequenzd@dmpfung zur Verfiigung.

2.2.15 Mechanische Bremssteuerung

Bei einfachen Hebezeugen, Palettierern, stereoskopischen Lagerhdusern, Gefdlleforderern oder dhnlichen Applikationen wird eine
mechanische Bremse verwendet, um die Last im Stillstand zu halten, wenn der Motor nicht vom Frequenzumrichter geregelt oder die
Stromversorgung ausgeschaltet wird.

Die mechanische Bremssteuerung sorgt fiir einen reibungslosen Ubergang zwischen der mechanischen Bremse und dem Halten der Last
durch den Motor, indem sie die Aktivierung und Deaktivierung der mechanischen Bremse steuert.
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2.2.16 PID-Regler

Der Frequenzumrichter verfiigt Uber drei verschiedene Regler, die eine optimale Regelung der tatsachlichen Applikation erméglichen.
Die Regler decken ab:

e Prozessregelung
o Drehzahlregelung ohne Riickfiihrung

e Drehmomentregelung ohne Rickfiihrung

Prozessregler

Der Prozessregler kann einen Prozess regeln, z. B. in einem System, in dem ein konstanter Druck, ein konstanter Volumenstrom oder eine
konstante Temperatur erforderlich sind. Eine Riickmeldung von der Applikation wird mit dem Frequenzumrichter verbunden und liefert
den tatsachlichen Ausgangswert. Der Regler stellt sicher, dass der Ausgang mit dem Sollwert Gibereinstimmt, der durch die Regelung der
Motordrehzahl bereitgestellt wird. Die Sollwertquelle und die Istwertsignale werden umgewandelt und auf die tatsachlich geregelten
Werte skaliert.

Drehzahlregler

Die Drehzahlregelung ohne Riickflihrung ermdglicht eine genaue Regelung der Motordrehzahl.

Im Modus ohne Riickfiihrung (ohne externes Drehzahl-Istwertsignal) sind keine externen Sensoren erforderlich. Dies Drehzahlregelung
ohne Riickflihrung ermdglicht eine einfache Installation und Inbetriebnahme und eliminiert das Risiko fehlerhafter Sensoren.

Drehmomentregler

Ein integrierter Drehmomentregler sorgt fiir eine optimale Drehmomentregelung und unterstiitzt die Regelung ohne Riickfiihrung.

2.3 EA-Steuerung und Anzeigen

Je nach Hardwarekonfiguration des Frequenzumrichters stehen Digital- und Analogeingédnge, Digital- und Analogausgange sowie
Relaisausgange zur Verfligung. Sie kénnen die I/0 konfigurieren und zur Steuerung der Applikation Gber den Frequenzumrichter

verwenden.

Alle 1/0 kdnnen als Fern-1/0-Knoten verwendet werden, da sie alle vom Feldbus des Frequenzumrichters adressiert werden.
2.4 Motorsteuerungsfunktionen

2.4.1 Ubersicht der Motorsteuerungsfunktionen

Die Motorsteuerungsfunktion deckt ein breites Spektrum von Applikationen ab, von den einfachsten Applikationen bis hin zu
Applikationen, die eine leistungsstarke Motorsteuerung erfordern.

2.4.2 Motortypen
Der Frequenzumrichter unterstiitzt standardmaBig verfliigbare Motoren wie:
e Asynchronmotoren

e Permanentmagnetmotoren

2.4.3 Lastkennlinien
Je nach Anwendungsanforderungen werden unterschiedliche Lastkennlinien unterstitzt:

e Variables Drehmoment: Typische Lastkennlinie von Liftern und Zentrifugalpumpen, mit Last proportional zum Quadrat der
Drehzahl.

¢ Konstantes Drehmoment: Lastkennlinie, die in Maschinen verwendet wird, bei denen Drehmoment Giber den gesamten
Drehzahlbereich erforderlich ist. Typische Anwendungsbeispiele sind Forderbander, Extruder, Dekanter, Verdichter und Winden.
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2.4.4 Motorsteuerprinzip
Zur Regelung des Motors kdnnen verschiedene Steuerprinzipien ausgewahlt werden, die den Anwendungsanforderungen entsprechen:
e  U/f-Steuerung fir Spezialsteuerung

e  VVC+-Steuerung fiir allgemeine Applikationsanforderungen

2.4.5 Motor-Typenschild und -katalog

Typische Motordaten fiir den tatsachlichen Frequenzumrichter sind werkseitig voreingestellt, sodass die meisten Motoren betrieben
werden kdnnen. Bei der Inbetriebnahme werden die tatsachlichen Motordaten in die Einstellungen des Frequenzumrichters
eingetragen, wodurch die Motorsteuerung optimiert wird.

2.4.6 Automatische Motoranpassung (AMA)

Die automatische Motoranpassung (AMA) optimiert die Motorparameter fiir eine hohere Wellenleistung. Basierend auf
Motortypenschilddaten und Messungen des Motors im Stillstand werden die wichtigsten Motorparameter neu berechnet und zur
Feinabstimmung des Motorsteuerungsalgorithmus verwendet.

2.4.7 Automatische Energieoptimierung (AEO)

Die Funktion Automatische Energieoptimierung (Automatic Energy Optimizer, AEO) optimiert die Regelung mit Fokus auf die Senkung
des Energieverbrauchs am tatsachlichen Lastpunkt.

2.5 Bremsen der Last

2.5.1 Bremsen der Last — Ubersicht

Beim Bremsen des vom Frequenzumrichter gesteuerten Motors kdnnen verschiedene Funktionen verwendet werden. Die spezifische
Funktion wird abhdngig von der Anwendung und den Anforderungen wie schnell diese zu stoppen ist gewahlt.

2.5.2 Widerstandsbremsung

Wenn schnelles oder kontinuierliches Bremsen erforderlich ist, wird in der Regel ein Frequenzumrichter mit Bremschopper verwendet.
Uberschiissige Energie, die vom Motor beim Bremsen der Applikation erzeugt wird, wird in einen angeschlossenen Bremswiderstand
abgefiihrt. Die Bremsleistung hangt vom spezifischen Nennwert des Frequenzumrichters und dem ausgewdhlten Bremswiderstand ab.

2.5.3 Uberspannungssteuerung (OVC)

Wenn die Bremszeit nicht kritisch ist oder die Last variiert, wird die Uberspannungssteuerung (OVC) verwendet, um das Stoppen

der Applikation zu steuern. Der Frequenzumrichter verlangert die Rampe-ab-Zeit, wenn es nicht méglich ist, innerhalb der
definierten Rampe-ab-Zeit zu bremsen. Verwenden Sie die OVC nicht in Hubanwendungen, Systemen mit hoher Tragheit oder wenn
kontinuierliches Bremsen erforderlich ist.

2.5.4 DC-Bremse

Beim Bremsen mit niedriger Drehzahl kann die Bremsung des Motors durch Verwendung der DC-Bremsfunktion verbessert werden. Sie
fugt einen kleinen Gleichstrombetrag zusatzlich zum Wechselstrom hinzu, wodurch die Bremsleistung geringfiigig erhoht wird.

2.5.5 AC-Bremse

In Anwendungen mit nicht zyklischem Betrieb des Motors kann die AC-Bremsung zur Verkiirzung der Bremszeit verwendet werden und
wird nur fiir Asynchronmotoren unterstiitzt. Uberschiissige Energie wird durch steigende Verluste im Motor wihrend des Bremsens
abgefihrt.

2.5.6 DC-Halten

DC-Halten sorgt fiir ein begrenztes Haltemoment am Rotor im Stillstand.
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2.5.7 Zwischenkreiskopplung

In einigen Applikationen regeln zwei oder mehr Frequenzumrichter die Applikation gleichzeitig. Wenn einer der Frequenzumrichter
einen Motor bremst, kann die iberschiissige Energie in den Zwischenkreis eines Frequenzumrichters eingespeist werden, der einen
Motor ansteuert, wobei der Gesamtenergieverbrauch reduziert wird. Diese Funktion eignet sich beispielsweise fiir Dekanter und

Kardiermaschinen, bei denen Frequenzumrichter mit geringerer Leistung im Generatormodus arbeiten.

2.6 Schutzfunktionen

2.6.1 Netzschutz

Der Frequenzumrichter bietet Schutz vor Bedingungen im Stromnetz, die den ordnungsgemaRen Betrieb beeintrachtigen kdnnen.

Das Netz wird auf Phasenasymmetrie und Phasenfehler Giberpriift. Wenn die Asymmetrie die internen Grenzwerte tberschreitet, wird
eine Warnung ausgegeben und der Benutzer kann geeignete MalBnahmen einleiten.

Im Falle einer Unter- oder Uberspannung im Netz gibt der Frequenzumrichter eine Warnung aus und stoppt den Betrieb, wenn die
Situation weiterhin kritisch ist oder die kritischen Grenzwerte iberschreitet.

2.6.2 Frequenzumrichterschutzfunktionen
Der Frequenzumrichter wird wahrend des Betriebs Giberwacht und geschiitzt.

Integrierte Temperatursensoren messen die Ist-Temperatur und liefern relevante Informationen zum Schutz des Frequenzumrichters.
Liegt die Temperatur Giber den Nenntemperaturbedingungen, wird eine Leistungsreduzierung vorgenommen. Wenn die Temperatur
aullerhalb des zuldssigen Betriebsbereichs liegt, stellt der Frequenzumrichter den Betrieb ein.

Der Motorstrom wird kontinuierlich an allen drei Phasen tiberwacht. Bei einem Kurzschluss zwischen zwei Phasen oder einem Erdschluss
erkennt der Frequenzumrichter diesen und schaltet sofort ab. Wenn der Ausgangsstrom wahrend des Betriebs langer als zuldssig die
Nennwerte (iberschreitet, stoppt der Frequenzumrichter und meldet einen Uberlastfehler.

Die Zwischenkreisspannung des Frequenzumrichters wird (iberwacht. Bei Uberschreitung der kritischen Werte wird eine Warnung
ausgegeben und der Frequenzumrichter stoppt. Wenn die Situation nicht behoben wird, gibt der Frequenzumrichter einen Fehler aus.

2.6.3 Motorschutzfunktionen
Der Frequenzumrichter bietet verschiedene Funktionen zum Schutz des Motors und der Anwendung.

Der gemessene Ausgangsstrom liefert Informationen zum Schutz des Motors. Uberstrom, Kurzschluss, Erdschliisse und unterbrochene
Motorphasenanschlisse kdnnen erkannt und entsprechende Schutzvorrichtungen ausgeldst werden.

Die Uberwachung von Drehzahl-, Strom- und Drehmomentgrenzen bietet einen zusatzlichen Schutz des Motors und der Applikation.
Der Schutz gegen einen blockierten Rotor stellt sicher, dass der Frequenzumrichter nicht mit einem blockierten Rotor des Motors anlauft.

Der thermische Motorschutz wird entweder als Berechnung der Motortemperatur auf Grundlage der tatsachlichen Last oder mithilfe
externer Temperaturfihler, z. B. PTC, bereitgestellt.

2.6.4 Schutz extern angeschlossener Komponenten
Extern angeschlossene Optionen wie Bremswiderstande kdnnen tGiberwacht werden.

Bremswiderstande werden auf thermische Uberlast, Kurzschluss und fehlende Verbindung tiberwacht.

2.6.5 Automatische Leistungsreduzierung

Die automatische Leistungsreduzierung des Frequenzumrichters erméglicht den Weiterbetrieb auch bei Uberschreitung der
Nennbetriebsbedingungen. Typische EinflussgroBen sind Temperatur, hohe Zwischenkreisspannung, hohe Motorlast oder ein Betrieb
nahe 0 Hz. Die Leistungsreduzierung wird in der Regel als Reduzierung der Taktfrequenz oder Anderung des Schaltmodus angewendet,
was zu geringeren thermischen Verlusten fihrt.
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2.7 Uberwachungsfunktionen

2.7.1 Ubersicht der Uberwachungsfunktionen

Der Frequenzumrichter bietet eine Vielzahl von Uberwachungsfunktionen, die Informationen zu Betriebsbedingungen,
Netzbedingungen und Verlaufsdaten des Frequenzumrichters liefern. Der Zugriff auf diese Informationen hilft bei der Analyse der
Betriebsbedingungen und der Identifizierung von Fehlern.

2.7.2 Drehzahliberwachung

Die Motordrehzahl kann wahrend des Betriebs liberwacht werden. Wenn die Drehzahl die Mindest- und Hochstgrenzen liberschreitet,
wird der Benutzer benachrichtigt und kann entsprechende MaBhahmen einleiten.

2.7.3 Ereignisprotokoll und Betriebszahler

Ein Ereignisprotokoll bietet Zugriff auf die zuletzt registrierten Fehler und liefert relevante Informationen zur Analyse der Ereignisse im
Frequenzumrichter.

Betriebszdhler liefern Informationen zur Frequenzumrichternutzung. Werte wie Betriebsstunden, Motorlaufstunden, verwendete kWh,
Anzahl der Einschaltvorginge, Uberspannungen und Ubertemperaturen sind Beispiele fiir die verfiigbaren Anzeigen.

2.8 Software-Tools

2.8.1 Ubersicht der Softwaretools

Danfoss bietet eine Reihe von Desktop-Softwaretools an, die fiir einen einfachen und optimal auf lhre individuellen Anforderungen
zugeschnittenen Betrieb von Frequenzumrichtern konzipiert wurden.

APIs und die Danfoss-Gerdteschnittstelle ermoglichen die Integration der Tools in eigene Systeme und Geschéftsprozesse. Die MyDrive®
Tools unterstiitzen den gesamten Lebenszyklus des Frequenzumrichters, vom Systemdesign bis zum Service. Einige der Tools sind
kostenlos erhaltlich, andere erfordern ein Abonnement.

Weitere Informationen zu den MyDrive® Tools finden Sie in der MyDrive-Dokumentation.

2.8.2 MyDrive® Select

MyDrive® Select fiihrt die Dimensionierung von Frequenzumrichtern basierend auf berechneten Motorlaststromen,
Umgebungstemperatur und Strombegrenzungen durch. Die Ergebnisse der Dimensionierung sind in grafischer und numerischer Form
verfligbar und umfassen Berechnungen von Wirkungsgrad, Verlustleistungen und Wechselrichter-Laststromen. Die daraus resultierende
Dokumentation ist als PDF- oder XLS-Datei verfligbar und kann in MyDrive® Harmonics zur Beurteilung der Oberschwingungsverzerrung
oder zur Validierung der Einhaltung der meisten anerkannten Oberschwingungsnormen und -empfehlungen importiert werden.

MyDrive® Select ist als webbasiertes Tool unter ecosmart.mydrive.danfoss.com und als App fiir Mobilgerdte zum Download aus App-

Stores erhiltlich.

2.8.3 MyDrive® Harmonics

MyDrive® Harmonics schéatzt die Vorteile der Integration von Lésungen zur Oberschwingungsreduzierung in eine Anlage und berechnet
die Oberschwingungsverzerrung des Systems. Die Bewertung kann sowohl bei Neuinstallationen als auch bei Erweiterungen einer

bestehenden Anlage erfolgen.

Die kostenlose Version bietet einen schnellen Uberblick (iber die zu erwartende allgemeine Performance des Systems. Die
Expertenversion von MyDrive® Harmonics erfordert ein Abonnement, das mehr Funktionen bietet, darunter die Moglichkeit,
Oberschwingungsprojekte zu speichern und zu teilen, Projekte aus MyDrive® Select zu importieren und Danfoss-Produkte zur
Oberschwingungsreduzierung hinzuzufiigen.
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2.8.4 MyDrive® Energy

MyDrive® Energy kombiniert Funktionen zur Berechnung der Systemenergie und Wirkungsgradklassifizierung von Frequenzumrichtern
in einem einzigen Tool. Die Losung nutzt grundlegende Systemparameter, um Effizienzkennzahlen zu generieren sowie potenzielle
Energieeinsparungen und die CO,-Emissionsreduzierung fiir Frequenzumrichtersysteme abzuschatzen.

o Der Effizienzrechner (friiher als MyDrive® ecoSmart bezeichnet) entspricht den Normen IEC 61800-9-2 fiir die Definitionen der

Klassen IE und IES und berechnet die Wirkungsgradklasse sowie den Teillastwirkungsgrad fiir Frequenzumrichter von Danfoss.

o Der Effizienzrechner ermdglicht Effizienzbewertungen auf Systemebene. AuBerdem analysiert er den Energieverbrauch und
Energieeinsparungen. Zusatzliche Parameter wie Energiekosten, CO,-Emissionen und systemspezifische Lastprofile konnen

hinzugefligt werden, um genauere Ergebnisse zu erhalten.

MyDrive® Energy ist als webbasiertes Tool unter https://energy.mydrive.danfoss.com/ verfligbar.

2.8.5 MyDrive® Insight

MyDrive® Insight ist ein Software-Tool fiir Inbetriebnahme, Engineering und Uberwachung von Frequenzumrichtern. MyDrive® Insight
kann verwendet werden, um die Parameter zu konfigurieren, Software zu aktualisieren und funktionale Sicherheitsfunktionen sowie

Condition-Based Monitoring (CBM) einzustellen.

Zur Erstellung von Sicherungskopien, Wiederherstellung des Systems aus einer Sicherungskopie und Datenprotokollierung in MyDrive®

Insight kann eine microSD-Karte als Speichermedium verwendet werden.
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3 Benutzerschnittstellen und Konfiguration

3.1 Ubersicht Benutzerschnittstellen

Verwenden Sie zur Interaktion mit dem iC2-Micro-Frequenzumrichter entweder die Bedieneinheit als direkte Schnittstelle oder MyDrive®
Insight, ein PC-Tool fiir eine umfassendere Interaktion mit dem Frequenzumrichter.

Der iC2-Micro-Frequenzumrichter verfligt Gber eine Bedieneinheit mit Display, Steuertasten und Statusanzeigen. Mit MyDrive® Insight ist
der Fernzugriff auf den Frequenzumrichter méglich.

3.2 Bedieneinheit

3.2.1 Ubersicht der Bedieneinheit

Dieses Kapitel bietet einen Uberblick tiber die verschiedenen Bedieneinheiten, die zugehérigen Steuerelemente, wichtigen Merkmale
und Funktionen sowie eine Kurzanleitung zur Verwendung der Bedieneinheit.

3.2.2 Bedieneinheit und Bedieneinheit 2.0 OP2

Der Frequenzumrichter verfuigt Gber zwei Arten von Bedieneinheiten:

¢ Bedieneinheit Sie ist integriert und wird standardmafig mit dem Frequenzumrichter geliefert. Eine Beschreibung der Tasten und
Anzeigen auf der Bedieneinheit finden Sie in 3.2.3 Tasten und Anzeigen auf der Bedieneinheit.

e Bedieneinheit 2.0 OP2: Eine optionale (Zubehor-)Bedieneinheit fiir eine angenehmere Bedienung. Diese Art von Bedieneinheit
erméglicht das einfache Einstellen des Frequenzumrichters (iber Parameter, die Uberwachung des Frequenzumrichterstatus und die
Anzeige von Ereignisbenachrichtigungen. Eine Beschreibung der Tasten und Anzeigen auf der Bedieneinheit 2.0. OP2 finden Sie in
3.2.5 Tasten und Anzeigen der Bedieneinheit 2.0 OP2.

Funktionen der Bedieneinheit 2.0 OP2:

e Monochrome 2,03"-Benutzeroberflache.

e Visuelle LEDs zur Anzeige des Frequenzumrichterstatus.

e Steuerung des Frequenzumrichters und vereinfachtes Umschalten zwischen lokaler und Ferntiberwachung.

o Das mehrsprachige Display verbessert die Ubersichtlichkeit von Parametern, Auswahloptionen und Statusinformationen.

o Die Parameteranzeige unterstiitzt alphanumerische Zeichen, Sonderzeichen, Ganzzahlen, Gleitkommastellen, Auswahllisten und
Befehle zur Konfiguration von Applikationsdaten.

e Die Parametereinstellungen des Frequenzumrichters lassen sich zur vereinfachten Inbetriebnahme problemlos auf andere
Frequenzumrichter kopieren.

o Die Bedieneinheit 2.0 OP2 verfligt Giber die Schutzart IP20.

o DieInstallation in der Schranktiir mit einem optionalen Montagesatz bietet Schutzart IP55.
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3.2.3 Tasten und Anzeigen auf der Bedieneinheit
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Abbildung 1: Bedieneinheit
1 Statusanzeigen 2 Betriebsanzeigen
3 Start/Menu 4 Links
5 Stop/Reset 6 Auf
7 Ab 8 Laufanzeige
9 Start 10 Zuriuck
11 Remote/Lokal 12 OK
13 Potenziometer 14 Statusanzeigen
15 Display
Tabelle 2: Bedientasten und Potenziometer
Name Funktion
Start/Menii Umschalten zwischen Statusansicht und Hauptmendi.

Langes Driicken 6ffnet das Kontextmen(i zum schnellen Lesen und Bearbeiten von Parametern.

Nach oben/Nach = Schaltet Status-/Parametergruppen-/Parameternummern um und stimmt die Parameterwerte ab.

unten

Links Bewegt den Cursor um 1 Bit nach links.

Zurlick Navigiert zum vorherigen Schritt in der Menistruktur oder verwirft die Einstellung wahrend der Abstimmung der
Parameterwerte.

OK Bestatigt den Vorgang.

Remote/Lokal Schaltet zwischen Remote- und Lokal-Modus um.

Start Startet den Frequenzumrichter im Lokalbetrieb.

Stop/Reset Stoppt den Frequenzumrichter im Lokalbetrieb.

Setzt den Frequenzumrichter zurlick, um einen Fehler zu [6schen.

Potenziometer Andert den Sollwert, wenn der Sollwert als Potenziometer ausgewéhlt wird.
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Tabelle 3: Kontrollanzeigen zur Statusanzeige

Name Funktion

MON Ein: Das Hauptdisplay zeigt den Frequenzumrichterstatus an.

PGM Ein: Der Frequenzumrichter befindet sich im Programmierzustand.
TOR Ein: Der Frequenzumrichter lauft im Drehmomentregelungsmodus.

Aus: Der Frequenzumrichter [duft im Drehzahlregelungsmodus.
LOC Ein: Der Frequenzumrichter lauft im Lokalbetrieb.

Aus: Der Frequenzumrichter lauft im Remote-Betrieb.
REV Ein: Der Frequenzumrichter lauft rickwarts.

Aus: Der Frequenzumrichter lduft vorwarts.

ST2 Siehe Tabelle 6.

Tabelle 4: Betriebsanzeigeleuchten

Name Funktion
WARN Leuchtet dauerhaft, wenn ein Warnzustand vorliegt.
READY Leuchtet dauerhaft, wenn der Frequenzumrichter bereit ist.

FAULT Blinkt, wenn ein Fehler auftritt.

Tabelle 5: Betriebsanzeigeleuchte

Name Funktion
RUN Ein: Der Frequenzumrichter lauft im Normalbetrieb.

Aus: Der Frequenzumrichter hat den Betrieb ausgesetzt.

Blinkt: Motor wird gerade gestoppt; oder der Frequenzumrichter hat einen RUN-Befehl erhalten, aber keinen Puls-

ausgang.

Tabelle 6: Anzeigeleuchte fiir mehrere Konfigurationen

ST2 Aus Ein Flash
Aktiver Satz!" Satz 1 Satz 2 Satz 1
Programm—Satz(Z) Satz 1 Satz 2 Satz 2

1) Wdhlen Sie den aktiven Parametersatz im Parameter P 6.6.1 Aktiver Satz.

2) Wiéhlen Sie einen Programm-Satz im Parameter P 6.6.2 Aktiver Satz aus.
3.2.4 Grundkonfiguration der Bedieneinheit

3.2.4.1 Ubersicht der Grundkonfigurationen der Bedieneinheit

Die Grundkonfigurationen der Bedieneinheit beinhalten Folgendes:

Schnell blinkend
Satz 2

Satz 1

e Auslesen des Zustands von Motor und Frequenzumrichter, einschlie8lich von Warnungen und Fehlern.

¢ Navigation zu den Menlis, in denen die Parametereinstellungen fir den Frequenzumrichter angezeigt oder gedndert werden.

Driicken Sie nach dem Einschalten des Frequenzumrichters die Home/Menu-Taste, um zwischen Statusanzeige und Hauptmenii zu

wechseln. Verwenden Sie die Tasten Auf/Ab zur Auswahl gewiinschter Elemente und driicken Sie die OK-Taste zur Bestatigung lhrer

Auswahl.
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Hinweis: (1) Nur Lokalbetrieb. (2) Nur Fernbetrieb. (3) Der Status wird nur angezeigt, wenn die entsprechende Funktion aktiviert ist. (4) Zur AMA-Ausfiihrung siehe
Kapitel Automatische Motoranpassung (AMA). Wenn f P 5.4.3 Motorsteuerprinzip auf [0] U/f eingestellt ist, muss keine AMA durchgefiihrt werden.

Abbildung 2: Betrieb mit der Bedieneinheit

3.2.4.2 Verstandnis der Anzeigebildschirme

Wenn sich der Frequenzumrichter im betriebsbereiten Zustand befindet, zeigt die Anzeige der Bedieneinheit im Bereich der
Hauptanzeige den Startbildschirm an. StandardmaRig zeigt der Startbildschirm als Werkseinstellung die Sollwerteinstellung im Ortbetrieb

an, wie in der Abbildung unten dargestellt.

e "1
|

Il
."

I~ . I

Abbildung 3: Startbildschirm

30bj954.10

Driicken Sie die Tasten Auf/Ab an der Bedieneinheit, um zwischen den Anzeigeelementen zu wechseln.

Anzeigen im Ortbetrieb: Die folgenden Anzeigen kénnen tber das Statusment der Bedieneinheit im Ortbetrieb aufgerufen werden.

e Sollwerteinstellung (Hz)
e Ausgangsfrequenz [Hz]
e  Motorstrom (A)

e Drehmoment (Nm)
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e Spannung Udc (V)
e Leistung (kW)

e  Freie Anzeige (Einheit) o

Anzeigen im Fernbetrieb: Die folgenden Anzeigen kdnnen lber das Statusmeni der Bedieneinheit im Fernbetrieb aufgerufen werden.

e Ausgangsfrequenz [Hz]
e Motorstrom (A)

e Drehmoment (Nm)

e Spannung Udc (V)

e Leistung (kW)

o Sollwert (%)
e Freie Anzeige (Einheit)”

o Istwert (Einheit)“)
3.2.4.3 Menltigruppen-Bildschirm und Navigation

3.2.4.3.1 Ubersicht des Meniigruppen-Bildschirms und der Navigation
Durch Driicken der Taste Home/Menu wechseln Sie zwischen den Anzeigebildschirmen und dem Parametergruppenbildschirm.

Das Menii besteht aus folgenden Elementen:

e  Schnellzugriff: Ein Inbetriebnahmeassistent zur einfachen Konfiguration der Motoreinstellungen und zum Starten des Motors. Mit
dem Schnellzugriff kdnnen Sie schrittweise die Motordaten einstellen, die Anwendungsauswahl einrichten und schrittweise die
Motorsteuerungseinstellungen festlegen.

e  Alle Parameter: Zur Anzeige aller Parameter im iC2-Micro-Frequenzumrichter.

« Informationen zu Ereignissen: Zur Anzeige aller aktiven und historischen Ereignisse des iC2-Micro-Frequenzumrichter, z. B. Anzeige
von Fehlern.
Driicken Sie zur Auswahl der Meniifunktionen jeweils eine der Tasten Auf/Ab an der Bedieneinheit, wie in Abbildung 4 dargestellt.

oo A N
R e
Schnellzugriff Alle Parameter Informationen zu Ereignissen

Abbildung 4: Menufunktionen

—
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3.2.4.3.2 Navigation beim Schnellzugriff

Der Schnellzugriff umfasst die folgenden drei Funktionen fiir eine problemlose schrittweise Konfiguration des iC2-Micro-
Frequenzumrichter.

¢ q1- Motordateneinstellung: Ermdglicht die anfangliche Auswahl des Motortyps und anschlie3end die Eingabe der Motordaten auf
Basis des Motortypenschilds.

HINWEIS

Nach Abschluss der Motordateneinstellungen wird empfohlen, eine automatische Motoranpassung (AMA) durchzufiihren, wenn P
5.4.3 Motorsteuerprinzip auf [1] VVC+ eingestellt ist.

Siehe das AMA-Verfahren in 5.4.5 Automatische Motoranpassung (AMA).

1) Der Status wird in diesen Fdllen nur angezeigt, wenn die entsprechende Funktion aktiviert ist.
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¢ g2 - Anwendungsauswahl Ermdglicht die Auswahl typischer Anwendungskonfigurationen. Die Anwendungsauswahl beinhaltet
vorkonfigurierte Parametereinstellungen. Fiinf Voreinstellungen fiir haufig verwendete Anwendungen werden im iC2-Micro-
Frequenzumrichter unterstitzt. Diese sind:

o Drehzahlregelungsmodus

o Prozessregelungsmodus

o Polumschalt-Regelungsmodus
o  3-Leiter-Regelungsmodus

o Drehmomentregelungsmodus
Weitere Informationen siehe 5.5.1 Anwendungsauswahlibersicht.

HINWEIS

Konfigurieren Sie die erforderlichen Parameteranpassungen entsprechend der gewdhlten Anwendung, um die

Applikationskonfiguration zu optimieren

e 3 - Motorsteuerungseinstellung: Ermoglicht die Einstellung von Motorsteuerungsdaten, die einen Einfluss auf die
Motorbetriebsleistung haben, wie Rampe-auf-Zeit, Rampe-ab-Zeit, Sollwertgrenze usw.
Die folgende Abbildung zeigt die Vorgehensweise bei der Einstellung unter Verwendung des Schnellzugriffs zum Starten des Motors.

l i

P4.2.2.3 Nennstrom
P 4.2.2.5 Nenndrehzahl

P 4.2.3.7 Dauer-
Nenndrehmoment
P 4.2.4.1 Gegen-EMK
bei 1000 U/min

P 4.2.1.2 Anzahl der Pole

()
Dt}
=

-
1y

l

L [ —

Motorsteuerung

Abbildung 5: Funktionen beim Schnellzugriff
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3.2.4.3.3 Parametergruppen-Bildschirm und Navigation

Ubersicht

Driicken Sie die Tasten Auf/Ab, um das Menii Alle Parameter zu wahlen. Eine Ubersicht zu allen Parametern finden Sie unter 3.2.4.3.1

Ubersicht des Mentigruppen-Bildschirms und der Navigation. Driicken Sie OK, um die Untermentis aufzurufen.

Verwenden Sie zur Navigation durch die unterschiedlichen Parametergruppen sowie innerhalb der Gruppen die Navigationstasten der
Bedieneinheit.
e Verwenden Sie die Tasten Auf/Ab an der Bedieneinheit, um zu den verschiedenen Parametergruppen zu gelangen.

e Inden Bildschirmen Parameter/Parametergruppe wird die Zuriick-Taste zur Navigation zu einer hoheren Ebene und die Taste OK zur

Navigation zu einer niedrigeren Ebene verwendet.
Abbildung 6 zeigt, wie man zu einem Parameter navigiert. Das hier betrachtete Beispiel ist P 2.3.17 Uberspannungssteuerung aktivieren.

—@~

e30bj975.10

L —o— —o—s
Abbildung 6: Parameternavigation

Andern der Auswahl bei einem Parameter

In diesem Beispiel wird P 5.5.4.1 Auswahl Rampentyp 1 betrachtet.

Abbildung 7 zeigt eine Ubersicht tiber die jeweils zutreffenden Bildschirme beim Andern der Auswahl bei einem Parameter.

\/ °
PSSY.! 4@_‘ :
/N\ 2

W/
L [ [iJ—e—[ PS54
/N

Abbildung 7: Andern der Auswahl bei einem Parameter

1. Dricken Sie Tasten Auf/Ab, um zu dem jeweiligen Parameter zu gehen.
2. Dricken Sie OK, um die aktuell ausgewdhlte Einstellung anzuzeigen.

3. Dricken Sie OK, um Ihre Auswahl zu andern.
Die Ziffern der Auswahl beginnen zu blinken.

4. Browsen Sie mit den Tasten Auf/Ab durch die verfligbaren Auswahlziffern.

5. Driicken Sie OK, wenn Sie die gewlinschte Auswabhlziffer erreicht haben.
Die Anzeige hort auf zu blinken.
Andern von Parameterwerten

In diesem Beispiel wird P 5.5.4.2 Rampe 1 Beschl.-Zeit betrachtet.

Abbildung 8 zeigt eine Ubersicht tiber die jeweils zutreffenden Bildschirme beim Andern des Werts eines Parameters.
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Abbildung 8: Andern von Parameterwerten

1. Dricken Sie Tasten Auf/Ab, um zu dem jeweiligen Parameter zu gehen.
2. Driicken Sie OK, um den aktuellen Parameterwert anzuzeigen.

3. Dricken Sie nochmals OK, um den Wert des Parameters zu andern.

Das letzte Bit des Werts blinkt und zeigt die Stelle an, an der sich der Cursor befindet.

4. Verwenden Sie zum Bewegen des Cursors nach links die Pfeiltaste nach links an der Bedieneinheit.

Das Blinken zeigt an, an welcher Stelle des Werts sich der Cursor befindet.

5. Driicken Sie die Tasten Auf/Ab an der Bedieneinheit, um den Wert der Stelle zu erh6hen oder zu verringern, an der sich der

aktive Cursor befindet.

6. Driicken Sie auf die Taste OK, um die Anderungen zu bestétigen.
3.2.4.4 Wiederherstellen der Werkseinstellungen

3.2.4.4.1 Ubersicht

Das Wiederherstellen der Standardparametereinstellungen erfolgt durch Initialisierung des Frequenzumrichters. Eine Initialisierung ist
Uber P 6.6.8 Betriebsmodus (empfohlen) oder manuell moglich.

Die empfohlene Initialisierung tber P 6.6.8 Betriebsmodus quittiert nicht die folgenden Einstellungen:
e  Betriebsstunden.

e Auswahl der seriellen Kommunikation.

e Fehlerspeicher.

o  Sonstige Uberwachungsfunktionen.

e P 1.2.1Ldndereinstellungen.

e P4.4.1.4 Rechtslauf.

Bei der manuellen Initialisierung werden alle Daten zu Motor, Programmierung, Lokalisierung und Uberwachung geléscht und die
Werkseinstellungen wiederhergestellt. Die manuelle Initialisierung setzt die folgenden Frequenzumrichterinformationen nicht zuriick:

e P 1.2.1 Ldndereinstellungen.

e P4.4.1.4 Rechtslauf.

e P6.1.2 Betriebsstunden.

e  P6.1.5 Netz-Einschaltzeiten.

e  P6.1.6 Ubertemperaturzeiten.

e Pé6.1.7 Uberspannungszeiten.

3.2.4.4.2 Empfohlene Initialisierung (liber Parameter)
1. Wahlen Sie P 6.6.8 Betriebsmodus aus und driicken Sie OK.

2. Wabhlen Sie [2] Initialisierung und driicken Sie anschlieBend auf OK.
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3. Schalten Sie den Frequenzumrichter spannungslos und warten Sie, bis das Display erlischt.

4. Legen Sie die Netzversorgung an den Frequenzumrichter an. Die Werkseinstellungen der Parameter werden wéhrend der

Inbetriebnahme wiederhergestellt. Dies kann etwas langer dauern als normal.

5. Fehler 80, Frequenzumrichter auf Werkseinstellung initialisiert wird angezeigt.

6. Drlicken Sie Stop/Reset, um zum Betriebsmodus zuriickzukehren.

3.2.4.4.3 Manuelle Initialisierung

1. Schalten Sie den Frequenzumrichter spannungslos und warten Sie, bis das Display erlischt.

2. Halten Sie die Tasten Home/Menu und OK gleichzeitig gedriickt und legen Sie Strom an das Gerat an.

Die Werkseinstellung der Standardparameter wird mit dem Neustart wiederhergestellt. Dies kann etwas langer dauern als

normal.

3.2.5 Tasten und Anzeigen der Bedieneinheit 2.0 OP2

| Dl | :
R
1
1
2 10
3
4 9
5 8
6 7
Abbildung 9: Bedieneinheit 2.0 OP2 - Ubersicht
Tabelle 7: Beschreibung der Elemente der Bedieneinheit
Legende Bezeichnungdes Ele- Beschreibung
ments
1 Display Bietet Zugriff auf Inhalte und Einstellungen. Das Display liefert detaillierte Informationen Gber den
Status des Frequenzumrichters.
2 Start/Menu e Umschalten zwischen Statusansicht und Hauptmend.
o Langes Driicken 6ffnet das Kontextmenil zum schnellen Lesen und Bearbeiten von
Parametern.
3 Pfeiltasten und OK o Pfeiltasten: Zum Navigieren innerhalb der verschiedenen Bildschirme und Menis und zum

Einstellen der Parameterwerte.

[OK]: Zum Bestatigen der ausgewahlten Optionen und Daten auf dem Display der
Bedieneinheit.
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Tabelle 7: Beschreibung der Elemente der Bedieneinheit - (Fortsetzung)

Legende Bezeichnungdes Ele- Beschreibung

ments
4 Info Anzeige von Frequenzumrichterinformationen durch Driicken der Info-Taste auf dem Startbild-
schirm, z. B. Frequenzumrichtertyp, bestellter Typencode, Seriennummer des Frequenzumrich-
ters, Anwendungsversion.
5 Stop/Reset Stoppt den Betrieb des Frequenzumrichters.
6 OFF-LED Fir die Anzeige sind folgende Zustande maoglich:
o Dauerhaft ein: Die Anzeige befindet sich in diesem Zustand, wenn
« Frequenzumrichter nicht moduliert und sich im Motorfreilauf befindet.
« ein Stopp- oder Motorfreilaufsignal angelegt wird. Rampenzeiten, Schutzvorrichtungen
und Stoppfunktionen kénnen diesen Zustand verlangern.
e Aus: Der Frequenzumrichter ist in Betrieb, ein Startsignal wird angelegt und der Ausgang ist
aktiv. Dazu gehdren auch Rampe, Betrieb gemaf Sollwert und AMA.
7 RUN-LED Fur die Anzeige sind folgende Zustande moglich:
e Ein: Der Frequenzumrichter lduft im Normalbetrieb.
e Aus: Der Frequenzumrichter hat den Betrieb ausgesetzt.
o Blinkt: Die Anzeige befindet sich in diesem Zustand, wenn
« der Motor gerade gestoppt wird (Rampe ab) oder
« der Frequenzumrichter einen RUN-Befehl erhalten hat, aber keinen Pulsausgang.
8 Betrieb Startet den Betrieb des Frequenzumrichters.
9 REM/LOC Schaltet den Frequenzumrichter zwischen Fernbetrieb (REMOTE) und lokalem Betrieb (LOCAL)
um.
10 Zuriick Navigiert zum zuvor angezeigten Bildschirm oder zu einer Meniiebene liber dem aktuellen Menu.
11 Umrichterstatusanzei- = Die zugehdrigen LEDs zeigen den Status des Frequenzumrichters an.
gen o [WARNI: Ein gelbes Dauerlicht zeigt eine Warnung an.

o [READY]: Ein griines Dauerlicht zeigt an, dass der Frequenzumrichter bereit ist.
e [FAULTI: Ein blinkendes rotes Licht zeigt einen Fehler an.

3.2.6 Bedieneinheit 2.0 OP2 Grundkonfigurationen

3.2.6.1 Ubersicht
Die Grundkonfigurationen der Bedieneinheit beinhalten Folgendes:
e Auslesen des Zustands von Motor und Frequenzumrichter, einschlieB8lich von Warnungen und Fehlern.

¢ Navigation zu den Menis, um die Parametereinstellungen fiir den Frequenzumrichter anzuzeigen oder zu d@ndern.

3.2.6.2 Verstandnis der Anzeigebildschirme

Wenn sich der Frequenzumrichter im betriebsbereiten Zustand befindet, zeigt das Display der Bedieneinheit 2.0 OP2 den Startbildschirm

an. Standardmafig wird der Startbildschirm wie folgt angezeigt.
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Abbildung 10: Startbildschirm
1 o Die erste Zahl zeigt den aktiven Parametersatzan.”) 2 o Aufden Anzeigebildschirmen entspricht der Wert mit
2 Einheit nach dem Sollwertsymbol den Daten fir die
o Die Zahl in Klammern gibt den Programm-Satz an. .
Sollwerteinstellung.
e In den Mend-Bildschirmen entspricht der Wert mit
Einheit (ohne Sollwertsymbol) den Ausgangsdaten.
3 Richtungssymbol: zeigt die Richtung der Motordrehung 4 LOC/REM: zeigt den Lokal- oder Fernsteuerungsmodus an.
an. e LOC: Lokalsteuerungsmodus.
o REM: Fernsteuerungsmodus.
5 Mittelwert: zeigt den Anzeigewert an. 6 Anzeigetyp

1) Wdhlen Sie den aktiven Parametersatz im Parameter P 6.6.1 Aktiver Satz.
2) Wiéhlen Sie den Programm-Satz im Parameter P6.6.2 Programm-Satz aus.
Auswahl der Anzeigeart

Driicken Sie die Pfeiltaste Auf oder Ab auf dem Anzeigebildschirm der Bedieneinheit 2.0 OP2. Der Bildschirm der Bedieneinheit navigiert
der Reihe nach zu den Anzeigeelementen. Siehe 3.2.4.2 Verstandnis der Anzeigebildschirme.

Sollwerteinstellung im lokalen Modus

Driicken Sie im lokalen Modus die OK-Taste auf dem Anzeigebildschirm, um die Referenzeinstellung einzugeben. Der Sollwert wird bei
Driicken der Pfeiltasten Auf, Ab und Links sofort fiir die Einstellung gliltig.

1(1) 935.6Hz CLOC

e30bv142.10

Reference
€5.6 Hz

Abbildung 11: Einstellen des Sollwerts

3.2.6.3 Menu-Bildschirm und Navigation

Verwenden Sie die Home/Menu-Taste, um zwischen dem Anzeigebildschirm und dem Mendi-Bildschirm umzuschalten.

1(1) 0.0Hz CLOC
Menu

3£ All Parameters

Abbildung 12: Menii-Bildschirm

e30bv143.10
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Das Hauptmenii umfasst verschiedene Funktionen, die in Tabelle 8 dargestellt sind.

Tabelle 8: Menii-Bildschirm

Menii Funktion

Schnellzugriff Schneller Zugriff fiir die schnelle Einrichtung eines Frequenzumrichters. Siehe 3.2.4.3.2 Navigation beim
Schnellzugriff.

Alle Parameter Anzeigen und Einstellen der Parameter.
Ereignisse Ereignisliste (einschlieBlich Fehler und Warnungen, die im Frequenzumrichter aufgetreten sind).
Displayeinstellung Einstellen der Sprache und Anpassen der Display-Hintergrundbeleuchtung.

Sichern und wiederher-  Sichern und Wiederherstellen der Frequenzumrichterinformationen.
stellen

Grundlegende Navigationsmethoden

e Verwenden Sie zur Navigation durch die unterschiedlichen Funktionen oder Parametergruppen sowie innerhalb der Gruppen die
Navigationstasten der Bedieneinheit 2.0 OP2.

e Verwenden Sie die Zuriick-Taste, um zu einer hoheren Ebene zu gelangen, und die OK-Taste, um zu einer niedrigeren Ebene zu
wechseln.

3.2.6.4 Parametergruppen-Bildschirme und allgemeine Navigation

Das Meni Alle Parameter enthélt alle Parameter fiir die Konfiguration. Ein typischer Parametergruppenbildschirm wird wie folgt

angezeigt.

1
|

e30bv144.10

I
1(1) 0.0 Hz C'LOC

2———All Parameters

iGid ______|Il

2 Power conversion & DC

Abbildung 13: Parametergruppen-Bildschirm

Der Parametergruppen-Bildschirm umfasst die folgenden Informationen:

Tabelle 9: Legendentabelle

Legende Beschreibung

1 Steuerungszustand des Frequenzumrichters. Der Wert in der Mitte ohne Sollwertsymbol zeigt die Ausgangsfrequenz an.
2 Name des Ments, der Gruppe und des Parameters, die derzeit im Frequenzumrichter aktiv sind.
3 Gruppe, Untergruppe oder Parameterliste.

4 Scrollbalken

3.2.6.5 Andern der Auswahl bei einem Parameter

In diesem Beispiel wird Parameter P 5.5.4.1 Auswahl Rampentyp 1 betrachtet. Wenn ein Parameter eine Auswahl hat, ist eine schwarze
Markierung auf dem Parameterindex und -namen aktiv, wie dargestellt.
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1(1) 0.0 Hz C LOC

e30bv145.10

Ramp

5.5.4.1 Ramp 1 Type Selec {

5.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time

Abbildung 14: Andern der Auswahl bei einem Parameter

1. Driicken Sie die OK-Taste, um die Auswahlmdglichkeiten fiir den Parameter anzuzeigen. Die fiir den Parameter verfiigbaren
Auswahlmoglichkeiten werden angezeigt. Ein Hakchen-Symbol vor der Option bedeutet, dass die Option ausgewahlt ist.

101) 00Hz CLlOC | &
Ramp 1 Type Selector §
v/ 0 Linear

1 Sine Ramp

Abbildung 15: Optionen fiir einem Parameter (Beispiel)

2. Verwenden Sie die Pfeiltasten Auf oder Ab, um durch die Auswahlmdglichkeiten zu blattern.

1(1) 0.0 Hz C LOC

e30bv147.10

Ramp 1 Type Selector
v/ 0 Linear

Abbildung 16: Durchsuchen der Optionen (Beispiel)

3. Driicken Sie die OK-Taste, wenn Sie die gewtinschte Auswahloption erreicht haben. Das Hakchen-Symbol wird zu dieser Option
verschoben.

1(1) 0.0 Hz C LOC

e30bv148.10

Ramp 1 Type Selector
0 Linear

/1 Sine Ramp

Abbildung 17: Bestatigen der Auswahl (Beispiel)

3.2.6.6 Andern von Parameterwerten

In dem Beispiel wird der Parameter P 5.5.4.2 Rampe 1 Beschleunigungs- zeit betrachtet und Abbildung 18 die Anderung des Werts von
3 s auf 5 s angezeigt.

1. Gehen Sie zu Parameter P 5.5.4.2 Rampe 1 Beschleunigungs- Zeit und driicken Sie die OK-Taste.

2. Driicken Sie die OK-Taste erneut, um den Bildschirm zur Berabeitung von Werten aufzurufen. Verwenden Sie die Pfeil-Tasten Links
oder Rechts, um zu den Werten vor oder nach den Dezimalstellen zu gelangen. Eine schwarze Markierung auf der Ziffer zeigt die

Position, an welcher der Cursor aktiv ist.
3. Erhdhen oder verringern Sie den Wert mit der Pfeil-Taste Auf oder Ab auf der Bedieneinheit 2.0 OP2.
4. Driicken Sie die OK-Taste, um die Anderungen zu bestatigen.

Abbildung 18 zeigt alle Bildschirme, die fiir die Anderung des Werts eines Parameters relevant sind.
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1-(1) 1-2) °
1(1) 00Hz  CLOC 1(1) 00Hz  CLOC 3
Ramp Ramp 1 Accel. Time ’
5.5.4.1 Ramp 1 Type Selec 3.00s
.5.4.2 Ramp 1 Accel. Time
2-(1) 2-(2)
11) 0.0 Hz C LoC 1) 0.0 Hz ¢ LoC

Ramp 1 Accel. Time

Ramp 1 Accel. Time

0003.00s 000800 s
3 4
1(1) 0.0 Hz C LOoC 1(1) 0.0 Hz CLOC

Ramp 1 Accel. Time

Ramp 1 Accel. Time

000800 s 500

Abbildung 18: Wert in einem Parameter andern
3.3 MyDrive® Insight

3.3.1 Ubersicht MyDrive® Insight

MyDrive® Insight ist ein plattformunabhéngiges Software-Tool, das die Inbetriebnahme, Engineering und Uberwachung des iC2-Micro-

Frequenzumrichter unterstitzt. Nachfolgend sind einige der wichtigsten Funktionsmerkmale aufgefiihrt:

e Schnelle und einfache Konfiguration und Inbetriebnahme.

e Uberwachung der Frequenzumrichter im Rahmen des tiglichen Betriebs.

e Sammeln von Daten und Informationen flr Fehlersuche und -behebung, Wartung sowie Service.

e  Erkennung und Zugriff auf mehrere Frequenzumrichter in einem Netzwerk.

e Intuitive Benutzeroberfldche.

e Benachrichtigungen und Visualisierungen zu Echtzeitinformationen und Ereignissen in Bezug auf den Frequenzumrichter.

e Durchfiihrung von Betriebsvorgangen, wie Starten oder Stoppen des Frequenzumrichters, Einstellen von Sollwerten, Einstellen der
Richtung, Zurlicksetzen und Motorfreilauf des Frequenzumrichters von einem PC aus.

e Ausfiihrung von Aktualisierungen an individuellen Frequenzumrichtern.
e Sicherung und Widerherstellung von Parametereinstellungen.

o Datenprotokollierung und Analyse zur Fehlersuche und -behebung.

HINWEIS

Der hier dokumentierte Abschnitt gilt fiir die MyDrive® Insight-Version 2.13.0 und hoher. Stellen Sie sicher, dass alle dlteren
Versionen von MyDrive® Insight auf lhrem Gerat deinstalliert wurden, um die neuesten MyDrive® Insight-Funktionen nutzen zu

kénnen.
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HINWEIS

Der Abschnitt ,MyDrive® Insight” im Applikationshandbuch behandelt solche grundlegenden Informationen wie den Einstieg in

MyDrive® Insight, den Zugriff auf Parameter sowie das Anzeigen und Andern von Parametern und die PC-Steuerung zum Betrieb
des Frequenzumrichters mittels MyDrive® Insight. Flr weitere Informationen zu den verschiedenen MyDrive®-Bildschirmen wird in
zukiinftigen Versionen eine integrierte Hilfe in MyDrive® Insight verfligbar sein.

3.3.2 Einstieg in MyDrive® Insight
Stellen Sie zundchst als Voraussetzung sicher, dass MyDrive® Insight auf dem Gerét (PC oder Laptop) installiert ist. Laden Sie MyDrive®
Insight von der MyDrive® Suite herunter, die unter https://suite.mydrive.danfoss.com/ verfiigbar ist, und installieren Sie es.

1. Verwenden Sie zur Einrichtung einer Punkt-zu-Punkt-Verbindung zwischen Frequenzumrichter und Gerat eine der beiden
folgenden Verfahrensweisen:

- Verbinden Sie die Signalkabel mit den RS-485-Klemmen, wie auf der Riickseite der Abdeckplatte beschrieben. Zum Anschluss

an den USB-Anschluss eines Gerats kann ein herkdémmlicher Adapter eingesetzt werden.

- Verwenden Sie den RJ45-Anschluss am Frequenzumrichter mithilfe eines Zubehdradapters und eines Kabels, um den
Frequenzumrichter an den USB-Anschluss des Gerats anzuschlie3en.

HINWEIS

Das erste Verfahren zur Verbindungsherstellung unterstiitzt alle Funktionen von MyDrive® Insight, einschlieBlich des Firmware-
Upgrades und der PC-Steuerung fiir den Betrieb.

HINWEIS

Beim zweiten Verfahren zur Verbindungsherstellung stehen nur eingeschrankte Funktionen zur Verfligung, wie
Parameterkonfiguration, Parameter-/Projektsicherung und -wiederherstellung, Inbetriebnahme, Uberwachung und Diagnose.

o Verwenden Sie beim zweiten Verfahren zur Verbindungsherstellung die feste Baudrate 115200 und Adresse 1.

2. Offnen Sie MyDrive® Insight nach dem Einschalten des Frequenzumrichters auf dem betreffenden Gerit, wenn sich der
Frequenzumrichter im Zustand Ready (betriebsbereit) befindet.

3. Klicken Sie auf das Symbol Direct Connect, (Direktverbindung), wie dargestellt.

Live devices v : All devices

e30bk164.11

23 Alldevices [% Device recovery

- Add device(s)

Abbildung 19: Verbindungsherstellung

4. Stellen Sie den Verbindungstyp auf Serial (Seriell) und wéahlen Sie die serielle Schnittstelle, an die der Frequenzumrichter
angeschlossen ist. Verwenden Sie die richtige Baudrate und Adresse, die auf dem Frequenzumrichter eingestellt sind.
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X  Add device(s)

)
Q
i 5
Connection type o 8
. [9]
Serial v
Serial port
COM4 v
Bootloader »
Baud rate
9600 v
Address
1 2, 2

Abbildung 20: Serieller Anschluss
Nach dem Aufbau der Verbindung wird die Ansicht Gerdteinformationen angezeigt.

3.3.3 Zugriff auf Parameter und Verstandnis der Parameterbildschirme in MyDrive® Insight

Zugriff auf Parameter

1. Fur den Zugriff auf die Parameter des angeschlossenen Frequenzumrichters klicken Sie auf Einrichtung und Service. Dadurch werden
die Men(is flr Einrichtung und Service gedffnet.

2. Klicken Sie auf Parameter — Live, wie dargestellt.
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Live devices

ees Al devices

COM4:1

[] Device info

Parameters
© Live

Software update

-
Q
@

fe}

o
Q
L}

L

A cEvents

v

[i] 1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x3... 11

.||| Graphs and reports

1 M Setup and service

Abbildung 21: Einrichtung und Service

Ubersicht zum Parameterbildschirm

.o
e30bv193.10

Nachfolgend finden Sie eine Ubersicht des Bildschirms Parameter (Live) in MyDrive® Insight, der den Bildschirm Parameter beschreibt.

Parameters

Q Search o

2 Overview

~ @ All Parameters o

v @& 16rid

o

2 Power conversion & DC-link

<
L]

v @ 3Filters & Brake Chopper

4 Motor

Feedback
<
L]

5 Application

<
L]

6 Maintenance & Service

<
L]

<
n

8 Customization

91/0

<
L]

v @ 10 Connectivity

Abbildung 22: Parameterbildschirm

® 1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x380-480VAC X & LOC

INDEX
1.2
122

211
21.2
213
215
219
2.3.1
23.2
2.3.6
237
238
239
2.3.10
2.3.13

2.3.14

NAME o VALUE

Regional Settings [0] International
Grid Type [12] 380-440V/50Hz
Mains Imbalance Action [0] Trip

DC-Link Voltage
Inverter Thermal
Unit Nominal Current

Output Current Limit %

Heatsink Temperature

Overvoltage Controller Enable [0] Disabled
Overvoltage Controller Kp 100

Power Loss Action [0] No Function
Power Loss Controller Limit 342

Kin. Back-up Trip Recovery Le.. 200.000
Fast Mains Phase Loss Level 300
Fast Mains Phase Loss MinP.. 10

Auto DC Braking [11on

Max Output Frequency 65.0

DEFAULT

MIN MAX

0 65535
0 255
0.00 655.35
0.00 655.35
-128 127

0 500
100 800
0.000 60000.000
0 500

0 100
0.0 500.0

Hz

O CNONCHONCHONORORONCUORCRONCHOYE)
Xp X X 2 2 X Xp X X 2 2 X Xp X0 2 2 2

e30bk060.11

<
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Tabelle 10: Legendentabelle

Legende Name Beschreibung

1 Parametergruppe Zur Navigation durch die verschiedenen Parametergruppen des Frequenzumrichters.

2 Suchtaste Zur Suche nach einem bestimmten Parameter.

3 Wertfeld Zur Anzeige und Anderung eines Parameterwerts oder einer Auswahl. Auf dem Live-Bildschirm wer-

den in MyDrive® Insight alle Parameter fiir den Frequenzumrichter angezeigt.

4 Taste PC-Steuerung  Schaltet auf PC-Steuerung um, um den Frequenzumrichter Gber MyDrive® Insight starten oder stop-
pen zu kénnen.

Zur Navigation durch die verschiedenen Parametergruppen

In diesem Beispiel wird, wie dargestellt, die Parametergruppe 4 - Motor beriicksichtigt.

ec b4
Q Search : -
. INDEX NAME o VALUE DEFAULT MIN MAX u.. [:
22 Overview <
4221 Nominal Power 0.37 0.37 0.00 0.55 w ® 3 g
~ @ AllParameters 4222 Nominal Voltage 400 400 50 1000 vo® 5 ]
v & 10rid 4223 Nominal Current 1.18 1.21 0.01 3.60 A @ 3
4224 Nominal Frequency 50 50 5 500 2 @ 3
N SRZEovetcolcis o2 DK 4225 Nominal Speed 1400 1400 50 60000 m. @ 3

3 Filters & Brake Chopper

OA & 4 Motor

& 4.1 Status

9 ~ @& 4.2Motor Data

@ 4.2.1 General Setting

e & 4.2.2 Nameplate Data

& 4.2.3 Asyn. Induction Moto

<
)

&8 4.2.4 Permanent Magnet M

v~ @ 4.4 Motor Control

Abbildung 23: Navigation zu einer Parametergruppe

1. Klicken Sie im Bildschirm All Parameters (Alle Parameter) auf die Parametergruppe.
2. Klicken Sie auf die betreffende Parameteruntergruppe.

3. Wiederholen Sie Schritt 2 so lange, bis Sie bei der Suche nach den speziellen Parametern (4) die richtige Ebene der
Parameteruntergruppe erreicht haben.

HINWEIS

In einer bestimmten Parameteruntergruppe haben Sie nur Zugriff auf Parameter, die fiir diese Parameteruntergruppe gelten.

Suche nach einem bestimmten Parameter

1. Geben Sie im Suchfeld das Stichwort fiir den zu suchenden Parameter ein. Ein Stichwort kann der Name einer Parametergruppe, einer
Parameteruntergruppe oder der Name oder die Nummer eines bestimmten Parameters sein.

Im vorliegenden Beispiel wird der Begriff Motorsteuerung berticksichtigt. Uber die Suchergebnisse erhalten Sie Zugriff auf die
Parametergruppe und den speziellen Parameter.
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& Q, motor control X

e30bk065.10

Motor Control

Motor Control Bandwidth

@ @ 0

Motor Control Principle

Abbildung 24: Schaltflache ,Suchen”

3.3.4 Anzeigen und Andern von Parametereinstellungen

Wenn Sie sich in einer bestimmten Parametergruppe befinden, werden alle Parameter angezeigt, die sich auf diese Parametergruppe
beziehen. Je nach Zugriffstyp des Parameters besteht die Moglichkeit, die Parametereinstellung anzuzeigen oder die aktuelle Auswahl
bzw. den aktuellen Wert des Parameters zu andern.

In diesem Beispiel wird, wie dargestellt, die Parametergruppe 4 Motor berticksichtigt.

Parameters 8 & ; =] * « 85

@ 1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x380-480VAC ./ & LOC

© 0 0 (s 0O ©0© O

e30bk169.11

333 Overview : INDEX NAME VALUE DEFAULT MIN MAX UNIT NUMBER
411 Motor Current 0.00 0.00 655.35 A 1614
& All Parameters ® *
412 Motor Voltage 0 0 65535 % 1612 @ Y%
2 L el 413 Motor Electrical Pow.. 0.000 0.000 1000000 kW 1610 @ Y%
BB 2. Pover coraeion & DOINK 414 Motor Power hp 0.000 0.000 1000.000 hp 1611 @ Y%
415 Motor Thermal Load o 0 0 100 % 1618 @ Y%
x v @ 3 Filters & Brake Chopper T = o0 = — i e
S requency ¥ z ® *
Qo
b4 ~ @& 4Motor 417  Frequency % 0.0 0.0 6553.5 % 1615 @ Y%
@
u 418  Motor Shaft Speed 0 -30000 30000 rpm 1617 @ ¢
& 4.1Status
4110  Motor Torque 00 -30000.0 30000.0 Nm 1616 @ Y%
v @& 4.2 Motor Data 411 Motor Torque % 0 -200 200 % 1622 @ *
4211 Motor Type 0] Asynchronous Induct 0] Async... 110
. v @ 4.4 Motor Control iy o (o] Asy (o] Asy ® *
4212 Number of Poles 4 4 2 100 139 @ Y%
EEsRotecton 4213  AMAMode [0] off [0] off 129 @ 3%
© & 5Application 4214  MotorCableLength 50 50 0 100 m 142 @ Y%
4215 MotorCable Length .. 164 164 0 328 ft 143 @ Y%
S oMenienance &oewvice 4221 Nominal Power 037 037 0.00 0.55 KW 120 ® Y¢
o [ Gles e 4222  Nominal Voltage 400 400 50 1000 v 122 @ s> B
»
Abbildung 25: Parameteribersicht
Tabelle 11: Legendentabelle
Nummer Feldname Beschreibung
1 Index Aufbauend auf der Struktur der Parametergruppe legt der Index die Position des Parameters fest.

Der Index wird jedoch nicht als eindeutige Kennung fir einen Parameter verwendet.

2 Name Name des Parameters.

3 Parameterstatus Gibt den aktuellen Status oder Wert eines Parameters an. Ausgegraute Parameter kdnnen nicht ge-
oder -wert andert werden.

4 Auswahl von Para-  Zum Anzeigen aller fiir einen Parameter verfligbaren Auswahlméglichkeiten klicken Sie auf den Wert
metern im Feld Wert.
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Tabelle 11: Legendentabelle - (Fortsetzung)

Nummer
5
6

10

1

Feldname

Standard

Bereich von Para-

metern
Einheit

Nummer

Hilfe

Favorit

Spalten bearbei-
ten und zuriick-

setzen

Beschreibung

Dies ist die Werkseinstellung (der Standardwert) des Parameters.

werden.

Der Parameterwert kann anhand der definierten Bereiche (Maximal- und Minimalwerte) gedndert

Gegebenenfalls wird im Feld Unit (Einheit) die benutzerdefinierte Einheit des Parameters angezeigt.

Die Parameternummer (PUN) stellt die eindeutige Kennzeichnung eines Parameters fiir die Mod-
bus-Register dar. Siehe 6.1.6.2.8 Parameternummer (PNU).

Beim Klicken auf die Schaltflache ? wird eine Beschreibung des Parameters angezeigt. Ndhere Be-

schreibungen siehe 7.1 Auslesen der Parametertabelle.

Klicken Sie auf die Schaltflaiche, um Parameter zu Favoriten hinzuzufiigen.

Wahlen Sie tber das 3-Punkte-Symbol die gewiinschten Spaltentypen aus oder setzen Sie alle Spal-
ten zurlick. Die Reihenfolge der Spalten kann durch Klicken, Halten und Ziehen gedndert werden.

3.3.5 PC-Steuerung zum Betrieb des Frequenzumrichters mit MyDrive® Insight

Klicken Sie zum Betrieb des Frequenzumrichters mit PC-Steuerung in MyDrive® Insight auf die Schaltflache Bedieneinheit. Abbildung 26

zeigt die verschiedenen Bildschirme zum Betrieb des Frequenzumrichters tiber MyDrive® Insight.

DEFAULT
D.00

0

0.000
0.000

B2 a

MIN

0.00

0.000
0.000

WARNING!

Safety first! Before using the
control panel please check that

H * « O

MAX
655.35
65535
1000.000
1000.000
100

UNIT

KW

hp

%

we do not end up in a hazardous

situation. Please check that no

human or device will get
damage when operating with

control panel.

CANCEL

CONTINUE

1;iC2-
30
PK37:
® 0.37kw
T4:
3x380-
480VAC

s

REQUEST CONTROL

ese

»

NONONORONONCUONS)

Abbildung 26: Betrieb des Frequenzumrichters mit MyDrive® Insight

e
e30bk170.11

RELEASE CONTROL

RUN

o STOP

COAST STOP
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3.8

ACTUAL 9

0

r Q
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Gehen Sie folgendermaf3en vor, um in MyDrive® Insight Zugriff auf die PC-Steuerung zu erhalten:
1. Klicken Sie auf die Schaltfliche REQUEST CONTROL (STEUERUNG ANFORDERN).

2. Klicken Sie auf Continue (Weiter), um die Einhaltung sicherer Betriebsbedingungen wéahrend des Frequenzumrichterbetriebs
mit MyDrive® Insight zu bestatigen.

3. Verwenden Sie zur Durchfiihrung des Frequenzumrichterbetriebs die Tasten START (START), STOP (STOPP) bzw. STOP COAST
(FREILAUFSTOPP).

4. Erhohen oder verringern Sie die Solldrehzahl.

5. Klicken Sie bei einem Fehlerereignis auf RESET FAULTS (FEHLER QUITTIEREN), um den Frequenzumrichter zurlickzusetzen.

3.3.6 Datensicherung des Frequenzumrichters

1. Wahlen Sie zur Datensicherung des Frequenzumrichters ein Laufwerk aus und gehen Sie zu Setup und Service — Parameter.

Der Bildschirm Parameters Live (Parameter Live) wird angezeigt.

2. Klicken Sie auf das in der Abbildung dargestellte Symbol.

o
Live devices ¥ : Parameters ‘ ° « =
@ ® 1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x380-480VAC ~ & LOC E . - E * 5 g
>
All devices Q_ Search . 8
. 53}
v
1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x... I -~ e .
coma:1 i Overview INDEX  NAME VALUE DEFAULT  MIN
T.2:1 Regional Settings 0] International 0] Intern... =
@ About this device v A @B All Parameters g g [o] [o]
122 Grid Type [12] 380-440V/50Hz [12] 380-...
Graphs and reports = 5
'Ill [i B M v @& 16rid 131 Mains Imbalance Ac...  [0] Trip [o] Trip
)‘ Setup and service ~ « B 2 Power conversion & DC-link 211 DC-Link Voltage 52¢ 0 0
Eemmien A R rech 2:1.2 Inverter Thermal 0 0 0
- ] SRS 213 UnitNominal Current 120 0.00
352 Introduction
5 v @ 4 Motor 215 Output Current Limit % 1.80 1.80 0.00
3 © Live 219 Heat sink Temperatu... 0 -128
2 v @ 5 Application
£ Software update : 2110 Realtime Switching ... 4 0 0
v @ 6 Maintenance & Service 2.3.1 Overvoltage Controll... 0] Disabled 0] Disabl...
A Events v g [0] [0]
= o 232 Overvoltage Controll... 100 100 0
v @& 8 Customization
236 Power Loss Action [0] No Function [0] No Fu...

Abbildung 27: Symbol Datensicherungsziel

Daraufhin 6ffnet sich ein Bildschirm zur Auswahl des Datensicherungsziels. Ziele fiir die Datensicherung:

o Projekt: Datensicherung eines bestehenden oder neuen Projekts.

€30bv206.10

There's currently no open project
that would contain the current
device. Would you like to open a
project or create a new project?

CANCEL

NEW PROJECT

OPEN PROJECT

Abbildung 28: Datensicherungsziel
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3. Klicken Sie auf Weiter. Uber den Bildschirm kann ein Name fiir die Datensicherungsdatei festgelegt werden.

4. Klicken Sie auf Backup (Datensicherung), um die Datensicherung zu starten.

Sobald die Datensicherung abgeschlossen ist, erscheint ein Bildschirm mit einer entsprechenden Benachrichtigung.
Wenn eine Datensicherung fiir ein Projekt erstellt wird, wird die Sicherung im Geratemeni unter Parameter angezeigt.

o
Live devices ~ : =
8
>
2
All devices .91
)
1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x... lT o
COM4:1
@ About this device v
I||| Graphs and reports v
4 Setup and service ~
Parameters ~
3% Introduction
© Live
Backup
° 2024-03-08 15:34:45
Software update
g Events v

Abbildung 29: Datensicherungsdatei im Menii

3.3.7 Wiederherstellen der Daten auf dem Frequenzumrichter
1. Wahlen Sie zur Wiederherstellung der Daten einen Frequenzumrichter aus und gehen Sie zu Setup und Service — Parameter.

2. Klicken Sie auf das in der nachfolgenden Abbildung angegebene Symbol.

Live devices ¥ : Parameters . o a =
e @ 1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x380-480VAC & LOC . @ - E * B 8
=
232 Alldevices Q Ssearch . 2
: 3
1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x... .
COM4:1 11 i 333 Overview INDEX NAME VALUE DEFAULT MIN
1.2:1 Regional Settings 0] International 0] Intern...
@ About this device v A @B All Parameters Y g [0] [o]
1.2.2 Grid Type [12] 380-440V/50Hz [12] 380-...
Graphs and reports - i
'Ill P B h v & 16rid 1.3.1 Mains Imbalance Ac..  [0] Trip [0] Trip
’ Setip and'secvice - v @ 2 Power conversion & DC-link 21 DC-Link Voitage 9 g
Baraneies I~ | rech 212 Inverter Thermal 0 0
& 3 Filters & Brake Cl ; ;
. N LRSS S 213 UnitNominal Gurrent 120 0.00
ss2 Introduction
™ v @ 4 Motor 215 Output Current Limit % 1.80 0.00
Q Li
3 © Live 219 Heat sink Temperatu... 0 -128
] v @ 5Application
& Software update : 2.1.10  Realtime Switching ... 0 0
v @ 6 Maintenance & Service 2:3:1 Overvoltage Controll...  [0] Disabled [0] Disabl...
A& Events v
= L 232 Overvoltage Controll... 100 100 0
v @& 8Customization
23.6 Power Loss Action [0] No Function [0] No Fu...

Abbildung 30: Symbol fiir Datenwiederherstellung

3. Wahlen Sie die Projektquelle mit den Daten aus, die auf dem Laufwerk wiederhergestellt werden sollen.
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e30bk167.11

X Restore

Select source

Project (Test)

Feedback

Abbildung 31: Datenquelle zur Datenwiederherstellung

4. Klicken Sie auf Next (Weiter) und wahlen Sie ein Datensicherungslaufwerk als Quelle aus.
5. Klicken Sie auf Next (Weiter) und wahlen Sie eine Datensicherung aus.

6. Wabhlen Sie die Inhalte zur Datenwiederherstellung auf dem Frequenzumrichter aus und klicken Sie dann auf Next (Weiter).

Bei erfolgreicher Wiederherstellung der Daten wird eine Meldung angezeigt.

e30bv208.10

Restore

1;iC2-30 PK37: 0.37kW T4: 3x380-480VAC
Restoring done!

Operation completed successfully

Feedback

Abbildung 32: Wiederherstellung abgeschlossen
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4 Aufbau und Ubersicht der Anwendungssoftware

4.1 Verstandnis der Anwendungssoftwarestruktur

Das Grundkonzept der Anwendungssoftware und der zugehorigen Hierarchie bezieht sich auf die Konfiguration eines typischen iC2-
Micro-Frequenzumrichters, wie in Abbildung 33 dargestellt.

6 Wartung und Service g
O
5 Anwendung <
o
[52}
[
3 Filter und Bremschopper
1 Netz 4 Motor
8 Kundensperzifische 91/0
Anpassung
10 Konnektivitat

Abbildung 33: Ubersicht des Anwendungsmeniis

4.2 Parametergruppen, zugehorige Inhalte und Einstellungen

e Alle allgemeinen Einstellungen wie Netz, Leistungsumwandlung und Zwischenkreis, Filter und Bremschopper sowie Motor werden
Uber die Parametergruppen (Meniindizes) 1-4 aufgerufen.

e  Der Zugriff auf die meisten anwendungsspezifischen Parameter ist Giber Parametergruppe (Menuindex) 5 mdglich.

e Anwendungsbezogene Funktionen und Leistungsmerkmale, wie Wartung und Service sowie die kundenspezifische Anpassung,
sind in Parametergruppen (Meniindizes) 6 bzw. 8 enthalten.

o Die Grundeinstellungen fur externe Steuersignale und Kommunikationsschnittstellen erfolgen in Parametergruppen (Meniindizes)
9 bzw. 10.

¢ Funktionen und zugehorige Parameter sind in einzelnen Parametergruppen zusammengefasst. Jede Funktion hat ihre eigene
Parametergruppe.

e  Zur Vereinfachung des Zugriffs sind Statusinformationen fiir jede Parametergruppe separat verfiigbar.

Die folgende Tabelle enthalt Informationen zu den Parametergruppen.

Meniiindex/Parametergruppe Parametergruppenname Beschreibung

1 Netz Enthélt Parameter fiir Konfiguration, Uberwachung und Steuerung der
Energiequelle des Frequenzumrichtersystems. Normalerweise ist das
Netz die Energiequelle. Das Menl ermdglicht auch die Konfiguration
von Netzschutzeinstellungen und die Anzeige des Netzzustands.

2 Leistungsumwandlung Enthélt Parameter fiir die Konfiguration, Uberwachung und
Steuerung der Leistungsumwandlung des Frequenzumrichters.
Das Meni ermdglicht die Konfiguration der Schutzeinstellungen
der Leistungseinheit sowie der Einstellungen fiir Gleichrichter,
Zwischenkreis und Wechselrichter.

3 Filter und Bremschopper  Enthélt Parameter fiir die Konfiguration, Uberwachung und Steuerung
der Filter, Bremschopper und Bremswiderstande.

4 Motor Enthalt Parameter zur Konfiguration von Motor, Motorsteuerung und
Motorschutz.
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Meniindex/Parametergruppe

5

10

Parametergruppenname Beschreibung

Applikation

Wartung und Service
Kundenspezifische
Anpassung

1/0

Vernetzungsfahigkeit

Enthalt Parameter flir anwendungsspezifische Funktionen, wie
Prozessregelung, Drehzahlregelung, Drehmomentregelung,
mechanische Bremssteuerung und viele weitere.

Enthalt Parameter, die sich ausschlieB3lich auf Status, Ereignisse und
Servicefunktionen beziehen.

Enthalt Parameter zur kundenspezifischen Anpassung von Anzeigen.

Enthalt Parameter zur Konfiguration der digitalen oder analogen Ein-
und Ausgabeschnittstelle.

Parameter zur Konfiguration der Kommunikation des
Frequenzumrichtersystems.
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Abbildung 34: Parametergruppen
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5 Konfigurations- und Einrichtungsbeispiele

5.1 Einflihrung und Voraussetzungen

In diesem Abschnitt werden die grundlegenden Konfigurationsschritte eines Frequenzumrichters beschrieben. Nehmen Sie wahrend des

Konfigurations-/Inbetriebnahmeprozesses fiir den Frequenzumrichter auf folgende Themen Bezug:

o Informationen zur Bedieneinheit finden Sie in 3.2.4.1 Ubersicht der Grundkonfigurationen der Bedieneinheit.

o Informationen zur Verwendung von MyDrive® Insight finden Sie in 3.3.1 Ubersicht MyDrive® Insight.

e Detaillierte Informationen zu den Parametern sind im Kapitel Parameterbeschreibungen zu finden.
Die Abbildung zeigt einen typischen Schaltplan fiir iC2-Micro-Frequenzumrichter.
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Abbildung 35: Anschlussplan
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Einzelne Zwischenkreisdrossel in MAO5a.

Der integrierte Bremschopper ist nur fiir Frequenzumrichter im Leistungsbereich von 3 x 380-480 V mit 2,2 kW (3,0 hp) und

Keine BR-Klemmen fiir Frequenzumrichter mit 1 x 100-120V, 1 x 200-240V, 3 x 200-240 V 0,37-0,75 kW (0,5-1,0 hp) und

Wahlen Sie den PNP- oder NPN-Modus Uber Parameter P 9.4.1.1 Digitaler I/O-Modus aus (PNP=Quelle, NPN=Senke).

2
hoher sowie 3 x 200-240V 1,5 kW (2 hp) und héher geeignet.
3
3x380-480V 0,37-1,5 kW (0,5-2,0 hp).
4
5

Sie kdnnen den Schalter S640 (DC-Bus-Zwischenkreisklemmen) verwenden, um fir die RS-485-Schnittstelle (Klemmen 68 und

69) die Abschlusswiderstande zu aktivieren.

5.2 Grundkonfiguration eines Frequenzumrichters

Beschrieben wird hier die Verfahrensweise zur Grundkonfiguration eines Frequenzumrichters.

Voraussetzung:

o Vergewissern Sie sich, dass der Frequenzumrichter gemaR der Bedienungsanleitung des iC2-Micro-Frequenzumrichter sicher montiert

ist.

e  ZurVerwendung von MyDrive® Insight fiir die Konfiguration installieren Sie MyDrive® Insight aus der MyDrive Suite App.

Die Grundkonfiguration eines Frequenzumrichters besteht aus den folgenden Konfigurationsschritten:

1. Konfiguration der Einstellungen fuir Netz und Leistungseinheit (Netztyp und Spannungsklasse).

2. Einstellung des Betriebsmodus.

3. Konfiguration des Steuerplatzes.

4. Konfiguration der Feldkommunikation, falls zutreffend.

Diese Schritte werden detailliert wie folgt beschrieben:

1.

2.

3.

Konfiguration der Netzeinstellungen mithilfe des folgenden Parameters.

Parameterindex Parametername Einstellungsbeispiel

1.2.2 Netztyp [12] 380-440V/50Hz

Konfiguration des Betriebsmodus mithilfe des folgenden Parameters.

Parameterindex Parametername Einstellungsbeispiel
54.2 Betriebsmodus [0] Regelung ohne
Riickfiihrung

Konfiguration der Steuerplatzeinstellungen mithilfe folgender Parameter.

Parameterindex Parametername Einstellungsbeispiel
5.5.1.1 Fiihrungshoheit [0] Klemme und Steuerw.
55.1.2 Steuerquelle [1] FU-Schnittstelle

5535 Sollwertfunktion [0] Summe

55.3.6 Sollwertvorgabe [0] Verkniipft mit Lok./Fern
5537 Quelle Sollwert 1 [1] Analogeingang 33
55.3.8 Quelle Sollwert 2 [2] Analogeingang 34
5539 Quelle Sollwert 3 [11] Bus-Sollwert

Parameternummer

6

Parameternummer

100

Parameternummer
801
802
304
313
315
316
317
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Parameterindex Parametername Einstellungsbeispiel Parameternummer
5.5.2.1 Motorfreilauf [3] Logisch ODER 850
5522 Schnellstopp [3] Logisch ODER 851
5524 Start [3] Logisch ODER 853
5.5.25 Reversierung [3] Logisch ODER 854
9.4.1.2 T13 Digitaleingang [8] Start 510
9.4.1.3 T14 Digitaleingang [10] Reversierung 511
94.14 T15 Digitaleingang [1] Reset 512
9.4.1.5 T17 Digitaleingang [14] Festdrehzahl JOG 513

5.3 Einrichten des Frequenzumrichters mit Schnellzugriff Gber die Bedieneinheit
Die folgenden Schritte zeigen die Schnellzugriffeinrichtung.
1. Schalten Sie den Frequenzumrichter ein.
Driicken Sie die Home/Menu-Taste auf der Bedieneinheit, um Zugriff zur MenUstruktur zu erhalten.
Wahlen Sie QACC aus und geben Sie g1 Motordaten ein, um zundchst mithilfe von P 4.2.1.1 Motortyp den Motortyp zu wahlen.

2

3

4. Stellen Sie die Werte der Motordatenparameter in der richtigen Reihenfolge auf Basis des ausgewahlten Motortyps ein.

5. Fuhren Sie bei Bedarf eine automatische Motoranpassung (AMA) durch. Siehe 5.4.5 Automatische Motoranpassung (AMA).
6

Wahlen Sie in g2 Application Selection (Anwendungsauswahl) den Anwendungstyp und verdrahten Sie die I/O-Klemmen
korrekt. Weitere Informationen siehe 5.5.1 Anwendungsauswahlibersicht.

7. Geben Sie g3 Motorsteuerung ein, um Sollwertgrenzen, Ausgangsgrenzen und die Rampenzeit zu konfigurieren.
8. Driicken Sie den FERN/ORT-Umschalter, um den Frequenzumrichter in den Fernbetrieb zu versetzen.

9. Starten Sie den Frequenzumrichter tiber die I/0-Klemmen.
5.4 Motorkonfiguration

5.4.1 Ubersicht der Motorkonfiguration

Die Konfigurationsbeispiele in diesem Kapitel beschreiben die Motorkonfiguration.

HINWEIS

Die in der Motorkonfiguration angegebenen Parameter lassen sich nicht bei laufendem Motor einstellen.

Die Konfigurationseinstellung umfasst MenUindex, Parametername, empfohlene Parametereinstellung und Parameternummer. Die
Parameternummer ist eine eindeutige Identifikationskennzeichnung des Parameters. Eine detaillierte Beschreibung zu den einzelnen
Parametern finden Sie im Kapitel ,,Parameterbeschreibungen”.

5.4.2 Einstellung von Asynchronmotoren

1. Zur Einstellung eines Asynchronmotors stellen Sie folgende Parameter ein:

Parameterindex Parametername Empfohlene Einstellung Parameternummer
4.2.2.1 Nennleistung Wie auf dem Typenschild 120

angegeben.
4222 Nennspannung Wie auf dem Typenschild 122

angegeben.
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Parameterindex

4224

4.2.2.3

4.2.2.5

Parametername

Nennfrequenz

Nennstrom

Nenndrehzahl

Empfohlene Einstellung

Wie auf dem Typenschild
angegeben.

Wie auf dem Typenschild
angegeben.

Wie auf dem Typenschild
angegeben.

Parameternummer

123

124

125

2. Konfigurieren Sie fiir eine optimale Leistung im VVC+-Modus folgende Parameter, furr die zusatzliche Motordaten erforderlich

sind.

Parameterindex

4.2.3.1

4232

4234

4236

Parametername

Statorwiderstand (Rs)

Rotorwiderstand (Rr)

Statorstreureaktanz Xls

Magnetisierungsreaktanz Xm

Empfohlene Einstellung

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Parameternummer

130

131

133

135

VVC+ ist der robusteste Steuermodus. In den meisten Situationen bietet dieser ohne weitere Anpassungen optimale

Leistung. Fiihren Sie fiir eine Leistungsoptimierung eine komplette AMA durch. Siehe 5.4.5 Automatische Motoranpassung

(AMA).

5.4.3 PM-Motorkonfiguration in VVC+

Voraussetzungen

1. Stellen Sie P4.2.1.1 Motortyp auf die folgenden Optionen ein, um den PM-Motorbetrieb zu aktivieren:

o [1]PM, Vollpol-SPM oder [3] PM, Vollpol-IPM.

2. Wabhlen Sie [0] Regelung ohne Riickfiihrung in P 5.4.2 Betriebsmodus.

Vorgehensweise

1. Stellen Sie die folgenden Parameter mithilfe des Motortypenschilds und des Motordatenblatts ein.

Parameterindex

4223

4.2.3.7

4225

4.2.1.2

Parametername

Nennstrom

Dauer- Nenndrehmoment

Nenndrehzahl

Anzahl der Pole

Empfohlene Einstellung

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Wie im Motordatenblatt
angegeben.

Parameternummer

124

126

125

139
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Parameterindex Parametername

423.1 Statorwiderstand (Rs)

Empfohlene Einstellung Parameternummer

Geben Sie den Widerstand der 130
Statorwicklung (Rs) zwischen
Leiter und Sternpunkt an.

Wenn nur Leiter-zu-Leiter-

Daten bereitstehen, teilen Sie
den Wert durch 2, um den

Wert zwischen Leiter und
Sternpunkt zu erhalten. Sie
kénnen den Wert auch mit einem
Ohmmeter messen, das den
Kabelwiderstand beriicksichtigt.
Teilen Sie den gemessenen

Wert durch 2 und geben Sie das
Ergebnis ein.
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Parameterindex

4243

4.24.1

Parametername

D-Achsen-Induktivitdt (Ld)

Gegen-EMK bei 1000 U/min

Empfohlene Einstellung Parameternummer

Geben Sie die direkte 137
Achseninduktivitdt des PM-
Motors zwischen Leiter und
Sternpunkt an. Wenn nur Leiter-
zu-Leiter-Daten bereitstehen,
teilen Sie den Wert durch 2,

um den Wert zwischen Leiter
und Sternpunkt zu erhalten. Sie
kénnen den Wert auch mit einem
Induktivitdtsmessgerat messen,
das die Induktivitat des Kabels
beriicksichtigt. Teilen Sie den
gemessenen Wert durch 2 und
geben Sie das Ergebnis ein.

Geben Sie hier die Gegen- 140
EMK des PM-Motors zwischen
zwei Auf3enleitern bei 1000 U/
min mechanischer Drehzahl
(Effektivwert) ein. Die Gegen-
EMK ist die Spannung, die von
einem PM-Motor erzeugt wird,
wenn kein Frequenzumrichter
angeschlossen ist und die Welle
extern gedreht wird. Die Gegen-
EMK wird normalerweise bei
Motornenndrehzahl oder bei
1000 U/min gemessen zwischen
zwei AuBBenleitern angegeben.
Wenn der Wert nicht fir eine
Motordrehzahl von 1000 U/min
verfuigbar ist, berechnen Sie den
korrekten Wert wie folgt: Wenn
die Gegen-EMK bei 1800 U/min
beispielsweise 320 V betrégt,
koénnen Sie die Gegen-EMK bei
1000 U/min wie folgt berechnen:
Gegen-EMK= (Spannung/
UPM)x1000 = (320/1800)x1000 =
178.

VVC+ ist der robusteste Steuermodus. In den meisten Situationen bietet dieser ohne weitere Anpassungen optimale

Leistung. Fiihren Sie furr eine Leistungsoptimierung eine komplette AMA durch. Siehe 5.4.5 Automatische Motoranpassung

(AMA).

2. Starten Sie den Motor zum Testen des Motorbetriebs mit niedriger Drehzahl (100 bis 200 U/min). Wenn sich der Motor nicht

dreht, Uberpriifen Sie die Installation, die allgemeinen Parameterkonfigurationen und die Motordaten.

3. Fuhren Sie einen Parkvorgang durch, indem Sie P 5.6.14 Sync. Motorparkstrom % und P 5.6.13 Synchronmotor Parkzeit. Die

Werkseinstellungswerte der Parameter lassen sich fir Anwendungen mit hoher Tragheit anpassen und erhéhen. Starten Sie

den Motor mit Nenndrehzahl. Priifen Sie die VVC+ PM-Einstellungen, falls die Anwendung nicht einwandfrei funktioniert. Die

folgende Tabelle zeigt Empfehlungen fiir verschiedene Anwendungen.
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Tabelle 12: Empfehlungen fiir verschiedene Anwendungen

Anwendung

Anwendungen mit geringer Tragheit (I ast/Imotor <5)

Anwendungen mit mittlerer Tragheit (50 > | a5t/ Imotor > 5)

Anwendungen mit hoher Tragheit (I as¢/Imotor > 50)

Hohe Last bei niedriger Drehzahl <30 % (Nenndrehzahl)

Einstellungen

e Erhohen Sie den Wert fiir P 4.4.4.10 Spannungskonstante
um den Faktor 5 bis 10.

o Reduzieren Sie den Wert fiir P 4.4.4.7 Ddmpfungsfaktor.

e Reduzieren Sie den Wert (<100 %) fir P 4.4.4.14 Min.
Strom bei niedr. Drz..

Behalten Sie berechnete Werte bei.

Erhohen Sie die Werte flir P 4.4.4.7 Ddampfungsfaktor,
P 4.4.4.9Filterzeitkonst. niedrige Drehzahl und P
4.4.4.8 Filterzeitkonst. hohe Drehzahl.

Erhohen Sie den Wert fiir P 4.4.4.10 Spannungskonstante.

Erhohen Sie den Wert flr P 4.4.4.14 Min. Strom bei niedr. Drz.
(>100 % Uber ldngere Zeit kann den Motor liberhitzen).

Wenn der Motor bei einer bestimmten Drehzahl zu schwingen beginnt, erhéhen Sie P 4.4.4.7°Ddmpfungsfaktor. Erhohen Sie

den Wert in kleinen Schritten. Sie kdnnen das Startmoment in P 4.4.4.14 Min. Strom bei niedr. Drz. einstellen. Bei 100 % wird das

Nenndrehmoment als Startmoment verwendet.

5.4.4 Drehzahlregelungskonfiguration mit I/0 mithilfe der Standardeinstellung

1. Gehen Sie zur Parametergruppe 5 Anwendung und geben Sie Folgendes an:

Parameterindex Parametername
543 Motorsteuerprinzip
54.2 Betriebsmodus
9.4.1.2 T13 Digitaleingang
9.4.1.3 T14 Digitaleingang
94.14 T15 Digitaleingang
9.4.1.5 T17 Digitaleingang
5537 Quelle Sollwert 1
9.5.1.2 T31 Analogausgang
9.4.3.1 Funktion Relais
5533 Max. Sollwert
5534 Min. Sollwert

Empfohlene Einstellungen Parameternummer
Standardeinst. verwenden: [1] VVC+.Inden 101
meisten Situationen bietet die Auswahl

von VVC+ ohne weitere Anpassungen

optimale Leistung.

Standardeinst. verwenden: [0] Regelung 100
ohne Riickfiihrung

Standardeinst. verwenden: [8] Start 510
Standardeinst. verwenden: [10] 511
Reversierung

Standardeinst. verwenden: [1] Alarm 512
quittieren

Standardeinst. verwenden: [14] Festdrz. 513
JOG

[1] Analogeingang 33 315
Standardeinst. verwenden: [100] 691
Ausgangsfrequenz

Standardeinst. verwenden: [9] Alarm 540
Standardeinst. verwenden: 50 303
Standardeinst. verwenden: 0 302
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Parameterindex Parametername Empfohlene Einstellungen Parameternummer
5542 Rampe Den Wert gemaf3 der realen Anwendung 341
1 Beschleunigungs- Zeit  einstellen.
5543 Rampe 1 Verzég.- Zeit Den Wert gemaf3 der realen Anwendung 342
einstellen.

5.4.5 Automatische Motoranpassung (AMA)
e Durch das Ausfiihren einer AMA im Modus VVC+ erstellt der Frequenzumrichter ein mathematisches Modell des Motors, um die
Kompatibilitat zwischen Frequenzumrichter und Motor zu optimieren und somit die Motorsteuerungsleistung zu verbessern.

« Einige Motoren sind moglicherweise nicht dazu in der Lage, den Test vollstandig durchzufiihren. Wéhlen Sie in diesem Fall [2] Reduz.
Anpassung in P 4.2.1.3 AMA-Modus.

o Die AMA wird innerhalb von 5 Minuten abgeschlossen. Flihren Sie das folgende Verfahren bei kaltem Motor durch, um das beste

Ergebnis zu erzielen.
Vorgehensweise
1. Stellen Sie die Motordaten gemafR dem Motortypenschild ein.
2. Stellen Sie bei Bedarf die Motorkabelldnge in P 4.2.1.4 Motorkabelldnge ein.

3. Stellen Sie [1] Komplette AMA oder [2] Reduz. Anpassung fiir den Parameter P 4.2.1.3 AMA-Modus ein. Im Hauptdisplay wird
daraufhin AMA starten angezeigt.

4. Driicken Sie die Taste Start. Der Test lauft automatisch und das Hauptdisplay zeigt an, wenn er abgeschlossen ist.

5. Wenn die AMA abgeschlossen ist, driicken Sie eine beliebige Taste, um den Vorgang zu beenden und zum normalen

Betriebsmodus zuriickzukehren.
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Abbildung 36: AMA-Statusanzeigen

1 AMA starten 2 AMA lauft

3 AMA ist abgeschlossen

5.5 Anwendungsauswahl

5.5.1 Anwendungsauswahlibersicht

Mit der Funktion Anwendungsauswahl ldsst sich der Frequenzumrichter schnell fiir einige der géangigsten Anwendungskonfigurationen
einrichten. Die Anwendungsauswahl konnen Sie Giber den Schnellzugriff oder Gber P 5.4.1 Anwendungsauswahl direkt einstellen.

Alle vorkonfigurierten Standardparameterwerte fiir jede Anwendung gelten fiir eine bestimmte Steuerungskonfiguration. Die
Anwendungsauswahl ist nur anwendbar, wenn sich der Frequenzumrichter im Fernbetrieb befindet.

HINWEIS

Bei Auswahl einer Anwendung werden die jeweiligen Parameter automatisch eingestellt. Eine kundenspezifische Konfiguration
aller Parameter auf Grundlage spezifischer Anforderungen ist jedoch auch moglich.

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 55



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Konfigurations- und Einrichtungsbeispiele

HINWEIS

Vor dem Festlegen einer Anwendungsauswahl wird es empfohlen, den Frequenzumrichter Giber den Parameter P 6.6.8

Betriebsmodus oder mittels Zweifinger-Reset zu initialisieren.

Der iC2-Micro-Frequenzumrichter verfiigt Giber fiinf Standardbetriebsarten mit jeweils vorkonfigurierten Parametern, die automatisch
eingestellt werden. Tabelle 13 enthélt eine Zusammenfassung der verschiedenen Betriebsarten und geeigneter Anwendungen.

Tabelle 13: Standardmodi und geeignete Anwendungen

Anwendungsauswahlmodus Geeignete Anwendung

Drehzahlregelungsmodus Der Standardmodus in der Anwendungsauswahlfunktion des iC2-Micro-Frequenzum-
richter. Dieser Modus wird in typischen Drehzahlregelungsanwendungen fiir den Betrieb
mit konstanter Drehzahl verwendet. Der Frequenzumrichter wird iber einen Analogein-
gang als Sollwertsignal geregelt.

Prozessregelungsmodus Dieser Modus eignet sich fiir Anwendungen, die eine Uberwachung und Anpassung, z, B.
von Temperatur, Druck, Drehzahl, verlangen, deren Werte Uber Istwertmeldungen von
Sensoren auf dem gewdiinschten Niveau gehalten werden missen.

Mehrfachdrehzahlregelungsmodus Dieser Modus eignet sich fiir Anwendungen mit vier unterschiedlichen Drehzahlen, die
liber zwei Digitaleingdnge gesteuert werden. Durch die Verwendung eines weiteren Di-
gitaleingangs sind acht verschiedene Drehzahlen realisierbar.

3-Leiter-Regelungsmodus Dieser Modus eignet sich fir typische Drehzahlregelungsanwendungen, bei denen der
Start-/Stopp-Betrieb mit zwei Drucktastern gesteuert wird.

Drehmomentregelungsmodus Geeignet fiir Drehmomentregelungsanwendungen, bei denen der Motor lber ein Dreh-
moment geregelt werden muss.

5.5.2 Konfiguration des Drehzahlregelungsmodus

Dieser Abschnitt beschreibt die Grundkonfiguration fiir den Drehzahlregelungsmodus.

o Der Drehzahlregelungsmodus ist die Standardanwendungsart fiir den iC2-Micro-Frequenzumrichter.

¢ Mithilfe der Standardparametereinstellungen und der Steueranschliisse kann der I/0-gesteuerte Frequenzumrichter schnell mit
einer Regelung ohne Riickfiihrung in Betrieb gesetzt werden.

e Diese Anwendungsart wird haufig fir Pumpen, Liifter, Extruder, Fordereinrichtungen usw. eingesetzt.
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RELAIS

Abbildung 37: Standardanschliisse

e
12 24V g
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— 13 DI1 Start (1)/Stopp (0) 3
I S DI2 Riickwarts (1)/Vorwarts (0)
I 15 DIO Reset
Ji 17 DI3 Festdrehzahl JOG
18 DI4
20 GND
% 31 AO1 Ausgangsfrequenz
1 kOhm
32 0V
33 All Drehzahlsollwert 1
34 Al2
35 GND
R
2
3

1. Stellen Sie P 5.4.1 Anwendungsauswahl auf [20] Drehzahlregelungsmodus ein.

Wenn [20] Drehzahlregelungsmodus ausgewahlt ist, werden die folgenden Parameter automatisch auf die in der Tabelle

dargestellten Werte eingestellt.

Tabelle 14: Werkseinstellungen

Kategorie

Betriebsmodus

DI1-T13
DI 2-T14
DI/O-T15
DI3-T17
DI4-T18
AI1-T33

Parameterindex

54.2

9.4.1.2
9.4.1.3
9.4.1.4
9.4.1.5
9.4.1.6

9.5.2.1

9.5.2.2
9.5.2.3
9.5.2.6

9.5.2.7

Parametername

Betriebsmodus

T13 Digitaleingang
T14 Digitaleingang
T15 Digitaleingang
T17 Digitaleingang
T18 Digitaleingang
T33 Modus

T33 Max. Spannung
T33 Min. Spannung
T33 Max. Soll-/Istwert

T33 Min. Soll-/Istwert

Werkseinstellung

[0] Regelung ohne
Riickfiihrung

[8] Start

[10] Reversierung

[1] Reset

[14] Festdrehzahl JOG
[0] Ohne Funktion

[1] Einstellung Span-
nung

10V
0,07V
50

0

Parameternummer

100

510
511
512
513
515

619

611
610
615

614
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Tabelle 14: Werkseinstellungen - (Fortsetzung)

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modus [0] 0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analogausgang *[100] Ausgangsfre- 691
quenz
Relais 9.4.3.1 Funktion Relais [9] Fehler 540
Externer Sollwert 5535 Sollwertfunktion [0] Summe 304
5537 Quelle Sollwert 1 [1] Analogeingang 33 315
55.3.8 Quelle Sollwert 2 [2] Analogeingang 34 316
5.5.3.9 Quelle Sollwert 3 [11] Bus-Sollwert 317
Festdrehzahl JOG 59.2 Sollwert JOG *5,0 311
5.9.1 Rampenzeit JOG *¥3s 380
Sollwertgrenzen 5533 Max. Sollwert 50. Wenn [1] Nord- 303
Amerika bei P
1.2.1 Ldndereinstellung
en ausgewahlt ist, be-
tragt der Standardwert
60.
5534 Min. Sollwert 0 302

5.5.3 Konfiguration des Prozessregelungsmodus

Der Prozessregelungsmodus eignet sich fiir Anwendungen, die eine Uberwachung und Anpassung eines Prozesses erfordern,
um den gewiinschten Ausgang zu erzielen. Im Prozessregelungsmodus wird der Frequenzumrichter haufig zur Ermoglichung der
Qualitatssicherung, Verbesserung der Leistung, Steigerung der Effizienz und Senkung der Kosten eingesetzt.

HINWEIS

Stellen Sie in den Anwendungs- und Systemanforderungen sicher, dass die Parameter P 5.5.3.2 Soll-/Istwerteinheit, P 5.5.3.3 Max.
Sollwert, P 5.5.3.4 Min. Sollwert, P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Istwert , P 9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Ist- Wert, P 9.5.3.6 T34 Max. Soll-/Istwert
und P 9.5.3.7 T34 Min. Soll-/Istwert korrekt eingestellt sind. Stellen Sie diese Parameter entsprechend den Anforderungen der
Anwendung ein.
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RELAIS

Abbildung 38: Standardanschlisse fiir die Prozessregelung

1. Stellen Sie P 5.4.1 Anwendungsauswahl auf [21] Prozessregelungsmodus ein.

e
12 24V gi
7 S
— 13 DI Start (1)/Stopp (0) %
14 DI2
J— 15 DIO Reset
S 17 Festdrehzahl JOG
] DI3 (Drehzahlmodus)
18 Dl4
20 GND
% 31 AO1 Ausgangsfrequenz
1 kOhm
32 Vv
33 All Prozess Sollwert 1
4@_,7 34 Al2 Prozess Istwert
35 GND
X
2
3

Wenn [21] Prozessregelungsmodus ausgewahlt ist, werden die folgenden Parameter automatisch auf die in der Tabelle

dargestellten Werte eingestellt.

Tabelle 15: Standardeinstellungen fiir den Prozessregelungsmodus

Kategorie
Betriebsmodus
DI 1-T13

DI 2-T14
DI/O-T15

DI 3-T17
DI4-T18

AI1-T33

Parameterindex
542

9.4.1.2

94.1.3

94.14

9.4.1.5

9.4.1.6

9.5.2.1

9.5.2.2
9.5.23
9.5.2.6

9.5.2.7

Parametername
Betriebsmodus

T13 Digitaleingang
T14 Digitaleingang
T15 Digitaleingang
T17 Digitaleingang
T18 Digitaleingang

T33 Modus

T33 Max. Spannung
T33 Min. Spannung
T33 Max. Soll-/Istwert

T33 Min. Soll-/Istwert

Werkseinstellung

[3] PID-Regelung

[8] Start

[0] Ohne Funktion

[1] Reset

[14] Festdrehzahl JOG
[0] Ohne Funktion

[1] Einstellung Span-
nung

10V
0,07V
50

0

Parameternummer
100
510
511
512
513
515

619

611
610
615
614
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Tabelle 15: Standardeinstellungen fiir den Prozessregelungsmodus - (Fortsetzung)

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
Al2-T34 9.5.3.1 T34 Modus [0] Einstellung Strom 629
9.5.34 T34 Max. Strom 20,00 mA 623
9.5.3.5 T34 Min. Strom 4,00 mA 622
9.5.3.6 T34 Max. Soll-/Istwert  50. Wenn [1] Nord- 625
Amerika bei P
1.2.1 Ldndereinstellung
en ausgewahlt ist, be-
tragt der Standardwert
60.
9.5.3.7 T34 Min. Soll-/Istwert 0 624
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modus [0] 0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analogausgang [100] Ausgangsfre- 691
quenz
Relais 9.4.3.1 Funktion Relais [9] Fehler 540
PID 5.12.4.1 Istwert 1 Ressource [2] Analogeingang 34 720
5.12.5.7 PID Normal-/Invers- [0] Normal 730
Regelung
Festdrehzahl JOG 59.2 Sollwert JOG 5,0 311
5.9.1 Rampenzeit JOG 3s 380
Externer Sollwert 5535 Sollwertfunktion [0] Summe 304
5537 Quelle Sollwert 1 [1] Analogeingang 33 315
55.3.8 Quelle Sollwert 2 [0] Funktion 316
55.3.9 Quelle Sollwert 3 [0] Funktion 317

5.5.4 Konfiguration des Polumschalt-Regelungsmodus

Mit dem Polumschalt-Regelungsmodus kdnnen zwei Digitaleingange fiir vier unterschiedliche Drehzahlen verwendet werden. Durch die

Verwendung eines weiteren Digitaleingangs sind acht verschiedene Drehzahlen realisierbar.
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] 2
12 24V g
7 2
— 13 DI Start (1)/Stopp (0) o
I 14 DI2 Riickwarts (1)/Vorwarts (0)
s DIO Reset
I 17 DI3 Festsollwert Bit 0
I 18 Dl4 Festsollwert Bit 1
20 GND
4@47 31 AO1 Ausgangsfrequenz
32 Vv
33 Al
34 Al2
35 GND
O 1
2 Fehler
3

RELAIS

Abbildung 39: Standardanschliisse

1. Stellen Sie P 5.4.1 Anwendungsauswahl auf [22] Polumschalt-Regelungsmodus ein.

Wenn [22] Polumschalt-Regelungsmodus ausgewahlt ist, werden die folgenden Parameter automatisch auf die in der Tabelle
dargestellten Werte eingestellt.

Tabelle 16: Werkseinstellungen

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
Betriebsmodus 54.2 Betriebsmodus [0] Regelung ohne 100
Riickfiihrung
DI 1-T13 9.4.1.2 T13 Digitaleingang [8] Start 510
DI 2-T14 94.1.3 T14 Digitaleingang [10] Reversierung 511
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Digitaleingang [1] Reset 512
DI 3-T17 9.4.1.5 T17 Digitaleingang [16] Festsollwert Bit0 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digitaleingang [17] Festsollwert Bit 1 515
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modus [0]0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analogausgang [100] Ausgangsfre- 691
quenz

Relais 9.4.3.1 Relaisfunktion [9] Fehler 540

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 61



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Konfigurations- und Einrichtungsbeispiele

Tabelle 16: Werkseinstellungen - (Fortsetzung)

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
Externer Sollwert 5537 Variabler Sollwert 1 [0] Ohne Funktion 315

5.53.8 Variabler Sollwert 2 [0] Ohne Funktion 316

5.5.3.9 Variabler Sollwert 3 [0] Ohne Funktion 317
Festsollw. 5.5.3.10 Festsollwert Hinweis: Als Array-Typ 310

Tabelle 17 festlegen.

Festdrehzahl JOG 592 Sollwert JOG 5,0 31

5.9.1 Rampenzeit JOG 3s 380
Sollwertgrenzen 5533 Max. Sollwert 50. Wenn [1] Nord- 303

amerika bei P
1.2.1 Ldndereinstellung
en ausgewahlt ist, be-

tragt der Standardwert
60.
5534 Min. Sollwert 0 302
Tabelle 17: Parameter P 5.5.3.10 Festsollwerteinstellung (Typ Array)
Sollwert DI4 (Klemme 18) DI3 (Klemme 17)
[17] Festsollw. Bit [1] [16] Festsollwert Bit 0
Festsollwert 0 0 0
Festsollwert 1 0 1
Festsollwert 2 1 0

Festsollwert 3 1 1

5.5.5 Konfiguration des Leiter-Regelungsmodus

Der 3-Leiter-Regelungsmodus des Frequenzumrichters ermdglicht die Nachbildung eines gemeinsamen Schiitz-Steuerkreises zur
Regelung des Motors. Dies ist durch die Verwendung von zwei Drucktasten zur Steuerung von Motorstart und Motorstopp mdglich. Die
Reversierung wird Uber einen Digitaleingang gesteuert.
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12 24V E
>
1 =
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I DI2 Riickwarts (1)/Vorwarts (0)
s DIO Reset
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&
2
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RELAIS
Abbildung 40: Standardanschliisse
1. Stellen Sie P 5.4.1 Anwendungsauswahl auf [23] 3-Leiter-Regelungsmodus ein.

Wenn der [23] 3-Leiter-Regelungsmodus ausgewahlt ist, werden die folgenden Parameter automatisch auf die in der Tabelle
dargestellten Werte eingestellt.

Tabelle 18: Werkseinstellungen

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
Betriebsmodus 54.2 Betriebsmodus [0] Regelung ohne 100
Riickfiihrung
DI 1-T13 9.4.1.2 T13 Digitaleingang [9] Puls-Start 510
DI 2-T14 94.1.3 T14 Digitaleingang [10] Reversierung 511
DI/O-T15 9.4.1.4 T15 Digitaleingang [1] Reset 512
DI 3-T17 9.4.1.5 T17 Digitaleingang [14] Festdrehzahl JOG 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digitaleingang [6] Stopp (invers) 515
Al1-T33 9.5.2.1 T33 Modus [1] Einstellung Span- 619
nung
9.5.2.2 T33 Max. Spannung 0V 611
9.5.23 T33 Min. Spannung 0,07V 610
9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Ist- Wert = 50 615
9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Ist- Wert 0 614
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Tabelle 18: Werkseinstellungen - (Fortsetzung)

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
AO1-T42 9.5.1.1 T31 Modus [0] 0-20 mA 690
9.5.1.2 T31 Analogausgang [100] Ausgangsfre- 691
quenz
Relais 9.4.3.1 Relaisfunktion [9] Fehler 540
Externer Sollwert 5535 Sollwertfunktion [0] Addieren 304
5537 Variabler Sollwert 1 [1] Analogeingang 33 315
55.3.8 Variabler Sollwert 2 [0] Ohne Funktion 316
5.5.3.9 Variabler Sollwert 3 [0] Ohne Funktion 317
Festdrehzahl JOG 59.2 Sollwert JOG 5,0 311
5.9.1 Rampenzeit JOG 3s 380
Sollwertgrenzen 5533 Max. Sollwert 50. Wenn [1] Nord- 303
Amerika bei P
1.2.1 Ldndereinstellung
en ausgewahlt ist, be-
tragt der Standardwert
60.
5534 Min. Sollwert 0 302

Start steigende Flanke ) . Start steigende 2
D11 A] ﬂ Befehl ignoriert ﬂ Flanke 5
Start <
) . Stopp fallende 8
D14 ‘ v Flanke s
Stopp
Rickwarts Ruckwarts
DI2
Riickwarts
Fr-out max.
Pulsausgang "D
OHz ~P
-Froutmax. t - - "= - - - - — - — — — — — — — = <

Abbildung 41: Beispiel

5.5.6 Konfigurieren des Drehmomentregelungsmodus

In der Betriebsart Drehmomentregelung verlangen die vorkonfigurierten Parametereinstellungen, dass der Motor Uiber das Drehmoment
geregelt wird. Das Motordrehmoment folgt einem Drehmomentsollwert, der dem Frequenzumrichter von einem Analogeingang
vorgegeben wird. Analogeingang 1 wird als Drehmomentsollwert verwendet, wéahrend Analogeingang 2 als Quelle der maximalen
Drehzahlgrenze fiir die Drehmomentregelung eingesetzt wird.

Bitte Folgendes beachten:

e Der Drehmomentregelungsmodus wird nur bei der VVC+-Steuerung unterstitzt und auch nur dann, wenn [0] Asynchronmotor, IM
in P4.2.1.1 Motortyp zur Steuerung ausgewahlt wurde.

o Der Drehmomentsollwert flr P 5.5.3.3 Max. Sollwert wird automatisch auf der Grundlage der gemaR Motortypenschild
eingegebenen Motordaten berechnet.

e Stellen Sie sicher, dass P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Ist- Wert gemal3 der Anwendungsanforderung eingestellt wird. Typischerweise ist der
Wert unter P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Ist- Wert gleich dem Wert unter P 5.5.3.3 Max. Sollwert.
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e Wenn der Betrieb keine Drehzahlgrenze unter Drehmomentregelung verlangt, stellen Sie P 5.10.3 Drehzahlgrenze Modus
Drehmomentreg. auf [0] Ohne Funktion ein.

e

12 24V =
o
S

13 DI Start (1)/Stopp (0)

14 DI2

15 DIO Reset

Festdrehzahl JOG

17 Di3 (Drehzahlmodus)

18 Di4

20 GND

—®<7 31 AO1 Ausgangsfrequenz
1 kOhm
1 32 oV
33 All Drehmomentsollwert 1
4@_,7 34 Al2 Drehzahlbegrenzung
35 GND
K
2
3

Abbildung 42: Standardanschliisse

1. Stellen Sie P 5.4.1 Anwendungsauswahl auf [24] Drehmomentregelungsmodus ein.

Wenn [24] Drehmomentregelungsmodus ausgewahlt ist, werden die folgenden Parameter automatisch auf die in der Tabelle
angegebenen Werte eingestellt.

Tabelle 19: Werkseinstellungen

Kategorie Parameterindex Parametername Werkseinstellung Parameternummer
Betriebsmodus 542 Betriebsmodus [4] Drehmom. o. Riick 100
DI1-T13 9.4.1.2 T13 Digitaleingang [8] Start 510
DI 2-T14 9.4.1.3 T14 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 511
DI/O-T15 94.14 T15 Digitaleingang [1] Reset 512
DI3-T17 9.4.1.5 T17 Digitaleingang [14] Festdrehzahl JOG 513
DI4-T18 9.4.1.6 T18 Digitaleingang [0] Ohne Funktion 515
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Tabelle 19: Werkseinstellungen - (Fortsetzung)

Kategorie

Al1-T33

Al2-T34

AO1-T42

Relais

Externer Sollwert

Drehzahlgrenze

Festdrehzahl JOG

Sollwertgrenzen

Parameterindex

9.5.2.1

9.5.2.2
9.5.23

9.5.2.6

9.5.2.7
9.5.3.1
9534
9.53.5

9.5.3.6

9.5.3.7
9.5.1.1

9.5.1.2

9.4.3.1
5535
5537
55.3.8
55.3.9

5.103

59.2
5.9.1

5533

5534

Parametername

T33 Modus

T33 Max. Spannung
T33 Min. Spannung

T33 Max. Soll-/Ist- Wert

T33 Min. Soll-/Ist- Wert
T34 Modus

T34 Max. Strom

T34 Min. Strom

T34 Max. Soll-/Ist- Wert

T34 Min. Soll-/Ist- Wert
T31 Modus

T31 Analogausgang

Relaisfunktion
Sollwertfunktion
Variabler Sollwert 1
Variabler Sollwert 2
Variabler Sollwert 3

Drehzahlgrenzenmodu
s

Sollwert JOG
Rampenzeit JOG

Max. Sollwert

Min. Sollwert

Werkseinstellung

[1] Einstellung Span-
nung

10V
0.07V

Dieser Wert sollte ge-
maR den Anforderun-
gen der Anwendung
manuell eingestellt
werden.

0

[0] Einstellung Strom
20,00 mA

4,00 mA

50. Wenn [1] Nord-
Amerika bei P

1.2.1 Léndereinstellung
en ausgewahlt ist, be-
tragt der Standardwert
60.

0
[0]0-20 mA

[100] Ausgangsfre-
quenz

[9] Fehler

[0] Addieren

[1] Analogeingang 33
[0] Ohne Funktion
[11] Ohne Funktion

[0] Ohne Funktion

50Hz
3s

Der Wert wird automa-
tisch gemaf den Mo-
tordaten berechnet.

0

Parameternummer

619

611
610

615

614
629
623
622

625

624
690
691

540
304
315
316
317

421

311
380
303

302
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5.6 Sollwertverarbeitung

5.6.1 Ort-/Fernsollwert

Ortsollwert
Der Ortsollwert ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter mithilfe der Tasten Auf und Ab auf der Bedieneinheit betrieben und eingestellt

wird.

Fernsollwert

Abbildung 43 zeigt das Sollwertverarbeitungssystem zur Berechnung des Fernsollwerts.
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Abbildung 43: Fernsollwert

Der Fernsollwert wird bei jedem Abtastintervall berechnet und besteht anfanglich aus zwei Arten von Sollwerteingangen:

e  X(der externe Sollwert): Eine Summe (siehe P 5.5.3.5 T34 Min. Strom) von bis zu vier extern ausgewdhlten Sollwerten, bestehend aus
einer beliebigen Kombination (bestimmt durch die Einstellung von P 5.5.3.7 Variabler Sollwert 1, P 5.5.3.8 Variabler Sollwert 2 und
P 5.5.3.9 Variabler Sollwert 3) eines Festsollwerts (P 5.5.3.10 Festsollwert), variabler Analogsollwerte, variabler digitaler Pulssollwerte
und verschiedener Feldbussollwerte in einer beliebigen Einheit, in welcher der Frequenzumrichter die Uberwachungsfunktion
Ubernimmt ([Hz], [U/min], [Nm] usw.).

e Y (der relative Sollwert): Eine Summe eines Festsollwerts (P 5.5.3.11 Relativer Festsollwert) und eines variablen Analogsollwerts (P
5.5.3.12 Relativ. Skalierungssollw. Ressource) in [%].
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Die 2 Arten von Sollwerteingdngen werden in folgender Formel kombiniert:
Fernsollwert = X+X*Y/100 %.

Wenn der relative Sollwert nicht verwendet wird, stellen Sie P 5.5.3.12 Relativ. Skalierungssollw. Ressource auf [0] Ohne Funktion und P
5.5.3.11 Relativer Festsollwert auf 0 % ein. Die Digitaleingdnge des Frequenzumrichters kénnen sowohl die Funktion ,Frequenzkorrektur
auf/ab” als auch die Funktion ,Sollwert speichern” aktivieren.

5.6.2 Sollwertgrenzen

Der Sollwertbereich, der minimale Sollwert und der maximale Sollwert definieren den zuldssigen Bereich der Summe aller Sollwerte. Die
Summe aller Sollwerte wird bei Bedarf begrenzt. Die Beziehung zwischen dem resultierenden Sollwert (nach der Befestigung) und der
Summe aller Sollwerte wird in Abbildung 44 und Abbildung 45 gezeigt.

Sollwertbereich = Minimum bis Maximum

Resultierender Sollwert

e30bk091.10

Maximaler Sollwert

Vorwarts

Minimaler Sollwert

Summe aller

- Sollwerte
-Minimaler Sollwert

Ruckwarts

-Maximaler Sollwert

Abbildung 44: Sollwertbereich ist auf 0 eingestellt

Sollwertbereich = -Maximum bis +Maximum

Resultierender Sollwert
I’}

e30bh325.10

Maximaler Sollwert

o
-

Summe aller
Sollwerte

- Maximaler Sollwert

Abbildung 45: Sollwertbereich ist auf 1 eingestellt

Der minimale Sollwert kann nicht auf weniger als 0 eingestellt werden, es sei denn, das Regelverfahren ist auf Prozess eingestellt. In
diesem Fall ergibt sich das Verhaltnis zwischen dem resultierenden Sollwert (nach der Befestigung) und der Summe aller Sollwerte wie in

Abbildung 46 gezeigt.

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 69



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Konfigurations- und Einrichtungsbeispiele

Sollwertbereich = Minimum bis Maximum

Resultierender Sollwert

e30bh326.10

Maximaler Sollwert

Summe aller
Minimaler Sollwert Sollwerte

Abbildung 46: Summe aller Sollwerte, wenn das Regelverfahren auf Prozess eingestellt ist

5.6.3 Skalierung von Festsollwerten und Bussollwerten
Festsollwerte werden gemaf3 den folgenden Regeln skaliert:

e« Wenn P 5.5.3.1 Sollwertbereich auf [0] Min.-Max. eingestellt ist, entspricht ein Sollwert von 0 % dem Wert 0 [Einheit], wobei eine
beliebige Einheit (U/min, m/s, bar usw.) zuldssig ist. Ein Sollwert von 100 % entspricht hingegen dem Maximum (Absolutwert von
P 5.5.3.3 Max. Sollwert, Absolutwert von P 5.5.3.4 Min. Sollwert).

e Wenn der P 5.5.3.3 Sollwertbereich auf [1] -Max bis +Max eingestellt ist, entspricht ein Sollwert von 0 % dem Wert 0 [Einheit] und ein
Sollwert von 100 % dem maximalen Sollwert.

Bussollwerte werden gemal3 den folgenden Regeln skaliert:

e Wenn der P 5.5.3.1 Sollwertbereich auf [0] Min.-Max. eingestellt ist, entspricht ein Sollwert von 0 % dem minimalen Sollwert und ein

Sollwert von 100 % dem maximalen Sollwert.

e Wenn der P 5.5.3.1 Sollwertbereich auf [1] -Max bis +Max eingestellt ist, entspricht ein Sollwert von -100 % dem negativen

maximalen Sollwert und ein Sollwert von 100 % dem maximalen Sollwert.

5.6.4 Skalierung von Analog- und Pulssollwerten sowie Istwert

Soll- und Istwerte werden auf gleiche Weise von Analog- und Pulseingdngen skaliert. Der einzige Unterschied ist, dass Sollwerte, die Gber
oder unter den angegebenen Endpunkten liegen (in Abbildung 47 P1 und P2), eingegrenzt werden, wahrend dies bei Istwerten nicht der
Fall ist.

Ressourcenausgang °
[Hz] -
<
°
e}
o
om
[
Max. Soll-/Istwert
50 —— P2
Min. Soll-/Istwert P1
Vi ' Ressourceneingang
- = —
/ \Y
0 K 1 8 10 vl
Klemme X
hoch

Abbildung 47: Minimale und maximale Endpunkte

Die Endpunkte P1 und P2 werden in Abhdngigkeit vom Eingang in Tabelle 20 definiert.

70 < AB413939445838de-000401 < 130R1254 Danfoss A/S © 2025.12



iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Konfigurations- und Einrichtungsbeispiele

Dacifi

Tabelle 20: Endpunkte P1 und P2

Eingang

Al 33 Einstellung Span-
nung

P1 = (Minimaler Eingangswert, minimaler Sollwert)

Minimaler Sollwert

Minimaler Eingangswert

P 9.5.2.7 T33 Min. Soll-/
Ist- Wert

P9.5.2.3T33 Min.
Spannung

P2=(Minimaler Eingangswert, maximaler Sollwert)

Maximaler Sollwert

Maximaler Eingangswert

P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/
Ist- Wert

P9.5.2.2T33 Max.
Spannung

Al 34 Einstellung Span-
nung

P 9.5.3.7 T34 Min. Soll-/
Ist- Wert

P9.5.3.3 T34 Min.
Spannung

P 9.5.3.6 T34 Max. Soll-/
Ist- Wert

P 9.5.3.2 T34 Max.
Spannung

Al 34 Einstellung Strom

P 9.5.3.7 T34 Min. Soll-/
Ist- Wert

P 9.5.3.5 T34 Min. Strom

P 9.5.3.6 T34 Max. Soll-/
Ist- Wert

P 9.5.3.4 T34 Max. Strom

Pulseingang 18

P 9.4.4.4 T18 Min. Soll-/
Ist- Wert

P 9.4.4.2T18 Min.
Frequenz

P 9.4.4.3 T18 Max. Soll-/
Ist- Wert

P 9.4.4.1 T18 Max.
Frequenz

5.6.5 Totzone um Null

In einigen Fallen sollte der Sollwert (gelegentlich auch der Istwert) eine Totzone um Null haben, um sicherzustellen, dass die Maschine
gestoppt wird, wenn der Sollwert nahe Null liegt.

Nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor, um die Totzone zu aktivieren und ihren Umfang zu definieren:

e Setzen Sie den minimalen Sollwert (siehe Tabelle in Tabelle 20 fir relevante Parameter) oder den maximalen Sollwert auf 0. Mit
anderen Worten: P1 oder P2 muss auf der X-Achse in Abbildung 48 liegen.

o Stellen Sie sicher, dass sich beide Punkte im selben Quadranten befinden.

P1 oder P2 definiert die Grof3e der Totzone, wie dies in Abbildung 48 gezeigt wird.

Ressourcenausgang o

Quadrant 2 [Hz] oder ,ohne Einheit” Quadrant 1 NS

¥

/ 2

/ 2

Max. Soll-/Istwert 50 P2 ¢
vorwarts

Ressourceneingang

) ~ |
Min. Soll-/Istwert 0 T [mA]
16 20
. Klemme X hoch
meXniedrig
7
-50—- rlickwarts

Quadrant 3
Abbildung 48: GroBe der Totzone

Quadrant 4

Fall 1: Positiver Sollwert mit Totzone, Digitaleingang zum Triggern der Reversierung, Teil |

Abbildung 49 zeigt die Wirkung der Min.-Max.-Begrenzungen an einem Sollwerteingang.

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 71



iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Konfigurations- und Einrichtungsbeispiele

Allgemeine Sollwertparameter: Allgemeine Motorparameter:
Eingeschrankt auf:
200 %- +200 %

(-40 Hz bis +40 Hz)

Sollwertbereich: Min. bis Max.
Minimaler Sollwert: 0 Hz (0,0 %)
Maximaler Sollwert: 20 Hz (100,0 %)

Motordrehrichtung: beide Richtungen
Untergrenze der Motordrehzahl: 0 Hz
Obergrenze der Motordrehzahl: 8 Hz

e30bk092.10

Al 33
Min. Sollwert 0 Hz
Max. Sollwert 20 Hz

H®_.

[
Est. Sollwert Bereich:

Sollwertalgorithmus

Eingeschrankt auf:

Min. Spannung 1V 0,0 % (0 Hz) 0% bis +100 %
Est. Sollwert Max. Spannung 10V 100,0% (20 Hz) (0 He bis 120 Ha)
Absolut L.
OHz1V
20Hz 10V Est. Quelle 1 Sollwertbereich: »”
Bereich: Der Sollwert wird gemaf
0,0 % (0 Hz) dem minimalen/maximalen 0,0 % (0 Hz)
100,0 % (20 Hz) Sollwert skaliert, der eine 100,0 % (20 Hz)
Drehzahl ergibt!!!
Hz
20
I Skalierung Hz
auf Drehzahl 20
"
1 10
\
1 10
Drehzahl-
einstellung
Bereich: -20
DI 14 -20 Hz
Digitaleingang H—| Niedrige Keine Reversierung +20 Hz
Hohe Reversierung
Begrenzt den
Drehzahlsollwert
gemal der Min.- und
Max.-Drehzahl.!!!
Motor-PID
Bereich:
Motor- L 8Hz L4 Motor
steuerung +8Hz

Abbildung 49: Beschréankung des Sollwerteingangs innerhalb von Minimum und Maximum

Fall 2: Positiver Sollwert mit Totzone, Digitaleingang zum Triggern der Reversierung, Teil Il

Abbildung 50 zeigt, wie der Sollwerteingang mit Werten, die auBerhalb der Grenzen fiir -Max und +Max liegen, die Unter- und
Obergrenzen der Eingdnge begrenzt, bevor der externe Sollwert addiert wird. AuBerdem sehen Sie, wie der externe Sollwert durch den

Sollwertalgorithmus an -Max bis +Max begrenzt wird.
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Allgemeine Sollwertparameter:

Sollwertbereich: -Max - Max
Minimaler Sollwert:

Wird nicht berticksichtigt
Maximaler Sollwert: 20 Hz (100,0 %)

Allgemein
Eingeschrankt auf:
-200 %- +200 %
(-40 Hz bis +40 Hz)

Untergren

Motordrehrichtung: Beide Richtungen

Obergrenze der Motordrehzahl: 10 Hz

e Motorparameter:

ze der Motordrehzahl: 0 Hz

e30bk093.10

Al 33 ¥
Min. Sollwert 0 Hz < > Est. Sollwert Bereich: | | Sollwgrt— ) . .
Max. Sollwert 20 Hz algorithmus E;r(\)gijcg.ranliggtg.
Min. Spannung 1V 0,0 % (0 Hz) -109 %0 bis +190 %
Est. Sollwert Max. Spannung 10V 150,0 % (30 Hz) (-20 Hz bis +20 Hz)
Absolut I
OHz1V n
Est. Quelle 1 Bereich:
30Hz10V ) Sollwertbereich: /
Der Sollwert wird
0,0 % (0 Hz) gemal dem maximalen
) 0,0 % (0 Hz)
150,0 % (30 Hz) Spllwert skaliert, dgr 100’8 % (20 Hz)
eine Drehzahl ergibt!!! @
30 Hz
I Skalierung 20 Hz
auf Drehzahl
\
1 10
)
1 10
Drehzahleinstell
ung Bereich:
r20 Hz
DI 14 -20Hz
Digitaleingang L | Niedrige Keine Reversierung +20 Hz
Hohe Reversierung Begrenzt den
Drehzahlsollwert
gemal der Min.- und
Max.-Drehzahl.!!!
Motor-PID
Bereich:
,rwegzolang - -10 Hz - Motor
+10Hz

Abbildung 50: Beschréankung des Sollwerteingangs auBBerhalb von Minimum - und Maximum +
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6 RS-485-Konfigurationen

6.1 Installation und Konfiguration der RS-485-Schnittstelle

6.1.1 Einleitung

RS-485 ist eine zweidrahtige Busschnittstelle, die mit einer Multidrop Netztopologie kompatibel ist. Sie konnen die Knoten als Bus oder
iber Ubertragungskabel (Nahbuskabel) an eine gemeinsame Abnehmerleitung anschlieBen. Insgesamt kénnen Sie 32 Teilnehmer
(Knoten) an ein Netzwerksegment anschlieBen. Netzwerksegmente sind durch Busverstérker (Repeater) unterteilt, sieche Abbildung 51.

I N e e N e I

I

Abbildung 51: RS-485-Busschnittstelle

HINWEIS

Jeder Repeater fungiert in dem Segment, in dem er installiert ist, als Teilnehmer. Jeder mit einem Netzwerk verbundene
Teilnehmer muss Uber alle Segmente hinweg eine einheitliche Teilnehmeradresse aufweisen.

Schlie3en Sie die Segmente an beiden Endpunkten ab — entweder mit Hilfe des Terminierungsschalters (S801) der Frequenzumrichter
oder mit einem polarisierten Netzwerkwiderstand. Verwenden Sie stets ein STP-Kabel (Shielded Twisted Pair) fiir die Busverdrahtung,
und beachten Sie die bewahrten Installationsverfahren.

Eine Erdverbindung der Abschirmung mit geringer Impedanz an allen Knoten ist wichtig, auch bei hohen Frequenzen. SchlieBen Sie
daher die Abschirmung grof3flachig an Masse an, z. B. mit einer Kabelschelle oder einer leitfahigen Kabelverschraubung. Méglicherweise
missen Sie Potenzialausgleichskabel verwenden, um im Netz das gleiche Erdungspotenzial zu erhalten — insbesondere bei Installationen
mit langen Kabeln.

Um eine nicht Gbereinstimmende Impedanz zu vermeiden, missen Sie im gesamten Netz den gleichen Kabeltyp verwenden.

Verwenden Sie beim Anschluss eines Motors an den Frequenzumrichter immer ein abgeschirmtes Motorkabel.
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Tabelle 21: Kabelspezifikationen

Kabel Abgeschirmtes verdrilltes Adernpaar (STP)
Impedanz [Q] 120
Kabelldnge [m (ft)] Maximal 1200 (3937) (einschlie3lich Abzweigleitungen).

Maximal 500 (1640) von Station zu Station.

6.1.2 Anschluss des Frequenzumrichters an das RS-485-Netzwerk

1. Verbinden Sie die Signalleitungen mit Klemme 68 (P+) und Klemme 69 (N-) auf der Hauptsteuerkarte des Frequenzumrichters.

d
N
e30bb795.10

aND ‘WWOD | 2
B
| 3]

Abbildung 52: Netzwerkverbindung

2. Verbinden Sie den Kabelschirm mit den Kabelschellen.

HINWEIS

Zur Reduzierung von Stérungen zwischen Leitern verwenden Sie abgeschirmte paarig verdrillte Kabel.

6.1.3 Hardware-Konfiguration

Verwenden Sie zur Terminierung des RS-485-Busses den Schalter fiir den Abschlusswiderstand an der Hauptsteuerkarte des
Frequenzumrichters. Die Werkseinstellung des Schalters ist AUS.

==

e30bv112.10

©00 |55

GO oO0Te

METOR

Abbildung 53: Werkseinstellung des Schalters fiir den Abschlusswiderstand

1 RS-485-Terminierungsschalter (EIN=RS-485 geschlossen, 2 RS-485-Anschlussklemmen
AUS=0ffen)

6.1.4 Parametereinstellungen fiir die RS-485-Kommunikation
Zwei Kommunikationsprotokolle sind in den Frequenzumrichter integriert.

e Danfoss FU

¢  Modbus RTU
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Funktionen kdnnen Sie extern lber die Protokollsoftware und die RS-485-Verbindung oder in Parametergruppe 10 programmieren.

Tabelle 22: Parametereinstellungen fiir die RS-485 -Kommunikation

Parameter
P 10.1.1 Protokoll

P 10.1.2 Adresse

P 10.1.3 Baudrate

P 10.1.4 Paritdt/Stoppbits

P 10.1.6 Antwortzeit Min. Verz.

P 10.1.5 Antwortzeit Max. Verz.

6.1.5 EMV-SchutzmafBnahmen

Funktion
Dieser Parameter definiert das Anwendungsprotokoll furr die RS-485-Schnittstelle.

Dieser Parameter definiert die Teilnehmeradresse an der Schnittstelle.

HINWEIS

Der Adressbereich hangt von der Protokollauswahl in P 10.1.1 Protokoll ab.
Dieser Parameter definiert die Baudrate des Frequenzumrichters an der Schnittstelle.

HINWEIS

Die Standardbaudrate hdngt von der Protokollauswahl in P 10.1.7 Protokoll ab.

Dieser Parameter definiert die Paritat der Schnittstelle und die Anzahl von Stoppbits.

HINWEIS

Die Standardauswahl héngt von der Protokollauswahl in P 10.1.1 Protokoll ab.

Definiert die minimale Verzégerung, welche der Frequenzumrichter nach dem Empfang
eines Frequenzumrichter-Telegramms wartet, bevor sein Antworttelegramm gesendet
wird. Diese Funktion dient dem Umgehen von Modem-Umsteuerzeiten.

Definiert eine maximale Zeitverzégerung zwischen dem Ubertragen einer Abfrage und
dem Empfang der Antwort.

Danfoss empfiehlt die folgenden EMV-SchutzmalBnahmen, um den stérungsfreien Betrieb des RS-485-Netzwerks zu erreichen.

HINWEIS

Beachten Sie die einschldgigen nationalen und lokalen Vorschriften und Gesetze, beispielsweise im Hinblick auf die

Schutzerdung. Eine nicht vorschriftsméafige Erdung der Kabel kann zu einer Verschlechterung der Kommunikation und zu

Gerateschaden flihren. Halten Sie das RS-485-Kommunikationskabel von Motor- und Bremswiderstandskabeln fern, um ein

Einkoppeln von Hochfrequenzstérungen zwischen den Kabeln zu vermeiden. In der Regel ist ein Abstand von 200 mm (8 in)

ausreichend. Halten Sie den gro3tmdglichen Abstand zwischen den Kabeln ein, besonders wenn diese iber weite Strecken

parallel laufen. Lasst sich das Kreuzen der Kabel nicht vermeiden, muss das RS-485-Kabel in einem Winkel von 90 ° Giber Motor-

und Bremswiderstandskabel gefiihrt werden.
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e95na493.11

90°

Abbildung 54: Mindestabstand zwischen Kommunikations- und Leistungskabeln

1 Feldbuskabel 2 Mindestabstand 200 mm (8 in)

6.1.6 FU-Protokoll

6.1.6.1 Ubersicht zum FU-Protokoll

Das FU-Protokoll, das auch als Frequenzumrichter-Bus oder Standardbus bezeichnet wird, ist der Standardfeldbus von Danfoss. Es
definiert ein Zugriffsverfahren nach dem Master-Follower-Prinzip fiir die Kommunikation Gber einen Feldbus.

Es kdnnen maximal 126 Follower und ein Master an die Schnittstelle angeschlossen werden. Die einzelnen Follower werden vom Master
Uber ein Adresszeichen im Telegramm angewdhlt. Nur wenn ein Follower eine fehlerfreie, an ihn adressierte Meldung empfangen hat,
sendet er eine Antwortmeldung. Die direkte Telegrammibermittlung unter Followern ist nicht moglich. Die Dateniibertragung erfolgt
im Halbduplex-Betrieb.

Die Master-Funktion kann nicht auf einen anderen Teilnehmer tibertragen werden (Ein-Master-System).

Die physikalische Schicht ist RS-485 und nutzt damit die im Frequenzumrichter integrierte RS-485-Schnittstelle. Das FU-Protokoll
unterstitzt unterschiedliche Telegrammformate:

e  Ein kurzes Format mit 8 Bytes fiir Prozessdaten.
e Einlanges Format von 16 Bytes, das auBerdem einen Parameterkanal enthdlt.
e Ein Format fir Text.
Das FU-Protokoll bietet Zugriff auf das Steuerwort und den Bussollwert des Frequenzumrichters.
Mit dem Steuerwort kann der Master mehrere wichtige Funktionen des Frequenzumrichters steuern:
e Anlaufen.
e Stoppen des Frequenzumrichters auf unterschiedliche Arten:
o Freilaufstopp.
o Schnellstopp.
o DC-Bremsstopp.
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o Normaler Stopp (Rampenstopp).
e Reset nach Fehlerabschaltung.
e  Betrieb mit verschiedenen Festdrehzahlen.
e  Start mit Reversierung.
e Anderung des aktiven Parametersatzes.
e Steuerung der beiden in den Frequenzumrichter integrierten Relais.

Der Bussollwert wird in der Regel zur Drehzahlregelung verwendet. Es ist ebenfalls moglich, auf die Parameter zuzugreifen, ihre Werte
zu lesen und, wo mdglich, Werte an sie zu schreiben. Der Zugriff auf die Parameter bietet eine Reihe von Steuerungsoptionen wie die
Regelung des Sollwerts des Frequenzumrichters, wenn sein interner PI-Regler verwendet wird.

6.1.6.2 Aufbau der Telegrammbldcke fiir FU-Protokoll

6.1.6.2.1 Inhalt eines Zeichens (Byte)

Jedes Uibertragene Zeichen beginnt mit einem Startbit. Danach werden 8 Datenbits libertragen, was einem Byte entspricht. Jedes
Zeichen wird (iber ein Paritdtsbit abgesichert, das auf 1 gesetzt wird, wenn Paritdt gegeben ist (d. h. eine gleiche Anzahl binérer Einsen in
den 8 Datenbits und dem Paritatsbit zusammen). Ein Zeichen endet mit einem Stoppbit und besteht aus insgesamt 11 Bits.

o
o
m
E
Start 0 1 2 3 4 5 6 7 Gleiche Stopp- L,C,
bit Paritit. bit

Abbildung 55: Inhalt eines Zeichens

6.1.6.2.2 Telegrammaufbau

Jedes Telegramm ist folgendermafBen aufgebaut:

e  Startzeichen (STX) = 02 Hex.

e  Ein Byte zur Angabe der Telegrammlange (LGE).

e  Ein Byte zur Angabe der Adresse des Frequenzumrichters (ADR).

Danach folgen verschiedene Nutzdaten (variabel, abhdngig vom Telegrammtyp).

Das Telegramm schlief3t mit einem Datensteuerbyte (BCC).

€95na099.10

STX LGE ADR DATA BCC

Abbildung 56: Telegrammaufbau

6.1.6.2.3 Telegrammlange (LGE)

Die Telegrammlange ist die Anzahl der Datenbytes plus Adressbyte ADR und Datensteuerbyte BCC.

Tabelle 23: Lange des Telegramms

4 Datenbyte LGE=4+1+1=6Byte
12 Datenbyte LGE=12+1+1=14Byte
Text enthaltene Telegramme 10+n Bytes

1) Die 10 steht fiir die festen Zeichen, wéhrend das n variable ist (je nach Textldnge).
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6.1.6.2.4 Frequenzumrichteradresse (ADR)
Adressformat 1-126:

e Bit7 =1 (Adressformat 1-126 aktiv)

e Bit 0-6 = Frequenzumrichteradresse 1-126

e Bit 0-6 = 0 Broadcast

Der Follower gibt das Adressbyte im Antworttelegramm unverdndert an den Master zurtick.

6.1.6.2.5 Datensteuerbyte (BCC)

Die Prifsumme wird als XOR-Funktion berechnet. Bevor das erste Byte im Telegramm empfangen wird, lautet die berechnete Priifsumme
0.

6.1.6.2.6 Das Datenfeld

Die Struktur der Nutzdaten hangt vom Telegrammtyp ab. Es gibt drei Telegrammtypen, die sowohl fiir Steuertelegramme (Master-
>Slave) als auch fiir Antworttelegramme (Follower->Master) gelten.

Die drei Telegrammtypen sind:

e Prozessblock (PCD)

e Parameterblock

e Textblock

Prozessblock (PCD)

Der PCD besteht aus einem Datenblock mit 4 Byte (2 Wortern) und enthalt:
e  Steuerwort und Sollwert (von Master zu Follower).

e  Zustandswort und aktuelle Ausgangsfrequenz (von Follower zu Master).

| el e —
| stx | LGE | ADR PCD1 PCD2 BCC |
I I (R 1

e30ba269.10

Abbildung 57: Prozessblock

Parameterblock

Der Parameterblock dient zur Ubertragung von Parametern zwischen Master und Follower. Der Datenblock besteht aus 12 Byte (6
Woértern) und enthalt auch den Prozessblock.

=
| i e — IS
| stx | e | ADR PKE IND PWEhoch | PWEniedrig PCD1 PCD2 BcC |3
I I R _ 2
(V]
Abbildung 58: Parameterblock
Textblock
Der Textblock dient zum Lesen oder Schreiben von Texten tiber den Datenblock.
=4
e e T - —— g
| stx | LGE | ADR PKE IND Ch1 Ch2 Chn PCD1 PCD2 BCC | E
I N R _ —— g

Abbildung 59: Textblock
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6.1.6.2.7 Das PKE-Feld

Das PKE-Feld enthalt zwei untergeordnete Felder:

e Parameterbefehle und Antworten (AK)

e Parameternummer (PNU)

PKE

IND

PWEhoch PWEnied rig

e30bb918.10

AK

PNU

15141312(11109876543210

Parameterbefehle
und Antworten

Abbildung 60: PKE-Feld

Parameter-Nummer

Die Bits 12-15 libertragen die Parameterbefehle vom Master zum Follower und senden bearbeitete Follower-Antworten an den Master

zuriick.

Tabelle 24: Parameterbefehle

Parameterbefehle Master->Follower

Bitanzahl

Tabelle 25: Antwort

Antwort Follower->Master

Bitanzahl

15

o o o o

12

12

Parameterbefehl

Kein Befehl.
Parameterwert lesen.
Parameterwert in RAM schreiben (Wort).

Parameterwert in RAM schreiben (Doppelwort).

Parameterwert in RAM und EEPROM schreiben (Doppelwort).

Parameterwert in RAM und EEPROM schreiben (Wort).

Text lesen.

Antwort

Keine Antwort.

Ubertragener Parameterwert (Wort).
Ubertragener Parameterwert (Doppelwort).
Befehl kann nicht ausgefiihrt werden.

Ubertragener Text.
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Wenn der Befehl nicht ausgefiihrt werden kann, sendet der Follower die Antwort 0711 Befehl kann nicht ausgefiihrt werden und gibt eine

entsprechende Fehlermeldung gemaR Tabelle 26 aus.

Tabelle 26: Follower-Bericht

Fehlercode

0

11
15
17
18
100
>100
130
131
132
252
253
254

255

6.1.6.2.8 Parameternummer (PNU)

Frequenzumrichter-Spezifikation
Unglltige Parameternummer.
Parameter kann nicht gedndert werden.
Obere oder untere Grenze Uberschritten.
Verstimmelter Subindex.

Kein Datenfeld.

Falscher Datentyp.

Unbenutzt.

Unbenutzt.

Beschreibungselement nicht verfugbar.
Kein Parameter-Schreibzugriff.

Kein Text verfuigbar.

Nicht zutreffend im Betrieb.

Andere Fehler.

Kein Buszugriff fir diesen Parameter.

Schreiben in Werkseinstellung nicht moglich.

Kein Zugriff zur Bedieneinheit.
Unbekannter Viewer.
Anforderung nicht unterstitzt.
Unbekanntes Attribut.

Kein Fehler.

Die Bits 0-11 dienen zur Ubertragung der Parameternummern. Die Parameternummer stellt die eindeutige Kennzeichnung eines

Parameters fiir die Modbus-Register dar. Zum Beispiel entspricht beim Schreiben in P 5.4.2 Betriebsmodus die Registernummer der

Zahl 999. Die Registernummer errechnet sich aus der Parameternummer x 10-1. In P 5.4.2 Betriebsmodus ist die Parameternummer 100.

Weitere Informationen zur Parameternummer finden Sie unter 7.1 Auslesen der Parametertabelle.

6.1.6.2.9 Index (IND)

Der Index wird mit der Parameternummer zum Lesen/Schreiben von Zugriffsparametern mit Index verwendet, z. B. P 6.1.1 Letzte

Fehlernummer. Der Index besteht aus zwei Bytes, einem Low Byte und einem High Byte. Nur das Low Byte wird als Index verwendet.

6.1.6.2.10 Parameterwert (PWE)

Der Parameterwertblock besteht aus zwei Wortern (4 Bytes); der Wert hangt vom definierten Befehl (AK) ab. Verlangt der Master einen

Parameterwert, so enthalt der PWE-Block keinen Wert. Um einen Parameterwert zu dndern (schreiben), wird der neue Wert in den PWE-

Block geschrieben und vom Master zum Follower gesendet.
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Antwortet der Follower auf eine Parameteranfrage (Lesebefehl), so wird der aktuelle Parameterwert im PWE-Block an den Master

Ubertragen. Wenn ein Parameter mehrere Datenoptionen enthalt, wird der Datenwert durch Eingabe des Werts in den PWE gewahlt.

Uber die serielle Kommunikationsschnittstelle kdnnen nur Parameter des Datentyps 9 (Textblock) gelesen werden.

P 6.7.1 FU-Typ bis P 6.7.9 Leistungskarte Seriennummer enthalten den Datentyp 9. Zum Beispiel konnen Sie in P 6.7.1 FU-Typ die

LeistungsgréBe und Netzspannung lesen. Wird eine Textfolge libertragen (gelesen), so ist die Telegrammlange variabel, da die Texte

unterschiedliche Langen haben. Die Telegrammldnge ist im zweiten Byte (LGE) des Telegramms definiert. Bei Textlibertragung zeigt das

Indexzeichen an, ob es sich um einen Lese- oder Schreibbefehl handelt.

Um einen Text tiber den PWE-Block lesen zu kdnnen, missen Sie den Parameterbefehl (AK) auf F Hex einstellen. Das Highbyte des

Indexzeichens muss 4 sein.

6.1.6.2.11 Vom Frequenzumrichter unterstiitzte Datentypen

Tabelle 27: Datentypen

Datentypen
3
4

10
13
33
35

1) Ohne Vorzeichen bedeutet, dass das Telegramm kein Vorzeichen enthiilt.

6.1.6.2.12 Umwandlung

Beschreibung
Ganzzahl 16 Bit
Ganzzahl 32 Bit

Ohne Vorzeichen 8 "
Ohne Vorzeichen 16"
Ohne Vorzeichen 32"
Textblock

Bytestring
Zeitdifferenz
Reserviert

Bitsequenz

Das Applikationshandbuch enthélt die Beschreibungen von Attributen der einzelnen Parameter. Parameterwerte werden nur als ganze

Zahlen tibertragen. Umrechnungsfaktoren werden zur Ubertragung von Dezimalwerten verwendet.

P 5.8.3 Untergrenze der Motordrehzahl [Hz] hat einen Umrechnungsfaktor von 0,1. Soll die Mindestfrequenz auf 10 Hz eingestellt

werden, Ubertragen Sie den Wert 100. Der Umrechnungsfaktor 0,1 bedeutet, dass der Gibertragene Wert mit 0,1 multipliziert wird. Der

Wert 100 wird somit als 10,0 erkannt.

Tabelle 28: Umwandlung

Umrechnungsindex
74

2

Umrechnungsfaktor
3600

100

10

1

0,1

0,01

0,001

82 < AB413939445838de-000401 < 130R1254

Danfoss A/S © 2025.12



iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > RS-485-Konfigurationen

Tabelle 28: Umwandlung - (Fortsetzung)

Umrechnungsindex Umrechnungsfaktor
-4 0,0001

-5 0,00001

6.1.6.2.13 Prozessworter (PCD)

Der Block mit Prozesswortern wird in zwei Blocke zu je 16 Bit unterteilt. Dies erfolgt stets in der definierten Reihenfolge.

Tabelle 29: Prozessworter (PCD)

PCD 1 PCD 2
Steuertelegramm (Master->Follower-Steuerwort) Sollwert
Steuertelegramm (Follower->Master) Zustandswort Aktuelle Ausgangsfrequenz

6.1.6.3 Beispiele

6.1.6.3.1 Ubersicht der Beispiele

Die Bits 0-11 dienen zur Ubertragung der Parameternummern. Weitere Informationen zur Parameternummer finden Sie unter 7.1
Auslesen der Parametertabelle. Zum Beispiel lautet die Parameternummer flr P 5.4.2 Betriebsmodus 100.

6.1.6.3.2 Schreiben eines Parameterwerts

Andern Sie P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz] auf 100 Hz.

Schreiben Sie die Daten in EEPROM.

PKE = E19E hex - Einzelwort in P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz] schreiben. Die Parameternummer lautet 414.
e IND =0000 Hex.

o PWEyH = 0000 Hex.

e  PWE ow=03E8 Hex.

Datenwert 1000, entspricht 100 Hz, siehe 6.1.6.2.12 Umwandlung.

Das Telegramm sieht aus wie Abbildung 61.

E19E H 0000 H 0000 H 03E8 H

e€30ba092.10

PKE IND PWEhoch PWEniedrig

Abbildung 61: Telegramm

HINWEIS

P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz] ist ein einzelnes Wort, und der Parameterbefehl zum Schreiben in den EEPROM lautet
E. P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz] ist 19E in hexadezimaler Schreibweise. Die Parameternummer lautet 414.

Die Antwort vom Follower an den Master ist in Abbildung 62 dargestellt.

119E H 0000 H 0000 H 03E8 H

€30ba093.10

PKE IND PWEpoch PWE iedrig

Abbildung 62: Antwort vom Master
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6.1.6.3.3 Lesen eines Parameterwertes

Lesen Sie den Wert in P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 1 ab.

PKE = 1155 Hex - Lesen Sie den Parameterwert in P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 1 ab. Die Parameternummer lautet 341.
e IND =0000 Hex.

o PWEygH = 0000 Hex.

. PWELOW = 0000 Hex.

1155 H 0000 H 0000 H 0000 H

e30ba094.10

PKE IND PWE} och PWEniedrig

Abbildung 63: Telegramm

Wenn der Wert in P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 1 10 s betragt, wird die Antwort des Followers an den Master in Abbildung 64 gezeigt.

1155 H 0000 H 0000 H 03E8 H

e30ba267.10

PKE IND PWE} och PWEniedrig

Abbildung 64: Antwort

3E8 Hex entspricht 1000 im Dezimalformat. Der Umrechnungsindex fiir P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 1 betrégt -2, d. h. 0,01.

P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 1 ist vom Typ Ohne Vorzeichen 32. Die Parameternummer lautet 341.

6.1.7 Modbus RTU

6.1.7.1 Einflihrung zu Modbus RTU
Was der Anwender bereits wissen sollte

Danfoss geht davon aus, dass der installierte Regler die in diesem Handbuch aufgefiihrten Schnittstellen unterstitzt und dass alle
Anforderungen an den Regler und auch an den Frequenzumrichter sowie samtliche entsprechenden Einschrankungen unbedingt erfiillt
werden. Das integrierte Modbus RTU-Protokoll (Remote Terminal Unit) ist fir die Kommunikation mit samtlichen Reglern ausgelegt, von
denen die in dieser Anleitung definierten Schnittstellen unterstiitzt werden. Voraussetzung ist, dass der Anwender vollstdndig tber die
Funktionen und Einschréankungen des Reglers informiert ist.

Ubersicht zu Modbus RTU

Ungeachtet der Art des physischen Kommunikationsnetzwerks wird in diesem Abschnitt der Vorgang beschrieben, den ein Regler beim
Anfordern eines Zugriffs auf ein anderes Gerat verwendet. Dieser Vorgang umfasst auch die Art und Weise, wie die Modbus RTU auf
Anforderungen von einem anderen Gerat antwortet und wie Fehler erkannt und gemeldet werden. Zudem etabliert er ein allgemeines
Format fuir das Layout und die Inhalte der Telegrammfelder.

Wahrend der Kommunikation tber ein Modbus RTU-Netzwerk nimmt das Protokoll Folgendes vor:
e Esbestimmt, wie jeder Regler seine Gerateadresse lernt.

e Eserkenntein an ihn adressiertes Telegramm.

e  Esbestimmt die Art der auszufiihrenden Aktionen.

e Esliest Daten oder andere Informationen aus dem Telegramm aus.
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Wenn eine Antwort erforderlich ist, erstellt der Regler das Antworttelegramm und sendet es. Regler kommunizieren mithilfe einer
Master/Follower-Technik, bei der nur der Master Transaktionen (so genannte Abfragen) einleiten kann. Die Follower antworten, indem
sie den Master mit den angeforderten Daten versorgen oder die in der Abfrage angeforderte MaBnahme ergreifen. Der Master kann
einzelne Follower direkt ansprechen oder ein Broadcast-Telegramm an alle Follower einleiten. Follower senden eine Antwort auf
Abfragen zurlick, die einzeln an sie adressiert wurden. Bei Broadcast-Anfragen vom Master werden keine Antworten zurlickgesendet.

Das Modbus RTU-Protokoll erstellt das Format fiir die Abfrage des Masters, indem es folgende Informationen bereitstellt:
o Die Gerédte- (oder Broadcast-)Adresse.

e Einen Funktionscode, der die angeforderte Aktion definiert.

e Alle zu sendenden Daten.

e Ein Fehlerpriffeld.

Das Antworttelegramm des Follower-Gerédts wird ebenfalls Giber das Modbus-Protokoll erstellt. Sie enthalt Felder fiir die Bestatigung
der ergriffenen Manahme, jegliche zuriickzusendenden Daten und ein Feld zur Fehlerpriifung. Wenn beim Empfang des Telegramms
ein Fehler auftritt oder der Follower die angeforderte MaBnahme nicht durchfiihren kann, erstellt und sendet der Follower eine
Fehlermeldung. Oder es tritt ein Timeout auf.

6.1.7.2 Frequenzumrichter mit Modbus RTU

Der Frequenzumrichter kommuniziert im Modbus RTU-Format ber die integrierte RS-485-Schnittstelle. Die Modbus RTU bietet Zugriff
auf das Steuerwort und den Bussollwert des Frequenzumrichters.

Mit dem Steuerwort kann der Modbus-Master mehrere wichtige Funktionen des Frequenzumrichters steuern:
e Anlaufen.
e Verschiedene Stopps:
o Freilaufstopp.
o Schnellstopp.
o DC-Bremsstopp.
o Normaler Stopp (Rampenstopp).
e Reset nach Fehlerabschaltung.
e  Betrieb mit verschiedenen Festdrehzahlen.
e  Start mit Reversierung.
o Anderung des aktiven Parametersatzes.
e Steuerung des in den Frequenzumrichter integrierten Relais.

Der Bussollwert wird in der Regel zur Drehzahlregelung verwendet. Es ist ebenfalls moglich, auf die Parameter zuzugreifen, ihre Werte
zu lesen und, wo moglich, Werte an sie zu schreiben. Der Zugriff auf die Parameter bietet eine Reihe von Steuerungsoptionen wie die
Regelung des Sollwerts des Frequenzumrichters, wenn sein interner Pl-Regler verwendet wird.

6.1.7.3 Netzwerkkonfiguration

Programmieren Sie die folgenden Parameter, um das FU-Protokoll fiir den Frequenzumrichter zu aktivieren.

Tabelle 30: Parameter zum Aktivieren des Protokolls

Parameter Einstellung

P 10.1.1 Protokoll Modbus

P 10.1.2 Adresse 1-247

P 10.1.3 Baudrate 2400-115200

P 10.1.4 Paritdt/Stoppbits Gerade Paritdt, 1 Stoppbit (Werkseinstellung)
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6.1.7.4 Aufbau der Modbus RTU-Telegrammbldcke

6.1.7.4.1 Format der Modbus RTU-Meldungsbytes

Die Regler sind fuir die Kommunikation Gber RTU-Modus (Remote Terminal Unit) am Modbus-Netz eingerichtet, wobei jedes Byte einer

Meldung zwei hexadezimale 4-Bit-Zeichen enthalt. Das Format fiir jedes Byte ist wie in den folgenden Tabellen gezeigt.

Tabelle 31: Format jedes Byte

Startbit Datenbyte Stopp/ Stopp
Paritat

Tabelle 32: Byte-Details

Codiersystem 8 Bit bindr, hexadezimal 0-9, A-F.

2 hexadezimale Zeichen in jedem 8-Bit-Feld des Telegramm:s.

Bit pro Byte e 1 Startbit.
o 8 Datenbits, Bit mit der niedrigsten Wertigkeit wird zuerst gesendet.
o 1Bit fUr gerade/ungerade Paritat; kein Bit ohne Paritat.

o 1 Stoppbit, wenn Paritat verwendet wird; 2 Bits ohne Paritat.

Fehlerpriffeld Zyklische Redundanz-Priifung (CRC).

6.1.7.4.2 Modbus RTU-Telegrammaufbau

Ein Modbus RTU-Telegramm wird vom sendenden Gerét in einen Block gepackt, der einen bekannten Anfangs- und Endpunkt

besitzt. Dadurch ist es dem empfangenden Gerat mdglich, am Anfang des Telegramms zu beginnen, den Adressenabschnitt zu lesen,
festzustellen, welches Gerat adressiert ist (oder alle Gerate, im Fall eines Broadcast-Telegramms) und festzustellen, wann das Telegramm
beendet ist. Unvollsténdige Telegramme werden ermittelt und als Konsequenz Fehler gesetzt. Die fiir alle Felder zuldssigen Zeichen sind
im Hexadezimalformat 00-FF. Der Frequenzumrichter Giberwacht kontinuierlich den Netzwerkbus, auch wahrend des Silent-Intervalls.
Wenn das erste Feld (das Adressfeld) empfangen wird, wird es von jedem Frequenzumrichter oder jedem einzelnen Gerédt entschlisselt,
um zu ermitteln, welches Gerat adressiert ist. Modbus RTU-Telegramme mit Adresse 0 sind Broadcast-Telegramme. Fiir Broadcast-
Telegramme ist keine Antwort erlaubt. Ein typischer Telegrammblock wird in der folgenden Tabelle gezeigt.

Tabelle 33: Typischer Modbus RTU-Telegrammaufbau

Start Adresse Funktion Daten CRC-Priifung Ende
T1-T2-T3-T4 8 Bit 8 Bit N x 8 Bit 16 Bit T1-T2-T3-T4

6.1.7.4.3 Start-/Stoppfeld

Telegramme beginnen mit einer Sendepause von mindestens 3,5 Zeichen pro Zeiteinheit. Die Sendepause wird als Vielfaches der
Zeichenintervalle mit der Baudrate implementiert, mit der im Netzwerk die Datenlibertragung stattfindet (in der Abbildung als Start
T1-T2-T3-T4 angegeben). Das erste libertragene Feld ist die Gerateadresse. Nach dem letzten tbertragenen Intervall markiert ein
identisches Intervall von mindestens 3,5 Zeichen pro Zeiteinheit das Ende des Telegramms. Nach diesem Intervall kann ein neues

Telegramm beginnen.

Ubertragen Sie den gesamten Telegrammrahmen als kontinuierlichen Datenstrom. Falls eine Sendepause von mehr als 1,5 Zeichen pro
Zeiteinheit vor dem Abschluss des Blocks auftritt, [6scht das empfangende Gerét die Daten und nimmt an, dass es sich beim nachsten
Byte um das Adressfeld ein neues Telegramm handelt. Beginnt ein neues Telegramm friiher als 3,5 Zeichen pro Zeiteinheit nach einem
vorangegangenen Telegramm, interpretiert es das empfangende Gerat als Fortsetzung des vorangegangenen Telegramms. Dies fiihrt zu
einem Timeout (keine Antwort vom Follower), da der Wert im letzten CRC-Feld fiir die kombinierten Telegramme nicht gultig ist.

86 < AB413939445838de-000401 < 130R1254 Danfoss A/S © 2025.12



Dacifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > RS-485-Konfigurationen

6.1.7.4.4 Adressfeld

Das Adressfeld eines Telegrammblocks enthalt acht Bits. Giiltige Adressen von Follower-Gerédten liegen im Bereich von 0-247 dezimal.
Die einzelnen Follower-Gerate entsprechen zugewiesenen Adressen im Bereich von 1-247 (0 ist fir den Broadcast-Modus reserviert,
den alle Follower erkennen). Ein Master adressiert ein Follower-Gerat, indem er die Follower-Adresse in das Adressfeld des Telegramms
eintrdgt. Wenn das Follower-Gerét seine Antwort sendet, tragt es seine eigene Adresse in das Adressfeld der Antwort ein, um den Master
zu informieren, welches der Follower-Gerate antwortet.

6.1.7.4.5 Funktionsfeld

Das Feld flir den Funktionscode eines Telegrammblocks enthalt acht Bits. Gliltige Codes liegen im Bereich von 1 bis FF. Funktionsfelder
dienen zum Senden von Telegrammen zwischen Master und Follower. Wenn ein Telegramm von einem Master zu einem Follower-
Gerat gesendet wird, teilt das Funktionscodefeld dem Follower mit, welche Aktion durchzufiihren ist. Wenn der Follower dem Master
antwortet, nutzt er das Funktionscodefeld, um entweder eine normale (fehlerfreie) Antwort anzuzeigen oder um anzuzeigen, dass ein

Fehler aufgetreten ist (Ausnahmeantwort).

Im Fall einer normalen Antwort wiederholt der Follower den urspriinglichen Funktionscode. Im Fall einer Ausnahmeantwort sendet der
Follower einen Code, der dem urspriinglichen Funktionscode entspricht, dessen wichtigstes Bit allerdings auf eine logische 1 gesetzt
wurde. Neben der Modifizierung des Funktionscodes zur Erzeugung einer Ausnahmeantwort stellt der Follower einen individuellen Code
in das Datenfeld des Antworttelegrammes. Dieser Code informiert den Master tiber die Art des Fehlers oder den Grund der Ausnahme.
Siehe auch 6.2.2 Von Modbus RTU unterstiitzte Funktionscodes und 6.2.3 Modbus-Ausnahmecodes.

6.1.7.4.6 Datenfeld

Das Datenfeld setzt sich aus Sdtzen von je 2 hexadezimalen Zeichen im Bereich von 00 bis FF (hexadezimal) zusammen. Diese Ziffern
bestehen aus einem RTU-Zeichen. Das von einem Master- an ein Followergerat gesendete Datenfeld des Telegramms enthélt weitere

Informationen, die der Follower fiir eine entsprechende Funktion verwenden muss.
Die Informationen kénnen folgende Punkte enthalten:

e Spulen- oder Registeradressen.

¢ Menge der zu behandelnden Informationen.

e Anzahl der tatsachlichen Datenbytes im Feld.

6.1.7.4.7 CRC-Priiffeld

Telegramme enthalten ein Fehlerpriiffeld, das auf der zyklischen Redundanzpriifung (CRC) basiert. Das CRC-Feld prift den Inhalt

des gesamten Telegramms. Die Priifung wird in jedem Fall durchgefiihrt, unabhédngig vom Paritatsprifverfahren fir die einzelnen
Zeichen des Telegramms. Der CRC-Wert wird vom sendenden Gerat errechnet und als letztes Feld an das Telegramm angehangt. Das
empfangende Gerat fiihrt wéahrend des Erhalts des Telegramms eine Neuberechnung der CRC durch und vergleicht den errechneten
Wert mit dem tatsachlichen Wert im CRC-Feld. Das CRC-Feld enthdlt einen 16-Bit-Bindrwert, der in Form von zwei 8-Bit-Bytes
implementiert wird. Nach der Fehlerpriifung wird das niederwertige Byte im Feld zuerst angehangt und anschlieBend das hoherwertige
Byte. Das héherwertige CRC-Byte ist das letzte im Rahmen des Telegramms Ubertragene Byte.

6.1.7.4.8 Adressieren von Einzelregistern

Einleitung

Im Modbus-Protokoll sind alle Daten in Einzelregistern (Spulen) und Halteregistern organisiert. Spulen halten ein einzelnes Bit, wahrend
Halteregister ein 2-Byte-Wort halten (d. h. 16 Bits). Alle Datenadressen in Modbus-Telegrammen werden als Null referenziert. Das erste
Auftreten eines Datenelements wird als Element Nr. 0 adressiert. Ein Beispiel: Die als ,Spule 1” in einem programmierbaren Regler
eingetragene Spule wird im Datenadressfeld eines Modbus-Telegramms als 0000 adressiert. Spule 127 (dezimal) wird als Spule 007E
hexadezimal (126 dezimal) adressiert.
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Halteregister 40001 wird im Datenadressfeld des Telegramms als 0000 adressiert. Im Funktionscodefeld ist bereits eine ,Halteregister”-

Operation spezifiziert. Daher ist die Referenz 4XXXX implizit. Halteregister 40108 wird als Register 006B hexadezimal (107 dezimal)

adressiert.

Einzelregister

Tabelle 34: Einzelregister
Spulennr.
1-16
17-32
33-48

49-64

65

66-65536

Beschreibung

Frequenzumrichter-Steuerwort.

Drehzahl- oder Sollwertbereich des Frequenzumrichters 0x0-0xFFFF (-200 % bis ~200 %).

Frequenzumrichter-Zustandswort.

Regelung ohne Rickfiihrung: Ausgangsfrequenz Frequenzumrichter.

Regelung mit Rickflihrung: Istwertsignal Frequenzumrichter.
Parameterschreibsteuerung (Master — Follower).
0 = Parameteranderungen werden zum RAM des Frequenzumrichters geschrieben.

1 = Parameteranderungen werden zum RAM und EEPROM des Frequenzumrichters ge-
schrieben.

Reserviert.

Frequenzumrichter-Steuerwort (FU-Profil)

Tabelle 35: Frequenzumrichter-Steuerwort (FU-Profil)

Spule
01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15
16

0 1
Festsollwert Isb

Festsollwert msb

Signalrichtung

Master an Follower
Master an Follower
Follower an Master

Follower an Master

Master an Follower

DC-Bremse Keine DC-Bremse
Freilaufstopp Kein Freilaufstopp
Schnellstopp Kein Schnellstopp
Speicherfrequenz Keine Speicherfrequenz
Rampenstopp Start

Kein Reset Reset

Keine Festdrehzahl JOG Festdrehzahl JOG
Rampe 1 Rampe 2

Daten nicht glltig Daten giiltig
Relais 1 Aus Relais 1 Ein
Reserviert

Parametersatzwahl LSB
Reserviert

Keine Reversierung Reversierung

88 < AB413939445838de-000401 < 130R1254

Danfoss A/S © 2025.12



iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > RS-485-Konfigurationen

Frequenzumrichter-Zustandswort (FU-Profil)

Tabelle 36: Frequenzumrichter-Zustandswort (FU-Profil)

Spule
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47

48

Adresse/Register

Tabelle 37: Adresse/Register

Busadresse Busregister
0 1
1 2
2 3
3 4
4 5
5 6
6 7
7 8

0

Steuerung nicht bereit

FU nicht bereit
Freilaufstopp

Kein Fehler

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Keine Warnung
Istwert=Sollwert
Hand-Betrieb

AuBerhalb Frequenzbereich
Gestoppt

Unbenutzt

Keine Spannungswarnung
Nicht in Stromgrenze

Keine Ubertemperaturwarnung

SPS-Register Inhalt

40001 Reserviert

40002 Reserviert

40003 Reserviert

40004 Frei

40005 Frei

40006 Modbus-Konfigura-
tion

40007 Letzter Fehlercode

40008 Letztes Fehlerregis-
ter

1

Steuerung bereit

FU bereit
Sicherheitsverriegelung
Fehler

Nicht verwendet
Nicht verwendet
Unbenutzt
Warnung
Ist=Sollwert
Fern-Betrieb

In Freq.-Bereich

In Betrieb
Unbenutzt
Spannungswarnung
Stromgrenze

Ubertemperaturwarnung

Zugriff Beschreibung

- Reserviert fir altere
Frequenzumrichter

- Reserviert flr dltere
Frequenzumrichter

- Reserviert fir éltere
Frequenzumrichter

Lesen/Schreiben Nur TCP. Reserviert

fur Modbus TCP
Nur Lesen Fehlercode von der
Parameterdaten-
bank erhalten
Nur Lesen Adresse des Regis-

ters, bei dem der
letzte Fehler aufge-
treten ist.
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Tabelle 37: Adresse/Register - (Fortsetzung)

Busadresse Busregister SPS-Register Inhalt Zugriff Beschreibung

8 9 40009 Indexzeiger Lesen/Schreiben Sub-Index von dem
Parameter, auf den
zugegriffen werden

muss.
9 10 40010 Parameterzugriffs- 20 Bytes Platz reser-
abhéngig viert fir Parameter

in Modbus Map.

29 30 40030 Parameterzugriffs- 20 Bytes Platz reser-
abhangig viert fiir Parameter
in Modbus Map.

1) Ein ins Modbus RTU-Telegramm geschriebener Wert muss 1 oder kleiner als die Registernummer sein. Lesen Sie z. B. Modbus Register 1, indem Sie den Wert 0 in das Telegramm
schreiben.

6.1.7.5 Zugriff auf Parameter

6.1.7.5.1 Parameterverarbeitung

Die PNU (Parameternummer) wird aus der Registeradresse (ibersetzt, die in dem Modbus-Lese- oder Schreibtelegramm enthalten ist. Die
Parameternummer wird als (10 X Parameternummer-1) Dezimal fiir Modbus Gibersetzt.

Beispiele

Auslesen von P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta (16 Bit): Die Parameternummer lautet 312 und die Registeradresse, die den
Parameterwert enthalt, ist 3119. Ein Wert von 1252 (dezimal) bedeutet, dass der Parameter auf 12,52 % eingestellt ist.

Auslesen von P 5.5.3.11 Relativer Festsollwert (32 Bit): Die Parameternummer lautet jeweils 341 und die Registeradressen, die den
Parameterwert enthalten, sind 3409 und 3410. Ein Wert von 11300 (Dezimal) bedeutet, dass der Parameter auf 113,00 eingestellt ist.

6.1.7.5.2 Datenspeicherung

Die Spule 65 (dezimal) bestimmt, ob an den Frequenzumrichter geschriebene Daten im EEPROM und RAM (Spule 65 = 1) oder nur im
RAM (Spule 65 = 0) gespeichert werden.

6.1.7.5.3 IND (Index)

Einige Parameter im Frequenzumrichter sind Array-Parameter, zum Beispiel P 5.5.3.10 Festsollwert. Da der Modbus keine Arrays in
Halteregistern unterstitzt, hat der Frequenzumrichter das Halteregister 9 als Zeiger zum Array reserviert. Stellen Sie das Halteregister
9 ein, bevor ein Arrayparameter ausgelesen oder geschrieben wird. Wenn Sie das Halteregister auf den Wert 2 einstellen, werden alle
Lese-/Schreibevorgdnge zu Array-Parametern mit 2 indiziert.

6.1.7.5.4 Textblocke

Der Zugriff auf als Textblocke gespeicherte Parameter erfolgt auf gleiche Weise wie fiir die anderen Parameter. Die maximale
TextblockgroBe ist 20 Zeichen. Gilt die Leseanfrage fiir einen Parameter fiir mehr Zeichen, als der Parameter speichert, wird die Antwort
verkurzt. Gilt die Leseanfrage flir einen Parameter flir weniger Zeichen, als der Parameter speichert, wird die Antwort mit Leerzeichen
gefullt.

6.1.7.5.5 Umrechnungsfaktor

Ein Parameterwert kann nur als ganze Zahl tibertragen werden. Verwenden Sie zur Ubertragung von Dezimalzahlen einen
Umrechnungsfaktor.
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6.1.7.5.6 Parameterwerte
Standarddatentypen

Standarddatentypen sind int 16, int 32, uint 8, uint 16 und uint 32. Sie werden als 4x-Register gespeichert (40001-4FFFF). Die Parameter
werden Uber Funktion 03 Hex ,Halteregister lesen” gelesen. Parameter werden Uber die Funktion 6 Hex ,Voreingestelltes, einzelnes
Register” fur ein Register (16 Bit) und die Funktion 10 Hex ,Voreingestellte multiple Register” fiir zwei Register (32 Bit) geschrieben.
Lesbare Langen reichen von einem Register (16 Bit) bis zu zehn Registern (20 Zeichen).

Nicht-standardmaflige Datentypen

Nichtstandarddatentypen sind Textblocke und werden als 4x-Register gespeichert (40001-4FFFF). Die Parameter werden liber Funktion
03 Hex ,Halteregister lesen” gelesen und (iber die Funktion 10 Hex ,Voreingestellte multiple Register” geschrieben. Lesbare Ldngen
reichen von einem Register (2 Zeichen) bis zu zehn Registern (20 Zeichen).

6.1.7.6 Beispiele

6.1.7.6.1 Spulenzustand lesen (01 Hex)
Beschreibung

Mit dieser Funktion wird der EIN/AUS-Zustand von diskreten Ausgangen (Spulen) im Frequenzumrichter ausgelesen. Broadcast wird fiir
Lesevorgdnge nie unterstitzt.

Abfrage

Das Abfragetelegramm legt die Startspule und die Anzahl der zu lesenden Spulen an. Spulenadressen beginnen bei 0, d. h. Spule 33 wird
als 32 adressiert. Beispiel fiir eine Abfrage zum Lesen der Spulen 33 bis 48 (Zustandswort) vom Follower-Gerat 01.

Tabelle 38: Abfrage

Feldname Beispiel (Hex)

Follower-Adresse 01 (Adresse des Frequenzumrichters)
Funktion 01 (Spulen lesen)

Startadresse HI 00

Startadresse LO 20 (32 Dezimalstellen) Spule 33
Anzahl der Punkte HI 00

Anzahl der Punkte LO 10 (16 Dezimale)

Fehlerpriifung (CRC) -

Antwort

Der Spulenzustand im Antworttelegramm wird als eine Spule pro Bit des Datenfelds gepackt. Der Zustand wird angegeben als: 1 = ON;
0 = OFF. Das LSB des ersten Datenbytes enthalt die Spule, die in der Anfrage adressiert war. Die anderen Spulen folgen in Richtung des
hochwertigen Endes des Bytes, und vom niedrigen zum hohen Wert in darauffolgenden Bytes.

Wenn die zuriickgemeldete Spulenanzahl kein Vielfaches von 8 ist, werden die verbleibenden Bits im letzten Datenbyte mit Nullen

aufgefillt (in Richtung des hochwertigen Byte-Endes). Im Feld fiir die Bytezahl wird die Anzahl der vollstandigen Datenbyte festgelegt.

Tabelle 39: Antwort

Feldname Beispiel (Hex)

Follower-Adresse 01 (Adresse des Frequenzumrichters)
Funktion 01 (Spulen lesen)

Bytezahl 02 (2 Datenbytes)

Daten (Spulen 40-33) 07
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Tabelle 39: Antwort - (Fortsetzung)

Feldname Beispiel (Hex)
Daten (Spulen 48-41) 06 (STW = 0607 Hex)
Fehlerpriifung (CRC) -

HINWEIS

Spulen und Register werden explizit mit einem Offset von -1 im Modbus adressiert. Beispielsweise wird Spule 33 als Spule 32
adressiert.

6.1.7.6.2 Halteregister lesen (03 Hex)

Beschreibung

Mithilfe dieser Funktion werden die Inhalte der Halteregister im Follower gelesen.
Abfrage

Das Abfragetelegramm legt das Startregister und die Anzahl der zu lesenden Register fest. Registeradressen beginnen bei 0, d. h. die
Register 1-4 werden als 0-3 adressiert.

Beispiel: Auslesen von P 5.5.3.3 Max. Sollwert, Register 3029. Die Parameternummer lautet 303.

Tabelle 40: Abfrage

Feldname Beispiel (Hex)

Follower-Adresse 01

Funktion 03 (Halteregister lesen)

Startadresse HI 0B (Registeradresse 3029)

Startadresse LO D5 (Registeradresse 3029)

Anzahl der Punkte HI 00

Anzahl der Punkte LO 02 - (P 5.5.3.3 Max. Sollwert ist 32 Bit lang, d. h. 2 Regjister)

Fehlerpriifung (CRC) -

Antwort

Die Registerdaten im Antworttelegramm werden als zwei Byte pro Register gepackt, wobei die binaren Inhalte in jedem Byte korrekt
ausgerichtet sind. In jedem Register enthalt das erste Byte die hohen Bits, und das zweite Byte enthdlt die niedrigen Bits.

Beispiel: Hex 000088B8=35,000=35 Hz.

Tabelle 41: Antwort

Feldname Beispiel (Hex)
Follower-Adresse 01
Funktion 03
Bytezahl 04
Daten HI (Register 3030) 00
Daten LO (Register 3030) 00
Daten HI (Register 3031) 88
Daten LO (Register 3031) B8

Fehlerpriifung (CRC) -
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6.1.7.6.3 Einzelne Spule zwangsetzen/schreiben (05 Hex)
Beschreibung

Diese Funktion erzwingt den Spulenzustand EIN oder AUS. Bei einem Broadcast erzwingt diese Funktion die gleichen Spulenreferenzen

in allen zugehdrigen Folgeantrieben.
Abfrage

Das Abfragetelegramm definiert das Erzwingen von Spule 65 (Parameter-Schreibsteuerung). Spulenadressen beginnen bei 0, d. h. Spule
65 wird als 64 adressiert. Setzdaten = 00 00 Hex (AUS) oder FF 00 Hex (EIN).

Tabelle 42: Abfrage

Feldname Beispiel (Hex)

Follower-Adresse 01 (Adresse des Frequenzumrichters)
Funktion 05 (einzelne Spule schreiben)
Spulenadresse HI 00

Spulenadresse LO 40 (64 dezimal) Spule 65
Befehlskonstante Hl FF

Befehlskonstante LO 00 (FF 00 = EIN)

Fehlerpriifung (CRC) -

Antwort
Die normale Reaktion ist ein Echo der Abfrage, das nach dem Erzwingen des Spulenstatus zurlickgegeben wird.

Tabelle 43: Antwort

Feldname Beispiel (Hex)
Follower-Adresse 01
Funktion 05
Befehlskonstante Hl FF
Befehlskonstante LO 00
Anzahl Spulen HI 00
Anzahl Spulen LO 01

Fehlerprifung (CRC) -

6.1.7.6.4 Voreingestelltes, einzelnes Register (06 Hex)

Beschreibung

Mithilfe dieser Funktion wird ein Wert in einem einzigen Halteregister voreingestellt.
Abfrage

Das Abfragetelegramm definiert die Registerreferenz flir die Voreinstellung. Registeradressen beginnen bei null, d. h., Register 1 wird als
0 adressiert.

Schreiben Sie zum Beispiel in P 5.4.2 Betriebsmodus Register 999. Register 999 ist gleich der Parameternummer x 10-1, da die
Parameternummer fiir P 5.4.2 Betriebsmodus 100 lautet.
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Tabelle 44: Abfrage

Feldname
Follower-Adresse
Funktion

Startadresse HI
Startadresse LO
Voreinstellungsdaten HI
Voreinstellungsdaten LO

Fehlerpriifung (CRC)

Antwort

Die normale Reaktion ist ein Echo der Abfrage, das nach der Weitergabe des Registerinhalts zurtickgegeben wird.

Tabelle 45: Antwort

Feldname
Follower-Adresse
Funktion
Registeradresse HI
Registeradresse LO
Voreinstellungsdaten HI
Voreinstellungsdaten LO

Fehlerpriifung (CRC)

6.1.7.6.5 Voreingestellte multiple Register (10 Hex)

Beschreibung

Beispiel (Hex)

01

06

03 (Registeradresse 999)
E7 (Registeradresse 999)
00

01

Beispiel (Hex)
01
06
03
E7
00
01

Mithilfe dieser Funktion werden Werte in einer Sequenz von Halteregistern voreingestellt.

Abfrage

Das Abfragetelegramm definiert die Registerreferenz fiir die Voreinstellung. Registeradressen beginnen bei null, d. h., Register 1 wird als

0 adressiert. Beispiel einer Abfrage zur Voreinstellung von zwei Registern (Parameter P 4.2.2.3 Nennstrom auf 738 (7,38 A) einstellen).

Die Parameternummer lautet 124.

Tabelle 46: Abfrage

Feldname
Follower-Adresse
Funktion
Startadresse HI
Startadresse LO
Anzahl Register HI
Anzahl Register LO
Bytezahl

Schreiben von Daten HI (Register 4: 1049)

Beispiel (Hex)
01
10
04
D7
00
02
04
00
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Tabelle 46: Abfrage - (Fortsetzung)

Feldname Beispiel (Hex)
Schreiben von Daten LO (Register 4: 1049) 00
Schreiben von Daten HI (Register 4: 1050) 02
Schreiben von Daten LO (Register 4: 1050) E2

Fehlerprifung (CRC) -

Antwort

Die normale Antwort gibt die Follower-Adresse, den Funktionscode, die Startadresse und die Anzahl der voreingestellten Register

zurtick.

Tabelle 47: Antwort

Feldname Beispiel (Hex)
Follower-Adresse 01
Funktion 10
Startadresse HI 04
Startadresse LO 19
Anzahl Register HI 00
Anzahl Register LO 02

Fehlerprifung (CRC) -

6.1.7.6.6 Mehrere Spulen zwangsetzen/schreiben (OF Hex)
Beschreibung

Mit dieser Funktion wird flr alle Spulen in einer Folge von Spulen der Zustand EIN oder AUS erzwungen. Bei einem Broadcast erzwingt
diese Funktion die gleichen Spulenreferenzen in allen zugehoérigen Followern.

Abfrage

Das Abfrage-Telegramm gibt ein Zwangsetzen der Spulen 17 bis 32 (Drehzahlsollwert) an.

HINWEIS

Spulenadressen beginnen bei 0, d. h. Spule 17 wird als 16 adressiert.

Tabelle 48: Abfrage

Feldname Beispiel (Hex)

Follower-Adresse 01 (Adresse des Frequenzumrichters)
Funktion OF (Mehrere Spulen schreiben)
Spulenadresse HI 00

Spulenadresse LO 10 (Spulenadresse 17)

Anzahl Spulen HI 00

Anzahl Spulen LO 10 (16 Spulen)

Bytezahl 02

Daten erzwingen HI (Spulen 8-1) 20
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Tabelle 48: Abfrage - (Fortsetzung)

Feldname
Daten erzwingen LO (Spulen 16-9)
Fehlerpriifung (CRC)

Antwort

Beispiel (Hex)

00 (Sollwert = 2000 Hex)

Die normale Antwort gibt die Follower-Adresse, den Funktionscode, die Startadresse und die Anzahl erzwungener Spulen zurick.

Tabelle 49: Antwort

Feldname
Follower-Adresse
Funktion
Spulenadresse HI
Spulenadresse LO
Anzahl Spulen HI
Anzahl Spulen LO
Fehlerprifung (CRC)

6.1.8 Danfoss FU-Steuerprofil

6.1.8.1 Steuerwort gemaf FU-Profil

Beispiel (Hex)

01 (Adresse des Frequenzumrichters)
OF (Mehrere Spulen schreiben)

00

10 (Spulenadresse 17)

00

10 (16 Spulen)

Die Modbus-Halteregisternummern fiir Eingangsdaten - CTW und REF - und Ausgangsdaten - STW und HIW - sind in Tabelle 50

definiert:

Tabelle 50: Modbus-Halteregisternummern fiir Ein- und Ausgangsdaten

50000 Eingangsdaten
50010 Eingangsdaten
50200 Ausgangsdaten

50210 Ausgangsdaten

Frequenzumrichter-Steuerwortregister (CTW)
Bussollwertregister (REF)
Frequenzumrichter-Zustandswortregister (STW)

Frequenzumrichter-Hauptwertregister (HIW)

Die Ein-/Ausgangsdaten stehen auch in einem niedrigeren Halteregisterbereich zur Verfiigung:

Tabelle 51: Nummern der niedrigeren Register fiir Ein- und Ausgangsdaten

02810 Eingangsdaten
02811 Eingangsdaten
02910 Ausgangsdaten

02911 Ausgangsdaten

Master/Follower

CcTW Drehzahlsollw.

e30ba274.11

Bit-
Nr.: 1514131211109876543210

Abbildung 65: Steuerwort gemaf FU-Profil

Frequenzumrichter-Steuerwortregister (CTW)
Bussollwertregister (REF)
Frequenzumrichter-Zustandswortregister (STW)

Frequenzumrichter-Hauptwertregister (HIW)
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Tabelle 52: Steuerwort gemaB FU-Profil

Bit
00
01

02
03
04
05
06
07
08
09
10
11

12
13
14

15

Bitwert=0

Sollwert

Sollwert

DC-Bremse
Motorfreilauf
Schnellstopp
Ausgangsfrequenz halten
Rampenstopp

Ohne Funktion

Ohne Funktion
Rampe 1

Daten ungliltig
Relais 01 gedffnet
Reserviert
Parametereinstellung
Reserviert

Ohne Funktion

6.1.8.2 Erlduterung des Steuerwort-Bits

Bits 00/01

Bitwert =1
Externe Anwahl Isb
Externe Anwahl msb
Rampe

Kein Motorfreilauf
Rampe

Rampe verwenden
Start

Reset

Festdrehzahl JOG
Rampe 2

Daten giiltig

Relais 01 aktiv
Reserviert

(Isb)

Reserviert

Rickwarts

Die Bits 00 und 01 werden benutzt, um zwischen den vier Sollwerten zu wéhlen, deren Vorprogrammierung Sie gemaf3 der folgenden
Tabelle unter P 5.5.3.10 Festsollwert finden.

Tabelle 53: Steuerbits

Programmierter Sollwert
1
2
3

4

Parameter Bit 01
P 5.5.3.10 Festsollwert [0] 0
P 5.5.3.10 Festsollwert [1] 0
P 5.5.3.10 Festsollwert [2] 1
P 5.5.3.10 Festsollwert [3] 1

Bit 00

HINWEIS

Definieren Sie in P 5.5.2.7 Festsollwertanwahl, wie Bit 00/01 mit der entsprechenden Funktion an den Digitaleingdngen verknipft

ist.

Bit 02, DC-Bremse

Bit 02 = 0: FUhrt zu DC-Bremsung und -Stopp. Stellen Sie den Bremsstrom und die Bremsdauer in P 5.7.4 DC-Bremsstrom % und P

5.7.3 DC-Bremszeit ein.
Bit 02 = 1: Bewirkt Rampe.
Bit 03, Motorfreilauf

Bit 03 = 0: Der Frequenzumrichter ldsst den Motor austrudeln (Ausgangstransistoren werden ,abgeschaltet”).
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Bit 03 = 1: Der Frequenzumrichter startet den Motor, wenn die anderen Startbedingungen erfiillt sind.

Definieren Sie in P 5.5.2.1 Anwahl Motorfreilauf, wie Bit 03 mit der entsprechenden Funktion an den Digitaleingdngen verkniipft ist.
Bit 04, Schnellstopp

Bit 04 = 0: Lasst die Motordrehzahl Giber Rampe bis zum Stopp auslaufen (eingestellt in P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp).

Bit 05, Ausgangsfrequenz halten

Bit 05=0: Die aktuelle Ausgangsfrequenz (in Hz) wird gespeichert. Ein Andern der gespeicherten Ausgangsfrequenz ist nur mit den
Digitaleingdngen maglich, die auf [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab (P 9.4.1.2 T13 Digitaleingang bis P 9.4.1.5 T17 Digitaleingang)
programmiert sind.

HINWEIS

Ist Ausgangsfrequenz speichern aktiv, kdnnen Sie den Frequenzumrichter nur durch Auswahl der folgenden Bits stoppen:

o Bit 03 Freilaufstopp
o Bit 02 DC-Bremse.

« Digitaleingang programmiert auf [5] DC-Bremse (invers), [2] Motorfreilauf (inv.) oder [3] Mot.freil./Res.inv (P 9.4.1.2 T13
Digitaleingang bis P 9.4.1.5 T17 Digitaleingang).

Bit 06, Rampe Stopp/Start

Bit 06 = 0: Bewirkt einen Stopp, indem die Motordrehzahl tiber den entsprechenden Parameter fiir Rampenzeit Ab bis zum Stopp

reduziert wird.

Bit 06 = 1: Ermdglicht dem Frequenzumrichter das Starten des Motors, wenn die anderen Startbedingungen erfillt sind.

Definieren Sie in P 5.5.2.4 Start, wie Bit 06 Rampe Stopp/Start mit der entsprechenden Funktion an den Digitaleingdngen verknipft ist.
Bit 07, Reset

Bit 07 = 0: Kein Reset.

Bit 07 = 1: Zurlicksetzen einer Abschaltung. Reset wird mit ansteigender Flanke des Signals aktiviert, d. h. beim Wechsel von Logik ,0” zu
Logik 1"

Bit 08, JOG

Bit 08 = 1: P 5.9.2 Festdrehzahl JOG [Hz] bestimmt die Ausgangsfrequenz.

Bit 09, Auswahl von Rampe 1/2

Bit 09=0: Rampe 1 ist aktiv (P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 1 bis P 5.5.4.3 Rampenzeit Ab 1).
Bit 09 = 1: Rampe 2 ist aktiv (P 5.5.4.2 Rampenzeit Auf 2 bis P 5.5.4.3 Rampenzeit Ab 2).
Bit 10, Daten nicht giiltig/Daten giiltig

Teilt dem Frequenzumrichter mit, ob das Steuerwort benutzt oder ignoriert wird.

Bit 10 = 0: Das Steuerwort wird ignoriert.

Bit 10 = 1: Das Steuerwort wird verwendet. Diese Funktion ist relevant, weil das Telegramm unabhangig vom Telegrammtyp stets das
Steuerwort enthalt. Deaktivieren Sie das Steuerwort, wenn dieses beim Aktualisieren oder Lesen von Parametern nicht benétigt wird.

Bit 11, Relais 01

Bit 11 = 0: Relais 01 ist nicht aktiviert.

Bit 11 = 1: Relais 01 ist aktiviert, wenn [36] Steuerwort Bit 11 in P 9.4.3.1 Relaisfunktion gewahlt wurde.
Bit 13, Konfigurationsauswahl

Verwenden Sie Bit 13 gemaR folgender Tabelle zur Auswahl aus den beiden Konfigurationen.

Diese Funktion ist nur moglich, wenn [9] Externe Anwahl in P 6.6.1 Aktiver Parametersatz gewahlt ist.
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Tabelle 54: Konfigurationsauswahl

Konfiguration
1

2

HINWEIS

Bit 13

Verwenden Sie P 5.5.2.6 Parametersatzanwahl, um zu definieren, wie Bit 13 mit der entsprechenden Funktion an den

Digitaleingdangen verknupft ist.

Bit 14, OK/Grenze Uberschritten

Bit 14 = 0: Der Motorstrom liegt unter der in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % gewahlten Stromgrenze.

Bit 14 = 1: Die in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % eingestellte Stromgrenze ist Uberschritten.

Bit 15, Reversierung

Bit 15 = 0: Keine Reversierung.

Bit 15 = 1: Reversierung. In der Werkseinstellung ist Reversierung auf [0] Digitaleingang in P 5.5.2.5 Reversierung eingestellt. Bit 15

bewirkt nur dann eine Reversierung, wenn entweder [1] Bus, [2] Bus UND Klemme oder [3] Bus ODER Klemme gewahlt ist.

6.1.8.3 Zustandswort gemaR FU-Profil (STW)

Stellen Sie P 10.1.1 Protokoll auf [0] FU ein.

Follower/Master

STW

Ausgangsfreq.

Bit-
Nr.: 1514131211109876543210

Abbildung 66: Zustandswort

e30ba273.11

Tabelle 55: Zustandswort entsprechend dem FU-Profil

Bit
00
01

02
03
04
05
06
07
08
09
10
11

12

13

Bit=0

Steuerung nicht bereit
FU nicht bereit
Motorfreilauf

Kein Fehler

Kein Fehler

Reserviert

Kein Fehler

Keine Warnung
Drehzahl # Sollwert
Vor-Ort-Betrieb
AuBerhalb Frequenzgrenze
Ohne Funktion

FU OK

Spannung OK

Bit=1

Steuerung bereit

FU bereit

Aktivieren
Abschaltung

Fehler (keine Abschaltung)
Abschaltblockierung
Warnung

Drehzahl = Sollwert
Bussteuerung
Frequenzgrenze OK
In Betrieb

Gestoppt, Auto-Start

Spannung Uberschritten
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Tabelle 55: Zustandswort entsprechend dem FU-Profil - (Fortsetzung)

Bit Bit=0 Bit=1
14 Moment OK Moment Uberschritten
15 Timer OK Timer Uberschritten

6.1.8.4 Erlauterung des Zustandswort-Bits
Bit 00, Steuerung nicht bereit/bereit
Bit 00 = 0: Der Frequenzumrichter schaltet ab.

Bit 00 = 1: Die Frequenzumrichter-Steuerung ist bereit, aber am Leistungsteil liegt die notwendige Stromversorgung nicht vor (im Falle
einer externen 24-V-Versorgung der Steuerung).

Bit 01, Frequenzumrichter bereit
Bit 01 = 0: Der Frequenzumrichter ist nicht bereit.

Bit 01 = 1: Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, aber der Motorfreilaufbefehl ist Giber die Digitaleingdnge oder tGber die serielle

Kommunikation aktiv.

Bit 02, Motorfreilaufstopp

Bit 02 = 0: Der Frequenzumrichter gibt den Motor frei.

Bit 02 = 1: Der Frequenzumrichter startet den Motor mit einem Startbefehl.
Bit 03, Kein Fehler/Abschaltung

Bit 03 = 0: Es liegt kein Fehlerzustand des Frequenzumrichters vor.

Bit 03 = 1: Der Frequenzumrichter schaltet ab. Driicken Sie zur Wiederaufnahme [Reset].
Bit 04, Kein Fehler/Fehler (keine Abschaltung)

Bit 04 = 0: Es liegt kein Fehlerzustand des Frequenzumrichters vor.

Bit 04 = 1: Der Frequenzumrichter meldet einen Fehler, aber schaltet nicht ab.
Bit 05, Nicht verwendet

Bit 05 wird im Zustandswort nicht benutzt.

Bit 06, Kein Fehler/Abschaltblockierung

Bit 06 = 0: Es liegt kein Fehlerzustand des Frequenzumrichters vor.

Bit 06 = 1: Der Frequenzumrichter ist abgeschaltet und blockiert.

Bit 07, Keine Warnung/Warnung

Bit 07 = 0: Es liegen keine Warnungen vor.

Bit 07 = 1: Eine Warnung liegt vor.

Bit 08, Drehzahl = Sollwert/Drehzahl = Sollwert

Bit 08 = 0: Der Motor lduft, die aktuelle Drehzahl entspricht aber nicht dem voreingestellten Drehzahlsollwert. Dies kann bei der Rampe-
auf/-ab wahrend des Starts/Stopps der Fall sein.

Bit 08 = 1: Die Motordrehzahl entspricht dem voreingestellten Drehzahlsollwert.
Bit 09, Ortbetrieb/Bussteuerung

Bit 09=0: [Stop/Reset] ist in der Bedieneinheit aktiv, oder [2] Ort wurde in P 5.5.3.6 Sollwertvorgabe ausgewdhlt. Es ist nicht méglich, den
Frequenzumrichter tber die serielle Schnittstelle zu steuern.

Bit 09 = 1: Der Frequenzumrichter kann tber den Feldbus/die serielle Schnittstelle gesteuert werden.

Bit 10, Frequenzgrenze Uberschritten
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Bit 10 = 0: Die Ausgangsfrequenz hat den Wert in P 5.8.3 Untergrenze der Motordrehzahl [Hz] oder P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl
[Hz] erreicht.

Bit 10 = 1: Die Ausgangsfrequenz ist innerhalb der festgelegten Grenzen.

Bit 11, Kein Betrieb/Betrieb

Bit 11 = 0: Der Motor lauft nicht.

Bit 11 = 1: Der Frequenzumrichter hat ein Startsignal, oder die Ausgangsfrequenz ist gro3er als 0 Hz.
Bit 12, Frequenzumrichter OK/gestoppt, Auto-Start

Bit 12 = 0: Es liegt keine voriibergehende Ubertemperatur des Frequenzumrichters vor.

Bit 12 = 1: Der Frequenzumrichter wird wegen Ubertemperatur angehalten, aber die Einheit wird nicht abgeschaltet und nimmt nach
Beseitigung der Ubertemperatur den Betrieb wieder auf.

Bit 13, Spannung OK/Grenze liberschritten

Bit 13 = 0: Es liegen keine Spannungswarnungen vor.

Bit 13 = 1: Die Gleichspannung im Zwischenkreis des Frequenzumrichters ist zu niedrig oder zu hoch.

Bit 14, OK/Grenze Uberschritten

Bit 14 = 0: Der Motorstrom liegt unter der in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % gewahlten Stromgrenze.

Bit 14 = 1: Die in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % eingestellte Stromgrenze ist Uberschritten.

Bit 15, Timer OK/Grenze Uberschritten

Bit 15 = 0: Die Timer flr thermischen Motorschutz und thermischen Schutz des Frequenzumrichters tiberschreiten nicht 100 %.

Bit 15 = 1: Einer der Timer Uberschreitet 100 %.

6.1.8.5 Bus-Drehzahlsollwert

Der Sollwert fur die Drehzahl wird an den Frequenzumrichter als relativer Wert in % Gbermittelt. Der Wert wird in Form eines 16-Bit-
Wortes tGbermittelt. In Ganzzahlen entspricht der Wert 16384 (4000 Hex) 100 %. Negative Werte werden tber Zweier-Komplement
formatiert. Die aktuelle Ausgangsfrequenz (HIW) wird auf gleiche Weise wie der Bussollwert skaliert.

Master/Follower

) S
16 Bit N
©
8
cTW Drehzahlsollwert <
Follower/Follower
STW Aktuelle Ausgangsfrequenz

Abbildung 67: Aktuelle Ausgangsfrequenz (HIW)

Der Sollwert und HIW werden wie folgt skaliert:
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-100 % 0% 100 % =)
I
o
(C000 Hex) (0 Hex) (4000 Hex) %
R
()
P 5.5.3.1 Sollwertbereich
Ruckwarts Vorwarts
(1) -max - +max
P 5.5.3.3 Max. Sollwert 0 P 5.5.3.3 Max. Sollwert
Max. Sollwert Max. Sollwert
0% 100 %
(0 Hex) (4000 Hex)
- — - — - — - — = - —
P 5.5.3.1 Sollwertbereich ‘ |
Vorwarts
(0) Min-Max R B
\ \
P 5.5.3.4 Min. Sollwert P 5.5.3.3 Max. Sollwert
Min. Sollwert Max. Sollwert

Abbildung 68: Sollwert und HIW

6.2 Steuerung des Frequenzumrichters

6.2.1 Einleitung

In diesem Abschnitt werden Codes zur Verwendung in der Funktion und den Datenfeldern eines Modbus RTU-Telegramms erldutert.

6.2.2 Von Modbus RTU unterstitzte Funktionscodes

Modbus RTU untersttitzt die aufgefiihrten Funktionscodes im Funktionsfeld eines Telegrammes:

Tabelle 56: Funktionscodes

Funktion Funktionscode (Hex)
Spulen lesen (Read coils) 1

Halteregister lesen (Read holding registers) 3

Einzelspule schreiben (Write single coil) 5

Einzelregister schreiben (Write single register) 6

Mehrere Spulen schreiben (Write multiple coils) F

Mehrere Register schreiben (Write multiple registers) 10
Komm.-Ereigniszahler abrufen (Get comm. event counter) B

Follower-ID melden (Report follower ID) 11

Mehrere Register lesen schreiben (Read write multiple registers) 17
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Tabelle 57: Funktionscodes

Funktion

Diagnostik

Funktionscode Subfunktionscode Subfunktion

Kommunikation neu starten
(Restart communication).

8 1

2 Diagnoseregister angeben (Re-
turn diagnostic register).

10 Z3hler und Diagnoseregister 16-
schen (Clear counters and dia-
gnostic register).

11 Zahl Busmeldungen angeben
(Return bus message count).

12 Buskommunikations-Fehler-
nummer ausgeben (Return bus
communication error count).

13 Follower-Fehlernummer aus-
geben (Return follower error
count).

14 Zahl Followermeldungen ange-
ben (Return follower message
count).

6.2.3 Modbus-Ausnahmecodes

Fur eine umfassende Erlduterung des Aufbaus einer Ausnahmecode-Antwort siehe 6.1.7.4.5 Funktionsfeld.

Tabelle 58: Modbus-Ausnahmecodes

Code Name

1 Unzuldssige Funk-
tion

2 Unzuldssige Da-
tenadresse

3 Unzuldssiger Da-
tenwert

4 Follower-Gerate-
fehler

Bedeutung

Der in der Anfrage empfangene Funktionscode ist keine zuldssige Aktion fiir den Server (oder Follo-
wer). Es kann sein, dass der Funktionscode nur fiir neuere Gerate gilt und im ausgewahlten Gerat nicht
implementiert wurde. Es kénnte auch anzeigen, dass der Server (oder Follower) im falschen Zustand ist,
um eine Anforderung dieser Art zu verarbeiten, z. B. weil er nicht konfiguriert ist und aufgefordert wird,
Registerwerte zu senden.

Die in der Anfrage empfangene Datenadresse ist keine zuldssige Adresse fiir den Server (oder Follower).
Genauer gesagt ist die Kombination aus Referenznummer und Transferlange ungliltig. Bei einem Reg-
ler mit 100 Registern ware eine Anfrage mit Offset 96 und Lange 4 erfolgreich, eine Anfrage mit Offset
96 und Lange 5 erzeugt jedoch Ausnahmefehler 02.

Ein im Anfragedatenfeld enthaltener Wert ist kein zuldssiger Wert fiir den Server (oder Follower). Dies
zeigt einen Fehler in der Struktur des Rests einer komplexen Anforderung an, z. B. dass die implizierte
Lange falsch ist. Es bedeutet jedoch NICHT, dass ein zur Speicherung in einem Register gesendetes Da-
tenelement einen Wert hat, der auBBerhalb der Erwartung des Anwendungsprogrammes liegt, da das
Modbus-Protokoll die Bedeutung eines bestimmten Werts eines bestimmten Registers nicht kennt.

Ein nicht behebbarer Fehler trat auf, wahrend der Server (oder Follower) versuchte, die angeforderte
Aktion auszufiihren.
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7 Parameterbeschreibungen

7.1 Auslesen der Parametertabelle

Im Applikationshandbuch sind die Parametertabellen enthalten. Die folgenden Beschreibungen erlautern, wie die Parameter ausgelesen

werden.
T —— P 2.1.1 Zwischenkreisspannung
2 — Anzeige der Zwischenkreisspannung im Frequenzumrichter
3 Werkseins tellung: 0 6 —— Parametertyp: Bereich (0-65535)
4 Parameternummer: 1630 7 —— Einheit: Vv
5 Datentyp: uint 32 8 Zugriffstyp: Lesen

e30bk172.11

Abbildung 69: Auslesen der Parametertabelle

1 gibt den Parameternamen und Parameterindex an und beginnt mit einem P.

2 dient zur Angabe der Parameterbeschreibung, die im Hilfetext von MyDrive® Insight angezeigt wird.

3 zeigt die Werkseinstellung des Parameters an.

4 gibt die eindeutige Parameternummer an, die fiir die Modbus-Register relevant ist. Siehe 6.1.6.2.8 Parameternummer (PNU) und

6.1.7.5.1 Parameterverarbeitung.

5 dient zur Angabe des Datentyps des Parameters. Siehe 7.1.2 Verstandnis der Datentypen.

Mit 6 wird der Parametertyp angegeben. Fiir Parameter gibt es entweder definierte Bereiche oder Auswahimdglichkeiten. Siehe 7.1.1

Verstéandnis der Parametertypen.

7 gibt die Einheit fir den Parameter an.

8 dient zur Angabe des Zugriffstyps des Parameters. Siehe 7.1.3 Verstandnis der Zugriffstypen.

7.1.1 Verstandnis der Para

metertypen

Nachstehend sind die verschiedenen Typen von Parameterinformationen aufgefiihrt.

Tabelle 59: Parametertypen und Beschreibung

Parametertyp Beschreibung

Auswahl Der Parameter bietet eine Liste von Auswahlméglichkeiten, aus welcher der Benutzer seine Auswahl treffen
kann.

Bereich (0-255) Der Wert des Parameters liegt innerhalb des angegebenen Bereichs. Im vorliegenden Beispiel kann fiir den Para-

meter ein beliebiger Wert zwischen 0 und 255 eingestellt werden.

7.1.2 Verstandnis der Datentypen

Nachfolgend finden Sie eine Ubersicht (iber die in der iC2-Anwendungssoftware verwendeten Datentypen.

Tabelle 60: Ubersicht der Datentypen

Datentyp
enum

int

uint

visStr

Beschreibung

Aufzéhlung

Ganzzahl

Ganzzahl ohne Vorzeichen

Sichtbarer String

Typ

8,16,32

8,16,32

Bereich

0,1,2..

-32768 bis 32767
0 bis 65535

Alle Zeichenfolgen
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7.1.3 Verstandnis der Zugriffstypen

Im Folgenden wird auf die Zugriffstypen Parameter und Beschreibungen eingegangen.

Tabelle 61: Zugriffstypen und Beschreibungen

Zugriffstyp
Lesen/Schreiben

Lesen

7.2 Netz (Menuindex 1)

7.2.1 Netzeinstellungen (Menlindex 1.2)

P 1.2.1 Ladndereinstellungen

Beschreibungen
Die Einstellung des Parameters ist lesbar oder editierbar.

Die Parameterinformationen sind nur lesbar.

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration der Landereinstellungen. Wahlen Sie [0] International aus, um P

4.2.2.4 Nennfrequenz auf 50 Hz einzustellen. Wahlen Sie [1] Nordamerika, wenn der Parameter P 4.2.2.4 Nennfrequenz auf 60 Hz

eingestellt werden soll.

Werkseinstellung: 0 [International]
Parameternummer: 3

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 International

1 Nordamerika

P 1.2.2 Netztyp

Zur Auswahl von Versorgungsspannung, Frequenz und Typ.

Werkseinstellung: 12 [380-440 V/50 Hz]
Parameternummer: 6

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

10
11

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Die Werkseinstellung fir P 4.2.2.4 Nennfrequenz ist 50 Hz.

Die Werkseinstellung fiir P 4.2.2.4 Nennfrequenz ist 60 Hz.

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
200-240V/50Hz/IT-Netz
200-240V/50Hz/Delta
200-240V/50Hz
100-110V/50Hz/IT-Netz
100-110V/50Hz/Delta
100-110V/50Hz
380-440V/50Hz/IT-Netz
380-440V/50Hz/Delta
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Auswahlnummer
12
20
21
22
100
101
102
105
106
107
110
11
112
120
121

122

7.2.2 Netzschutz (Mentindex 1.3)

P 1.3.1 Aktion bei Netzphasenfehler)

Auswahlbezeichnung
380-440V/50Hz
440-480V/50Hz/IT-Netz
440-480V/50Hz/Delta
440-480V/50Hz
200-240V/60Hz/IT-Netz
200-240V/60Hz/Delta
200-240V/60Hz
100-110V/60Hz/IT-Netz
100-110V/60Hz/Delta
100-110V/60Hz
380-440V/60Hz/IT-Netz
380-440V/60Hz/Delta
380-440V/60Hz
440-480V/60Hz/IT-Netz
440-480V/60Hz/Delta
440-480V/60Hz

Wahlen Sie eine Aktion aus, die der Frequenzumrichter bei Erkennung eines schweren Netzphasenfehlers ergreifen soll. Ein Betrieb

bei schwerem Netzphasenfehler verkiirzt die Lebensdauer des Frequenzumrichters. Bei der Auswahl von [4] Schnellabschaltung oder

[5] Schnellwarnung muss P 1.2.1 Léndereinstellungen mit der Frequenz des tatsachlichen Netzes tGibereinstimmen, um irrtimliche

Fehlermeldungen zu vermeiden.

Die Bedingungen gelten als schwer, wenn der Motor bei nahezu nomineller Last kontinuierlich betrieben wird (z. B. eine Pumpe oder ein

Liufter bei nahezu voller Drehzahl).

Werkseinstellung: 0 [Abschaltung]
Parameternummer: 1412

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Abschaltung
1 Warnung
2 Deaktiviert

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Der Frequenzumrichter wird abgeschaltet.
Zeigt eine Warnung an.

Es wird keine Aktion ausgefihrt.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

4 Schnellabschaltung Aktiviert die Schnellerkennung zur Abschaltung des
Frequenzumrichters. Diese Option steht in Beziehung zu P
2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Schneller Netzphasenfehler
Niveau) und P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss Min Power (Schneller
Netzphasenfehler Min. Leistung).

5 Schnellwarnung Aktiviert die Schnellerkennung zur Ausgabe einer Warnung. Diese
Option steht in Beziehung zu P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level
(Schneller Netzphasenfehler Niveau) und P 2.3.10 Fast Mains
Phase Loss Min Power (Schneller Netzphasenfehler Min. Leistung).

7.3 Leistungsumwandlung und Zwischenkreis (Menuindex 2)

7.3.1 Status (MenuUindex 2.1)

P 2.1.1 Zwischenkreisspannung

Anzeigen der Zwischenkreisspannung im Frequenzumrichter.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1630 Einheit: Vv
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 2.1.2 Wechselrichtertiberlast

Zeigt den Prozentwert der thermischen Belastung des Frequenzumrichters an.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-255)
Parameternummer: 1635 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen

P 2.1.3 Nennstrom des Gerats

Zeigt den Wechselrichter-Nennstrom an, der den Typenschilddaten des angeschlossenen Motors entsprechen muss. Die Daten werden
zur Berechnung von Drehmoment und Motoriberlastschutz verwendet.

Werkseinstellung:  GréBenabhdngig Parametertyp: Bereich (0,00-655,35)
Parameternummer: 1636 Einheit: A
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 2.1.5 Ausgangsstromgrenze

Zeigt den maximalen Wechselrichterstrom an, der den Typenschilddaten des angeschlossenen Motors entsprechen muss. Die Daten
werden zur Berechnung von Drehmoment und Motorschutz verwendet.

Werkseinstellung:  GroBenabhédngig Parametertyp: Bereich (0,00-655,35)
Parameternummer: 1637 Einheit: A
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen
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P 2.1.9 Kiihlkorpertemperatur

Zeigt die Kiihlkdrpertemperatur des Frequenzumrichters an.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-128-127)
Parameternummer: 1634 Einheit: °C
Datentyp: int8 Zugriffstyp: Lesen

P 2.1.10 Echtzeit-Taktfrequenz

Anzeige der tatsachlichen Taktfrequenz. Die tatsdchliche Taktfrequenz konnte aufgrund einer internen Leistungsreduzierung nicht mit
dem in P 2.4.3 Taktfrequenz eingestellten Wert tibereinstimmen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-32)
Parameternummer: 1866 Einheit: kHz
Datentyp: int8 Zugriffstyp: Lesen

7.3.2 Schutz (Menuindex 2.3)

P 2.3.1 Uberspannungsregler aktivieren

Mit der Uberspannungssteuerung (OVC) wird das Risiko reduziert, dass der Frequenzumrichter aufgrund einer Uberspannung im
Zwischenkreis, die durch eine generatorische Leistung von der Last verursacht wird, abschaltet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 217 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Deaktiviert Es ist keine Uberspannungsregelung erforderlich.
1 Aktiv (ohne Stopp) Bei Auswahl von Aktiv (ohne Stopp) ist die

Uberspannungssteuerung wirksam, sofern kein Stoppsignal zum
Stoppen des Frequenzumrichters verwendet wird.

2 Aktivieren Zur Aktivierung der Uberspannungssteuerung.

/\ VORSICHT
VERLETZUNGEN UND SACHSCHADEN

Die Aktivierung der Uberspannungssteuerung in
Hubanwendungen kann zu Verletzungen und Sachschaden
fuhren.

o Aktivieren Sie die Uberspannungssteuerung NICHT bei
Hubanwendungen.

P 2.3.2 Uberspannungssteuerung Kp

Dieser Parameter erméglicht die Feineinstellung der Uberspannungsverstirkung fiir P 2.3.1 Uberspannungssteuerung. Eine Anderung
dieses Parameters ist fir normale Anwendungen nicht nétig.
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Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-1000)
Parameternummer: 219 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.3.6 Leistungsverlustaktion

Wahlen Sie, welche Aktion der Frequenzumrichter ausfiihren soll, wenn die Netzspannung unter den in P
2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze eingestellten Grenzwert abféllt.

Werkseinstellung: 0 [Ohne Funktion] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1410 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Dieser Parameter wird in der Regel bei kurzen Unterbrechungen der Netzversorgung (Spannungseinbriiche) verwendet. Bei einer

Last von 100 % und einer kurzen Spannungsunterbrechung fallt die DC-Spannung am Hauptkondensator schnell ab. Bei gro3eren
Frequenzumrichtern dauert es nur einige Millisekunden, bis das DC-Niveau auf ca. 373 VDC gesunken ist und der IGBT abgeschaltet wird
und die Kontrolle Gber den Motor verliert. Nach dem Wiederherstellen der Netzversorgung und dem Neustart des IGBT entsprechen
Ausgangsfrequenz und Spannungsvektor nicht der Drehzahl/Frequenz des Motor. Das Ergebnis ist normalerweise Uberspannung

oder Uberstrom, was meistens zu einer Abschaltblockierung fiihrt. P 2.3.6 Leistungsverlustaktion kann programmiert werden, um

diese Situation zu vermeiden. Wahlen Sie die Funktion aus, die der Frequenzumrichter bei Erreichen des Schwellwerts unter P 2.3.6

Leistungsverlustaktion bei Netzausfall ausfiihren muss.

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Ohne Funktion Der Frequenzumrichter gleicht keine Unterbrechung des
Netzversorgung aus. Die Spannung im DC-Zwischenkreis fallt
schnell ab, und die Kontrolle Giber den Motor geht binnen
Millisekunden bis Sekunden verloren. Dies fiihrt zu einer
Abschaltblockierung.

1 Geregelte Rampe ab Der Frequenzumrichter behdlt die Steuerung des Motors bei
und fiihrt eine geregelte Rampe ab P 2.3.7 Verlustleistung
Reglergrenze durch. Die Rampe folgt der Einstellung in
P 5.7.7 Schnellstopp Rampenzeit. Diese Auswahl ist bei
Pumpenanwendungen mit hoher Massentrdagheit und hoher
Reibung nitzlich. Bei Wiederherstellung der Netzversorgung
ldsst die Ausgangsfrequenz den Motor bis zur Solldrehzahl
hochlaufen. (Bei langerem Netzausfall Idsst die geregelte Rampe-
ab die Ausgangsfrequenz ganz bis auf 0 U/min abfallen. Wenn
die Netzversorgung wiederhergestellt ist, wird die Anwendung
Uiber die normale Rampe-auf von 0 U/min bis zur vorherigen
Solldrehzahl hochgefahren.) Wenn die Energie im Zwischenkreis
verloren geht, bevor eine Rampe-ab des Motors auf 0 UPM
stattgefunden hat, schaltet der Motor in den Freilauf.

2 Geregelte Rampe ab/Abschaltung Diese Auswahl ist dieselbe wie bei der Option [1] Geregelte Rampe
ab, aulBer dass bei [2] Geregelte Rampe ab/Abschaltung ein
Zurlcksetzen erforderlich ist, um nach dem Einschalten wieder ein
Hochlaufen durchzufthren.
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Auswahlnummer

3

Auswahlbezeichnung

Motorfreilauf

Kinetischer Speicher

Auswahlbeschreibung

Zentrifugen konnen eine Stunde lang ohne Stromversorgung
laufen. In solchen Situationen kdnnen Sie die Freilauffunktion
bei einer Unterbrechung der Netzstromversorgung sowie bei
einer Motorfangschaltung auswéhlen, die dann greift, wenn die
Netzversorgung wiederhergestellt wurde.

Mit dem kinetischen Speicher wird durch die Massentragheit des

Motors und die Last sichergestellt, dass der Frequenzumrichter

so lange weiterlauft, wie Energie im System vorhanden ist. Dies

erfolgt durch eine Umwandlung der mechanischen Energie

und ihre Ubertragung in den Zwischenkreis. Dadurch kann die

Steuerung Uber Frequenzumrichter und Motor aufrechterhalten

werden. Je nach Tragheit im System kann dies den kontrollierten

Betrieb verlangern. Bei Liiftern dauert dies in der Regel mehrere

Sekunden, bei Pumpen bis zu 2 Sekunden und bei Kompressoren

nur einen Sekundenbruchteil. Bei vielen industriellen Anwendung

kann der kontrollierte Betrieb auf diese Weise um mehrere

Sekunden verldngert werden. Dies reicht haufig bis zur Riickkehr

der Netzversorgung aus.

Der DC-Pegel bei [4] Kinetischer Speicher betragt P

2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze x 1,35. Wenn die

Netzversorgung nicht zuriickkehrt, wird UDC so lange wie

moglich aufrechterhalten. Dies geschieht durch eine Rampe-

ab der Drehzahl in Richtung 0 U/min. Der Frequenzumrichter

geht schlieBlich in den Freilauf Gber. Wenn die Netzversorgung

zurtickkehrt, wahrend der Modus auf kinetischer Speicher steht,
steigt Uber P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze x 1,35 hinaus an.

Dies wird mit einer der folgenden Methoden festgestellt:

e Wenn UDC > P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze x 1,35 x 1,05
ist.

e Wenn die Drehzahl tiber dem Sollwert liegt. Dies trifft zu,
wenn die Netzversorgung mit einem niedrigeren Niveau als
vorher zurlickkehrt, z. B. P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze
x 1,35 x 1,02. Dies erfiillt das vorstehende Kriterium nicht, und
der Frequenzumrichter versucht, durch Steigern der Drehzahl
UDC auf P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze x 1,35 zu senken.
Da ein Senken der Netzversorgung nicht moglich ist, bleibt
dies ohne Erfolg.

e Bei motorischem Betrieb. Der gleiche Mechanismus wie
im vorherigen Punkt, allerdings verhindert die Tragheit
ein Ansteigen der Drehzahl Giber den Sollwert. Dies flihrt
dazu, dass der Motor motorisch lduft, bis die Drehzahl den
Sollwert tiberschreitet und die zuvor beschriebene Situation
eintritt. Anstatt darauf zu warten, wird das aktuelle Kriterium
eingefiihrt.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

5 Kinetischer Speicher, Abschaltung Der Unterschied zwischen dem kinetischen Speicher mit Alarm
und dem kinetischen Speicher ohne Alarm besteht darin,
dass letzterer immer eine Rampe-ab auf 0 U/min durchfiihrt
und abschaltet, unabhdngig davon, ob die Netzversorgung
zurlickkehrt oder nicht. Die Funktion ist so aufgebaut, dass sie
nicht einmal erkennt, ob die Netzversorgung zuriickkehrt. Dies ist
der Grund fiir das relativ hohe Niveau im Zwischenkreis wahrend
des Rampe-Ab.

6 Fehler
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

7 Kin. Speicher, Abschaltung mit
Wiederherstellung

10 Schnelle Rampe ab

Auswahlbeschreibung

Beim kinetischen Speicher mit Wiederherstellung werden

die Funktionen des kinetischen Speichers mit denen des
kinetischen Speichers mit Abschaltung kombiniert. Diese
Funktion ermdglicht es, zwischen kinetischem Speicher und
kinetischem Speicher mit Abschaltung auf Grundlage der
Wiederherstellungsgeschwindigkeit auszuwahlen, die unter

P 2.3.8 Kin. Speicher, Abschaltung, Wiederherstellungsstufe
konfiguriert wurde, um die Erkennung der zuriickkehrenden
Netzstromversorgung zu ermdglichen. Bei einem fortgesetzten
Ausfall der Netzversorgung fahrt der Frequenzumrichter auf 0 U/
min herunter und schaltet ab. Wenn die Netzstromversorgung
wahrend eines Betriebs im kinetischen Speicher mit einer héheren
Drehzahl zurlickkehrt, als unter P 2.3.8 Kin. Speicher, Abschaltung,
Widerherstellungsstufe eingestellt, wird der Normalbetrieb
wieder aufgenommen. Dies entspricht der Einstellung [4]
Kinetischer Speicher. Der DC-Pegel bei [7] Kinetischer Speicher
betrdgt P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze x 1,35. Wenn die
Netzstromversorgung wahrend eines Betriebs im kinetischen
Speicher mit einer niedrigeren Drehzahl zuriickkehrt, als unter

P 2.3.8 Kin. Speicher, Abschaltung, Wiederherstellungsstufe
eingestellt, fahrt der Frequenzumrichter mit der Rampe auf 0 U/
min herunter und schaltet dann ab.

Der Zweck dieser Funktion ist es, einen Netzeinbruch in
Anwendungen mit geringer Tragheit zu bewaltigen, bei denen
der Frequenzumrichter weiterlaufen muss, um eine Uberbriickung
zu ermdglichen, indem die Drehzahl reduziert wird, bis die
Netzversorgung wieder die volle Spannung erreicht. Wahrend
des Spannungsabfalls fahrt die Drehzahl mit P 5.7.7 Rampenzeit
Schnellstopp herunter, bis die normale Spannung wieder
erreicht ist. Danach erfolgt der normale Rampe-auf-Vorgang.
Der DC-Zwischenkreis wird nicht geregelt, da dies in einer
Anwendung mit geringer Tragheit ohne generatorische
Leistung im Motor oder in der Last nicht méglich ist. Setzen

Sie P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze auf einen Wert Giber
dem erwarteten Spannungsabfall, um sicherzustellen, dass

die Funktion aktiviert ist. Die schnelle Rampe ab muss schnell
genug eingestellt werden, um einen erheblichen Lastabfall zu
liberstehen, damit die Steuerung mit reduzierter Spannung
laufen kann, und sie muss langsam genug sein, um nicht zum
Stillstand zu kommen, bevor die Spannung zuriickkehrt - wenn
moglich. Wenn die Drehzahl 0 erreicht, bleibt sie auf diesem Wert,
bis die Spannung zurtickkehrt und mit Rampe auf hochfahrt.

Ist bei Stillstand ein Fehler erforderlich, kann dieser in der SLC
entsprechend programmiert werden.
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Abbildung 71: Kinetischer Speicher, Abschaltung

P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze

Eingabe der Netzspannung, bei der die in P 2.3.6 Leistungsverlustaktion ausgewahlte Funktion aktiviert wird. Dieser Parameter
definiert die Schwellenspannung, bei der die in P 2.3.6 Leistungsverlustaktion ausgewahlte Funktion aktiviert wird. Je nach
Netzversorgungsqualitdt kann ggf. 90 % des Netzspannungsnennwerts als Erkennungsgrof3e gewahlt werden. Bei einer
Versorgungsspannung von 380 V muss die P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze auf 342 V eingestellt sein. Hieruas ergibt sich ein DC-
Erkennungspegel von 462 V (P 2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze x 1,35).

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (100-800)
Parameternummer: 1411 Einheit: \Y
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.3.8 Speicher Backup Trip Recovery Level (Kin. Speicher Abschaltung Wiederherstellungsstufe)

Eingabe der Abschaltungs-Wiederherstellungsstufe des kinetischen Speichers fir die Anwendung. Diese Wiederherstellungsstufe
entspricht der minimalen Drehzahl des Motors, bei welcher der Frequenzumrichter die Drehzahl hochfahren soll.

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 1415 Einheit: Hz
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.3.9 Fast Mains Phase Loss Level (Schneller Netzphasenfehler Niveau)
Wenn der Parameter auf einen kleineren Wert eingestellt wird, wird die Erkennung empfindlicher, und wenn der Parameter auf einen
gréBeren Wert eingestellt wird, wird die Erkennung unempfindlicher.

Werkseinstellung: 300 Parametertyp: Bereich (0-500)

Parameternummer: 1417 Einheit: %
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Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.3.10 Fast Mains Phase Loss Min Power (Schneller Netzphasenfehler Min. Leistung)

Die Schnellerkennung wird nicht aktiviert, wenn die Istleistung unter dem im Parameter angegebenen Wert liegt.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 1418 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.3.13 Auto DC-Bremsung

Schutzfunktion gegen Uberspannung bei Motorfreilauf in einer IT-Netzumgebung. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie [1] Ein in
diesem Parameter und IT-Netzoptionen in P 1.2.2 Netztyp ausgewahlt haben.

Werkseinstellung: [1]Ein Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 7 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Flr den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Aus Die Funktion ist nicht aktiv.
1 Ein Die Funktion ist aktiv.

P 2.3.14 Max. Ausgangsfrequenz

Eingabe des maximalen Ausgangsfrequenzwerts. P 2.3.14 Max. Ausgangsfrequenz gibt das absolute Limit der Ausgangsfrequenz
des Frequenzumrichters an. Dies gewahrleistet eine erhéhte Sicherheit in Anwendungen, in denen eine versehentliche Uberdrehzahl
unbedingt vermieden werden muss. Dieses absolute Limit gilt fiir alle Konfigurationen und ist unabhangig von der Einstellung in P

5.4.2 Regelverfahren.
Werkseinstellung:  Gré3enabhdngig Parametertyp: Bereich (0-500)
Parameternummer: 419 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Diesen Parameter kénnen Sie bei laufendem Motor nicht einstellen. Die maximale Ausgangsfrequenz darf 10 % der in P 2.4.3
Taktfrequenz eingestellten Wechselrichtertaktfrequenz nicht tberschreiten.

P 2.3.15 WR-Fehler Aktion

Auswahl der Reaktionsweise des Frequenzumrichters beim Auftreten eines Uberspannungs- oder Erdschlussfehlers.

Werkseinstellung: 1 [Warnung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1427 Einheit: \
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Abschaltung Deaktivieren Sie die SchutZfilter und schalten Sie beim ersten
Fehler ab.

1 Warnung Zum Normalbetrieb der SchutZfilter.

P 2.3.16 Funktion bei Wechselrichteriiberlast

Wiahlen Sie im Falle einer Wechselrichter-Uberlastwarnung vom Frequenzumrichter, ob Sie den Zustand beibehalten wollen, was
wahrscheinlich zur Abschaltung des Frequenzumrichters fiihrt, oder ob Sie den Ausgangsstrom reduzieren mochten.

Werkseinstellung: 0 [Abschaltung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1461 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Abschaltung

1 Reduzieren

P 2.3.17 Einstellbare Temperaturwarnung

Dieser Parameter dient zur Warnung bei hoherer Kiihlkérpertemperatur, d. h. hohe Umgebungstemperatur oder hohere Last. Wenn
der Zustand nicht behoben wird, kann es zu einer Abschaltung kommen. Wenn P 2.1.9 Kiihlkérpertemperatur zusammen mit dem
im Parameter eingestellten Wert den maximalen Wert tiberschreitet, wird HEATSINK_CLEAN_WARNING - Bit 29 in P 5.1.10 Erw.
Zustandswort gesetzt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn der fiir diesen Parameter angegebene Grenzwert
erreicht wird.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBenabhéngig)
Parameternummer: 442 Einheit: -
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.3.3 Modulation (MenUindex 2.4)

P 2.4.2 Min. Taktfrequenz

Einstellung der niedrigsten in der Anwendung zuldssigen Taktfrequenz.

Werkseinstellung: 2 [2,0 kHZ] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1463 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

2 2,0 kHz

3 3,0 kHz

4 4,0 kHz

5 5,0 kHz

6 6,0 kHz

7 8,0 kHz
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
8 10,0 kHz
9 12,0 kHz
10 16,0 kHz
P 2.4.3 Taktfrequenz

Passen Sie die Taktfrequenz an, um ein angemessenes Gleichgewicht zwischen den Stérgerduschen vom Motor und den
Warmeverlusten im Frequenzumrichter zu finden. Durch die Erhéhung der Taktfrequenz werden Storgerausche reduziert, Warmeverluste
jedoch erhoht.

Werkseinstellung: 4 [4,0 kHz] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1401 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung (GréBenabhangig)
2 2,0 kHz

3 3,0 kHz

4 4,0 kHz

5 5,0 kHz

6 6,0 kHz

7 8,0 kHz

8 10,0 kHz

9 12,0 kHz

10 16,0 kHz

HINWEIS

Die tatséchlich gewahlte Offnungstaktfrequenz hangt vom jeweiligen Frequenzumrichtermodell ab.

P 2.4.5 Ubermodulation

Verwenden Sie diesen Parameter zur Aktivierung oder Deaktivierung einer Ubermodulation der Ausgangsspannung. Wihlen Sie [1] Ein,
um eine zusatzliche Zwischenkreisspannung und ein zusatzliches Drehmoment an der Motorwelle zu erhalten. Wéhlen Sie [0] Aus, um
Drehmoment-Rippel an der Motorwelle zu vermeiden.

Der Frequenzumrichter bietet eine Funktion zur Verbesserung des Systemwirkungsgrads, bei welcher die maximale Ausgangsspannung
auf den Nennwert des Motors geregelt wird. Diese Funktion ist unerlasslich, da Frequenzumrichter von verschiedenen
Versorgungsnetzen versorgt werden kdnnen. Wenn die angelegte Spannung die Motornennspannung tberschreitet, z. B. wenn mehr
als 380 V an einen 380-V-Motor angelegt werden, erhéhen sich die Eisenverluste, wodurch sich der Wirkungsgrad des Motors und des
gesamten Systems verschlechtert. Wahlen Sie [3] Limit Output Voltage (Ausgangsspannung begrenzen), um sicherzustellen, dass die
Ausgangsspannung des Frequenzumrichters den in der Einstellung Motornennspannung festgelegten Wert nicht Gberschreitet.

Werkseinstellung: [1]Ein Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1403 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Aus Wihlen Sie [0] Aus, damit keine Ubermodulation der
Ausgangsspannung stattfindet, um Drehmoment-Rippel an der
Motorwelle zu vermeiden. Diese Funktion kann fiir Anwendungen
wie Schleifmaschinen niitzlich sein.

1 Ein Wihlen Sie [1] Ein, um die Funktion der Ubermodulation fiir die
Ausgangsspannung zu aktivieren. Wahlen Sie diese Einstellung,
wenn es erforderlich ist, dass die Ausgangsspannung >95 % der
Eingangsspannung betragt (liblicherweise bei libersynchronem
Lauf). Die Ausgangspannung wird entsprechend dem Grad der
Ubermodulation erhéht.

HINWEIS

Ubermodulation fiihrt aufgrund der Zunahme von
Oberschwingungen zu einem erhéhten Drehmoment-

Rippel.
3 Limit Output Voltage (Grenze Wahlen Sie [3] Limit Output Voltage (Ausgangsspannung
Ausgangsspannung) begrenzen), um sicherzustellen, dass die Ausgangsspannung des

Frequenzumrichters den in der Einstellung Motornennspannung
festgelegten Wert nicht tiberschreitet.

7.3.4 Zwischenkreissteuerung (Mentindex 2.5)

P 2.5.1 Dampfungsverstarkungsfaktor

Dampfungsfaktor fiir Zwischenkreis-Spannungskompensation. Siehe P 2.5.2 Zwischenkreis-Spannungskompensation.

Werkseinstellung:  Gréenabhiangig Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 1408 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.5.2 Zwischenkreis-Spannungskompensation

Aktiviert die Zwischenkreiskompensation zur Reduzierung von Spannungsschwankungen am Zwischenkreis (fiir die meisten
Anwendungen empfohlen).

Werkseinstellung:  GréBenabhdngig Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1451 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Aus

1 Ein
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7.3.5 Ausgangsstromgrenze (Menuindex 2.7)

P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze %

Eingabe der Stromgrenze flir Motor- und generatorischen Betrieb. Dieser Parameter wird bei einer Aktualisierung von P
4.2.2.3 Motornennstrom automatisch gedndert.

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (0-1000)
Parameternummer: 418 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Dies ist eine echte Stromgrenzenfunktion, die im ibersynchronen Bereich fortgesetzt wird. Aufgrund der Feldschwéachung fallt das
Motordrehmoment bei der Stromgrenze entsprechend ab, wenn die Erh6hung der Spannung tiber der synchronisierten Motordrehzahl
endet.

P 2.7.2 Stromgrenze K,

Eingabe der Proportionalverstarkung fiir den Stromgrenzenregler. Bei Auswahl eines héheren Werts reagiert der Regler schneller, die
Stabilitat kann aber reduziert werden.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-500)

Parameternummer: 1430 Einheit: %

Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
P 2.7.3 Stromgrenze T;

Eingabe der Integrationszeit fiir den Stromgrenzenregler. Bei Auswahl eines niedrigeren Werts reagiert der Regler schneller, die Stabilitat
kann aber reduziert werden.

Werkseinstellung: 0,02 Parametertyp: Bereich (0,002-2,000)
Parameternummer: 1431 Einheit: S
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.7.4 Stromgrenzenregler, Filterzeit

Eingabe der Filterzeit fiir den Tiefpassfilter des Stromgrenzenreglers. Der Filter verwendet fiir den angegebenen Zeitraum den
Durchschnittswert. Durch Einstellung eines kiirzeren Zeitraums reagiert die Steuerung schneller auf Stroménderungen.

Werkseinstellung: 5 Parametertyp: Bereich (1,0-100,0)
Parameternummer: 1432 Einheit: ms
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 2.7.5 Stromgrenze Verzégerungszeit

Wenn der Ausgangsstrom die Stromgrenze (P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze %) erreicht, wird eine Warnung ausgel6st. Wenn die
Stromgrenzenwarnung fiir den in diesem Parameter angegebenen Zeitraum kontinuierlich vorhanden ist, wird der Frequenzumrichter
abgeschaltet. Geben Sie zur Deaktivierung der Funktion 60 s = AUS ein.

Werkseinstellung: 60 Parametertyp: Bereich (0-60)
Parameternummer: 1424 Einheit: s
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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7.4 Filter und Bremschopper (Mentindex 3)

7.4.1 Status (Menulindex 3.1)

P 3.1.1 Bremsleistung

Zeigt die an einen externen Bremswiderstand tibertragene Bremsleistung an. Die mittlere Leistung wird als Mittelwert fir die letzten
120 s berechnet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0,000-10000,000)
Parameternummer: 1633 Einheit: kw
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

7.4.2 Bremschopper (Meniindex 3.2)

P 3.2.1 Bremschopper aktivieren

Auswahl der Methode zum Abfiihren der tiberschiissiger Bremsenergie.

Werkseinstellung: 0 [Deaktivieren] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 215 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Deaktivieren

1 Aktivieren

P 3.2.2 Bremschopper Spannungsreduzierung

Dieser Parameter kann die Gleichspannung reduzieren, wenn der Bremswiderstand aktiv ist. Er gilt nur fir das Gerét T4.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBBenabhéngig)
Parameternummer: 214 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.4.3 Bremswiderstand (Menlindex 3.3)

P 3.3.2 Bremswiderstandswert

Stellen Sie den Wert des Bremswiderstands in Ohm (Q) ein. Dieser Wert dient zur Leistungsiiberwachung des Bremswiderstands. P
3.3.2 Bremswiderstandswert ist nur bei Frequenzumrichtern mit eingebauter Bremselektronik aktiv. Verwenden Sie diesen Parameter fiir

Werte ohne Dezimalstellen.

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (gréoBenabhéngig)
Parameternummer: 211 Einheit: Q
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 3.3.3 Bremswiderstand Leistungsgrenze

Legen Sie hier den Uberwachungsgrenzwert der an den Widerstand {ibertragenen Bremsleistung fest. Dieser Parameter ist nur bei
Frequenzumrichtern mit eingebauter Bremselektronik aktiv.
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Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (0,001-2000)
Parameternummer: 212 Einheit: kw
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Zur Berechnung des Werts von P 3.3.3 Bremswiderstand Leistungsgrenze kann die folgende Formel verwendet werden.

Ubr2[V] x tbr[S]

Por,avg[ W] = Rbr [2] XTbr[S]

Die Formel enthdlt folgende Elemente:
e Py avgist die Durchschnittsleistung, die vom Bremswiderstand abgefiihrt wird.
e Ry, ist der Widerstandswert des Bremswiderstands.

ety ist die aktive Bremszeit innerhalb des Zeitraums von 120 s, Ty,

e Uy, ist die Gleichspannung, wenn der Bremswiderstand aktiv ist.
Fur T4-Einheiten betrdgt die Gleichspannung 770V, die Sie Uber P 3.2.2 Bremschopper Spannungsreduzierung reduzieren kdnnen.

HINWEIS

Unabhédngig davon, ob Ry, unbekannt ist oder ob Ty, von 120 s abweicht, besteht der praktische Ansatz aus dem Betrieb der
Bremsanwendung, dem Auslesen von P 3.1.7 Bremsleistung und der anschlieBenden Eingabe dieses Werts unter Zugabe von
+20 % in P 3.3.3 Bremswiderstand Leistungsgrenze.

Ein niedriger Wert verringert den Energieverlust im Motor, kann aber auch die Widerstandsfahigkeit gegentiber plotzlichen
Lastwechseln senken. P 4.4.1.3 Drehmomentkennlinie muss auf AEO eingestellt sein.

7.5 Motor (Menuindex 4)

7.5.1 Status (Menulindex 4.1)

P 4.1.1 Motorstrom

Anzeige des Motorstroms als gemessenen Mittelwert, lq.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-655,35)
Parameternummer: 1614 Einheit: A
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.2 Motorspannung

Zeigt die Motorspannung an; dies ist ein berechneter Wert zur Regelung des Motors.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1612 Einheit: Vv
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.3 Elektrische Motorleistung

Motorleistungsaufnahme in kW. Der angezeigte Wert wird auf Basis der tatsachlichen Zwischenkreisspannung und des tatsachlichen
Zwischenkreisstroms berechnet.

Werkseinstellung: 0,000 Parametertyp: Bereich (0,000-1000,000)
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Parameternummer: 1610 Einheit: kw

Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.4 Motorleistung HP

Motorleistungsaufnahme in hp. Der angezeigte Wert wird auf Basis der tatsdchlichen Zwischenkreisspannung und des tatsachlichen

Zwischenkreisstroms berechnet.

Werkseinstellung: 0,000 Parametertyp: Bereich (0,000-1000,000)
Parameternummer: 1611 Einheit: HP
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.5 Thermische Belastung des Motors

Anzeige der berechneten Motortemperatur in Prozent vom zuldssigen Maximalwert. Bei 100 % findet eine Abschaltung statt, falls die
ETR-Funktion in P 4.6.7 Thermischer Motorschutz ausgewahlt ist.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 1618 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.6 Frequenz

Anzeige des Werts der tatsachlichen Motorfrequenz.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (0,0-6553,5)
Parameternummer: 1613 Einheit: Hz
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.7 Frequenz %

Anzeige der tatsachlichen Motorfrequenz als Prozentsatz von P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (0-6553,5)
Parameternummer: 1615 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.8 Motorwellendrehzahl

Zeigt die aktuelle Motordrehzahl an. Bei der Prozessregelung mit oder ohne Riickfiihrung wird die Motordrehzahl geschatzt. Im
Drehzahlmodus mit Drehgeber-Riickfiihrung wird die Motordrehzahl gemessen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-30000,0-30000,0)
Parameternummer: 1617 Einheit: U/min
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen

P 4.1.10 Motordrehmoment

Zeigt das an der Motorwelle anliegende Drehmoment mit Vorzeichen an. Einige Motoren unterstiitzen mehr als 160 % Drehmoment.
Daher hdangen Minimal- und Maximalwert vom maximalen Motorstrom sowie vom verwendeten Motor ab.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-30000,0-30000,0)
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Parameternummer: 1616

Datentyp: int32

P 4.1.11 Motordrehmoment %

Einheit: Nm

Zugriffstyp: Lesen

Zeigt das an der Motorwelle anliegende Drehmoment in Prozent des Nenndrehmoments mit Vorzeichen an.

Werkseinstellung: 0
Parameternummer: 1622

Datentyp: int16

7.5.2 Motordaten (Menuindex 4.2)

7.5.2.1 Grundeinstellungen (Mentiindex 4.2.1)
P 4.2.1.1 Motortyp

Parametertyp: Bereich (-200-200)
Einheit: %
Zugriffstyp: Lesen

Wahlen Sie den Motortyp aus. Wahlen Sie [0] Asynchronmotor, IM fiir Asynchronmotoren. Wahlen Sie [1] PM, Vollpol-SPM oder [3] PM,
Vollpol-SPM fiir Schenkelpol- bzw. Vollpol-PM-Motoren. PM-Motoren unterteilen sich in zwei Gruppen: mit Oberflachen- (Vollpol) oder

inetrnen (Schenkelpol) Magneten.

Werkseinstellung: 0 [Asynchronmotor, IM]
Parameternummer: 110

Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdéglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Asynchronmotor, IM
1 PM, Rotor mit aufgesetzten Magneten
3 PM, Vollpol-IPM

P 4.2.1.2 Anzahl der Pole

Geben Sie die Anzahl der Motorpole ein.

Werkseinstellung: 4
Parameternummer: 139

Datentyp: uint8

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Fur Asynchronmotor, IM.

Fur Permanentmagnetmotoren (PM) mit oberflichenmontierten
(Vollpol-)Magneten. Siehe P 4.4.4.7 Ddmpfungsverstdrkung bis P
4.4.4.10 Spannungskonstante zu den Details fiir einen optimalen
Motorbetrieb.

Fur Permanentmagnetmotoren (PM) mit inneren
(Vollpol-)Magneten.

Parametertyp: Bereich (2-100)
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Die Abhangigkeit der Synchrondrehzahl des Motors ns in U/min von der Frequenz f der Netzstromversorgung in Hz (P 1.1.1

Netzfrequenz) und von der Anzahl der Polpaare p in P 4.2.1.2 Typenschilddaten ergibt sich aus der folgenden Formel:

P 4.2.2.4 Nennfrequenz x 120/P 4.2.2.5 Nenndrehzahl

Bei einem Motor mit 2-poligen Paaren (4 Pole) und einer Frequenz der Netzstromversorgung von 50 Hz betrdgt die Synchrondrehzahl

des Motors beispielsweise 1500 U/min. Die folgende Tabelle zeigt die typischen Anzahlen der Polpaare fiir die Normaldrehzahlbereiche

von verschiedenen Motoren.
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Polpaare ~nn bei 50 Hz ~nn bei 60 Hz
1 2700-2880 3250-3460

2 1350-1450 1625-1730

3 700-960 840-1153

P 4.2.1.3 AMA-Modus

Auswahl des AMA-Typs. Mit der AMA-Funktion wird die dynamische Motorleistung durch automatische Optimierung der erweiterten
Motorparameter optimiert. Wahlen Sie entweder [0] Ohne Funktion, [1] Komplette AMA aktivieren oder [2] Reduzierte AMA aktivieren.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 129 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Aus Ohne Funktion.
1 Komplette AMA Jenach derin P 4.2.1.1 Motortyp ausgewahlten Option wird die

AMA mit verschiedenen Parametern durchgefiihrt.

e Wenn Sie [0] Asynchronmotor, IM auswahlen, wird
die AMA mit folgenden Parametern durchgefiihrt: P
4.2.3.1 Statorwiderstand (Rs), P 4.2.3.2 Rotorwiderstand
(Rr), P 4.2.3.4 Statorstreureaktanz Xls und P
4.2.3.6 Magnetisierungsreaktanz Xm.

e Wenn [1] PM, (Oberfl. mon) ausgewahlt ist, wird die AMA
mit P 4.2.3.1 Statorwiderstand (Rs) und P 4.2.4.3 D-Achsen-
Induktivitdt (Ld) durchgefiihrt.

e Wenn Sie [3] PM, Vollpol-IPM auswahlen, wird die AMA
mit folgenden Parametern durchgefiihrt: P 4.2.3.1
Statorwiderstand (Rs), P 4.2.4.3 D-Achsen-Induktivitdt (Ld), P
4.2.4.7 Q-Achsen-Induktivitdt (Lq), P 4.2.4.4 Induktivitdtssdit.
D-Achse. (LdSat) und P 4.2.4.8 Induktivitdtssdt. Q-Achse.
(LgSat).

2 Reduz. Anpassung Fuhrt nur eine reduzierte AMA des Statorwiderstands Rs durch.
P 4.2.3.1 Statorwiderstand (Rs) nur im System. (Diese Option ist
ausschlieB3lich fir Asynchronmotoren bestimmt). Fiihren Sie eine
AMA an einem kalten Motor durch.

HINWEIS

Der Parameter schaltet nach Durchfiihrung der AMA automatisch wieder auf Aus.

P 4.2.1.4 Motorkabellange

Eingabe der Lange des Motorkabels in der Einheit Meter.

Werkseinstellung: 50 Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 142 Einheit: m
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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P 4.2.1.5 Motorkabelldange Ful}

Motorkabelldnge.

Werkseinstellung: 164 Parametertyp:
Parameternummer: 143 Einheit:
Datentyp: uint16 Zugriffstyp:

Bereich (0-328)
Ft

Lesen/Schreiben

Bei einigen Produkten kann dieser Parameter je nach EMV-Konfiguration die zuldssige Taktfrequenz automatisch anpassen, um eine

optimale Leistung des Frequenzumrichtersystems zu erzielen.

7.5.2.2 Typenschilddaten (Meniindex 4.2.2)
P 4.2.2.1 Nennleistung

Stellen Sie die Motorleistung anhand der Motor-Typenschilddaten ein.

HINWEIS

Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Werkseinstellung:  Gré3enabhdngig Parametertyp:
Parameternummer: 120 Einheit:
Datentyp: uint16 Zugriffstyp:

P 4.2.2.2 Nennspannung

Geben Sie die Motornennspannung geméaR den Motor-Typenschilddaten ein.

HINWEIS

Bereich (gréBenabhangig)
kw

Lesen/Schreiben

Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Werkseinstellung:  Grof3enabhangig Parametertyp:
Parameternummer: 122 Einheit:
Datentyp: uint16 Zugriffstyp:

P 4.2.2.3 Nennstrom

Geben Sie den Motornennstrom von den Motortypenschilddaten ein.

HINWEIS

Bereich (50-1000)
Vv

Lesen/Schreiben

Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp:
Parameternummer: 124 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

P 4.2.2.4 Nennfrequenz

Stellen Sie einen Motorfrequenzwert ein, der den Motor-Typenschilddaten entspricht.

Bereich (0,01-1000,00)
A

Lesen/Schreiben
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HINWEIS

Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Werkseinstellung:  Gréenabhéangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 123 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.2.5 Nenndrehzahl

Geben Sie die Motornenndrehzahl von den Motortypenschilddaten ein.

HINWEIS

Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 125 Einheit: U/min
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.5.2.3 Asynchron- Asynchronmotor (Menlindex 4.2.3)
P 4.2.3.1 Statorwiderstand Rs

Stellen Sie den Wert des Statorwiderstands ein. Geben Sie den Wert von einem Motordatenblatt ein oder flihren Sie eine AMA an einem
kalten Motor aus.

Werkseinstellung:  GroBenabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhéngig)
Parameternummer: 130 Einheit: Q
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.3.2 Rotorwiderstand Rr

Stellen Sie den Wert des Rotorwiderstands ein. Geben Sie den Wert von einem Motordatenblatt ein oder fiihren Sie eine AMA an einem
kalten Motor aus. Die Grundeinstellung berechnet der Frequenzumrichter anhand der Motortypenschilddaten.

Werkseinstellung:  GroBenabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhéngig)
Parameternummer: 131 Einheit: Q
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.3.4 Statorstreureaktanz Xls

Stellen Sie den Wert der Statorstreureaktanz ein. Geben Sie den Wert von einem Motordatenblatt ein oder fiihren Sie eine AMA an einem
kalten Motor aus. Die Grundeinstellung berechnet der Frequenzumrichter anhand der Motortypenschilddaten.

Werkseinstellung:  GroBenabhéangig Parametertyp: Bereich (gréfRenabhéngig)
Parameternummer: 133 Einheit: Q
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.3.6 Magnetisierungsreaktanz Xm
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Stellen Sie den Wert der Hauptreaktanz ein. Geben Sie den Wert von einem Motordatenblatt ein oder fiihren Sie eine AMA an einem

kalten Motor aus. Die Grundeinstellung berechnet der Frequenzumrichter anhand der Motortypenschilddaten.

Werkseinstellung:  Gré3enabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhangig)
Parameternummer: 135 Einheit: Q
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.3.7 Dauer- Nenndrehmoment

Geben Sie den Wert von den Motortypenschilddaten ein. Dieser Parameter ist nur verfiigbar, wenn P 4.2.1.1 Motortyp auf [1] PM, Vollpol

eingestellt ist.

Hinweis: Eine Anderung des Wertes in diesem Parameter beeinflusst die Einstellung anderer Parameter.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (0,1-10000,0)
Parameternummer: 126 Einheit: Nm
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.5.2.4 Permanentmagnetmotor (Mentindex 4.2.4)
P 4.2.4.1 Gegen-EMK bei 1000 U/min

Einstellung der Nenn-Gegen-EMK fiir eine Motordrehzahl von 1000 U/min. Die Gegen-EMK ist die Spannung, die von einem PM-Motor
erzeugt wird, wenn kein Frequenzumrichter angeschlossen ist und die Welle extern gedreht wird.

Die Gegen-EMK wird normalerweise bei Motornenndrehzahl oder bei 1000 U/min gemessen zwischen zwei Auf3enleitern angegeben.

Wenn der Wert nicht fiir eine Motordrehzahl von 1000 U/min verfiigbar ist, berechnen Sie den korrekten Wert wie folgt: Wenn die
Gegen-EMK z. B. 320 V bei 1800 U/min betragt, kdnnen Sie sie bei 1000 U/min wie folgt berechnen: Gegen-EMK= (Spannung/U/
min)*1000 = (320/1800)*1000 = 178.

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn P 4.2.1.1 Motortyp auf Optionen eingestellt ist, die PM (Permanentmagnet)-Motoren aktivieren.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBBenabhéngig)
Parameternummer: 140 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Bei der Verwendung von PM-Motoren empfiehlt sich der Einsatz von Bremswiderstanden.

P 4.2.4.3 D-Achsen-Induktivitat Ld

Eingabe des Werts der d-Achsen-Induktivitdt. Geben Sie den Wert vom Datenblatt des Permanentmagnetmotors ein oder fiihren Sie eine
AMA an einem kalten Motor aus.

Werkseinstellung:  Gréenabhiangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 137 Einheit: mH
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.4.4 d-Achsen-Induktivitat LdSat

Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von Ld. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie P
4.2.2.3 Nennstrom. Wenn jedoch der Motorhersteller eine Induktivitatskurve liefert, sollte hier der Induktivitatswert bei 100 % von P
4.2.2.3 Nennstrom eingegeben werden.
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Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBenabhéngig)
Parameternummer: 144 Einheit: mH
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.4.6 Ld-Strompunkt

Geben Sie die Sattigungskurve der D-Achsen-Induktivitatswerte an. Der D-Achsen-Induktivitdtswert wird linear an die P 4.2.4.3 D-
Achsen-Induktivitdt Ld angendhert.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBBenabhangig)
Parameternummer: 148 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.4.7 Q-Achsen-Induktivitat Lq

Eingabe des Werts der Q-Achsen-Induktivitat. Geben Sie den Wert vom Datenblatt des Permanentmagnetmotors ein oder fiihren Sie
eine AMA an einem kalten Motor aus.

Werkseinstellung:  Grof3enabhangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhangig)
Parameternummer: 138 Einheit: mH
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.4.8 Q-Achsen-Induktivitat LgSat

Dieser Parameter entspricht der Induktivitatssattigung von Lg. Idealerweise hat dieser Parameter denselben Wert wie P 4.2.4.7 Q-
Achsen-Induktivitdt Lg. Wenn jedoch der Motorhersteller eine Induktivitatskurve liefert, sollte hier der Induktivitatswert bei 100 % von P
4.2.2.3 Nennstrom angegeben werden.

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 145 Einheit: mH
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.2.4.10 Lg-Strompunkt

Geben Sie die Sattigungskurve der Q-Achsen-Induktivitatswerte an. Der Q-Achsen-Induktivitatswert wird linear an P 4.2.4.7 Q-Achsen-
Induktivitdt Lq und P 4.2.4.8 Q-Achsen-Induktivitdt LgSat angenahert.

Werkseinstellung:  GréBenabhdngig Parametertyp: Bereich (gréRenabhangig)
Parameternummer: 149 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.5.3 Motorsteuerung (Mentindex 4.4)

7.5.3.1 Grundeinstellungen (Mentiindex 4.4.1)

P 4.4.1.2 Minimale AEO-Magnetisierung

Eingabe der minimal zuldssigen Magnetisierung fiir den automatischen Energieoptimierungsmodus (AEO). Die Auswabhl eines niedrigen

Werts verringert den Energieverlust im Motor, senkt jedoch auch die Widerstandsfahigkeit gegentiber pldtzlichen Lastwechseln.
Werkseinstellung: 40 Parametertyp: Bereich (10-100)

Parameternummer: 1441 Einheit: %
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Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.1.3 Drehmomentverhalten der Last

Wahlen Sie die Drehmomentkennlinie aus. Variables Drehmoment (VT) und Autom. Energieoptim. CT sind beides Vorgdnge zur
Energieeinsparung.

Werkseinstellung: 0 [Konstantes Drehmoment] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 103 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Konstantes Drehmoment Die Motorwellenleistung liefert ein konstantes Drehmoment unter
variabler Drehzahlregelung.

1 Variables Drehmoment Die Motorwellenleistung liefert ein variables Drehmoment unter
variabler Drehzahlregelung. Legen Sie das variable Drehmoment
in P 4.4.4.13 Quadr.Mom. Anpassung fest.

2 Autom. Energieoptim. CT Optimiert automatisch den Energieverbrauch, indem es die
Magnetisierung und Frequenz tber P 4.4.1.2 Minimale AEO-
Magnetisierung minimiert.

P 4.4.1.4 Rechtslauf

Dieser Parameter definiert den Begriff Rechtslauf entsprechend dem Richtungspfeil auf der Bedieneinheit. Der Parameter wird fiir einen
einfachen Wechsel der Drehrichtung ohne Umklemmen des Motorkabels verwendet.

Werkseinstellung: 0 [Normal] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 106 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Normal Die Motorwelle dreht im Rechtslauf bei folgender Verbindung des
Frequenzumrichters im Rechtslauf: U=U; V=V und W=W zum
Motor.

1 Invers Die Motorwelle dreht im Linkslauf bei folgender Verbindung des
Frequenzumrichters im Linkslauf: U=U; V=V und W=W zum
Motor.

P 4.4.1.5 Bandbreite der Motorsteuerung

Auswahl des Typs fiir die Bandbreite der Motorsteuerung.

Werkseinstellung: 1 [Mittel] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 108 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 hoch Fur hohe dynamische Ansprache.

1 Mittel Optimiert fiir einen ruckfreien stationaren Betrieb.

2 niedrig Optimiert fiir reibungslosen Betrieb im stationdren Zustand mit

der geringsten dynamischen Reaktion.

3 Adaptiv 1 Optimiert fiir ruckfreien stationaren Betrieb mit zusatzlicher
aktiver Dampfung.
4 Adaptiv 2 Speziell angepasst an induktionsarme PM-Motoren. Diese Option

ist eine Alternative zu [3] Adaptiv 1.

7.5.3.2 AC-Bremse (Mentlindex 4.4.2)
P 4.4.2.1 AC-Bremse aktivieren

Wahlen Sie die Methode zum Abfiihren iberschiissiger Bremsenergie.

Werkseinstellung: 0 [Deaktivieren] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 210 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Deaktivieren

1 Aktivieren

P 4.4.2.2 AC-Bremse, max. Strom

Geben Sie den max. zuldssigen Motorstrom wahrend eines AC-Bremsvorgangs ein. Zu hohe Stréme konnen die Motorwicklung

Uberhitzen.
Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-160)
Parameternummer: 216 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Der Parameter ist nur fiir Asynchronmotoren verfligbar.

P 4.4.2.3 AC-Bremse Spannungsregelung Kp

Stellen Sie mit diesem Parameter die AC-Bremsleistungsfahigkeit ein (stellen Sie die Rampe-Ab-Zeit ein, wenn die Trdgheit

konstant ist). Wenn die Zwischenkreisspannung nicht hoher als der Warnwert fiir die Zwischenkreisspannung ist, kann das
Generatordrehmoment (iber den Parameter angepasst werden. Je hoher die AC-Bremsverstarkung, desto grof3er ist die Bremsfahigkeit.
Bei einer Bremsverstarkung von 1,0 ist keine AC-Bremsfahigkeit vorhanden.

Werkseinstellung: 1,4 Parametertyp: Bereich (1,0-2,0)
Parameternummer: 188 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 129



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

HINWEIS

Bei kontinuierlichem Generatordrehmoment besteht ein hoheres Risiko, dass ein hoher Motorstrom verursacht wird, der zu einer

Motoriiberhitzung fiihrt. Verwenden Sie P 4.4.2.2 AC-Bremse, max. Strom, um den Motor vor Uberhitzung zu schiitzen.

7.5.3.3 U/f-Kurve (Mentiindex 4.4.3)
P 4.4.3.1 Spannungspunkt

Mit diesem Parameter kdnnen Sie die Spannung an den einzelnen Frequenzpunkten einstellen, um eine zum Motor passende U/f-
Kennlinie zu erhalten. Die zugehdrigen Frequenzpunkte definieren Sie in P 4.4.3.2 Frequenzpunkt.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (0-1000)
Parameternummer: 155 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.3.2 Frequenzpunkt

Mit diesem Parameter kdnnen Sie die Frequenz der gewahlten U/f-Kennlinie einstellen. Die zu jedem Punkt gehdrende Spannung
definieren Sie in P 4.4.3.1 Spannungspunkt.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhangig)
Parameternummer: 156 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Erstellen Sie eine U/f-Kennlinie anhand von sechs definierbaren Spannungen und Frequenzen. Siehe Abbildung 72.

Spannungspunkt
P443.1[x]

P4431[5] - — — — — — — — — — — — — — =
P443IM4 — — — — — — — — — — —

e30bk133.10

P443IBIF — — — — — — — —

P443102] — — — — —

P4431011 — — — |
P 4.43.1[0] \

P4432 P4432 P4432  P4432 P4432 P4.432
[0] (1 [2] (3] 4] (5]

Frequenzpunkt
P4.43.2[x]

Abbildung 72: Beispiel fiir eine U/f-Kennlinie

7.5.3.4 Abhdngige Einstellung (Menuindex 4.4.4)
P 4.4.4.1 Schlupfausgleich-Verstarkung

Geben Sie den Prozentwert fiir den Schlupfausgleich ein, um eine Kompensation fiir Toleranzen im Wert von ny y vorzunehmen. Der
Schlupfausgleich wird automatisch berechnet, d. h. basierend auf der Motornenndrehzahl ny y. Wenn P 5.4.2 Regelverfahren auf [1]
Drehzahlregelung mit Istwertriickfiihrung, [2] Drehmoment mit Riickfiihrung oder [4] Drehmoment ohne Riickfiihrung eingestellt

ist oder wenn P 5.4.3 Motorsteuerprinzip auf [0] U/f gestellt ist bzw. wenn P 4.2.1.1 Motortyp auf [1] PM, Vollpol-SPM oder [3] PM,
Schenkelpol-IPM eingestellt ist, ist diese Funktion nicht aktiv.

Werkseinstellung:  Gréenabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
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Parameternummer: 162 Einheit: %

Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.2 Schlupfausgleich-Zeitkonstante

Geben Sie die Zeitkonstante des Schlupfausgleichs ein. Ein hoher Wert fiihrt zu einer langsamen, ein niedriger Wert zu einer schnellen
Reaktion. Verwenden Sie bei Niederfrequenz-Resonanzproblemen die ldngere Zeiteinstellung.

Werkseinstellung: 0,10 Parametertyp: Bereich (0,05-5,00)
Parameternummer: 163 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.3 Hochdrehzahl-Lastausgleich

Geben Sie einen Prozentwert fiir den Spannungsausgleich im Verhéltnis zur Last bei Motorbetrieb mit hoher Drehzahl ein, und erzielen
Sie die optimale U/f-Kennlinie. Der Frequenzbereich, in dem dieser Parameter aktiv ist, hdngt von der MotorgroRe ab.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-300)
Parameternummer: 161 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.4 Niederdrehzahl-Lastausgleich

Geben Sie einen Prozentwert fiir den Spannungsausgleich im Verhéltnis zur Last bei Motorbetrieb mit hoher Drehzahl ein, und erzielen
Sie die optimale U/f-Kennlinie. Der Frequenzbereich, in dem dieser Parameter aktiv ist, hdngt von der MotorgroRe ab.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-300)
Parameternummer: 160 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.5 Res.-Dampfungsverstarkung

Geben Sie den Wert fiir die Resonanzdampfung ein. Verwenden Sie den Parameter und P 4.4.4.6 Res.-Ddmpfungs-
Hochpasszeitkonstante, um Probleme mit Hochfrequenzresonanzen zu eliminieren. Zum Reduzieren der Resonanzschwankungen

erhdhen Sie den Wert von P 4.4.4.5 Res.-Ddmpfungsverstdrkung.

Werkseinstellung:  GréBenabhdngig Parametertyp: Bereich (0-500)
Parameternummer: 164 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.6 Res.- Dampfungs-Hochpasszeitkonstante

Verwenden Sie den Parameter und P 4.4.4.5 Res.-Ddmpfungsverstédrkung, um Probleme mit Hochfrequenzresonanzen zu eliminieren.
Geben Sie die Zeitkonstante mit der besten Dampfung ein.

Werkseinstellung:  GroBenabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhéngig)
Parameternummer: 165 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.7 Dampfungsverstarkung
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Der Dampfungsfaktor stabilisiert die PM-Maschine, damit diese ruhig und stabil lduft. Der Wert des Dampfungsfaktors regelt die
dynamische Leistung der PM-Maschine. Ein hoher Ddmpfungsfaktor fiihrt zu einer niedrigen dynamischen Leistung, wahrend
eine niedrige Dampfungsverstarkung zu einer hohen dynamischen Leistung flhrt. Die dynamische Leistung steht in Bezug zu den
Maschinendaten und zum Lasttyp. Wenn die Dampfungsverstarkung zu hoch oder zu niedrig ist, wird die Regelung instabil.

Werkseinstellung: 120 Parametertyp: Bereich (gréfRenabhéangig)
Parameternummer: 114 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.8 Filterzeitkonst. hohe Drehzahl

Diese Zeitkonstante wird Giber 10 % Nenndrehzahl verwendet. Schnelle Regelung erhalten Sie durch eine kurze
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie jedoch diesen Wert zu kurz wéhlen, wird die Regelung instabil.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBenabhéngig)
Parameternummer: 116 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.9 Filterzeitkonst. niedrige Drehzahl

Diese Zeitkonstante wird tiber 10 % Nenndrehzahl verwendet. Schnelle Regelung erhalten Sie durch eine kurze
Dampfungszeitkonstante. Wenn Sie jedoch diesen Wert zu kurz wéhlen, wird die Regelung instabil.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (groBBenabhéngig)
Parameternummer: 115 Einheit: S
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.10 Filterzeitkonst. Spannung

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Einfluss des hochfrequenten Rippels und der Systemresonanz bei der Berechnung der
Versorgungsspannung zu reduzieren. Ohne diesen Filter kdnnen Unwelligkeiten in den Strémen die berechnete Spannung verzerren

und die Stabilitat des Systems beeintrachtigen.

Werkseinstellung:  Gréenabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhéngig)
Parameternummer: 117 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.11 Magnetisierung bei variablem Drehmoment und Nulldrehzahl

Verwenden Sie diesen Parameter zusammen mit P 4.4.4.12 Min. Drehzahl norm. Magnetis [Hz], um beim Betrieb mit niedriger Drehzahl
einen anderen Magnetisierungsstrom am Motor zu erhalten. Geben Sie den Wert als Prozentsatz des Magnetisierungsnennstroms ein.
Eine zu niedrige Einstellung kann ein reduziertes Drehmoment an der Motorwelle bewirken.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-300)
Parameternummer: 150 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Magn.-Strom =
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P 4.4.4.11 Variables ‘
Drehmoment
Motormagnetisierung !
; |
bei Nulldrehzahl P 4.4.4.12 Min. Drehzahl Hz

norm. Magnetis [Hz]
Abbildung 73: Motormagnetisierung

P 4.4.4.12 Min. Drehzahl norm. Magnetis [Hz]

Stellen Sie die erforderliche Frequenz fiir den normalen Magnetisierungsstrom ein. Verwenden Sie diesen Parameter zusammen mit P
4.4.4.11 Magnetisierung bei variablem Drehmoment und Nulldrehzahl.

Werkseinstellung: 1,0 Parametertyp: Bereich (groBenabhéngig)
Parameternummer: 152 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.4.13 Quadr.Mom. Anpassung

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 fiir die Lastkapazitét.

Werkseinstellung: 66 Parametertyp: Bereich (40-90)
Parameternummer: 1440 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Dieser Parameter ist nicht aktiv, wenn P 4.2.1.1 Motortyp auf Optionen eingestellt ist, die den PM-Motorbetrieb aktivieren.

P 4.4.4.14 Min. Strom bei niedr. Drz.

Geben Sie den minimalen Motorstrom bei niedriger Drehzahl ein. Ein Erhohen dieses Stroms verbessert das Motordrehmoment bei
niedriger Drehzahl. Dieser Parameter wird nur fir PM-Motoren aktiviert.

Werkseinstellung:  Gréenabhiangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhéngig)
Parameternummer: 166 Einheit: %
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.5.3.5 Totzeit-Kompensation (Menlindex 4.4.4.5)
P 4.4.5.1 Totzeit-Kompensationsniveau

Angewandtes Totzeit-Kompensationsniveau (%). Ein hohes Niveau (>90 %) optimiert die dynamische Motorreaktion, ein Niveau von 50—
90 % ist gut zur Minimierung des Motordrehmoment-Rippels und fiir die Motordynamik und ein Niveau von Null schaltet die Totzeit-
Kompensation aus.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 1407 Einheit: -
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.5.2 Totzeit Vorspannungs-Strompegel
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Einstellung eines Vorspannungssignals (in [%]) zum Hinzufligen des Stromabtastsignals fiir eine Totzeit-Kompensation.

Werkseinstellung:  GroBenabhdngig Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 1409 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.4.5.3 Totzeit-Kompensation, Nullstrom-Pegel

Durch die Einstellung dieses Parameters auf [1] Aktiviert bei langem Motorkabel wird das Drehmoment-Rippel des Motors minimiert.

Werkseinstellung:  [0] Deaktiviert Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1464 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Deaktiviert Die Funktion ist nicht aktiv.
1 Aktiviert Wahlen Sie bei Verwendung eines langen Motorkabels diese

Option, um den Motordrehmoment-Rippel zu minimieren.

P 4.4.5.4 Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-Kompensation

Das Niveau der Totzeit-Kompensation wird linear zum maximalen Pegel der in P 4.4.5.1 Totzeit-Kompensationsniveau eingestellten
Ausgangsfrequenz auf die minimale Ausgangsfrequenz reduziert, die in diesem Parameter eingestellt ist.

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 1465 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.5.4 Schutz (Menlindex 4.6)

P 4.6.1 Warnung Frequenz hoch

Mithilfe dieses Parameters konnen Sie eine maximale Grenze fiir den Frequenzbereich einstellen. Wenn die Motordrehzahl tGiber diesem
Grenzwert liegt, wird Warnbit 9 in P 5.1.9 Erw. Zustandswort gesetzt. Sie konnen das Ausgangsrelais so konfigurieren, dass es diese
Warnung anzeigt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn der eingestellte Grenzwert dieses Parameters erreicht

wird.
Werkseinstellung:  Gré3enabhdngig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 441 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.6.2 Warnung Frequenz niedrig
Wenn die Motordrehzahl unter diesen Grenzwert fallt, wird Warnbit 10 in 5.1.9 Erw. Zustandswort gesetzt. Sie kénnen das
Ausgangsrelais so konfigurieren, dass es diese Warnung anzeigt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn der
eingestellte Grenzwert dieses Parameters erreicht wird.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)

Parameternummer: 440 Einheit: Hz
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Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.6.3 Warnung Strom hoch

Geben Sie den max. Stromwert I-High ein. Wenn der Motorstrom diese Grenze iberschreitet, wird ein Bit im Zustandswort des
Frequenzumrichters gesetzt. Sie konnen diesen Wert auch fiir die Erzeugung eines Signals am Digitalausgang oder Relaisausgang

programmieren.

Werkseinstellung:  Gréenabhangig Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 451 Einheit: A
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.6.4 Warnung Strom niedrig

Geben Sie den min. Stromwert I-low ein. Wenn der Motorstrom unter diesen Grenzwert féllt, wird ein Bit im Zustandswort des
Frequenumrichters gesetzt. Sie kénnen diesen Wert auch fiir die Erzeugung eines Signals am Digitalausgang oder Relaisausgang

programmieren.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (groBenabhéngig)
Parameternummer: 450 Einheit: A
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 4.6.7 Thermischer Motorschutz

Der thermische Schutz des Motors kann tiber einen PTC-Sensor in den Motorwicklungen umgesetzt werden, der an einen der Analog-
oder Digitaleingénge (P 4.6.8 Thermistoranschluss) angeschlossen wird. Die Berechnung (ETR = Elektronisches Thermorelais) der
thermischen Belastung, basierend auf der tatséchlichen Motorbelastung und der Zeit ist eine weitere Methode. Die berechnete
thermische Belastung wird mit dem Motornennstrom Iy, y und der Motornennfrequenz fy \ verglichen. Es ist moglich, eine Warnung oder

einen Fehler fiir Uberhitzung zu aktivieren.

Werkseinstellung: 0 [Kein Schutz] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 190 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Kein Motorschutz Dauerhaft iberlasteter Motor, wenn keine Warnung oder

Abschaltung des Frequenzumrichters erforderlich ist.

1 Thermistor-Warnung Aktiviert eine Warnung, wenn der angeschlossene Thermistor im
Motor bei einer Motoriibertemperatur auslost.

2 Thermistor-Abschalt. Schaltet den Frequenzumrichter ab, wenn der angeschlossene
Thermistor im Motor bei einer Motorlibertemperatur auslost. Der
Thermistorabschaltwert muss > 3 kQ betragen. Integrieren Sie
zum Wicklungsschutz einen Thermistor (PTC-Sensor) im Motor.

3 ETR-Warnung 1 Berechnet die Last und aktiviert eine Warnung auf der Anzeige,
wenn der Motor Uberlastet ist. Programmieren Sie ein Warnsignal
Uiber einen der Digitalausgange.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

4 ETR-Abschaltung 1 Berechnet die Last und stoppt (Abschaltung) den
Frequenzumrichter, wenn der Motor Uberlastet ist. Programmieren
Sie ein Warnsignal tber einen der Digitalausgange. Das
Signal wird bei einer Warnung und bei einer Abschaltung des
Frequenzumrichters (Ubertemperaturwarnung) ausgeldst.

22 ETR-Abschaltung - Erweiterte Erkennung
R =
(W) 3
‘©
<
wn
~
[
4000
3000 /
1330
550
250
v
9 °C
-20°C 9 Nennwert-5°C | 9 Nennwert + 5 °C
9 Nennwert

Abbildung 74: PTC-Profil

Bei Verwendung eines Digitaleingangs und 10 V als Stromversorgung: Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die

Motortemperatur zu hoch ist. Parametereinrichtung:

e Stellen Sie P 4.6.7 Thermischer Motorschutz auf [2] Thermistorabschaltung ein.

e Setzen Sie den P 4.6.8 Thermistoranschluss auf [6] Digitaleingang 18.

AUS

= Y I Y B I =
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R

<800 Q) >2,9kQ

Abbildung 75: PTC-Thermistorverbindung - Digitaleingang

Bei Verwendung eines Analogeingangs und 10 V als Stromversorgung Beispiel: Der Frequenzumrichter schaltet sich ab, wenn die

Motortemperatur zu hoch ist. Parametereinrichtung:

e Stellen Sie P 4.6.7 Thermischer Motorschutz auf [2] Thermistorabschaltung ein.

e Setzen Sie den P 4.6.8 Thermistoranschluss auf [2] Analogeingang 34.
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Abbildung 76: PTC-Thermistorverbindung - Analogeingang
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Tabelle 62: Abschaltwerte

Digital-/Analogeingang Versorgungsspannung Abschaltwerte
Digital 10V <800 0-2,9kQ
Analog 0V <800 0-2,9kQ

HINWEIS

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

P 4.6.8 Thermistoranschluss

Wahlen Sie den Eingang flr den Anschluss des Thermistors (PTC-Sensor) aus. Bei der Verwendung eines Analogeingangs kann derselbe
Analogeingang nicht fiir andere Zwecke, wie Sollwert- oder Istwertanschluss, verwendet werden.

Werkseinstellung: 0 [Keine] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 193 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Nein

1 Analogeingang 33

2 Analogeingang 34

3 Digitaleingang 13

4 Digitaleingang 14

6 Digitaleingang 18

HINWEIS

Stellen Sie den Digitaleingang im Schaltlogikbetrieb auf [0] PNP - Aktiv bei 24 V ein.

P 4.6.9 Fremdbeliftung

Wahlen Sie aus, ob fur den Motor ein externer Lufter erforderlich ist.

Werkseinstellung: 0 [Nein] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 191 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Keine
1 Ja

P 4.6.12 Motorphasen Uberwachung

Auswahlbeschreibung

Ein externer Lifter ist erforderlich, und die Motorleistung wird bei
niedriger Drehzahl reduziert.

Wenden Sie einen externen Motorliifter (Fremdbeliiftung) an,
so dass bei niedriger Drehzahl keine Leistungsreduzierung des
Motors notwendig ist.

Wahlen Sie [1] Abschaltung 10 s, um beim Ausfall einer Motorphase einen Fehler anzuzeigen. Wenn Sie den Fehler bei

Motorphasenausfall nicht anzeigen wollen, wahlen Sie [0] Aus. Zur Vermeidung von Motorschaden wird die Einstellung [1] Abschaltung

10 s empfohlen.

Werkseinstellung: 1[Ja]
Parameternummer: 458

Datentyp: enum

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Aus

1 Abschaltung 10's

P 4.6.13 Fehlerebene

Mit diesem Parameter konnen Sie Fehlerebenen anpassen.

Werkseinstellung: 3 [Abschaltblockierung]
Parameternummer: 1490

Datentyp: enum

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

3 Abschaltblockierung
4 Abschaltung mit verzégertem Reset
5 Motorfangschaltung

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Beim Auftreten einer fehlenden Motorphase wird kein Fehler
angezeigt.

Beim Auftreten einer fehlenden Motorphase wird ein Fehler
angezeigt.

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Der Fehler wird auf Abschaltblockierung eingestellt.

Der Fehler wird als Fehler mit Abschaltung konfiguriert, den Sie
nach einer Verzdgerung quittieren kénnen. Wenn fir diese Option
beispielsweise Fehler 13, Uberstrom konfiguriert wird, kann das
Zurlcksetzen 3 Minuten nach dem Fehler erfolgen. Diese Option
verwendet das 8. Element zur Regelung der Fehlerebene von
Fehler 13, Uberstrom.

Der Frequenzumrichter versucht beim Starten, einen
drehenden Motor zu fangen. Bei Auswahl dieser Option wird

P 5.6.3 Motorfangschaltung aktivieren zwangsweise auf [1]
Aktiviert eingestellt. Diese Option verwendet das 8. Element zur
Regelung der Fehlerebene von Fehler 13, Uberstrom.
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Tabelle 63: Auswahltabelle fiir die gewiinschte Aktion bei Auftreten eines ausgewéhlten Fehlers

Index Fehler Abschaltblockierung Abschaltung mit Verz6- Motorfangschaltung
gerung
0 Reserviert - - -
1 Reserviert - - -
2 Reserviert - - -
3 Reserviert - - -
4 Reserviert - - -
5 Reserviert - - -
6 Reserviert - - -

7 Uberstrom T X X

D steht fir Werkseinstellung und X fiir eine mégliche Auswahl.

P 4.6.14 Sync. Schutzvorrichtung ,Blockierter Rotor”

Erkennung blockierter Rotor fiir PM-Motor.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswabhl
Parameternummer: 3022 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Aus Die Funktion ist nicht aktiv.

1 Ein Der blockierte Rotorschutz fiir PM-Motoren.

P 4.6.15 Sync. Erkennungszeit ,Blockierter Rotor” [s]

Erkennungszeit blockierter Rotor fiir PM-Motor.

Werkseinstellung: 0,10 Parametertyp: Bereich (0,05-1,0)
Parameternummer: 3023 Einheit: s
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6 Anwendung (Mentindex 5)

7.6.1 Status (MenuUindex 5.1)

P 5.1.1 Fehlerwort 1

Dieser Parameter wird zur Anzeige des Fehlerworts 1 im Hex-Code verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1690 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen
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P 5.1.2 Fehlerwort 2

Dieser Parameter wird zur Anzeige des Fehlerworts 2 im Hex-Code verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1691 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.3 Fehlerwort 3

Dieser Parameter wird zur Anzeige des Fehlerworts 3 im Hex-Code verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1697 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.4 Warnwort 1

Dieser Parameter wird zur Anzeige des Warnworts 1 im Hex-Code verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1692 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.5 Warnwort 2

Dieser Parameter wird zur Anzeige des Warnworts 2 im Hex-Code verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1693 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.6 Warnwort 3

Dieser Parameter wird zur Anzeige des Warnworts 3 im Hex-Code verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1698 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.7 Aktives Steuerwort

Dieser Parameter dient zur Anzeige des Steuerworts, das im Hex-Code vom Frequenzumrichter gesendet wurde.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1600 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.8 Frequenzumrichter-Zustandswort

Dieser Parameter zeigt das Zustandswort an, das Gber den Bus vom Frequenzumrichter gesendet wurde.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
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Parameternummer: 1603 Einheit: -

Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.9 Erw. Zustandswort

Dieser Parameter dient zur Anzeige des erweiterten Zustandsworts im Hex-Code.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1694 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.10 Erw. Zustandswort 2

Dieser Parameter dient zur Anzeige des erweiterten Zustandsworts 2 im Hex-Code.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1695 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.11 Nummer des aktiven Fehlers

Dieser Parameter enthdlt ein Array von bis zu 20 Fehlern, die aktuell aktiv sind. Der Wert 0 bedeutet keine Fehler.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1855 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.12 Nummer der aktiven Warnung

Dieser Parameter enthalt ein Array von bis zu 20 Warnungen, die aktuell aktiv sind. Der Wert 0 bedeutet keine Warnung.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1856 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.16 Sollwert [Einheit]

Dieser Parameter zeigt den vorhandenen Sollwert an, der aus der Konfiguration unter P 5.4.2 Betriebsmodus berechnet und im
Frequenzumrichter angewendet wird.

Werkseinstellung: 0,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 1601 Einheit: Soll-/Istwerteinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.17 Sollwert [%)]

Dieser Parameter zeigt den Gesamtsollwert an.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-200,0-200,0)
Parameternummer: 1602 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen
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P 5.1.18 Externer Sollwert

Dieser Parameter wird zur Anzeige der Gesamtsumme aller externen Sollwertquellen verwendet, die in P 5.5.3.7 Quelle Sollwert 1, P
5.5.3.8 Quelle Sollwert 2 und P 5.5.3.9 Quelle Sollwert 3 definiert sind.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-200,0-200,0)
Parameternummer: 1650 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.19 Hauptistwert [%]

Dieser Parameter dient zur Anzeige des Hauptistwerts, der iber den Bus vom Frequenzumrichter gesendet wurde.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (-200,00-200,00)
Parameternummer: 1605 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.20 Drehzahlabweichung [UPM]

Auswahl der Drehzahlabweichung.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-60000.000-60000.000)
Parameternummer: 1644 Einheit: U/min
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.21 Drehzahlsollwert nach Rampe [UPM]

Dieser Parameter gibt den an den Frequenzumrichter Gbertragenen Sollwert nach der Drehzahlrampe in U/min an.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-30000-30000)
Parameternummer: 1648 Einheit: U/min
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.26 FU-Schnittstelle Steuerwort 1

Verwenden Sie diesen Parameter, um das vom Bus-Master empfangene 2-Byte-Steuerwort (CTW) anzuzeigen.

Werkseinstellung: 1084 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1685 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.1.27 FU-Schnittstelle Sollwert 1

Dieser Parameter wird zur Anzeige des zuletzt an der FU-Schnittstelle empfangenen Sollwerts verwendet.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-32768-32767)
Parameternummer: 1686 Einheit: -
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen
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7.6.2 Schutz (Menlindex 5.2)

P 5.2.1 Warnung Sollwert hoch

Mithilfe dieses Parameters konnen Sie die maximale Grenze fiir den Sollwertbereich einstellen. Wenn der tatsdchliche Sollwert diesen
Grenzwert Uberschreitet, wird das Warnbit 19 in P 5.1.9 Erw. Zustandswort gesetzt. Sie konnen das Ausgangsrelais so konfigurieren, dass
es diese Warnung anzeigt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn dieser Grenzwert erreicht wird.

Werkseinstellung:  4999,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 455 Einheit: -
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.2.2 Warnung Sollwert niedrig

Mithilfe dieses Parameters konnen Sie die minimale Grenze fiir den Sollwertbereich einstellen. Wenn der tatséchliche Sollwert diesen
Grenzwert Uberschreitet, wird das Warnbit 20 in P 5.1.9 Erw. Zustandswort gesetzt. Sie kdnnen das Ausgangsrelais so konfigurieren, dass
es diese Warnung anzeigt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn dieser Grenzwert erreicht wird.

Werkseinstellung:  -4999,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 454 Einheit: -
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.2.3 Warnung Istwert hoch

Mithilfe dieses Parameters konnen Sie die maximale Grenze firr den Istwertbereich einstellen. Wenn der Istwert diesen Grenzwert
Uberschreitet, wird Warnbit 5 in P 5.1.9 Erw. Zustandswort gesetzt. Sie konnen das Ausgangsrelais so konfigurieren, dass es diese
Warnung anzeigt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn dieser Grenzwert erreicht wird.

Werkseinstellung: 4999,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 457 Einheit: Prozessregeleinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.2.4 Warnung Istwert niedrig

Mithilfe dieses Parameters konnen Sie die minimale Grenze fiir den Istwertbereich einstellen. Wenn der Istwert diesen Grenzwert
Uberschreitet, wird Warnbit 6 in P 5.1.9 Erw. Zustandswort gesetzt. Sie konnen das Ausgangsrelais so konfigurieren, dass es diese
Warnung anzeigt. Die Warn-LED an der Bedieneinheit leuchtet nicht auf, wenn dieser Grenzwert erreicht wird.

Werkseinstellung:  -4999,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 456 Einheit: Prozessregeleinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.2.9 Funktion Lastverlust

Wahlen Sie eine Aktion, die durchzufiihren ist, wenn ein Lastverlust erkannt wird.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 2260 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Aus Die Funktion ist nicht aktiv.
1 Warnung Der Frequenzumrichter lauft weiter, aktiviert jedoch eine

Warnung. Ein Digitalausgang des Frequenzumrichters oder eine
serielle Schnittstelle sendet eine Warnung an andere Gerate.

2 Abschaltung Der Frequenzumrichter stellt den Betrieb ein und aktiviert einen
Fehler. Ein Digitalausgang des Frequenzumrichters oder eine
serielle Schnittstelle sendet einen Fehler an andere Gerate.

P 5.2.10 Lastverlusterkennung Drehmomentniveau

Stellen Sie das minimal zuldssige Drehmoment in Prozent vom Nenndrehmoment des Motors ein. Die Lastverlusterkennung kann

unterhalb dieses Niveaus aktiviert werden.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (5-100)
Parameternummer: 2261 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.2.11 Lastverlusterkennung Verzégerung

Stellen Sie die Mindestdauer ein, wahrend der das Drehmoment unter der Erkennungsgrenze liegen muss, bevor die
Lastverlustausnahme aktiviert wird.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (0-600)
Parameternummer: 2262 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.2.16 Watchdog-Antwort

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl der Timeout-Funktion. Die Timeout-Funktion wird aktiviert, wenn das Steuerwort
innerhalb des unter P 5.2.17 Watchdog-Verzégerung angegebenen Zeitraums nicht aktualisiert wird.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 804 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Aus

1 Ausgangsfrequenz speichern
2 Stopp

3 Festdrehzahl JOG

4 Max. Drehzahl

5 Stopp und Alarm

6 Schnellstopp und Abschaltung
7 Anwahl Datensatz 1
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
8 Anwahl Datensatz 2
26 Abschaltung

P 5.2.17 Watchdog-Verzégerung

Verwenden Sie diesen Parameter zur Eingabe der maximalen erwarteten Dauer zwischen dem Empfang von zwei aufeinander folgenden
Telegrammen. Wenn diese Dauer Uberschritten wird, weist dies darauf hin, dass die serielle Kommunikation beendet wurde, und die in P
5.2.16 Watchdog-Antwort ausgewdhlte Funktion wird daraufhin ausgefiihrt.

Werkseinstellung: 1,0 Parametertyp: Bereich (0,5-6000,0)
Parameternummer: 803 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.3 Betriebsmodus (Menuindex 5.4)

P 5.4.1 Anwendungsauswahl

Dieser Parameter wird zur Auswahl von integrierten Anwendungsfunktionen verwendet. Wenn Sie eine Anwendung auswahlen, wird
automatisch ein entsprechender Parametersatz ausgewahlt.

Werkseinstellung: 20 [Drehzahlregelungsmodus] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 16 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

20 Drehzahlregelungsmodus

21 Prozessregelungsmodus

22 Mehrfachdrehzahlregelungsmodus
23 3-Leiter-Regelungsmodus

24 Drehmomentregelungsmodus

P 5.4.2 Betriebsmodus

Dieser Parameter wird zur Auswahl des fiir die Anwendung anzuwendenden Steuerverfahrens verwendet.

Werkseinstellung: 0 [Regelung ohne Riickfiihrung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 100 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Regelung ohne Rickfiihrung Ermdglicht Drehzahlregelung (ohne Istwertsignal vom Motor)
mit automatischem Schlupfausgleich fir eine nahezu konstante
Drehzahl bei variierenden Lasten. Kompensationen sind aktiv,
kdnnen aber deaktiviert werden.

3 PID-Regler Ermoglicht die Verwendung der Prozessregelung im
Frequenzumrichter.

4 Drehmom. o. Riick Ermdoglicht die Verwendung eines Drehmoments ohne
Ruckfihrung im Frequenzumrichter.

P 5.4.3 Motorsteuerprinzip

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Betriebsart U/f oder VVC+ als Motorsteuerprinzip auszuwdhlen.

Werkseinstellung: 1 [WCH] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 101 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 u/f Bei der U/f-Regelung sind Schlupf- und Lastausgleich nicht
enthalten. Diese Regelung wird fiir parallel angeschlossene
Motoren und/oder Sondermotoranwendungen eingesetzt.

1 VWC+ Normale Betriebsart, einschlief3lich Schlupf- und Lastausgleiche.

HINWEIS

Wenn P 4.2.1.1 Motortyp auf PM-aktivierte Optionen eingestellt ist, ist nur die Option VVC+ verfligbar.

P 5.4.4 Hand/Ort-Betrieb Konfiguration
Dieser Parameter ist nur relevant, wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf [3] PID-Regler eingestellt ist. Dieser Parameter dient zum Festlegen der
Sollwertverarbeitung bei einem Wechsel vom Remote-Betrieb auf den Hand/Ort-Betrieb an der Bedieneinheit.
Werkseinstellung: 2 [Gemal Konfiguration unter Parametertyp: Auswahl
Betriebsmodus]
Parameternummer: 105 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Regelung ohne Rickfiihrung

2 Gemal Konfiguration unter Betriebsmodus

7.6.4 Steuerung (Menuindex 5.5)

7.6.4.1 Grundeinstellungen (Mentindex 5.5.1)

P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl

Auswahlbeschreibung

Im Hand/Ort-Betrieb verwendet der Frequenzumrichter immer
das Regelverfahren mit Drehzahlsteuerung, unabhangig von
der Einstellung in P 5.4.2 Betriebsmodus. Uber das lokale
Potenziometer (falls vorhanden) oder die Tasten Auf/Ab wird die
Ausgangsfrequenz eingestellt, die durch die Ober-/Untergrenze
der Motordrehzahl (P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz]
und P 5.8.3 Untergrenze der Motordrehzahl [Hz] begrenzt ist.

Wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf [0] Drehzahl ohne Riickfiihrung
eingestellt ist, entspricht die Funktion der obigen Beschreibung.
Wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf [3] PID-Regler eingestellt ist, fihrt
das Wechseln vom Remote-Betrieb auf den Hand/Ort-Betrieb

zu einer Anderung des Sollwerts (iber das lokale Potenziometer
oder die Tasten Auf/Ab. Die Anderung wird durch den maximalen/
minimalen Sollwert (P 5.5.3.3 Max. Sollwert und P 5.5.3.4 Min.
Sollwert) begrenzt.

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl des Steuerplatzes der Einheit.

Werkseinstellung: 0 [Klemme und Steuerw.]

Parameternummer: 801

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Klemme und Steuerw.
1 Nur Klemme
2 Nur Steuerwort

P 5.5.1.2 Steuerquelle

Mit diesem Parameter wird die Quelle des Steuerworts ausgewahlt.

Werkseinstellung: 1 [FU-Schnittstelle]

Parameternummer: 802

Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0

1

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Steuerung liber Digitaleingang und Steuerwort.
Steuerung nur Uber den Digitaleingang.

Nur das Steuerwort wird verwendet.

Parametertyp: Auswabhl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Nein

FU-Schnittstelle
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P 5.5.1.6 Zustandswort Konfiguration STW

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration von Zustandswort-Bits. Bit 5 sowie die Bits 12-15 des STW sind fiir verschiedene

Zustandssignale des Frequenzumrichters konfigurierbar.

Werkseinstellung: 1 [Standardprofil] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 813 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Ohne Funktion

1 Standardprofil

10 T13 D.-Eing. Zustand
1 T14 D.-Eing. Zustand
12 T15 D.-Eing. Zustand
13 T17 D.-Eing. Zustand
15 T18 D.-Eing. Zustand
21 Ubertemperaturwarnung
30 Stor.Bremse (IGBT)

40 AuBerh. Sollw.-Ber.

54 In Betrieb

59 Ist=Sollwert

P 5.5.1.7 Steuerwort Konfiguration CTW

Verwenden Sie diesen Parameter zur Konfiguration von Steuerwort-Bits. Das Steuerwort hat 16 Bits (0-15). Bit 10 und 12-15 sind
konfigurierbar.

Werkseinstellung: 1 [Standardprofil] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 814 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Nein

1 Standardprofil

2 CTW giiltig, aktiv niedrig

P 5.5.1.10 Netz-Ein Modus

Definiert die Betriebsart nach Wiederzuschalten der Netzspannung zum Frequenzumrichter nach einem Netz-Aus. Diese Funktion ist nur
im Ortbetrieb (Local) aktiv.

Werkseinstellung: 1 [LCP Stop, Letzt. SW] Parametertyp: Auswabhl
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Parameternummer: 4

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Wiederanlauf
1 LCP Stop, Letzt. SW
2 LCP Stop, SW=0

P 5.5.1.15 [FERN/ORT]-Umschalter

Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Startet den Frequenzumrichter unter Beibehaltung derselben
Start/Stopp-Einstellungen neu, wie mithilfe der START- oder STOP-
Taste vor dem Netz-Aus des Frequenzumrichters ausgewahlt.

Startet den Frequenzumrichter nach Wiederanlegen der
Netzspannung und Driicken von START mit einem gespeicherten
Ortsollwert neu.

Setzt den Ortsollwert bei Wiederanlauf bei einem Neustart des
Frequenzumrichters auf 0.

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl der Funktion des FERN/ORT-Umschalters. Wahlen Sie [0] Deaktiviert, um eine

unbeabsichtigte FERN/ORT-Anderung des Frequenzumrichters zu vermeiden. Diese Einstellung lasst sich mit P 6.6.20 Passwort

verriegeln.

Werkseinstellung: 1 [Aktiviert]
Parameternummer: 46

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

P 5.5.1.16 [Stop/Reset]-Taste

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Deaktiviert

Aktiviert

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl der Funktion der Stop/Reset-Taste. Wahlen Sie [0] Deaktiviert, um ein unbeabsichtigtes

Stoppen oder Quittieren des Frequenzumrichters von der Bedieneinheit zu vermeiden. Diese Einstellung lasst sich mit P 6.6.20 Passwort

verriegeln.

Werkseinstellung: 1 [Aktiviert]
Parameternummer: 44

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Deaktiviert
Aktiviert

Nur Reset zul.
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7.6.4.2 Betr. Bus/Klemme (Mentuindex 5.5.2)
P 5.5.2.1 Motorfreilauf

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die Motorfreilauf-Funktion tiber die Klemmen (Digitaleingang) und/oder iber den Bus
gesteuert wird.

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 850 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Digitaleingang Aktiviert den Motorfreilaufbefehl tiber einen Digitaleingang
1 Bus Aktiviert den Motorfreilaufbefehl tiber die serielle

Kommunikationsschnittstelle oder die Feldbus-Option.

2 Logisch UND Aktiviert den Motorfreilaufbefehl tiber den Feldbus/die
serielle Kommunikationsschnittstelle und einen zusatzlichen
Digitaleingang.

3 Logisch ODER Aktiviert den Motorfreilaufbefehl tiber den Feldbus/die
serielle Kommunikationsschnittstelle oder tiber einen der
Digitaleingdnge.

P 5.5.2.2 Schnellstopp

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die Schnellstopp-Funktion tiber die Klemmen (Digitaleingang) und/oder tiber den Bus
gesteuert wird.

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 851 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Digitaleingang Aktiviert den Schnellstoppbefehl tiber einen Digitaleingang.
1 Bus Aktiviert den Schnellstoppbefehl tiber die serielle

Kommunikationsschnittstelle oder die Feldbus-Option.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

2 Logisch UND

3 Logisch ODER

P 5.5.2.3 DC-Bremse

Auswahlbeschreibung

Aktiviert den Schnellstoppbefehl tiber den Feldbus/die
serielle Kommunikationsschnittstelle und auch Gber einen der
Digitaleingdnge.

Aktiviert den Schnellstoppbefehl tiber den Feldbus/die
serielle Kommunikationsschnittstelle oder tiber einen der
Digitaleingdnge.

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die DC-Bremse (iber die Klemmen (Digitaleingang) und/oder tiber den Feldbus gesteuert

wird.

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER]
Parameternummer: 852
Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Digitaleingang
1 Bus

2 Logisch UND
3 Logisch ODER
P 5.5.2.4 Start

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Aktiviert den DC-Bremsbefehl (iber einen Digitaleingang.

Aktiviert den DC-Bremsbefehl tiber die serielle
Kommunikationsschnittstelle oder die Feldbus-Option.

Aktiviert den DC-Bremsbefehl tiber den Feldbus/die serielle
Kommunikationsschnittstelle und zusatzlich Gber einen der
Digitaleingange.

Aktiviert den DC-Bremsbefehl Giber den Feldbus/die
serielle Kommunikationsschnittstelle oder tGber einen der
Digitaleingénge.

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die Startfunktion des Frequenzumrichters Gber die Klemmen (Digitaleingang) und/oder

Uber den Feldbus gesteuert wird. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw.

eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER]
Parameternummer: 853

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Digitaleingang Ein Digitaleingang 16st die Startfunktion aus.
1 Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder der Feldbus 16st

die Startfunktion aus.

2 Logisch UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle und ein
Digitaleingang l6sen die Startfunktion aus.

3 Logisch ODER Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle oder
ein Digitaleingang I6sen die Startfunktion aus.

P 5.5.2.5 Reversierung

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die Reversierungsfunktion des Frequenzumrichters tiber die Klemmen (Digitaleingang)
und/oder Uber den Feldbus gesteuert wird.

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 854 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Digitaleingang Ein Digitaleingang l6st die Reversierungsfunktion aus.
1 Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder der Feldbus 16st

die Reversierungsfunktion aus.

2 Logisch UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle und ein
Digitaleingang I6sen die Reversierungsfunktion aus.

3 Logisch ODER Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle oder
ein Digitaleingang I6sen die Reversierungsfunktion aus.

P 5.5.2.6 Parametersatzanwahl

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die Parametersatzauswahl des Frequenzumrichters Giber die Klemmen (Digitaleingang)
und/oder Uber den Feldbus gesteuert wird.

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 855 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Digitaleingang Ein Digitaleingang 16st die Parametersatzanwahl (Konfiguration)
aus.

1 Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder der Feldbus 16st

die Parametersatzanwahl (Konfiguration) aus.

2 Logisch UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle und
ein Digitaleingang I6sen die Parametersatzanwahl (Konfiguration)
aus.

3 Logisch ODER Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle oder
ein Digitaleingang I6sen die Parametersatzanwahl (Konfiguration)
aus.

P 5.5.2.7 Festsollwert

Dieser Parameter dient zur Auswahl dessen, ob die Festsollwertauswahl des Frequenzumrichters tiber die Klemmen (Digitaleingang)
und/oder tiber den Feldbus gesteuert wird.

HINWEIS

Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn Sie P 5.5.1.1 Steuerplatzauswahl auf [0] Klemme und Steuerw. eingestellt haben.

Werkseinstellung: 3 [Logisch ODER] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 856 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Digitaleingang Ein Digitaleingang 16st die Festsollwertanwahl aus.
1 Bus Eine serielle Kommunikationsschnittstelle oder der Feldbus 16st

die Festsollwertanwahl aus.

2 Logisch UND Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle und ein
Digitaleingang I6sen die Festsollwertanwahl aus.

3 Logisch ODER Der Feldbus bzw. die serielle Kommunikationsschnittstelle oder
ein Digitaleingang I6sen die Festsollwertanwahl aus.
7.6.4.3 Sollwert (Menuindex 5.5.3)
P 5.5.3.1 Sollwertbereich

Dieser Parameter wird zur Auswahl des Bereichs flir das Sollwertsignal und fiir das Istwertsignal verwendet.

Werkseinstellung: 0 [Min-Max] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 300 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Min-Max Wahlen Sie den Bereich fiir das Sollwertsignal und fiir das
Istwertsignal aus. Die Signalwerte kdnnen nur positiv oder positiv
und negativ sein.

1 -Max-Max Sowohl fiir positive als auch fur negative Werte (beide
Laufrichtungen), relativ zu P 5.8.1 Drehrichtung.

P 5.5.3.2 Soll-/Istwerteinheit

In diesem Parameter wird die Einheit des PID-Prozessreglers fiir die Anzeige des Soll-/Istwertes definiert.

Werkseinstellung: 3 [Hz] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 301 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Nein

1 %

2 U/min
3 Hz

4 Nm

5 PPM

10 I/min
12 Puls/s
20 I/s

21 I/min
22 I/h

23 m?/s
24 m*/min
25 m’/h
30 kg/s

31 kg/min
32 kag/h
33 t/min
34 t/h

40 m/s

41 m/min
45 m

60 °C

70 mbar
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
71 bar

72 Pa

73 kPa

74 m WG
80 kw

120 GPM
121 Gal/s
122 Gal/min
123 Gal/h
124 cfm

125 ft*/s
126 ft*/min
127 ft*/h
130 Ib/s

131 Ib/min
132 Ib/h
140 FuB/s
141 Fuf3/min
145 ft

150 Ib ft
160 °F

170 psi

171 Ib/in?
172 inch wg
173 ftwg
180 HP

P 5.5.3.3 Max. Sollwert

Verwenden Sie diesen Parameter zum Einstellen des maximalen Sollwerts. Der maximale Sollwert bestimmt den Hochstwert aus der

Summe aller Sollwerte. Die Einheit des maximalen Sollwerts entspricht der Konfiguration in P 5.4.2 Regelverfahren.

Werkseinstellung:  GroBenabhéangig Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 303 Einheit: Soll-/Istwerteinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.3.4 Min. Sollwert

Verwenden Sie diesen Parameter zum Einstellen des minimalen Sollwerts. Der minimale Sollwert bestimmt den Mindestwert aus der
Summe aller Sollwerte. Der minimale Sollwert ist nur aktiv, wenn P 5.5.3.1 Sollwertbereich auf [0] Min.- Max. eingestellt ist. Die Einheit
des minimalen Sollwerts entspricht der in P 5.4.2 Regelverfahren ausgewdhlten Konfiguration.

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 155



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

Werkseinstellung: 0,000
Parameternummer: 302

Datentyp: int32

P 5.5.3.5 Sollwertfunktion

Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Einheit: Soll-/Istwerteinheit
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl dessen, welche Sollwertquelle verwendet werden soll. Zur Addition von externen und

Festsollwertquellen wéhlen Sie [0] Addierend. Zur Auswahl der externen oder der Festsollwertquelle wahlen Sie [1] Externe Anwabhl.

Werkseinstellung: 0 [Addierend]
Parameternummer: 304

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Summe
1 Externe Anwahl

P 5.5.3.6 Sollwertvorgabe

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Zur Addition von externen und Festsollwertquellen.

Zur Auswahl der externen oder der Festsollwertquelle. Dient zum
Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsollwert per Befehl
oder Digitaleingang.

Mit diesem Parameter wird festgelegt, welche Sollwertvorgabe aktiviert wird. Um den Ortsollwert im Lokalbetrieb oder den Fernsollwert

im Fernbetrieb zu verwenden, wahlen Sie [0] Verkniipft mit Ort/Fern. Wenn im Lokalbetrieb wie auch im Fernbetrieb derselbe Sollwert

verwendet werden soll, wahlen Sie [1] Fern bzw. [2] Ort.

Werkseinstellung: 0 [Verknlipft mit Ort/Fern]
Parameternummer: 313

Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

2

P 5.5.3.7 Variabler Sollwert 1

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Verknipft mit Lok./Fern
Fern

Ort

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl des Eingangs fiir das erste Sollwertsignal. Die Parameter P 5.5.3.7 Variabler Sollwert 1,

P 5.5.3.8 Variabler Sollwert 2 und P 5.5.3.9 Variabler Sollwert 3 definieren bis zu drei variable Sollwertsignale. Die Summe der

Sollwertsignale legt die aktuellen Sollwerte fest.

Werkseinstellung: 1 [Analogeingang 33]
Parameternummer: 315

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Auswahlnummer

11
20
21

P 5.5.3.8 Variabler Sollwert 2

Auswahlbezeichnung
Ohne Funktion
Analogeingang 33
Analogeingang 34
Pulseingang 18
Bus-Sollwert
Digitalpoti

Potenziometer

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl des Eingangs fiir das zweite Sollwertsignal. Die Parameter P 5.5.3.7 Variabler Sollwert 1,

P 5.5.3.8 Variabler Sollwert 2 und P 5.5.3.9 Variabler Sollwert 3 definieren bis zu drei variable Sollwertsignale. Die Summe der

Sollwertsignale legt die aktuellen Sollwerte fest.

Werkseinstellung: 2 [Analogeingang 34]
Parameternummer: 316

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

11
20

21

P 5.5.3.9 Variabler Sollwert 3

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl des Eingangs fiir das dritte Sollwertsignal. P 5.5.3.7 Variabler Sollwert 1, P 5.5.3.8 Variabler

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Ohne Funktion
Analogeingang 33
Analogeingang 34
Pulseingang 18
Bus-Sollwert
Digitalpoti

Potenziometer

Sollwert 2 und P 5.5.3.9 Variabler Sollwert 3 definieren bis zu drei variable Sollwertsignale. Die Summe der Sollwertsignale legt die

aktuellen Sollwerte fest.

Werkseinstellung: 11 [Bus-Sollwert]
Parameternummer: 317

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

2

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Ohne Funktion
Analogeingang 33

Analogeingang 34
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
8 Pulseingang 18

1 Bus-Sollwert

20 Digitalpoti

21 Potenziometer

P 5.5.3.10 Festsollwert

Verwenden Sie diesen Parameter, ein Array [8], um Festsollwerte zu definieren. Geben Sie bis zu acht verschiedene Festsollwerte ein.
Verwenden Sie zur Aktivierung eines Festsollwerts einen Digitaleingang und wahlen Sie aus [16] Festsollwert-Bit 0, [17] Festsollwert-Bit 1
oder [18] Festsollwert-Bit 2 in dem entsprechenden Parameter in Parametergruppe P 9.4.1 Digitaleingang aus.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (-100,00-100,00)
Parameternummer: 310 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.3.11 Relativer Festsollwert

Dieser Parameter, ein Array [8], definiert einen Festsollwert, der zu dem in P 5.5.3.12 Relativ. Skalierungssollw. Ressource definierten
variablen Wert hinzuzufiigen ist. lhre Summe wird mit dem tatsachlichen Sollwert multipliziert. Dieses Produkt wird anschlieBend zum
eigentlichen Sollwert addiert, um den resultierenden eigentlichen Sollwert anzugeben.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (-100,00-100,00)
Parameternummer: 314 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
v o
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Abbildung 77: Relativer Festsollwert
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P 5.5.3.11 Relativer
Festsollwert

Abbildung 78: Aktueller Sollwert
P 5.5.3.12 Relativ. Skalierungssollw. Ressource

Dieser Parameter wird zur Definition eines Festsollwerts verwendet, der zu dem in P 5.5.3.11 Relativer Festsollwert definierten Festwert
hinzuzufiigen ist. Ihre Summe wird mit dem tatsachlichen Sollwert multipliziert. Dieses Produkt wird anschlieBend zum eigentlichen
Sollwert addiert, um den resultierenden eigentlichen Sollwert anzugeben.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
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Parameternummer: 318 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Ohne Funktion

1 Analogeingang 33

2 Analogeingang 34

8 Pulseingang 18

11 Bus-Sollwert

21 Potenziometer

P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta

Geben Sie mit diesem Parameter einen (relativen) Prozentwert ein, der dem eigentlichen Sollwert hinzugefiigt oder von ihm abgezogen
wird, um eine Drehzahlkorrektur auf bzw. eine Drehzahlkorrektur ab zu erreichen.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-100,00)
Parameternummer: 312 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.3.14 Ist=Sollwert-Fenster

Verwenden Sie diesen Parameter, um die maximale Abweichung festzulegen, bevor Ist=Sollwert angenommen wird.

Werkseinstellung: 0,100 Parametertyp: Bereich (0,000-999999,999)
Parameternummer: 305 Einheit: Soll-/Istwerteinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.3.20 Potenziometer aktivieren

Verwenden Sie diesen Parameter zur Aktivierung oder Deaktivierung des Potenziometers. Diese Einstellung lasst sich mit P
6.6.20 Passwort verriegeln.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 45 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Deaktiviert
1 Aktiviert

7.6.4.4 Rampe (Menlindex 5.5.4)
P 5.5.4.1 Auswahl Rampentyp 1
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Mit diesem Parameter wéhlen Sie den Rampentyp entsprechend den Anforderungen fiir Beschleunigung und Verzégerung aus. Eine
lineare Rampe sorgt fiir eine konstante Beschleunigung/Verzégerung beim Ramping. Sinusrampe und Sinusrampe 2 bieten eine
nichtlineare Beschleunigung/Verzégerung.

Werkseinstellung: 0 [Linear] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 340 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Linear

1 Sinusrampe

2 Sinusrampe 2 S-Rampe, basierend auf den in P 5.5.4.2 Rampe

1 Beschleunigungszeit und P 5.5.4.3 Rampe 1 Verzégerungszeit
(nur bei Drehzahlregelungsmodus) eingestellten Werten.

P 5.5.4.2 Rampe 1 Beschl.-Zeit

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Beschleunigungszeit verwendet. Die Werte reichen von 0 Hz bis zu der in P 4.2.2.4 Nennfrequenz
definierten Motorfrequenz. Wahlen Sie eine Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom wahrend des Rampings die Stromgrenze nicht
Uberschreitet, die in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % eingestellt wurde.

Werkseinstellung:  GroBenabhéangig Parametertyp: Bereich (0,01-3600,00)
Parameternummer: 341 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.4.3 Rampe 1 Verzdg.-Zeit

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Verzogerungszeit verwendet. Die Werte reichen von der in P 4.2.2.4 Nennfrequenz definierten
Motorfrequenz bis zu 0 Hz. Wihlen Sie eine Rampe-ab-Zeit so, dass sie bei generatorischem Motorbetrieb nicht zu einer Uberspannung
im Wechselrichter flihrt, und so, dass der erzeugte Strom die unter P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % festgelegte Stromgrenze nicht
Uberschreitet.

Werkseinstellung:  GréBenabhdngig Parametertyp: Bereich (0,01-3600,00)
Parameternummer: 342 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.4.8 Auswahl Rampentyp 2

Mit diesem Parameter wahlen Sie den Rampentyp entsprechend den Anforderungen fiir Beschleunigung und Verzégerung aus. Eine
lineare Rampe sorgt fiir eine konstante Beschleunigung/Verzogerung beim Ramping. Sinusrampe und Sinusrampe 2 bieten eine
nichtlineare Beschleunigung/Verzégerung.

Werkseinstellung: 0 [Linear] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 350 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Linear

1 Sinusrampe

2 Sinusrampe 2 S-Rampe, basierend auf den in P 5.5.4.9 Rampe

2 Beschleunigungszeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzdgerungszeit
(nur bei Drehzahlregelungsmodus) eingestellten Werten.

P 5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Beschleunigungszeit verwendet. Die Werte reichen von 0 Hz bis zu der in P 4.2.2.4 Nennfrequenz
definierten Motorfrequenz. Wahlen Sie eine Rampe-auf-Zeit so, dass der Ausgangsstrom wahrend des Rampings die Stromgrenze nicht
Uberschreitet, die in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze % eingestellt wurde.

Werkseinstellung:  GréBenabhdngig Parametertyp: Bereich (0,01-3600,00)
Parameternummer: 351 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzdg.-Zeit

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Verzogerungszeit verwendet. Die Werte reichen von der in P 4.2.2.4 Nennfrequenz definierten
Motorfrequenz bis zu 0 Hz. Wahlen Sie eine Rampe-ab-Zeit, die bei generatorischem Motorbetrieb nicht zu einer Uberspannung

im Wechselrichter fiihrt, und so, dass der erzeugte Strom die unter P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze®% eingestellte Stromgrenze nicht
Uberschreitet.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (0,01-3600,00)
Parameternummer: 352 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.5 Starteinstellungen (Menuindex 5.6)

P 5.6.1 Start Zero Speed Timer

Verwenden Sie diesen Parameter, um eine Verzogerung der Startzeit zu definieren. Der Frequenzumrichter beginnt mit der in P
5.6.2 Startfunktion ausgewahlten Startfunktion. Stellen Sie die Anlaufverzégerungszeit bis zum Beginn der Beschleunigung ein.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (0,0-25,5)

Parameternummer: 171 Einheit: S

Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
P 5.6.2 Startfunktion

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl der Startfunktion bei einer Startverzogerung, die gilt, wenn in P 5.6.1 Start Zero Speed
Timer ein von Null abweichender Wert eingestellt ist.

Werkseinstellung: 2 [Freilauf/Verz.zeit] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 172 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.
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Auswahlnummer

0

Auswahlbezeichnung

DC Halten/Verzégerung

DC-Bremse/Verzégerung

Freilauf/Verz.zeit

Startdrehzahl Rechtslauf

Start Sollrichtung

VVC+ Rechtslauf

P 5.6.3 Motorfangschaltung aktivieren

Auswahlbeschreibung

Wahrend der Anlaufverzogerungszeit wird der Motor mit einem
DC-Haltestrom (P 5.7.6 DC-Haltestrom %) angesteuert.

Wahrend der Anlaufverzogerungszeit wird der Motor mit einem
DC-Bremsstrom (P 5.7.4 DC-Bremsstrom %) angesteuert.

Der Motor befindet sich fiir die Dauer der Anlaufverzogerungszeit
im Freilauf (Wechselrichter aus).

Nur mit VVC+ mdglich. Unabhéangig vom Wert, der vom
Sollwertsignal angewendet wird, wendet die Ausgangsdrehzahl
die Einstellung fiir die Startdrehzahl in P 5.6.4 Startdrehzahl [Hz]
und den Ausgangsstrom gemal Einstellung in P 5.6.5 Startstrom
an. Diese Funktion wird in der Regel bei Hubanwendungen
ohne Kontergewicht und insbesondere bei Anwendungen mit
Konuslaufer-Motor verwendet, bei dem der Start im Rechtslauf
erfolgt, gefolgt von einer Drehung in die Sollwertrichtung.

Nur mit VVC+ mdglich. Zum Erhalt der in P 5.6.4 Startdrehzahl
[Hz] und P 5.6.5 Startstrom beschriebenen Funktion wéhrend
der Anlaufverzégerungszeit. Der Motor dreht in die per Sollwert
eingestellte Richtung. Wenn das Sollwertsignal gleich 0 ist, wird
P 5.6.4 Startdrehzahl [Hz] ignoriert, und die Ausgangsdrehzahl
ist gleich 0. Der Ausgangsstrom entspricht der Einstellung des
Startstroms in P 5.6.5 Startstrom.

Der Startstrom wird automatisch berechnet. Diese Funktion
verwendet die Startdrehzahl nur bei der Anlaufverzégerungszeit.

Dieser Parameter wird zur Steuerung der Funktion Motorfangschaltung verwendet. Mit dieser Funktion kann der Frequenzumrichter

einen Motor, der aufgrund eines Netzausfalls unkontrolliert lauft, ,fangen”.

Werkseinstellung:

Parameternummer:

Datentyp:

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahimdéglichkeiten.

Auswahlnummer
0

1

0 [Deaktiviert]
173

enum

Auswahlbezeichnung
Deaktiviert

Aktiviert

Immer aktiviert

Sollwertrichtung aktiviert

Immer in Sollwertrichtung aktiviert

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Ohne Funktion.

Zur Aktivierung des Frequenzumrichters zum Fangen und Steuern
eines drehenden Motors. Wenn P 5.6.3 Motorfangschaltung
aktivieren aktiviert wurde, haben die Parameter P 5.6.1 Start Zero
Speed Timer und P 5.6.2 Startfunktion keine Funktion.

Zur Aktivierung der Motorfangschaltung bei jedem Startbefehl.

Zur Aktivierung des Frequenzumrichters zum Fangen und Steuern
eines drehenden Motors. Die Suche wird nur in Referenzrichtung
durchgefihrt.

Zur Aktivierung der Motorfangschaltung bei jedem Startbefehl.
Die Suche wird nur in Referenzrichtung durchgefiihrt.
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P 5.6.4 Startdrehzahl [Hz]

Mithilfe dieses Parameters konnen Sie die Motorstartdrehzahl einstellen. Nach dem Startsignal steigt die Ausgangsdrehzahl sprunghaft
auf den eingestellten Wert an. Dieser Parameter kann fiir Vertikalforderanwendungen (z. B. Verschiebeanker) verwendet werden. Stellen
Sie die Startfunktion in P 5.6.2 Startfunktion auf [3] Startdrz. Re., [4] Start Sollrichtung oder [5] VVC+/Flux Re. ein, und stellen Sie in P
5.6.1 Start Zero Speed Timer eine Anlaufverzogerungszeit ein.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (0,0-500,0)
Parameternummer: 175 Einheit: Hz

Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
P 5.6.5 Startstrom

Mithilfe dieses Parameters kdnnen Sie einen erhdhten Anlaufstrom des Motors einstellen. Einige Motoren, wie Kegelrotor-Motoren,
bendtigen einen zusatzlichen Strom oder eine zusatzliche Startdrehzahl, damit sich der Rotor in Bewegung setzt. Stellen Sie in P

5.6.5 Startstrom den erforderlichen Strom ein, um diesen erhohten Strom zu erhalten. Stellen Sie die Startdrehzahl mithilfe von P

5.6.4 Startdrehzahl [Hz] ein. Setzen Sie den Parameter P 5.6.2 Startfunktion auf [3] Startdrz. Re. oder [4] Start Sollrichtung, und stellen Sie
in P 5.6.1 Start Zero Speed Timer eine Anlaufverzégerungszeit ein.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (0,00-1000,00)
Parameternummer: 176 Einheit: A
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.6 Losbrech-Stromerh6hung

Verwenden Sie diesen Parameter zum Einstellen der Losbrech-Stromerhéhung. Der Frequenzumrichter liefert ein héheres Stromniveau
als normal, um das Losbrechmoment zu erhéhen.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 422 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Aus
1 Ein

P 5.6.7 Max. Startdrehzahl [Hz]

Verwenden Sie diesen Parameter zur Aktivierung eines hohen Anlaufmoments. Die Zeit von der Ausgabe des Startsignals bis zu dem
Zeitpunkt, an dem die Drehzahl die in diesem Parameter festgelegte Drehzahl Giberschreitet, wird zur Startzone. In der Startzone stellen
Sie die Stromgrenze und die motorische Drehmomentgrenze auf den groBten Wert fiir die Frequenzumrichter/Motor-Kombination ein.
Wenn Sie den Parameterwert auf Null setzen, wird die Funktion deaktiviert.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (0,0-500,00)
Parameternummer: 178 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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P 5.6.8 Start max. Abschaltzeit

Dieser Parameter dient zur Festlegung der maximalen Startzeit. Die Zeit von der Ausgabe des Startsignals bis zu dem Zeitpunkt, an dem
die Drehzahl die in P 5.6.7 Max. Startdrehzahl [Hz] festgelegte Drehzahl Giberschreitet, darf die in diesem Parameter festgelegte Zeit nicht
Uberschreiten. Andernfalls stoppt der Frequenzumrichter mit Fehler 18, Startfehler.

Werkseinstellung: 5,0 Parametertyp: Bereich (0,0-10,0)
Parameternummer: 179 Einheit: s
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.9 Startrampenzeit Auf

Unter ,Startrampenzeit Auf” ist die Beschleunigungszeit von 0 U/min auf die in P 4.2.2.5 Nenndrehzahl eingestellte Motornenndrehzahl

zu verstehen, wenn ,Startmoment hoch” aktiv ist.

Werkseinstellung: 15,00 Parametertyp: Bereich (0,01-3600,00)
Parameternummer: 382 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.11 Sync. Motorstartmodus

Dieser Parameter wird zur Auswahl des Startmodus fiir den Motor verwendet. Dies wird zur Initialisierung des VVC+-Steuerungskerns fir
einen zuvor freilaufenden Motor durchgefiihrt. Dieser Parameter ist nur fiir PM-Motoren im VVC+-Modus aktiv, wenn der Motor gestoppt
wird (oder mit niedriger Drehzahl lduft).

Werkseinstellung: 0 [Rotorlageerkennung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 170 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Rotorlageerkennung Zur Schatzung des elektrischen Winkels des Rotors und zu dessen
Verwendung als Startpunkt. Dies ist die Standardauswahl fiir
Automationsanwendungen des Frequenzumrichters. Wenn
die Motorfangschaltung erkennt, dass der Motor bei niedriger
Drehzahl lauft oder gestoppt wurde, kann der Frequenzumrichter
die Rotorposition (den Winkel) erkennen und den Motor aus
diesem Winkel (bzw. dieser Position) starten.

1 Parken Durch die Parkfunktion wird ein Gleichstrom an der
Statorwicklung angelegt und der Rotor dreht sich zum
elektrischen Nullpunkt. Diese Auswahl wird in der Regel
fir Pumpen- und Lifteranwendungen getroffen. Wenn
die Motorfangschaltung erkennt, dass der Motor bei
niedriger Drehzahl |auft oder gestoppt wurde, sendet der
Frequenzumrichter einen DC-Strom aus, um den Motor in einem
bestimmten Winkel zu parken und ihn anschlieBend aus diesem
Winkel zu starten.

3 Letzte Rotorposition Diese Option nutzt den Vorteil der letzten Rotorposition
beim Stopp und fiihrt einen Schnellstart durch. Sie wird
nur in der Situation eines kontrollierten Stopps verwendet.
Der Frequenzumrichter zeichnet die letzte Rotorposition
bei einem Stopp auf und startet den Motor direkt ohne
Rotorerkennung und Winkelberechnung. In der Situation eines
nicht kontrollierten Stopps und eines Aus-/Einschaltzyklus muss
der Frequenzumrichter die Rotorposition erkennen. Diese Option
kann zum schnellen Neustart einer Anwendung verwendet
werden. Der Start kann fehlschlagen, wenn die Rotorposition
gedndert wurde.

P 5.6.12 Sync. Motorerkennungsstrom %

Verwenden Sie diesen Parameter zur Einstellung der Amplitude des Testimpulses wahrend der Positionserkennung beim Start. Stellen
Sie diesen Parameter zur Optimierung der Positionsmessung ein.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (gréfRenabhéngig)
Parameternummer: 146 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.13 Sync. Motorparkzeit

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Dauer des in P 5.6.14 Sync. Motorparkstrom % festgelegten Parkstroms einzustellen, nachdem
diese Option aktiviert wurde.

Werkseinstellung: 3,0 Parametertyp: Bereich (0,1-60,0)
Parameternummer: 207 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.14 Sync. Motorparkstrom %

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strom als Prozentsatz des Motornennstroms einzustellen, der mit P 4.2.2.3 Nennstrom
eingestellt wird. Findet Verwendung bei Auswahl von [1] Parken in P 5.6.11 Sync. Motorstartmodus.
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Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-150)
Parameternummer: 206 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.15 Sync. Zeit fiir hohes Anlaufmoment [s]

Verwenden Sie diesen Parameter, um ein hohes Anlaufmoment fiir einen PM-Motor im VVC+-Modus einzustellen.

Werkseinstellung:  GroBenabhédngig Parametertyp: Bereich (0,00-60,00)
Parameternummer: 3020 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.6.16 Sync. Strom fiir hohes Anlaufmoment [%]

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Strom fiir ein hohes Anlaufmoment fur einen PM-Motor im VVC+-Modus einzustellen.

Werkseinstellung:  Gréenabhdngig Parametertyp: Bereich (0,0-200,0)
Parameternummer: 3021 Einheit: %
Datentyp: uint 32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.6 Stoppeinstellungen (Menuindex 5.7)

P 5.7.1 Funktion bei Stopp

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Frequenzumrichterfunktion nach einem Stopp-Befehl oder nach Rampe-ab fiir die Drehzahl auf
den in P 5.7.2 Ein.-Frequenz fiir Stoppfunktion [Hz] eingestellten Wert auszuwahlen.

Werkseinstellung: 0 [Motorfreilauf] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 180 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Motorfreilauf Beldsst den Motor im Motorfreilauf.
1 DC-Halten/Motor-Vorheizung Versorgt den Motor mit einem DC-Haltestrom (siehe P 5.7.6 DC-

Haltestrom %).
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

3 Vormagnetisierungs- Baut bei gestopptem Motor ein Magnetfeld auf. Auf diese Weise
kann der Motor bei Befehlen schnell Drehmoment erzeugen (nur
Asynchronmotoren). Diese Vormagnetisierungsfunktion ist beim
ersten Startbefehl ohne Wirkung.

Fur das Vormagnetisieren des Motors vor dem ersten Startbefehl

stehen zwei andere Lésungen zur Verfligung:

Loésung 1:

o 1. Starten Sie den Frequenzumrichter bei einem
Nulldrehzahlsollwert.

e 2.Warten Sie 2 bis 4 Rotorzeitkonstanten ab (siehe folgende
Formel), bevor Sie den Drehzahlsollwert erhhen.

Loésung 2:

e 1.Stellen Sie P 5.6.1 Start Zero Speed Timer auf die
Vormagnetisierungszeit (2-4 Rotorzeitkonstanten) ein.

e 2.Stellen Sie P 5.6.2 Startfunktion auf [0] DC-Halten ein.

e 3.Stellen Sie die DC-Haltestromstarke (P 5.7.6 DC-Haltestrom
% so ein, dass sie der Formel Ipre-mag = Unom/(1,73 x Xh)

entspricht.
Beispiel flir Rotorzeitkonstanten = (Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr) 1

kW=0,2s10kW=0,55100 kW =1,7s.

10 Motorfreilauf mit Stopp bei unterem Wenn ein Stopp-Befehl gegeben oder ein Startbefehl aufgehoben
Sollwert wird und der Sollwert unter P 5.7.2 Min. Drehzahl fiir Funktion bei
Stopp [Hz] liegt, wird der Motor vom Frequenzumrichter getrennt.

11 DC-Halten mit Stopp bei unterem Sollwert ~ Wenn ein Stopp-Befehl gegeben oder ein Startbefehl aufgehoben
wird und der Sollwert unter P 5.7.2 Min. Drehzahl fiir Funktion bei
Stopp [Hz] liegt, wird der Motor mit DC-Haltestrom versorgt (siehe
P 5.7.6 DC-Haltestrom %).

P 5.7.2 Ein.-Frequenz firr Stoppfunktion [Hz]

Mit diesem Parameter stellen Sie die Ausgangsfrequenz ein, bei der P 5.7.1 Funktion bei Stopp aktiviert werden soll.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (gréoBenabhdngig)
Parameternummer: 182 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.7.3 DC-Bremszeit

Legen Sie die Dauer des DC-Bremsstroms fest, der in P 5.7.4 DC-Bremsstrom % eingestellt wird, nachdem dieser aktiviert wurde.

Werkseinstellung: 10,0 Parametertyp: Bereich (0,0-60,0)
Parameternummer: 202 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.7.4 DC-Bremsstrom %

Geben Sie mit diesem Parameter einen Stromwert ein, der sich in Prozent auf den Motornennstrom bezieht. Siehe P 4.2.2.3 Nennstrom.
Wenn die Drehzahl unter dem in P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz eingestellten Grenzwert liegt oder wenn die Funktion DC-Bremse (invers)
aktiv ist (in Parametergruppe 9.4.1. Digitaleingdnge auf [5] DC-Bremse (invers) eingestellt oder Gber die serielle Schnittstelle), wird bei
einem Stopp-Befehl ein DC-Bremsstrom angelegt. Siehe P 5.7.3 DC-Bremszeit in Bezug auf die Zeitdauer.
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Werkseinstellung: 50 Parametertyp: Bereich (0-150)
Parameternummer: 201 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
HINWEIS
MOTOR UBERHITZT

Der maximale Wert hingt vom Motornennstrom ab. Lassen Sie den Motor zur Vermeidung von Motorschaden durch Uberhitzung
nicht zu lange bei 100 % laufen.

P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz

Mit diesem Parameter legen Sie die Drehzahl fiir ,DC-Bremse ein” zur Aktivierung des in P 5.7.4 DC-Bremsstrom eingestellten DC-

Bremsstroms zusammen mit einem Stopp-Befehl fest.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 204 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.7.6 DC-Haltestrom %

Stellen Sie mit diesem Parameter den Haltestrom als Prozentwert des Motornennstroms ein, sieche P 4.2.2.3 Nennstrom. Der Parameter
halt die Motorfunktion (Haltemoment) oder warmt den Motor vor. Dieser Parameter ist aktiv, wenn DC-Halten in P 5.6.2 Startfunktion als
[0] DC-Halten/Verzégerung oder P 5.7.1 Funktion bei Stopp als [1] DC-Halten/Motor-Vorheizung ausgewahlt wurde.

Werkseinstellung: 50 Parametertyp: Bereich (0-160)
Parameternummer: 200 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

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

P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp

Mit diesem Parameter geben Sie die Rampenzeit Schnellstopp ein, d. h. die Verzégerungszeit von der Motornenndrehzahl bis zu 0 Hz.
Stellen Sie sicher, dass im Wechselrichter aus dem generatorischen Betrieb des Motors, der zum Erzielen der vorgegebenen Rampe-
ab-Zeit notwendig ist, keine Uberspannung im Wechselrichter entsteht. Stellen Sie auerdem sicher, dass der erzeugte Strom, der

zum Erreichen der vorgegebenen Rampe-ab-Zeit notwendig ist, nicht die Stromgrenze liberschreitet (die Stromgrenze wird unter P
2.7.1 Ausgangsstromgrenze % festgelegt). Aktivieren Sie den Schnellstopp Uber ein Signal an einem ausgewahlten Digitaleingang oder
lUber die serielle Kommunikationsschnittstelle.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (0,01-3600,00)
Parameternummer: 381 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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7.6.7 Drehzahlregelung (Menuindex 5.8)

P 5.8.1 Drehrichtung

Zur Auswahl der erforderlichen Motordrehrichtung(en). Verwenden Sie diesen Parameter, um unerwiinschte Reversierung zu vermeiden.

Werkseinstellung: 2 [Beide Richtungen] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 410 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Rechtslauf Der Betrieb ist nur im Rechtslauf zulassig.
2 Beide Richtungen Der Betrieb ist sowohl in Rechtslauf als auch in Linkslauf zuldssig.

P 5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz]

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Obergrenze fiir die Motordrehzahl verwendet. Der Parameter kann so eingestellt werden, dass
er der vom Hersteller empfohlenen maximalen Motordrehzahl entspricht. Die Obergrenze der Motordrehzahl muss den Wert in P
5.8.3 Untergrenze der Motordrehzahl [Hz] Gberschreiten. Die Ausgangsfrequenz darf 1/10 der Taktfrequenz nicht Gberschreiten.

Werkseinstellung: 65,0 Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 414 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.8.3 Untergrenze der Motordrehzahl [Hz]

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Untergrenze fiir die Motordrehzahl verwendet. Sie kdnnen die Untergrenze der Motordrehzahl
so einstellen, dass sie der minimalen Ausgangsfrequenz der Motorwelle entspricht. Die Untergrenze der Motordrehzahl darf P
5.8.2 Obergrenze der Motordrehzahl nicht Uberschreiten.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (gréBenabhéngig)
Parameternummer: 412 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.8.4 Drehrichtungsgrenzen Betriebsart

Wahlen Sie aus, ob die richtungsabhangige Begrenzung aktiviert ist. Bei aktivierter richtungsabhdngiger Begrenzung lassen sich

verschiedene Drehzahlgrenzen fiir Links- und Rechtslauf festlegen.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 490 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Deaktiviert
1 Drehzahl
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P 5.8.5 Positive Drehzahlgrenze [Hz]

Geben Sie die Grenze fir die Motordrehzahl bei Rechtslauf ein.

Werkseinstellung: 50,0 Parametertyp: Bereich (0,0-500,0)
Parameternummer: 492 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.8.6 Negative Drehzahlgrenze [Hz]

Geben Sie die Grenze fiir die Motordrehzahl bei Linkslauf ein.

Werkseinstellung: 50,0 Parametertyp: Bereich (0,0-500,0)
Parameternummer: 494 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.8.8 Drehmomentgrenzmodus Drehzahlregler

Dieser Parameter wird zur Auswahl eines Analogeingangs fuir die Skalierung der Einstellungen in P 5.10.71 Momentengrenze motorisch
und P 5.10.2 Momentengrenze generatorisch von 0 bis 100 % (oder invers) verwendet. Die Signalpegel, die 0 % und 100 % entsprechen,
werden in der Skalierung des Analogeingangs definiert. Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn P 5.4.2 Regelverfahren auf Drehzahlmodus

gestellt ist.
Werkseinstellung: 0 [Ohne Funktion] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 420 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmaglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Ohne Funktion

2 Analogeingang 33

4 Analogeing. 33 inv.

6 Analogeingang 34

8 Analogeing. 34 inv.

P 5.8.11 Band, Obergrenze

Bei einigen Systemen kann es notwendig sein, bestimmte Ausgangsdrehzahlen zu vermeiden, um Resonanzprobleme im System zu
verhindern. Bestimmte Motorfrequenzen kdnnen wahrend des Betriebs tiberbriickt werden. Verwenden Sie diesen Parameter, ein Array
[4], um hier die Obergrenzen der zu vermeidenden Drehzahlen einzugeben.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (gréBBenabhangig)
Parameternummer: 463 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.8.12 Band, Untergrenze

Bei einigen Systemen kann es notwendig sein, bestimmte Ausgangsdrehzahlen zu vermeiden, um Resonanzprobleme im System zu
verhindern. Bestimmte Motorfrequenzen kénnen wéhrend des Betriebs iberbriickt werden. Verwenden Sie diesen Parameter, ein Array
[4], um hier die Untergrenzen der zu vermeidenden Drehzahlen einzugeben.
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Werkseinstellung: 0,0
Parameternummer: 461

Datentyp: uint16

7.6.8 Tipp- oder Rangierbetrieb (Menlindex 5.9)

P 5.9.1 Rampenzeit JOG

Parametertyp:

Bereich (groBenabhéngig)
Hz

Lesen/Schreiben

Verwenden Sie diesen Parameter zur Eingabe der Rampenzeit JOG, d. h. der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit zwischen 0 Hz und

der Motornennfrequenz (P 4.2.2.4 Nennfrequenz). Vergewissern Sie sich, dass der resultierende fiir die vorliegende Rampenzeit JOG

erforderliche Ausgangsstrom nicht die unter P 2.7.7 Ausgangsstromgrenze % festgelegte Stromgrenze Giberschreitet.

Werkseinstellung:  Gréenabhdngig
Parameternummer: 380

Datentyp: uint32

Hz

P 5.8.2 Obergrenze
der Motordrehzahl [Hz] 7

P 4.2.2.4 Nennfrequenz

der Motordrehzahl [Hz]

\ \
P59.2J0G-Sollwert + — — % -
\ \
P 5.8.3 Untergrenze — — - — 17 —— 71— [
\ \
\
\
|
1

t Fest- t Fest- .
| drehzahi drchaahi | Zeit
| P59.1 |P5.9.1 |
Rampenzeit Rampenzeit
| JoG |J0G |
‘ (Beschl.) ‘ (Verlangs.) |
r r 1

Abbildung 79: Rampenzeit JOG

P 5.9.2 JOG-Sollwert

e30bk136.10

Parametertyp:

Bereich (0,01-3600,00)
s

Lesen/Schreiben

Verwenden Sie diesen Parameter zum Einstellen der JOG-Festdrehzahl. Die Festdrehzahl JOG ist eine feste Ausgangsdrehzahl, bei deren

Aktivierung der Frequenzumrichter in Betrieb ist.

Werkseinstellung: 5,0
Parameternummer: 311

Datentyp: uint16

7.6.9 Drehmomentregelung (Meniindex 5.10)

P 5.10.1 Motordrehmomentgrenze

Parametertyp:

Bereich (0,0-500,0)
Hz

Lesen/Schreiben

Dieser Parameter wird zur Eingabe der maximalen Drehmomentgrenze fiir den Motorbetrieb verwendet. Diese Funktion begrenzt das

Drehmoment am Schaft zum Schutz der mechanischen Installation.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig
Parameternummer: 416

Datentyp: uint16

Parametertyp:

Bereich (gréBenabhangig)
%

Lesen/Schreiben
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P 5.10.2 Regenerative Drehmomentgrenze

Dieser Parameter wird zur Eingabe der maximalen Drehmomentgrenze fiir den generatorischen Betrieb verwendet. Diese Funktion
begrenzt das Drehmoment am Schaft zum Schutz der mechanischen Installation.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (gréBenabhdngig)
Parameternummer: 417 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.10.3 Drehzahlgrenze Modus Drehmomentreg.

Verwenden Sie diesen Parameter, um einen Analogeingang zur Skalierung der Einstellungen in P 2.3.14 Max. Ausgangsfrequenz 0-100 %
(oder invers) auszuwahlen. Die Signalpegel, die 0 % und 100 % entsprechen, werden in der Skalierung des Analogeingangs definiert.
Dieser Parameter ist nur aktiv, wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf Drehmomentmodus eingestellt ist.

Werkseinstellung: 0 [Ohne Funktion] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 421 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Ohne Funktion

2 Analogeingang 33

4 Analogeing. 33 inv.

6 Analogeingang 34

8 Analogeing. 34 inv.

P 5.10.4 PID-Proportionalverst. Drehmomentregl.

Dieser Parameter dient zur Eingabe der Proportionalverstarkung fiir die Drehmomentregelung. Bei Auswahl eines hoheren Werts
reagiert der Regler schneller. Eine zu hohe Einstellung fiihrt zur Instabilitdt des Reglers.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-500)
Parameternummer: 712 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.10.5 PID-Integrationszeit Drehmomentregelung

Dieser Parameter wird zur Eingabe der Integrationszeit fiir die Drehmomentregelung verwendet. Wenn Sie einen niedrigen Wert
auswahlen, reagiert der Regler schneller. Ein zu niedriger Wert fiihrt zu einer Instabilitdt des Reglers.

Werkseinstellung: 0,020 Parametertyp: Bereich (0,002-2,000 )
Parameternummer: 713 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

172 < AB413939445838de-000401 < 130R1254 Danfoss A/S © 2025.12



Dacifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

P 5.10.6 Abschaltverzégerung bei Drehmomentgrenze

Dieser Parameter dient zur Festlegung der Verzdgerung fiir die Abschaltung der Drehmomentwarnung. Wenn das
Ausgangsdrehmoment die Drehmomentgrenze erreicht, wird eine Warnung ausgeldst. Wenn die Drehmomentgrenzenwarnung fir
den in diesem Parameter angegebenen Zeitraum kontinuierlich vorhanden ist, wird der Frequenzumrichter abgeschaltet. Geben Sie zur

Deaktivierung dieser Funktion den Wert 60 s ein.

Werkseinstellung: 60 Parametertyp: Bereich (0-60)
Parameternummer: 1425 Einheit: s
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.10 Mechanische Bremssteuerung (Mentindex 5.11)

P 5.11.1 BremsenschlieBdrehzahl

Dieser Parameter dient zur Einstellung der Motordrehzahl, bei der bei Vorliegen eines Stoppsignals die mechanische Bremse aktiviert

wird.
Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (0,0-400,0)
Parameternummer: 222 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.11.2 Bremsenschliel3zeit

Dieser Parameter dient zur Eingabe der Bremsverzogerungszeit fir den Motorfreilauf nach Ablauf der Rampe-ab-Zeit. Die Welle wird auf
einer Drehzahl von Null mit vollem Haltemoment gehalten. Stellen Sie sicher, dass die mechanische Bremse die Last blockiert hat, bevor

der Motor in den Motorfreilauf geht.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (0,0-5,0)
Parameternummer: 223 Einheit: S
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.11.3 Bremse 6ffnen bei Motorstrom

Stellen Sie mit diesem Parameter den Motorstrom fiir ein Lésen der mechanischen Bremse bei einem Startzustand ein. Die Obergrenze

wird mit P 2.1.5 Ausgangsstromgrenze festgelegt.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-100,00)
Parameternummer: 220 Einheit: A
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Wenn der Ausgang der mechanischen Bremssteuerung ausgewahlt, aber keine mechanische Bremse angeschlossen ist,
funktioniert diese Funktion aufgrund eines zu niedrigen Motorstroms nicht mit der Werkseinstellung.

P 5.11.4 Mech. Bremse m. Richt. Anderung (Rampe-ab mit Richtungsanderung)

Verwenden Sie diesen Parameter, um auszuwdhlen, ob die mechanische Bremse bei Richtungsdanderungen verwendet werden soll.
Wahlen Sie [1] Ein, wenn die mechanische Bremse bei einer Richtungsdanderung der Welle aktiviert werden muss. Die Drehzahl, bei der
die mechanische Bremse aktiviert wird, wird in P 5.11.1 BremsenschlieBdrehzahl ausgewahlt.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
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Parameternummer: 239 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Aus

1 Ein

2 Ein mit Startverzogerung

7.6.11 Prozessregelung (Mentiindex 5.12)

7.6.11.1 Status (MenuUindex 5.12.1)
P 5.12.1.1 Fehler PID-Prozess

Dieser Parameter zeigt den Fehlerwert im PID-Prozessregler an.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-200,0-200,0)
Parameternummer: 1890 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.12.1.2 PID-Prozessausgang

Dieser Parameter zeigt den Rohausgangswert des PID-Prozessreglers.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-200,0-200,0)
Parameternummer: 1891 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.12.1.3 PID-Prozess begrenz. Ausgang

Dieser Parameter zeigt den Ausgangswert des PID-Prozessreglers nach dem Erreichen eines Begrenzungslimits.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-200,0-200,0)
Parameternummer: 1892 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.12.1.4 PID-Prozess verstarkungsskal. Ausgang

Dieser Parameter zeigt den Ausgangswert des PID-Prozessreglers nach dem Erreichen eines Begrenzungslimits sowie die Skalierung des
resultierenden Werts unter Berlicksichtigung der Verstarkung.

Werkseinstellung: 0,0 Parametertyp: Bereich (-200,0-200,0)
Parameternummer: 1893 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 5.12.1.5 Istwert

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Istwert anzuzeigen, der sich aus der Auswahl der Skalierung in P 5.5.3.1 Sollwertbereich, P
5.5.3.3 Max. Sollwert und P 5.5.3.4 Min. Sollwert ergibt.
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Werkseinstellung: 0,000
Parameternummer: 1652

Datentyp: int32

7.6.11.2 Istwert (Menilindex 5.12.4)

P 5.12.4.1 Istwert 1 Ressource

Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Einheit: Process Ctrl Unit
Zugriffstyp: Lesen

Dieser Parameter wird verwendet, um auszuwahlen, welcher Frequenzumrichtereingang als Istwertanschluss behandelt wird.

Werkseinstellung: 0 [Ohne Funktion]
Parameternummer: 720

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten:

Auswahlnummer

0

P 5.12.4.2 Istwert 2 Ressource

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Ohne Funktion
Analogeingang 33
Analogeingang 34

Pulseingang 18

Dieser Parameter wird verwendet, um auszuwahlen, welcher Frequenzumrichtereingang als Anschluss fiir den Istwert behandelt wird.

Werkseinstellung: 0 [Ohne Funktion]
Parameternummer: 722

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten:

Auswahlnummer

0

P 5.12.4.3 Istwertumwandl. 1

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Ohne Funktion
Analogeingang 33
Analogeingang 34

Pulseingang 18

Dieser Parameter wird zur Auswahl einer Umrechnung fiir das Istwertsignal 1 verwendet. Wahlen Sie [0] Linear, um das Istwertsignal

unverandert zu lassen.

Werkseinstellung: 0 [Linear]
Parameternummer: 760

Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Linear
1 Radiziert

P 5.12.4.4 Istwertumwandl. 2

Dieser Parameter wird zur Auswahl einer Umrechnung fiir das Istwertsignal 2 verwendet. Wéhlen Sie [0] Linear, um das Istwertsignal

unverandert zu lassen.

Werkseinstellung: 0 [Linear] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 762 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Linear
1 Radiziert

7.6.11.3 PID-Regler (Menlindex 5.12.5)
P 5.12.5.1 PID-Proportionalverstarkung

Dieser Parameter dient zur Eingabe der Proportionalverstarkung des Prozessreglers. Eine schnelle Regelung wird bei hoher Verstarkung
erreicht. Ist die Verstarkung jedoch zu hoch, so kann der Prozess instabil werden.

Werkseinstellung: 0,01 Parametertyp: Bereich (0,0-10,00)
Parameternummer: 733 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.5.2 PID Integrationszeit

Zur Eingabe der Integrationszeit des Prozessreglers. Sie erreichen eine schnelle Regelung durch eine kurze Integrationszeit; bei zu kurzer
Integrationszeit wird der Prozess jedoch instabil. Eine zu lange Integrationszeit deaktiviert die Integrationsaktion.

Werkseinstellung:  9999,00 Parametertyp: Bereich (0,10-9999,00)
Parameternummer: 734 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.5.4 Anti-Windup aktiviert

Dieser Parameter wird zur Steuerung der Integration einer Abweichung verwendet. Wahlen Sie [0] Aus, wenn die Integration einer
Abweichung auch dann fortgesetzt werden soll, wenn die Ausgangsfrequenz sich nicht erhéhen oder verringern lasst. Bei Auswahl von
[1] Ein wird die Integration einer Abweichung gestoppt, wenn die Ausgangsfrequenz nicht mehr weiter nachgeregelt werden kann.

Werkseinstellung:  [1] Ein Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 731 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmaglichkeiten:
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Aus
1 Ein

P 5.12.5.5 PID-Differentiationszeit

Zur Eingabe der Differentiationszeit des Prozessreglers. Der Differentiator reagiert nicht auf konstante Fehler. Er liefert proportional zur
Anderungsgeschwindigkeit des Prozess-Istwerts eine Verstdrkung. Ein Setzen dieses Parameters auf Null deaktiviert den Differentiator.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Parameternummer: 735 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.5.6 PID-Prozess D-Verstarkung/ Grenze

Eingabe einer Grenze fiir die Differentiatorverstarkung. Wenn es keine Grenze gibt, erhéht sich bei schnellen Verdnderungen die
Differentiatorverstarkung. Begrenzen Sie die Differentiatorverstarkung, um eine reine Differentiatorverstarkung bei langsamen
Anderungen und eine konstante Differentiatorverstirkung bei schnell auftretenden Anderungen zu erreichen.

Werkseinstellung: 5,0 Parametertyp: Bereich (1,0-50,0)
Parameternummer: 736 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.5.7 Auswahl Normal-/Invers-Regelung

Zur Auswahl der Ausgangsdrehzahlanderung beim Vorliegen von Fehlern. Wahlen Sie [0] Normal im Rahmen der Prozessregelung,
um die Ausgangsdrehzahl zu erhéhen, wenn der Prozessfehler positiv ist. Zur Reduzierung der Ausgangsdrehzahl bei einem positiven
Prozessfehler wéhlen Sie [1]Invers.

Werkseinstellung: 0 [Normal] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 730 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Normal
1 Invers

P 5.12.5.8 PID-Startdrehzahl

Verwenden Sie diesen Parameter zur Eingabe der Motordrehzahl, die als Startsignal flir eine PID-Regelung erreicht werden muss. Bei
einer Netz-Einschaltung arbeitet der Frequenzumrichter mittels Regelung ohne Ruickfiihrung. Beim Erreichen der Startdrehzahl fiir den
PID-Prozessregler wechselt der Frequenzumrichter auf den PID-Prozessregler.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-6000)
Parameternummer: 732 Einheit: U/min
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.5.9 Bandbreite Ist=Sollwert
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Dieser Parameter dient zur Eingabe der Bandbreite Ist=Sollwert. Wenn die PI-Regelabweichung (die Differenz zwischen Sollwert und
Istwert) groBBer als der in diesem Parameter eingestellte Wert ist, ist das Zustandsbit Ist=Sollwert auf 0 gesetzt.

Werkseinstellung: 5 Parametertyp: Bereich (0-200)
Parameternummer: 739 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.11.4 PID-Prozess Vorsteuerung (Mentlindex 5.12.6)
P 5.12.6.1 PID-Prozess Vorsteuerungsfaktor

Parameter zur Eingabe eines Vorsteuerungsfaktors fiir die PID-Regelung. Der Vorsteuerungsfaktor sendet einen konstanten Anteil des
Sollwertsignals an die Bypass-PID-Regelung. Daher kann der PID nur den verbleibenden Teil des Steuerungssignals beeinflussen. Diese
Funktion erhdht die dynamische Leistung.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-200)
Parameternummer: 738 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.11.5 Energiesparmodus (Meniindex 5.12.7)

Die Sequenz beim Betrieb im Energiesparmodus ohne Rickfihrung ([1] Drehzahl ist in P 5.12.7.1 Energiesparmodus im
Regelverfahren mit Riickfiihrung ausgewabhlt).

1. Die Motordrehzahl liegt unter P 5.12.7.8 Energiespardrehzahl [Hz] und der Motor lauft ldnger als P 5.12.7.2 Min. Laufzeit.

2. Der Frequenzumrichter fahrt die Motordrehzahl auf P 5.7.2 Min. Drehzahl fiir Funktion bei Stopp [Hz] herunter.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert P 5.7.1 Funktion bei Stopp. Der Frequenzumrichter befindet sich jetzt im Energiesparmodus.
4

Der Frequenzumrichter vergleicht den Drehzahlsollwert mit P 5.12.7.4 Wiederanlaufdrehzahl [Hz], um die Wiederanlauf-Situation zu
erkennen.

5. Der Drehzahlsollwert ist grof3er als P 5.12.7.4 Wiederanlaufdrehzahl [Hz] und die Energiesparbedingung dauert langer als P
5.12.7.3 Min. Energiesparzeit. Der Frequenzumrichter hat jetzt den Energiesparmodus verlassen.

6. Gehen Sie zurlick zur Drehzahlregelung ohne Riickfiihrung (Rampe auf der Motordrehzahl zum Drehzahlsollwert).

Die Sequenz beim Betrieb im Energiesparmodus mit Rickfiihrung ( [0] Istw. und Drehzahl ist in P
5.12.7.1 Energiesparmodus im Prozessregelverfahren mit Riickfiihrung ausgewahlt)

1. Wenn der Fehler zwischen Soll- und Istwert groBBer als P 5.12.7.5 Differenz Wiederanlaufsollwert/-istwert ist und die
Ausgangsdrehzahl kleiner als die Drehzahl im Energiesparmodus ist, wechselt der Frequenzumrichter in den Boost-Status. Wenn P
5.12.7.6 Sollwert-Boost nicht eingestellt ist, wechselt der Frequenzumrichter in den Energiesparmodus.

2. Nach P5.12.7.7 Maximale Boost-Zeit fahrt der Frequenzumrichter die Motordrehzahl auf P 5.7.2 Min. Drehzahl fiir Funktion bei
Stopp [Hz] herunter.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert P 5.7.1 Funktion bei Stopp. Der Frequenzumrichter befindet sich jetzt im Energiesparmodus.

4.  Wenn der Fehler zwischen Soll- und Istwert groBer als P 5.12.7.5 Differenz Wiederanlaufsollwert/-istwert ist und die Bedingung
langer als P 5.12.7.3 Min. Energiesparzeit anhalt, verldsst der Frequenzumrichter den Energiesparmodus.

5. Der Frequenzumrichter schaltet wieder in die Regelung mit Riickfiihrung.

Die Sequenz beim Betrieb im Energiesparmodus mit Rickfiihrung ([2] Istwert ist in P 5.12.7.1 Energiesparmodus im
Prozessregelverfahren mit Riickfiihrung ausgewahlt)

1. Wenn der Fehler zwischen Soll- und Istwert groBer als P 5.12.7.5 Differenz Wiederanlaufsollwert/-istwert ist, wechselt der
Frequenzumrichter in den Boost-Status. Wenn P 5.12.7.6 Sollwert-Boost nicht eingestellt ist, wechselt der Frequenzumrichter in den
Energiesparmodus.
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2. Nach P5.12.7.7 Maximale Boost-Zeit fahrt der Frequenzumrichter die Motordrehzahl auf P 5.7.2 Min. Drehzahl fiir Funktion bei
Stopp [Hz] herunter.

3. Der Frequenzumrichter aktiviert P 5.7.1 Funktion bei Stopp. Der Frequenzumrichter befindet sich jetzt im Energiesparmodus.

4. Wenn der Fehler zwischen Soll- und Istwert groBer als P 5.12.7.5 Differenz Wiederanlaufsollwert/-istwert ist und die Bedingung
langer als P 5.12.7.3 Min. Energiesparzeit anhalt, verldsst der Frequenzumrichter den Energiesparmodus.

5. Der Frequenzumrichter schaltet wieder in die Regelung mit Riickfiihrung.

HINWEIS

Der Energiesparmodaus ist nicht bei aktivem Ortsollwert aktiv (stellen Sie die Drehzahl manuell Giber die Navigationstasten auf der
Bedieneinheit ein). Funktioniert nicht im Lokalbetrieb. Die Fernkonfiguration ohne Ruckfiihrung muss erfolgen, bevor der Ein-/
Ausgang mit Rickfiihrung eingestellt wird.

P 5.12.7.1 Energiesparmodus im Regelverfahren mit Riickfiihrung

Dieser Parameter dient dazu, den Energiesparmodus im Prozessregelverfahren mit Riickfiihrung auszufiihren. Verwenden Sie diesen
Parameter, um einzustellen, ob der Istwert fiir den Ubergang in den Energiesparmodus erkannt werden soll.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 2202 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Istw. und Drehzahl Istwert wird zusammen mit der Drehzahl erkannt.

1 Drehzahl Istwert wird nicht erkannt, nur Energiespardrehzahl und -zeit

werden Uberpriift.

2 Istwert Nur der Istwert wird erkannt.

P 5.12.7.2 Min. Laufzeit

Stellen Sie die minimale Betriebszeit fiir den Motor nach einem Startbefehl (Digitaleingang oder Bus) ein, bevor Sie den
Energiesparmodus aufrufen.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (0-600)
Parameternummer: 2240 Einheit: 3
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.3 Min. Energiesparzeit

Zur Einstellung der gewiinschten Mindestzeit fiir den Verbleib im Energiesparmodus. Durch diese Einstellung werden alle
Wiederanlaufbedingungen aufer Kraft gesetzt.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (0-600)
Parameternummer: 2241 Einheit: S
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.4 Wiederanlaufdrehzahl [HZ]

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf Regelung ohne Riickfiihrung eingestellt ist und der Drehzahlsollwert
von einem externen Regler stammt. Legen Sie den Drehzahlsollwert fest, bei dem der Energiesparmodus deaktiviert werden soll.
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Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (0-4000)
Parameternummer: 2243 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.5 Differenz Wiederanlaufsollwert/-istwert

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf Prozessregelung mit Riickfiihrung eingestellt ist. Stellen Sie den
zuldssigen Druckabfall in Prozent des Drucksollwerts (Py) ein, bevor Sie den Energiesparmodus deaktivieren.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (0-100)
Parameternummer: 2244 Einheit: %
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.6 Sollwert-Boost

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf Prozessregelung mit Riickflihrung eingestellt ist. In Systemen,
in denen z. B. eine konstante Druckregelung vorhanden ist, ist es von Vorteil, den Systemdruck vor dem Motorstopp zu erhdhen.
Hierdurch verlangern Sie die Zeit, in der der Motor gestoppt wird, und verhindern ein hdufiges Starten/Stoppen. Stellen Sie den
gewiinschten Uberdruck/die gewiinschte Ubertemperatur in Prozent des Sollwerts fiir den Druck (Pso;)/die Temperatur ein, bevor
Sie den Energiesparmodus aktivieren. Bei einer Einstellung von 5 % ist der Boost-Druck P¢*1,05. Die negativen Werte kdnnen

beispielsweise zur Regelung eines Kiihlturms eingesetzt werden, bei dem Anderungen im negativen Bereich erforderlich sind.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-100-100)
Parameternummer: 2245 Einheit: %
Datentyp: int8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.7 Max. Boost-Zeit

Dieser Parameter wird verwendet, wenn P 5.4.2 Betriebsmodus auf Prozessregelung mit Riickfiihrung eingestellt ist. Stellen Sie die
maximale Zeit fiir den Betrieb im Boost-Modus ein. Wenn die eingestellte Zeit iberschritten wird, wartet der Frequenzumrichter nicht
auf das Erreichen des eingestellten Boost-Drucks und wechselt in den Energiesparmodus.

Werkseinstellung: 60 Parametertyp: Bereich (0-600)
Parameternummer: 2246 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.8 Energiespardrehzahl [Hz]

Drehzahl fiir den Energiesparbetrieb einstellen. Wenn die Frequenzumrichterdrehzahl unter der Energiespardrehzahl liegt, wechselt der
Frequenzumrichter in den Energiesparmodus.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4000)
Parameternummer: 2247 Einheit: Hz
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.9 Energiesparverzbgerungszeit

Stellen Sie die Verzdgerungszeit ein, die der Motor abwartet, bevor er in den Energiesparmodus wechselt, wenn die Bedingung zum
Wechseln in den Energiesparmodus erfullt ist.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-3600)
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Parameternummer: 2248 Einheit: s

Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.12.7.10 Wiederanlaufverzogerungszeit

Stellen Sie die Verzdgerungszeit ein, die der Motor abwartet, bevor er aus dem Energiesparmodus wiederanlauft, wenn die Bedingung

fur den Wiederanlauf erfullt ist.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-3600)
Parameternummer: 2249 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.6.12 Digitalpotenziometer (Menuindex 5.13)

7.6.12.1 Digitalpotenziometerstatus (Meniindex 5.13.1)

Mit dem Digitalpotenziometer kann der Benutzer durch Anpassung der Konfiguration der Digitaleingange liber die Funktionen Erhéhen,
Verringern oder Loschen den resultierenden Sollwert erhéhen oder verringern. Zur Aktivierung der Funktion miissen Sie mindestens

einen Digitaleingang auf Erhéhen oder Vermindern programmieren.
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Abbildung 80: Erhohung des aktuellen Sollwerts
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Abbildung 81: Erh6hung/Reduzierung des aktuellen Sollwerts

P 5.13.1.1 Digitalpoti Sollwert

Dieser Parameter zeigt den Anteil des Digitalpotenziometers am tatsachlichen Sollwert an.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (-200,00-200,00)
Parameternummer: 1653 Einheit: -
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

7.6.12.2 Digitalpotenziometer-Steuerung (Menuindex 5.13.2)
P 5.13.2.1 Digitalpoti Einzelschritt

Eingabe der SchrittgroRe fur die Erh6hung/Verringerung als Prozentsatz der synchronen Motordrehzahl, ns. Wird ein Digitalpoti-Auf/Ab-

Signal angelegt, so erhdht/verringert sich der resultierende Sollwert entsprechend dem in diesem Parameter eingestellten Wert.
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Werkseinstellung: 0,10 Parametertyp: Bereich (0,01-200,00)
Parameternummer: 390 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.13.2.2 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus

Zurticksetzen oder Wiederherstellen des Digitalpotenziometer-Sollwerts.

Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 392 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Aus Mit diesem Parameter kdnnen Sie den Sollwert des digitalen
Potenziometers nach einer Netz-Einschaltung auf 0 %
zuriicksetzen.

1 Ein Stellt den letzten Digitalpoti-Sollwert nach einer Netz-

Einschaltung wieder her.

P 5.13.2.3 Digitalpoti Max. Grenze

Einstellen des maximalen zuldssigen Werts fiir den resultierenden Sollwert. Dies wird empfohlen, wenn das Digitalpotenziometer zur
Feineinstellung des resultierenden Sollwerts verwendet wird.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (-200-200)
Parameternummer: 393 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.13.2.4 Digitalpoti Min. Grenze

Einstellen des minimalen zuldssigen Werts fiir den resultierenden Sollwert. Dies wird empfohlen, wenn das Digitalpotenziometer zur
Feineinstellung des resultierenden Sollwerts verwendet wird.

Werkseinstellung:  -100 Parametertyp: Bereich (-200-200)
Parameternummer: 394 Einheit: %
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 5.13.2.5 Rampenverzégerung

Eingabe der Verzégerung zur Aktivierung der Funktion des Digitalpotenziometers, bevor der Frequenzumrichter beginnt, die Rampe
auf/ab zu fahren. Der Sollwert aktiviert das Auf- und Abfahren der Rampe mit einer Verzégerung von 0 ms, sobald Erhéhen/Vermindern
aktiviert wird.

Werkseinstellung: 1000 Parametertyp: Bereich (0-3600000)
Parameternummer: 395 Einheit: ms
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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7.6.13 Feldbus-Prozessdaten (Menuindex 5.27)

P 5.27.1 Auswahl PCD schreiben

Zur Auswahl der Parameter, die den Telegrammen der PCD zugewiesen werden sollen. Die Anzahl der verfligbaren PCD ist vom
Telegrammtyp abhéngig. Die Werte in den PCD werden anschlieBend als Datenwerte in die ausgewéhlten Parameter geschrieben.

Geben Sie in diesem Parameter mit Hilfe der Array-Programmierung bis zu 16 verschiedene Festzuordnungen (0-15) ein. Wenn dieser
Parameter aktiv ist, stellen die Adressen 2810-2825 Werte der 16 Parameter dar. Wenn dieser Parameter nicht aktiv ist, werden die
Adressen 2810 und 2811 als Steuerwort und Bussollwert fiir den Eingangsdatenantrieb verwendet. Die Adressen 2812-2825 sind

reserviert.
Werkseinstellung: 0 [Keine] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 842 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahimdéglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Nein

1 Minimaler Sollwert

2 Maximaler Sollwert

3 Rampenzeit Auf 1

4 Rampenzeit Ab 1

5 Rampenzeit Auf 2

6 Rampenzeit Ab 2

7 Rampenzeit JOG

8 Schnellstopp-Zeit

9 Untergrenze der Motordrehzahl [Hz]
10 Obergrenze der Motordrehzahl [Hz]
1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung

13 Klemme 31, Wert bei Bussteuerung
15 FU-Schnittstelle Steuerwort

16 FU-Schnittstelle Sollwert

81 Benutzerdefiniert 0

82 Benutzerdefiniert 1

83 Benutzerdefiniert 2

84 Benutzerdefiniert 3

85 Benutzerdefiniert 4

86 Benutzerdefiniert 5

87 Benutzerdefiniert 6

88 Benutzerdefiniert 7
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P 5.27.2 Auswahl PCD lesen

Zur Auswahl der Parameter, die den PCD der Telegramme zugewiesen werden sollen. Die Anzahl der verfligbaren PCD ist vom

Telegrammtyp abhdngig. Die PCD enthalten die tatsachlichen Datenwerte der ausgewahlten Parameter.

Geben Sie in diesem Parameter mit Hilfe der Array-Programmierung bis zu 16 verschiedene Festzuordnungen (0-15) ein. Wenn dieser

Parameter aktiv ist, stellen die Adressen 2910-2925 Werte der 16 Parameter dar. Ist dieser Parameter nicht aktiv, werden die Adressen

2910 und 2911 als Zustandswortregister und Hauptistwert verwendet. Die Adressen 2912-2925 sind reserviert.

Werkseinstellung: 0 [Keine]
Parameternummer: 843

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten:

Auswahlnummer

0

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
22
23
24
25
26
27

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Nein

Betriebsstunden
Laufstunden

kWh-Zahler

Steuerwort

Sollwert [Einheit]

Referenz %

Zustandswort
Hauptistwert [%]
Benutzerdefinierte Anzeige
Leistung [kW]

Leistung [PS]
Motorspannung

Frequenz

Motornennstrom

Frequenz [%)]

Moment [Nm]

Therm. Motorschutz
DC-Zwischenkreisspannung
Temp. Kihlkorper
Wechselrichteriiberlast
Externer Sollwert

Istwert [Einheit]
Digitaleingang 13, 14, 15,17, 18
AE 33 Modus
Analogeingang 33

AE 34 Modus
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
28 Analogeingang 34

29 Analogausgang 31 [mA]
30 Relaisausgang

33 Fehlerwort

34 Warnwort

35 Externes Zustandswort
39 Fehlerwort 2

40 Warnwort 2

43 Drehzahl [U/min]

44 Digitalausgang

54 Externes Zustandswort 2
55 Fehlerwort 3

56 Warnwort 3

81 Benutzerdefiniert 8

82 Benutzerdefiniert 9

83 Benutzerdefiniert 10
84 Benutzerdefiniert 11
85 Benutzerdefiniert 12
86 Benutzerdefiniert 13
87 Benutzerdefiniert 14
88 Benutzerdefiniert 15
100 Hauptistwert [N2]

P 5.27.3 PCD Benutzerdefiniert

Benutzerdefiniert X fuir die Parameter PCD-Schreibkonfiguration oder PCD-Lesekonfiguration anpassen, wobei [0-7] fiir PCD Schreiben
und [8-15] flir PCD Lesen steht.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 844 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.7 Wartung und Service (Mentindex 6)

7.7.1 Status (MenUlindex 6.1)

P 6.1.1 Letzte Fehlernummer
Verwenden Sie diesen Parameter zur Anzeige der Fehlerspeicher. Es kdnnen 10 Fehlerspeicher angezeigt werden. Dabei enthdlt 0 den
zuletzt protokollierten Fehler und 9 den altesten protokollierten Fehler.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-255)

Parameternummer: 1530 Einheit: -
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Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.2 Betriebsstunden

Dieser Parameter ermdglicht die Anzeige der Laufstunden des Frequenzumrichters. Die Speicherung des Werts erfolgt beim Ausschalten
des Frequenzumrichters.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-2147483647)
Parameternummer: 1500 Einheit: h
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.3 Motorlaufstunden

Dieser Parameter ermdglicht die Anzeige der Laufstunden des Motors. Diesen Zdhler kénnen Sie mit P 6.1.9 Reset
Motorlaufstundenzdhler zurlicksetzen. Die Speicherung des Werts erfolgt beim Ausschalten des Frequenzumrichters.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-2147483647)
Parameternummer: 1501 Einheit: h
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.4 kWh-Z&hler

Registriert die Leistungsaufnahme des Motors, gemessen als Mittelwert tiber eine Stunde. Diesen Zéhler kénnen Sie in P 6.1.8 Reset kWh-

Zdhler zuriicksetzen.
Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-2147483647)
Parameternummer: 1502 Einheit: kWh
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.5 Netz-Einschaltzeiten

Mit diesem Parameter wird die Anzeige der Anzahl von Einschaltvorgangen des Frequenzumrichters eingestellt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-2147483647)
Parameternummer: 1503 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.6 Ubertemperaturzeiten

Mit diesem Parameter wird die Anzeige der Anzahl aufgetretener Ubertemperaturfehler des Frequenzumrichters eingestellt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1504 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.7 Uberspannungszeiten

Mit diesem Parameter wird die Anzeige der Anzahl aufgetretener Uberspannungen am Frequenzumrichter eingestellt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-65535)
Parameternummer: 1505 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen
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P 6.1.8 Reset kWh-Zahler

Mit diesem Parameter konnen Sie den kWh-Zahler auf Null zurlicksetzen (siehe P 6.1.4 kWh-Zdhler).

Werkseinstellung: 0 [Kein Reset] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1506 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Die folgenden Auswahlmdglichkeiten stehen fiir den Parameter zur Verfiigung.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Kein Reset
1 Resetzdhler

P 6.1.9 Reset Motorlaufstundenzahler

Mit diesem Parameter konnen Sie den Motorlaufstundenzahler auf Null zurlicksetzen (siehe P 6.1.3 Motorlaufstunden).

Werkseinstellung: 0 [Kein Reset] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1507 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Kein Reset
1 Resetzéhler

P 6.1.10 Ursache des internen Fehlers

Mit diesem Parameter wird eine Beschreibung des Fehlers angezeigt. Dieser Parameter wird in Verbindung mit Fehler 38, Interner Fehler

verwendet.
Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-32767-32767)
Parameternummer: 1531 Einheit: -
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 6.1.11 Fehlerspeicher: Zeit

Dieser Parameter zeigt die Zeit an, zu der das protokollierte Ereignis aufgetreten ist. Die Zeit wird in Sekunden seit dem Start des
Frequenzumrichters gemessen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-2147483647)
Parameternummer: 1532 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

7.7.2 Software-Informationen (Menuindex 6.2)

P 6.2.1 Anwendungsversion

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Kombination der Softwareversion anzuzeigen; diese besteht aus der Leistungssoftware und
Regelungssoftware.
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Werkseinstellung: -
Parameternummer: 1543

Datentyp: Sichtbarer String

P 6.2.2 Steuerkarte SW-Version

Parametertyp: -
Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Softwareversionsnummer der Steuerkarte anzuzeigen.

Werkseinstellung: -
Parameternummer: 1549

Datentyp: Sichtbarer String
P 6.2.3 Leistungsteil SW-Version
Zeigt die Softwareversionsnummer der Leistungskarte an.

Werkseinstellung: -
Parameternummer: 1550

Datentyp: Sichtbarer String

P 6.2.7 ECP-SW-Version

Zeigt die ECP-ID-Nummer an.

Werkseinstellung: -
Parameternummer: 1548

Datentyp: Sichtbarer String

7.7.3 KuhllGfter (Menlindex 6.5)

P 6.5.1 Liftersteuerungsmodus

Parametertyp: -
Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen

Parametertyp: -
Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen

Parametertyp: -
Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl des Liftersteuerungsmodus.

Werkseinstellung: 7 [Ein, wenn der Wechselrichter an ist,
ansonsten Aus]

Parameternummer: 1452

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Auswahlnummer
5
6

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Modus Konstant-ein
Modus Konstant-aus

Mod Ein-w.-Wechselr.-ein-sonst-aus
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7.7.4 Parameterverarbeitung (Mentuindex 6.6)

P 6.6.1 Aktiver Parametersatz

Verwenden Sie diesen Parameter zur Auswahl der Einrichtung fiir die Steuerung der Frequenzumrichterfunktionen. Verwenden Sie fiir

die Fernauswahl ,Externe Anwahl”.

Werkseinstellung: 1
Parameternummer: 10

Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
1
2
9

P 6.6.2 Programm-Satz

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Parametersatz 1
Parametersatz 2

Externe Anwahl

Verwenden Sie diesen Parameter, um den zu bearbeitenden Satz auszuwahlen. Der Satz wird (iber die Bedieneinheit konfiguriert, wenn
der Zugriff Gber die Bedieneinheit erfolgt und tGiber die RS-485-Schnittstelle, wenn der Zugriff Giber die RS-485 erfolgt.

Werkseinstellung: 9
Parameternummer: 11

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
1
2
9

P 6.6.3 Parametersatz verkniipfen mit

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Parametersatz 1
Parametersatz 2

Aktiver Parametersatz

Dieser Parameter wird zum Verkniipfen oder Riickgdngigmachen der Verkniipfung von Sétzen verwendet. Die Verkniipfung

gewabhrleistet eine Synchronisierung der Parameter, die bei laufendem Motor nicht gedndert werden kénnen. Wenn Satze miteinander

verknUpft sind, ist es mdglich, wahrend des Betriebs von einem Satz auf einen anderen umzuschalten. Wird Verknipft ausgewahlt, so

werden die Parameterwerte von Programm Parametersatz mit den Werten des jeweils anderen Satzes tiberschrieben.

Werkseinstellung: 20
Parameternummer: 12

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
20

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Nicht verknipft

Verknupft
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P 6.6.4 Parametersatz-Kopie

Zum Kopieren von Parametern zwischen verschiedenen Parametersatzen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 51 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Flr den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Keine Kopie

1 Kopie von Parametersatz 1
2 Kopie von Parametersatz 2
9 Kopie von Werkseinstellung

P 6.6.6 Quittierfunktion

Mit diesem Parameter wird festgelegt, ob der Frequenzumrichter auf einen manuellen Reset wartet oder sich nach einer Abschaltung
automatisch zuriicksetzt. Driicken Sie im Modus ,Manueller Reset” die Stop/Reset-Taste oder verwenden Sie die Digitaleingange, um den
Frequenzumrichter zurlickzusetzen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1420 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Im Modus ,Automatische Fehlerquittierung” kann der Motor ohne jede Warnung starten.
Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Manueller Reset Fuhren Sie Gber die Stop/Reset-Taste oder Uber die
Digitaleingdnge einen Reset durch.

1 1 x Autom. Quiitt.
2 2 x Autom. Quitt.
3 3 x Autom. Quitt.
4 4 x Autom. Quitt.
5 5 x Autom. Quitt.
6 6 x Autom. Quitt.
7 7 x Autom. Quitt.
8 8 x Autom. Quitt.
9 9 x Autom. Quitt.
10 10 x Autom. Quitt.
1 15 x Autom. Quitt.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

12 20 x Autom. Quitt.

13 Unbegr. Autom. Quitt. Auswahl flr kontinuierliches Zurticksetzen nach Abschaltung.
14 Quittieren bei Netz-Einschaltung

HINWEIS

Wird die eingestellte Anzahl automatischer Quittierungen innerhalb von 10 Minuten erreicht, geht der Frequenzumrichter in

den Modus [0] Manueller Reset. Nach dem manuellen Reset kehrt die Einstellung von P 6.6.6 Quittierfunktion zur urspriinglichen
Auswahl zurtick. Wird die Anzahl automatischer Quittierungen nicht innerhalb von 10 Minuten erreicht, wird der interne Zahler fiir
automatisches Quittieren zurtickgesetzt. Auch nach einem Manuellen Reset wird der interne Zéhler fiir automatisches Quittieren
zurlickgesetzt.

P 6.6.7 Autom. Quittieren Zeit

Dieser Parameter wird zur Eingabe des Zeitintervalls vom auslésenden Ereignis bis zur automatischen Fehlerquittierung verwendet.
Dieser Parameter ist aktiv, wenn P 6.6.6 Quittierfunktion auf eine Auswahloption zwischen [1] und [13] eingestellt ist.

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (0-600)
Parameternummer: 1421 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

HINWEIS

Ein Wert von 0 s kann nicht eingestellt werden, wenn P 6.6.6 Quittierfunktion auf [13] Unbegr. Autom. Quitt. eingestellt ist.

P 6.6.8 Betriebsmodus

Zur Auswahl des Betriebsmodus fiir den Frequenzumrichter. Wahlen Sie [2] Initialisierung, um die Parameterwerte des FU auf die
Werkseinstellungen zurlickzusetzen. Die kommunikationsbezogenen Parameter bleiben unverdndert. Der Frequenzumrichter wird bei
der nédchsten Netz-Einschaltung zurilickgesetzt.

Werkseinstellung: 0 [Normalbetrieb] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1422 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Normalbetrieb

2 Initialisierung

P 6.6.9 Servicecode

Dieser Parameter ist zur ausschlieBlichen Verwendung durch Wartungstechniker vorgesehen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 1429 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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P 6.6.12 ECP-Kopie

Verwenden Sie diesen Parameter, um die ECP-Kopierfunktionen auszuwahlen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 50 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Flr den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Keine Kopie Keine Parameter kopieren.
1 Alle zum ECP Alle Parameter in allen Konfigurationen vom Frequenzumrichter

zum ECP kopieren.

2 Alle vom ECP Alle Parameter in allen Konfigurationen vom ECP zum
Frequenzumrichter kopieren.

3 Gro3e unabhangig von ECP Nur Parameter zu kopieren, die unabhangig von der Motorgrof3e
sind, ohne bereits eingestellte Motordaten zu beeintrachtigen.

P 6.6.20 Passwort

Dieser Parameter definiert das Passwort fiir den Zugriff auf das Hauptmendi Gber die Schaltflaiche Home. Durch die Einstellung des Werts
auf 0 wird die Passwortfunktion deaktiviert.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-999)

Parameternummer: 60 Einheit: -

Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
P 6.6.26 Sprache

Dieser Parameter dient zur Bestimmung der auf dem Display verwendeten Sprache.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Englisch
10 2574

7.7.5 Typendaten (Menuindex 6.7)

P 6.7.1 Frequenzumrichtertyp
Verwenden Sie diesen Parameter, um den Produkttyp des Frequenzumrichters anzuzeigen. Die Anzeige ist identisch mit den Zeichen 1-6
im Feld ,Leistung” der Typencode-Definition der Frequenzumrichter-Serie.

Werkseinstellung: - Parametertyp: -

Parameternummer: 1540 Einheit: -
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Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen

P 6.7.2 Leistungsteil

Verwenden Sie diesen Parameter, um den Nennstrom des Frequenzumrichters anzuzeigen. Die Anzeige ist identisch mit den Zeichen 7-
10 im Feld ,Leistung” der Typencode-Definition der Frequenzumrichter-Serie.

Werkseinstellung: - Parametertyp: -

Parameternummer: 1541 Einheit: -

Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen
P 6.7.3 Spannung

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Netzspannung des Frequenzumrichters anzuzeigen. Die Anzeige ist identisch mit dem Feld
,Leistung” der Typencode-Definition der Frequenzumrichter-Serie.

Werkseinstellung: - Parametertyp: -
Parameternummer: 1542 Einheit: -
Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen

P 6.7.4 Bestellung Typencode

Zeigt den Typencode-String zur Nachbestellung dieses Frequenzumrichters ohne nachgeriistete Optionen an.

Werkseinstellung: - Parametertyp: -
Parameternummer: 1544 Einheit: -
Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen

P 6.7.6 Typ Bestellnummer

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Bestellnummer fiir die Nachbestellung des Frequenzumrichters ohne nachgeristete Optionen

anzuzeigen.
Werkseinstellung: - Parametertyp: -
Parameternummer: 1546 Einheit: -
Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen
P 6.7.7 Typ Seriennummer

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Seriennummer des Frequenzumrichters anzuzeigen.

Werkseinstellung: - Parametertyp: -
Parameternummer: 1551 Einheit: -
Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen

P 6.7.9 Leistungskarte Seriennummer

Verwenden Sie diesen Parameter, um die Seriennummer der Leistungskarte anzuzeigen.

Werkseinstellung: - Parametertyp: -
Parameternummer: 1553 Einheit: -
Datentyp: Sichtbarer String Zugriffstyp: Lesen
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7.8 Kundenspezifische Anpassung (Mentindex 8)

7.8.1 Benutzerdefinierte Anpassung der Anzeige (Menuindex 8.1)

P 8.1.1 Benutzerdefinierte Anzeige

Ansicht der benutzerdefinierten Anzeigen laut Festlegung in den Parametern P 8.1.2 Freie Anzeigeeinheit, P 8.1.3 Freie Anzeige Min. Wert
und P 8.1.4 Freie Anzeige Max. Wert.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-9999,00)
Parameternummer: 1609 Einheit: Freie Anzeigeeinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen

P 8.1.1 Freie Anzeigeeinheit

Einstellung der benutzerdefinierten Anzeigeeinheit.

Werkseinstellung: 1 [%] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 30 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Die folgenden Auswahlmaoglichkeiten stehen fiir den Parameter zur Verfligung.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Nein

1 %

5 PPM
10 1/min
1 U/min
12 Puls/s
20 I/s

21 I/min
22 I/h

23 m>/s
24 m>/min
25 m*/h
30 ka/s

31 kg/min
32 ka/h
33 t/min
34 t/h

40 m/s

41 m/min
45 m
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
60 °C

70 mbar
71 bar

72 Pa

73 kPa

74 m WG
80 kw

120 GPM
121 Gal/s
122 Gal/min
123 Gal/h
124 cfm

127 ft*/h
140 FuB/s
141 FuB/min
160 °F

170 psi

171 Ib/in2
172 inch wg
173 ftwg
180 HP

P 8.1.3 Freie Anzeige Min.-Wert

Stellen Sie den Anzeigewert der kundenspezifischen Auswahl der Anzeige ein, der einer Drehzahl von Null entspricht.

Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-999999,99)
Parameternummer: 31 Einheit: Freie Anzeigeeinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 8.1.4 Freie Anzeige Max. Wert

Stellen Sie den Anzeigewert der kundenspezifischen Auswahl der Anzeige so ein, dass er der maximalen Drehzahlgrenze des Motors

entspricht.
Werkseinstellung: 100,00 Parametertyp: Bereich (0,00-999999,99)
Parameternummer: 32 Einheit: Freie Anzeigeeinheit
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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7.8.2 Smart Logic Controller (Menlindex 8.4)

7.8.2.1 Ubersicht Smart Logic Controller

Der Smart Logic Controller, auch SLC genannt, ist ein Logic Controller, der zusammen mit logischen Vorgangen des Frequenzumrichters
verwendet werden kann.

Der Smart Logic Controller verwaltet Sequenzen, indem er Ereignisse und Aktionen verarbeitet. Die Ereignisse und Aktionen sind
paarweise (nach Zustand) verkniipft. Wenn also das Ereignis als wahr (True) bewertet wird, wird die verknipfte Aktion in jedem Zustand
ausgefihrt. Danach wird das néchste Ereignis ausgewertet und die dazugehdérige Aktion ausgefiihrt usw. Es wird jeweils nur ein Ereignis
ausgewertet. Unabhangig davon, in welchem Zustand die Sequenz das letzte Mal stoppt, beginnt die Sequenz immer beim Zustand 0.
Wird das Ereignis als falsch (False) bewertet, fiihrt der SLC wahrend des Abtastintervalls keine Aktion aus und es werden keine weiteren
Ereignisse ausgewertet. Es kdnnen bis zu 20 Zustéande im Controller programmiert werden. Wenn das letzte Ereignis/die letzte Aktion
ausgefihrt wurde, startet die Sequenz ausgehend von Ereignis/Aktion [0] erneut. Siehe Abbildung 82.

e  Stellen Sie P 8.4.2.1 Regler aktivieren auf [1] Ein, um den Sequenzregler des SLC zu aktivieren.
o Stellen Sie P 8.4.2.2 Regler starten ein, um die Sequenzreglerfunktion zu starten.
o Stellen Sie P 8.4.2.3 Regler stoppen ein oder deaktivieren Sie den SLC in P 8.4.2.1 Regler aktivieren, um die Sequenz zu stoppen.

e Bei Auswahl von [1] SLC zuriicksetzen in P 8.4.2.4 Regler zuriicksetzen werden alle SLC-Parameter zurlickgesetzt und die
Programmierung wird erneut gestartet.

Der Regler ist fiir alle Konfigurationen gleich. Wenn die Konfigurationen wahrend der Ausfiihrung der Sequenz geandert werden, wird
die Sequenz vom letzten Zustand fortgesetzt.

Start-Ereignis =]
P8.4.22 g
— %
Zustand 1 ]
Ereignis 1/ [}

Aktion 1 Zustand 2
Ereignis 2/

reignis
g Aktion 2

reignis

Zustand 4
Ereignis 4/
Aktion 4

Zustand 3
Ereignis 3/
Aktion 3

Stopp-Ereignis
P8.3P2.3 9

Abbildung 82: Beispiel mit Ereignissen/Aktionen

HINWEIS

Der SLC ist nur im Fernbetrieb aktiv, nicht jedoch im Lokalbetrieb.

7.8.2.2 Status (MenUlindex 8.4.1)
P 8.4.1.1 Reglerstatus

Zeigt den Istzustand des Smart Logic Controller (SLC) an.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-20)
Parameternummer: 1638 Einheit: -
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen

P 8.4.1.2 Zdhler A
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Zeigt den aktuellen Wert von Zahler A. Zahler eignen sich gut als Vergleicher-Operanden, siehe P 8.4.3.1 Vergleicher-Operand. Sie
kénnen den Wert entweder (iber Digitaleingange (Parametergruppe P 9.4 Digitaleingdinge/-ausgdnge) oder eine SLC-Aktion (P 8.4.6.2
Aktion) andern.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-32768-32767)
Parameternummer: 1672 Einheit: -
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

P 8.4.1.3 Zdhler B

Zeigt den aktuellen Wert von Zahler B. Zahler eignen sich gut als Vergleicher-Operanden, sieche P 8.4.3.1 Vergleicher-Operand. Sie
kdnnen den Wert entweder liber Digitaleingange (Parametergruppe P 9.4 Digitaleingdnge/-ausgdnge) oder eine SLC-Aktion (P 8.4.6.2
Aktion) andern.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-32768-32767)
Parameternummer: 1673 Einheit: -
Datentyp: int16 Zugriffstyp: Lesen

7.8.2.3 SLC-Einstellungen (Mentindex 8.4.2)
Den Smart Logic Control Gber die SLC-Einstellungen aktivieren, deaktivieren und zurlicksetzen.
P 8.4.2.1 Regler aktivieren

Smart Logic Control aktivieren oder deaktivieren.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1300 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Aus Smart Logic Control aktivieren, wenn ein Startbefehl vorhanden
ist, z. B. iber den Digitaleingang.

1 Ein Smart Logic Controller deaktivieren.

P 8.4.2.2 Regler starten
Wahlen Sie den Zustand (WAHR oder FALSCH), um den Smart Logic Controller zu aktivieren.

Werkseinstellung: 39 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1301 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 FALSCH Gibt Falsch in die Logikregel ein.

1 WAHR Gibt Wahr in die Logikregel ein.

2 In Betrieb Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [5] zu finden.
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Auswahlnummer

16

17

18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
33
34
35
36
39

40

42
50
51
60
61
83

Auswahlbezeichnung

Im Bereich

Ist=Sollwert
Auferh.Stromber.

Unter Min.-Strom

Uber Max.-Strom
Ubertemperaturwarnung

Netzsp. auBerh. Bereich

Reversierung
Warnung

Fehler (Abschaltung)
Fehler (Abschaltblockierung)
Vergleicher 0
Vergleicher 1
Vergleicher 2
Vergleicher 3
Logikregel 0
Logikregel 1
Logikregel 2
Logikregel 3
Digitaleingang T13
Digitaleingang T14
Digitaleingang T15
Digitaleingang T17
Startbefehl

Frequenzumrichter gestoppt

Auto-Reset-Absch.
Vergleicher 4
Vergleicher 5
Logikregel 4
Logikregel 5

Lastverlust

P 8.4.2.3 Regler stoppen

Auswahlbeschreibung

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [7] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [8] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [12] zu finden.
Eine Beschreibung istin P 9.4.3.1 Funktion Relais [13] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [14] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [21] zu finden.

Die Netzspannung liegt auBerhalb des vorgegebenen
Spannungsbereichs.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [25] zu finden.
Eine Warnung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltblockierung ist aktiv.

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
Verwendet den Wert von DI1 in Logikregel.

Verwendet den Wert von DI2 in Logikregel.

Verwendet den Wert von DIO in Logikregel.

Verwendet den Wert von DI3 in Logikregel.

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestartet
wurde (liber Digitaleingang oder eine andere Startquelle).

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestoppt
oder in Freilauf versetzt wurde (Uber Digitaleingang oder andere
Methoden).

Ein automatisches Quittieren wird durchgefiihrt.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.

Lastverlust wird ausgefihrt.

Wahlen Sie den Zustand (wahr oder falsch), um den Smart Logic Controller zu deaktivieren.
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Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

16

17

18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
39

40
1302

enum

Auswahlbezeichnung
FALSCH

WAHR

In Betrieb

Im Bereich

Ist=Sollwert
Auf3erh.Stromber.

Unter Min.-Strom

Uber Max.-Strom
Ubertemperaturwarnung

Netzsp. aul3erh. Bereich

Reversierung
Warnung

Fehler (Abschaltung)
Fehler (Abschaltblockierung)
Vergleicher 0
Vergleicher 1
Vergleicher 2
Vergleicher 3
Logikregel 0
Logikregel 1
Logikregel 2
Logikregel 3

SL Timeout 0

SL Timeout 1

SL Timeout 2
Digitaleingang T13
Digitaleingang T14
Digitaleingang T15
Digitaleingang T17
Startbefehl

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Gibt Falsch in die Logikregel ein.

Gibt Wahr in die Logikregel ein.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [5] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [7] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [8] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [12] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [13] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [14] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [21] zu finden.

Die Netzspannung liegt auBBerhalb des vorgegebenen
Spannungsbereichs.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [25] zu finden.
Eine Warnung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltblockierung ist aktiv.

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 2 in der Logikregel.
Verwendet den Wert von DI1 in Logikregel.

Verwendet den Wert von DI2 in Logikregel.

Verwendet den Wert von DIO in Logikregel.

Verwendet den Wert von DI3 in Logikregel.

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestartet
wurde (Uber Digitaleingang oder eine andere Startquelle).

Danfoss A/S © 2025.12

AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 199



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

40 Frequenzumrichter gestoppt Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestoppt
oder in Freilauf versetzt wurde (liber Digitaleingang oder andere
Methoden).

42 Auto-Reset-Absch. Ein automatisches Quittieren wird durchgefiihrt.

50 Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.

51 Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.

60 Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.

61 Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.

70 SL Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3 in der Logikregel.

71 SL Timeout 4 Verwendet das Ergebnis von Timer 4 in der Logikregel.

72 SL Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5 in der Logikregel.

73 SL Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6 in der Logikregel.

74 SL Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7 in der Logikregel.

83 Lastverlust Lastverlust wird ausgefihrt.

P 8.4.2.4 Regler zurlicksetzen

Auswdhlen, um die Parameter auf die Werkseinstellungen zurlickzusetzen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswabhl
Parameternummer: 1303 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Kein Reset SLC nicht zurlicksetzen.
1 Reset SLC Alle SLC-Parameter auf die Standardeinstellungen zurlicksetzen.

7.8.2.4 Vergleicher (Menuindex 8.4.3)

Vergleicher dienen zum Vergleichen von Betriebsvariablen (z. B. Ausgangsfrequenz, Ausgangsstrom, Analogeingang usw.) mit festen

Sollwerten.
P8.4.3.2 2
Vergleicher-Operator )
P8.4.3.1 >
Vergleicher-Operand < ‘§
[
P8433 WAHR lénger als ... —

Vergleicher-Wert

Abbildung 83: Vergleicher-Parameter

Zusatzlich gibt es Digitalwerte, die mit festgelegten Zeitwerten verglichen werden. Siehe Erklarung unter P 8.4.3.1 Vergleicher-
Operand. Vergleicher werden einmal pro Abtastintervall ausgewertet. Sie kdnnen das Ergebnis (WAHR oder FALSCH) direkt benutzen.
Alle Parameter in dieser Parametergruppe sind Arrayparameter mit einem Index von 0-5. Wahlen Sie Index 0, um Vergleicher 0 zu

programmieren, Index 1, um Vergleicher 1 zu programmieren usw.
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P 8.4.3.1 Vergleicher-Operand

Wahlen Sie die vom Vergleicher zu Giberwachende Variable aus. Dies ist ein Array-Parameter, der die Vergleicher 0 bis 5 enthalt.

Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Flr den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

12
13
19
20
30
31

1
1310

enum

Auswahlbezeichnung
Deaktiviert

Sollwert

Istwert
Motordrehzahl
Motornennstrom
Motorleistung
Motorspannung
DC-Zwischenkreisspannung
Analogeingang Al33
Analogeingang Al34
Pulseingang FI18
Fehlercode

Zahler A

Zahler B

P 8.4.3.2 Vergleicher-Operator

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Der Vergleicher ist deaktiviert.

Zeigt den aktuellen Gesamtsollwert in % (Summe aus internen
und externen Sollwerten).

Istwert in [Hz]

Motordrehzahl in [Hz].
Motorstrom in [A].

Motorleistung in [kW].
Motorspannungin [V].
DC-Zwischenkreisspannung in [V].
Ausgedriickt als Istwert.
Ausgedriickt als Istwert.
Ausgedriickt als Istwert.

Zeigt die Nummer des Fehlers an.
Aktueller Zahlerwert.

Aktueller Zahlerwert.

Auswahl des im Vergleich zu verwendenden Operators. Dies ist ein Array-Parameter, der die Vergleicheroperatoren 0 bis 5 enthilt.

Werkseinstellung:

Parameternummer:

Datentyp:

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

0

1311

enum

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Kleiner als (<) Das Ergebnis der Auswertung ist ,wahr’, wenn die in P
8.4.3.1 Vergleicher-Operand ausgewdhlte Variable kleiner als der
festgelegte Wert in P 8.4.3.3 Vergleicher-Wert ist. Das Ergebnis ist
Jfalsch’, wenn die in P 8.4.3.1 Vergleicher-Operand ausgewahlte
Variable groBer als der festgelegte Wert in P 8.4.3.3 Vergleicher-
Wert ist.

1 Anndhernd gleich (~) Das Ergebnis der Auswertung ist ,wahr”, wenn die in P
8.4.3.1 Vergleicher-Operand ausgewdhlte Variable dem
festgelegten Wert in P 8.4.3.3 Vergleicher-Wert anndhernd gleich
ist.

2 GroBerals (>) Inverse Logik der Auswahl 0.

P 8.4.3.3 Vergleicher-Wert

Definiert den Auslsepegel fiir die von diesem Vergleicher Giberwachte Variable. Dies ist ein Array-Parameter, der die Vergleicherwerte 0
bis 5 enthalt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (-9999000-9999000)
Parameternummer: 1312 Einheit: -
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.8.2.5 Timer (Meniindex 8.4.4)

Verwenden Sie die Timerergebnisse furr die Definition eines Ereignisses (P 8.4.6.1 Ereignis) oder als boolesche Eingabe in einer Logikregel
(P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1, P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2 oder P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3).
Wenn der Timerwert Uiberschritten wurde, wechselt der Timer von False (FALSCH) auf True (WAHR).

P 8.4.4.1 Timer

Der Wert definiert die Dauer der FALSCH-Ausgabe vom programmierten Timer. Ein Timer ist nur FALSCH, wenn er durch eine Aktion
gestartet wurde (siehe P 8.4.6.2 Aktion [29-31] und P 8.4.6.2 Aktion [70-74] Timer X starten) und bis der Timer-Wert abgelaufen ist. Dies
ist ein Array-Parameter, der die Timer 0 bis 7 enthlt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-360000)
Parameternummer: 1320 Einheit: s
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.8.2.6 Logikregeln (Menuindex 8.4.5)

Es ist moglich, 3 boolesche Eingdnge (WAHR/FALSCH) von Timern, Vergleichern, Digitaleingdngen, Statusbits und Ereignissen Gber UND,
ODER, NICHT miteinander zu verkniipfen. Wéhlen Sie die booleschen Eingdnge fiir die Berechnung in P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1, P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2 und P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3 aus. Definieren Sie die Operatoren, die zur logischen Verkniipfung der
in P 8.4.5.2 Logikregel Operator 1 und P 8.4.5.4 Logikregel Operator 2 ausgewahlten Eingdnge verwendet werden.
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P8.4.5.2 P84.54 o

Logikregel Operator 1 Logikregel Operator2 o

P 8.4.5.1 giregel Up gikregel Up o
. >
Logikregel Boolesch 1 ID §
(]

P8.453 oD D

Logikregel Boolesch 2

o

’7
P 8455

Logikregel Boolesch 3

Abbildung 84: Parameter fiir Logikregeln

Prioritat der Berechnung

Zuerst werden die Ergebnisse von P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1, P 8.4.5.2 Logikregel Operator 1 und P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2

berechnet. Das Ergebnis (WAHR/FALSCH) dieser Berechnung wird mit den Einstellungen von P 8.4.5.4 Logikregel Operator 2 und P
8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3 kombiniert und ergibt das endgliltige Ergebnis (WAHR/FALSCH) der Logikregel.

P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1

Wahlen Sie den ersten booleschen Eingang (wahr oder falsch) fiir die ausgewahlte Logikregel aus. Dies ist ein Array-Parameter, der die

Logikregeln 0 bis 5 enthalt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1340 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmaglichkeiten.

Auswahlnummer

0 FALSCH Gibt Falsch in die Logikregel ein.

1 WAHR Gibt Wahr in die Logikregel ein.

2 In Betrieb Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [5] zu finden.

3 Im Bereich Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [7] zu finden.

4 Ist=Sollwert Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [8] zu finden.

7 AuBerh.Stromber. Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [12] zu finden.

8 Unter Min.-Strom Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [13] zu finden.

9 Uber Max.-Strom Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [14] zu finden.

16 Ubertemperaturwarnung Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [21] zu finden.

17 Netzsp. auBerh. Bereich Die Netzspannung liegt auBerhalb des vorgegebenen
Spannungsbereichs.

18 Reversierung Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [25] zu finden.

19 Warnung Eine Warnung ist aktiv.

20 Fehler (Abschaltung) Ein Fehler mit Abschaltung ist aktiv.

21 Fehler (Abschaltblockierung) Ein Fehler mit Abschaltblockierung ist aktiv.

22 Vergleicher 0 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.

23 Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.

24 Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.

25 Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.

Auswahlbezeichnung

Auswahlbeschreibung
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

26 Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
27 Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
28 Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
29 Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
30 SL Timeout 0 Verwendet das Ergebnis von Timer 0 in der Logikregel.
31 SL Timeout 1 Verwendet das Ergebnis von Timer 1 in der Logikregel.
32 SL Timeout 2 Verwendet das Ergebnis von Timer 2 in der Logikregel.
33 Digitaleingang T13 Verwendet den Wert von DI1 in einer Logikregel.

34 Digitaleingang T14 Verwendet den Wert von DI2 in einer Logikregel.

35 Digitaleingang T15 Verwendet den Wert von DIO in einer Logikregel.

36 Digitaleingang T17 Verwendet den Wert von DI3 in einer Logikregel.

39 Startbefehl Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestartet

wurde (Uber Digitaleingang oder eine andere Startquelle).

40 Frequenzumrichter gestoppt Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestoppt
oder in Freilauf versetzt wurde (liber Digitaleingang oder andere
Methoden).

42 Auto-Reset-Absch. Ein automatisches Quittieren wird durchgefiihrt.

50 Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.

51 Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.

60 Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.

61 Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.

70 SL Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3 in der Logikregel.

71 SL Timeout 4 Verwendet das Ergebnis von Timer 4 in der Logikregel.

72 SL Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5 in der Logikregel.

73 SL Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6 in der Logikregel.

74 SL Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7 in der Logikregel.

83 Lastverlust Lastverlust wird ausgefihrt.

P 8.4.5.2 Logikregel Operator 1

Wahlen Sie den ersten logischen Operator aus, der fiir die booleschen Eingange aus P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1 und P 8.4.5.3
Logikregel Boolesch 2 verwendet werden soll. Dies ist ein Array-Parameter, der die Logik-Operatoren 0 bis 5 enthalt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1341 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Deaktiviert Ignoriert P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2, P 8.4.5.4 Logikregel
Operator 2 und P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3.

1 UND Bewertet den Ausdruck P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1 UND P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

2 ODER Bewertet den Ausdruck P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1 ODER P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

3 UND NICHT Bewertet den Ausdruck P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1 UND
NICHT P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

4 ODER NICHT Bewertet den Ausdruck P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1 ODER
NICHT P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

5 NICHT UND Bewertet den Ausdruck NICHT P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1
UND P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

6 NICHT ODER Bewertet den Ausdruck NICHT P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1
ODER P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

7 NICHT UND NICHT Bewertet den Ausdruck NICHT P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1
UND NICHT P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

8 NICHT ODER NICHT Bewertet den Ausdruck NICHT P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1
ODER NICHT P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2.

P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2

Wahlen Sie den zweiten booleschen Eingangswert (wahr oder falsch) fiir die ausgewahlte Logikregel aus. Dies ist ein Array-Parameter,
der die Logikregeln 0 bis 5 enthalt.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1342 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 FALSCH Gibt Falsch in die Logikregel ein.

1 WAHR Gibt Wahr in die Logikregel ein.

2 In Betrieb Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [5] zu finden.
3 Im Bereich Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [7] zu finden.
4 Ist=Sollwert Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [8] zu finden.
7 AuBerh.Stromber. Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [12] zu finden.
8 Unter Min.-Strom Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [13] zu finden.
9 Uber Max.-Strom Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [14] zu finden.
16 Ubertemperaturwarnung Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [21] zu finden.
17 Netzsp. auBerh. Bereich Die Netzspannung liegt auBerhalb des vorgegebenen

Spannungsbereichs.
18 Reversierung Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [25] zu finden.

19 Warnung Eine Warnung ist aktiv.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

20 Fehler (Abschaltung) Ein Fehler mit Abschaltung ist aktiv.

21 Fehler (Abschaltblockierung) Ein Fehler mit Abschaltblockierung ist aktiv.

22 Vergleicher 0 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.

23 Vergleicher 1 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.

24 Vergleicher 2 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.

25 Vergleicher 3 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.

26 Logikregel 0 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.

27 Logikregel 1 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.

28 Logikregel 2 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.

29 Logikregel 3 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.

30 SL Timeout 0 Verwendet das Ergebnis von Timer 0 in der Logikregel.

31 SL Timeout 1 Verwendet das Ergebnis von Timer 1 in der Logikregel.

32 SL Timeout 2 Verwendet das Ergebnis von Timer 2 in der Logikregel.

33 Digitaleingang T13 Verwendet den Wert von DI1 in einer Logikregel.

34 Digitaleingang T14 Verwendet den Wert von DI2 in einer Logikregel.

35 Digitaleingang T15 Verwendet den Wert von DIO in einer Logikregel.

36 Digitaleingang T17 Verwendet den Wert von DI3 in einer Logikregel.

39 Startbefehl Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestartet
wurde (Uber Digitaleingang oder eine andere Startquelle).

40 Frequenzumrichter gestoppt Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestoppt
oder in Freilauf versetzt wurde (iber Digitaleingang oder andere
Methoden).

42 Auto-Reset-Absch. Ein automatisches Quittieren wird durchgeftihrt.

50 Vergleicher 4 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.

51 Vergleicher 5 Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.

60 Logikregel 4 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.

61 Logikregel 5 Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.

70 SL Timeout 3 Verwendet das Ergebnis von Timer 3 in der Logikregel.

71 SL Timeout 4 Verwendet das Ergebnis von Timer 4 in der Logikregel.

72 SL Timeout 5 Verwendet das Ergebnis von Timer 5 in der Logikregel.

73 SL Timeout 6 Verwendet das Ergebnis von Timer 6 in der Logikregel.

74 SL Timeout 7 Verwendet das Ergebnis von Timer 7 in der Logikregel.

83 Lastverlust Lastverlust wird ausgefiihrt.

P 8.4.5.4 Logikregel Operator 2

Wahlen Sie den zweiten logischen Operator, der flir den booleschen Eingang verwendet werden soll, der in P 8.4.5.1 Logikregel
Boolesch 1, P 8.4.5.2 Logikregel Operator 1 und P 8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2 berechnet wird, und den booleschen Eingang aus P
8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3. Dies ist ein Array-Parameter, der die Logik-Operatoren 0 bis 5 enthalt.
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Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

0
1343

enum

Auswahlbezeichnung
Deaktiviert

UND

ODER

UND NICHT

ODER NICHT

NICHT UND

NICHT ODER

NICHT UND NICHT

NICHT ODER NICHT

P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Ignoriert P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 21 UND P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2] ODER P 8.4.5.5 Logikregel
Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 21 UND NICHT P 8.4.5.5 Logikregel
Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2] ODER NICHT P 8.4.5.5 Logikregel
Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck NICHT [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2] UND P 8.4.5.5 Logikregel Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck NICHT [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2] ODER P 8.4.5.5 Logikregel
Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck NICHT [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2] UND NICHT P 8.4.5.5 Logikregel
Boolesch 3.

Bewertet den Ausdruck NICHT [P 8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1/P
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2] ODER NICHT P 8.4.5.5 Logikregel
Boolesch 3.

Wahlen Sie den dritten booleschen Eingangswert (WAHR oder FALSCH) fiir die ausgewdhlte Logikregel aus. Dies ist ein Array-Parameter,

der die Logikregeln 0 bis 5 enthalt.

Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Auswahlnummer

0

0
1344

enum

Auswahlbezeichnung
FALSCH

WAHR

In Betrieb

Im Bereich

Ist=Sollwert

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Gibt Falsch in die Logikregel ein.

Gibt Wahr in die Logikregel ein.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [5] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [7] zu finden.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [8] zu finden.

Danfoss A/S © 2025.12

AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 207



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

Auswahlnummer

16
17

18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
39

40

42
50
51

60

70
71
72

Auswahlbezeichnung
Auf3erh.Stromber.

Unter Min.-Strom

Uber Max.-Strom
Ubertemperaturwarnung

Netzsp. auBerh. Bereich

Reversierung
Warnung

Fehler (Abschaltung)
Fehler (Abschaltblockierung)
Vergleicher 0
Vergleicher 1
Vergleicher 2
Vergleicher 3
Logikregel 0
Logikregel 1
Logikregel 2
Logikregel 3

SL Timeout 0

SL Timeout 1

SL Timeout 2
Digitaleingang T13
Digitaleingang T14
Digitaleingang T15
Digitaleingang T17
Startbefehl

Frequenzumrichter gestoppt

Auto-Reset-Absch.
Vergleicher 4
Vergleicher 5
Logikregel 4
Logikregel 5

SL Timeout 3

SL Timeout 4

SL Timeout 5

Auswahlbeschreibung

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [12] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [13] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [14] zu finden.
Eine Beschreibung istin P 9.4.3.1 Funktion Relais [21] zu finden.

Die Netzspannung liegt auBerhalb des vorgegebenen
Spannungsbereichs.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [25] zu finden.
Eine Warnung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltblockierung ist aktiv.

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 2 in der Logikregel.
Verwendet den Wert von DI1 in einer Logikregel.
Verwendet den Wert von DI2 in einer Logikregel.
Verwendet den Wert von DIO in einer Logikregel.
Verwendet den Wert von DI3 in einer Logikregel.

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestartet
wurde (liber Digitaleingang oder eine andere Startquelle).

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestoppt
oder in Freilauf versetzt wurde (liber Digitaleingang oder andere
Methoden).

Ein automatisches Quittieren wird durchgeftihrt.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 4 in der Logikregel.

Verwendet das Ergebnis von Timer 5 in der Logikregel.
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Auswahlnummer
73
74
83

Auswahlbezeichnung
SL Timeout 6
SL Timeout 7

Lastverlust

7.8.2.7 Zustande (Meniindex 8.4.6)

P 8.4.6.1 Ereignis

Auswahlbeschreibung
Verwendet das Ergebnis von Timer 6 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 7 in der Logikregel.

Lastverlust wird ausgefiihrt.

Wahlen Sie den booleschen Eingang (WAHR oder FALSCH) zur Definition des Smart Logic Control-Ereignisses aus. Dies ist ein Array-

Parameter, der die SLC-Ereignisse O bis 19 enthalt.

Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Auswahlnummer

0

16
17

18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

31

0
1351

enum

Auswahlbezeichnung
FALSCH

WAHR

In Betrieb

Im Bereich

Ist=Sollwert
Auf3erh.Stromber.

Unter Min.-Strom

Uber Max.-Strom
Ubertemperaturwarnung

Netzsp. aul3erh. Bereich

Reversierung
Warnung

Fehler (Abschaltung)
Fehler (Abschaltblockierung)
Vergleicher 0
Vergleicher 1
Vergleicher 2
Vergleicher 3
Logikregel 0
Logikregel 1
Logikregel 2
Logikregel 3

SL Timeout 0

SL Timeout 1

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Gibt Falsch in die Logikregel ein.

Gibt Wahr in die Logikregel ein.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [5] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [7] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [8] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [12] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [13] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [14] zu finden.
Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [21] zu finden.

Die Netzspannung liegt auBerhalb des vorgegebenen
Spannungsbereichs.

Eine Beschreibung ist in P 9.4.3.1 Funktion Relais [25] zu finden.
Eine Warnung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltung ist aktiv.

Ein Fehler mit Abschaltblockierung ist aktiv.

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 0 in der Logikregel.

Verwendet das Ergebnis von Timer 1 in der Logikregel.
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Auswahlnummer
32
33
34
35
36
39

40

42
50
51
60
61
70
71
72
73
74
83

P 8.4.6.2 Aktion

Auswahlbezeichnung
SL Timeout 2
Digitaleingang T13
Digitaleingang T14
Digitaleingang T15
Digitaleingang T17
Startbefehl

Frequenzumrichter gestoppt

Auto-Reset-Absch.
Vergleicher 4
Vergleicher 5
Logikregel 4
Logikregel 5

SL Timeout 3

SL Timeout 4

SL Timeout 5

SL Timeout 6

SL Timeout 7

Lastverlust

Auswahlbeschreibung

Verwendet das Ergebnis von Timer 2 in der Logikregel.
Verwendet den Wert von DI1 in einer Logikregel.
Verwendet den Wert von DI2 in einer Logikregel.
Verwendet den Wert von DIO in einer Logikregel.
Verwendet den Wert von DI3 in einer Logikregel.

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestartet
wurde (liber Digitaleingang oder eine andere Startquelle).

Dieses Ereignis ist Wahr, wenn der Frequenzumrichter gestoppt
oder in Freilauf versetzt wurde (liber Digitaleingang oder andere
Methoden).

Ein automatisches Quittieren wird durchgefiihrt.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 4 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 5 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 6 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Timer 7 in der Logikregel.

Lastverlust wird ausgeflhrt.

Wahlen Sie die dem SLC-Ereignis entsprechende Aktion aus. Aktionen werden ausgefiihrt, wenn das entsprechende Ereignis (definiert in
P 8.4.6.1 Ereignis) als WAHR ausgewertet wird. Dies ist ein Array-Parameter, der die SLC-Aktionen 0 bis 19 enthalt.

Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

10
11
12

0
1352

enum

Auswahlbezeichnung
Deaktiviert

Normal Betrieb
Anwahl Datensatz 1
Anwahl Datensatz 2
Anwahl Festsollw. 0
Anwahl Festsollw. 1

Anwahl Festsollw. 2

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Funktion ist deaktiviert.

Es wird keine Aktion ausgefuhrt.

Andert den aktiven Parametersatz auf Satz 1.
Andert den aktiven Parametersatz auf Satz 2.
Wahlt Festsollwert 0 aus.

Wahlt Festsollwert 1 aus.

Wahlt Festsollwert 2 aus.
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Auswahlnummer
13
14
15
16
17
18
19
22
23

24
25
26
27

28
29
30
31
32
33
38
39
60
61
70
71
72
73
74

100

Auswahlbezeichnung

Anwahl Festsollw. 3
Anwahl Festsollw. 4
Anwahl Festsollw. 5
Anwahl Festsollw. 6
Anwahl Festsollw. 7
Anwahl Rampe 1
Anwahl Rampe 2
Betrieb

Start+Reversierung

Stopp
Schnellstopp
DC-Bremse

Motorfreilauf

Ausgangsfrequenz speichern

Start Timer O
Start Timer 1

Start Timer 2

Digitalausgang A-AUS

Digitalausgang B-AUS
Digitalausgang A-EIN

Digitalausgang B-EIN

Reset Zahler A

Reset Zahler B

Start Timer 3

Start Timer 4

Start Timer 5

Start Timer 6

Start Timer 7

Fehler zurlcksetzen

7.9 1/0 (Menlindex 9)

7.9.1 1/0 (Menlindex 9.3)

7.9.1.1 1/0O-Status (Menuindex 9.3)

P 9.3.1 Zustand der Digitaleingdnge

Auswahlbeschreibung

Wahlt Festsollwert 3 aus.

Wahlt Festsollwert 4 aus.

Wahlt Festsollwert 5 aus.

Wahlt Festsollwert 6 aus.

Wahlt Festsollwert 7 aus.

Wahlt Rampe 1 aus.

Wahlt Rampe 2 aus.

Sendet einen Startbefehl an den Frequenzumrichter.

Sendet einen Start- + Reversierungsbefehl an den
Frequenzumrichter.

Sendet einen Stoppbefehl an den Frequenzumrichter.
Sendet einen Schnellstoppbefehl an den Frequenzumrichter.
Sendet einen DC-Bremsbefehl an den Frequenzumrichter.

Der Frequenzumrichter lduft sofort im Motorfreilauf. Alle
Stoppbefehle, einschliellich Freilaufbefehl, stoppen den SLC.

Speichert die Ausgangsfrequenz.
Startet Timer 0.

Startet Timer 1.

Startet Timer 2.

Digitalausgang A auf niedrig setzen.
Digitalausgang B auf niedrig setzen.
Digitalausgang A auf hoch setzen.
Digitalausgang B auf hoch setzen.
Zahler A wird auf 0 gesetzt.

Zahler B wird auf 0 gesetzt.

Startet Timer 3.

Startet Timer 4.

Startet Timer 5.

Startet Timer 6.

Startet Timer 7.

Quittieren Sie den Fehler.
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Anzeige des Istzustands der Digitaleingdnge. Der Wert muss bindr analysiert werden. 0 = kein Signal, 1 = verbundenes Signal. Die Bits 0,
2, 3,4 und 5 reprdsentieren von rechts nach links DI 18, 17, 15, 14 bzw. 13.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4095)
Parameternummer: 1660 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

Nachfolgend finden Sie die Beschreibungen der einzelnen Bits.

Bitanzahl Bit-Beschreibung

Bit 0 Digitaleingangsklemme 18
Bit 2 Digitaleingangsklemme 17
Bit 3 Digitaleingangsklemme 15
Bit 4 Digitaleingangsklemme 14
Bit 5 Digitaleingangsklemme 13

P 9.3.2 Zustand der Digitalausgange

Zeigt den Bindrwert aller Digitalausgange an (0 = niedriger Ausgang, 1 = hoher Ausgang, _ = keine Digitalausgangskonfiguration). Von
rechts nach links stellt Bit 3 den Digitalausgang 15 dar.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-63)
Parameternummer: 1666 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

Nachfolgend finden Sie die Beschreibungen der einzelnen Bits.
Bitanzahl Bit-Beschreibung

Bit 3 Digitalausgangsklemme 15

P 9.3.3 T31 Analogausgang [mA]

Zeigt den Istwert an Ausgang 31 in mA an. Der angezeigte Wert entspricht der Auswahlin P 9.5.1.1 T31 Modus und P 9.5.1.2 T31

Analogausgang.
Werkseinstellung: 0,00 Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Parameternummer: 1665 Einheit: mA
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 9.3.4 T33 Einstellung

Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 33 (Strom oder Spannung) an.

Werkseinstellung: 1 [Einstellung Spannung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 1661 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.
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Auswahlnummer
0

1

P 9.3.5 T33 Analogeingang

Anzeige des tatsachlichen Eingangs an Analogeingang 33.

Werkseinstellung: 1,00
Parameternummer: 1662

Datentyp: uint16

P 9.3.6 T34 Einstellung

Auswahlbezeichnung
Strom

Einstellung Spannung

Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen

Zeigt die Einstellung der Eingangsklemme 34 (Strom oder Spannung) an.

Werkseinstellung: 1 [Einstellung Spannung]
Parameternummer: 1663

Datentyp: enum

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer
0

1

P 9.3.7 T34 Analogeingang

Parametertyp: Auswabhl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen

Auswahlbezeichnung
Strom

Einstellung Spannung

Anzeige des tatsachlichen Eingangs an Analogeingang 34 (Strom oder Spannung).

Werkseinstellung: 1,00
Parameternummer: 1664

Datentyp: uint16

P 9.3.8 T18 Pulseingang [Hz]

Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen

Zeigt den Istwert der Frequenz des an Klemme 18 anliegenden Pulssignals.

Werkseinstellung: 0
Parameternummer: 1668

Datentyp: int32

P 9.3.9 T15 Pulsausgang [Hz]

Parametertyp: Bereich (0-130000)
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen

Zeigt das aktuelle Pulssignal an Klemme 15 im Digitalausgang-Modus an.

Werkseinstellung: 0
Parameternummer: 1669

Datentyp: int32

P 9.3.10 Relaisausgang

Parametertyp: Bereich (0-40000)
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen
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Zeigt den Zustand der Relaisausgdnge an. Der Wert muss bindr analysiert werden (0 = aus, 1 = ein). Von ganz rechts nach links entspricht
Bit 4 Relaisausgang 1.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-31)
Parameternummer: 1671 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

7.9.2 Digitale Ein- und Ausgange (Menuindex 9.4)

7.9.2.1 Einstellung Digitaleingang (Mentindex 9.4.1)
P 9.4.1.1 Digitaler I/0-Modus

Fur Digitaleingdnge/-ausgange: Wahlen Sie [0] PNP flir eine Aktion bei positiven Richtungsimpulsen. PNP wird an GND geschaltet.
Wahlen Sie [1] NPN-Systeme fir die Aktion bei negativen Richtungsimpulsen. NPN wird im Innern des FU an +24 V geschaltet.

Werkseinstellung: 0 [PNP] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 500 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 PNP Aktion bei positiven Richtungsimpulsen (0). PNP-Systeme werden
an Masse (GND) geschaltet.

1 NPN Aktion bei negativen Richtungsimpulsen (1). NPN-Systeme

werden im Innern des FU an +24 V geschaltet.

P 9.4.1.2 T13 Digitaleingang

Wahlen Sie die Funktion aus dem Bereich der verfligbaren Digitaleingdnge aus.

Werkseinstellung: ~ [8] Start Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 510 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Ohne Funktion Keine Reaktion auf Signale, die an die Klemme Ubertragen
werden.

1 Reset Setzt den Frequenzumrichter nach einer Abschaltung/einem

Fehler zuriick. Sie kdnnen nicht alle Fehler quittieren.

2 Motorfreilauf invers Motorfreilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Der
Frequenzumrichter beldsst den Motor im Motorfreilauf. Logisch
,0“=Freilaufstopp.

3 Motorfreilauf/Reset invers Reset und Freilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Motor bleibt
im Motorfreilauf und Frequenzumrichter wird quittiert. Logisch
,0“=Freilaufstopp. Logisch ,1” zu Logisch ,0"=Reset.
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Auswahlnummer

4

10

11

12
13
14

15

16

17

Auswahlbezeichnung

Schnellstopp invers

DC-Bremse (invers)

Stopp (invers)

Start

Puls-Start

Reversierung

Start + Reversierung

Start nur Rechts
Start nur Links
Festdrehzahl JOG

Festsollwert ein

Festsollwert Bit 0

Festsollwert Bit 1

Auswahlbeschreibung

Invertierter Eingang (NC). Es wird ein Stopp gemaf Schnellstopp-
Rampenzeit in P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp ausgefiihrt. Nach
Anhalten des Motors dreht die Motorwelle im Motorfreilauf.
Logisch ,0“=Schnellstopp.

Invertierter Eingang fiir DC-Bremse (6ffnen). Halt den Motor durch
Anlegen einer DC-Spannung fiir einen bestimmten Zeitraum an.
Siehe P 5.7.4 DC-Bremsstrom % bis P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz.

Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert in P 5.7.3 DC-Bremszeit
ungleich 0 ist. Logisch ,0” =DC-Bremsung.

Stopp, invertierte Funktion. Erzeugt eine Stoppfunktion, wenn die
ausgewdhlte Klemme von einer logischen 1 zu einer 0 wechselt.
Das Stoppen erfolgt entsprechend der gewahlten Rampenzeit
(P 5.5.4.3 Rampe 1 Verz6g.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-
Zeit).

Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wahrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang fiir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,
der fiir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

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

Der Motor lduft an, wenn ein Puls flir mindestens 4 ms aktiviert
wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor gestoppt.

Andert die Drehrichtung der Motorwelle. Wahlen Sie zum
Umkehren logisch , 1% Das Reversierungssignal andert nur die
Drehrichtung. Die Startfunktion wird nicht aktiviert. Wahlen Sie
beide Richtungen in P 5.8.1 Drehrichtung. Die Funktion ist bei
Prozessregelung mit Rickflihrung nicht aktiv.

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

Beendet den Linkslauf und erméglicht einen Rechtslauf.
Beendet den Rechtslauf und ermdglicht einen Linkslauf.
Zur Aktivierung der Festdrehzahl JOG. Siehe P 5.9.2 JOG-Sollwert 1

Dient zum Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsollwert.
Es wird davon ausgegangen, dass [1] Externe Anwahl in P

5.5.3.5 Sollwertfunktion ausgewahlt worden ist. Logisch ,0” =
externer Sollwert aktiv; Logisch ,1” = einer der Festsollwerte ist
aktiv.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.
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Auswahlnummer

18

19

20

21

22

23

25

28

29

Auswahlbezeichnung

Festsollwert Bit 2

Sollwert speichern

Ausgangsfrequenz speichern

Drehzahl auf

Drehzahl ab

Parametersatzanwahl Bit 0

Start und Motorfreilauf

Frequenzkorrektur auf

Frequenzkorrektur ab

Auswahlbeschreibung

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Speichert den Istwert, der jetzt der Ausgangspunkt bzw. die
Bedingung fiir [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wenn
Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab verwenden, richtet
sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe 2 (P 5.5.4.9
Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit) im
Bereich bis zu P 5.5.3.3 Max. Sollwert.

Speichert die tatsachliche Motorfrequenz (Hz), die jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir [21] Drehzahl auf und [22]
Drehzahl ab ist. Wenn Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab
verwenden, richtet sich die Drehzahldnderung immer nach Rampe
2 (P 5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-
Zeit) im Bereich von 0 bis P 4.2.2.4 Nennfrequenz.

Hinweis: Wenn [20] Drehz. speich. aktiv ist, kann der
Frequenzumrichter nicht Gber ein niedriges Signal von [8] Start
gestoppt werden. Stoppen Sie den Frequenzumrichter tber eine
fur [2] Motorfreilauf invers oder [3] Motorfreilauf/Reset, invers
programmierte Klemme.

Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswdhlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhoht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fiir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzog.-Zeit.

Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswahlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhoht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit.

Wahlen Sie [23] Parametersatzanwahl Bit 0, um eine der
zwei Konfigurationen zu wahlen. Stellen Sie P 6.6.1 Aktiver
Parametersatz auf [9] Externe Anwahl ein.

Wahlen Sie [25] Start und Motorfreilauf fir einen Startbefehl oder
Freilaufstopp. Logisch 1 = Start, Logisch 0 = Freilaufstopp.

Erhoht den Sollwert um den in P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
Delta eingestellten Prozentsatz (relativ). Siehe Tabelle 65.

Reduziert den Sollwert um einen (relativen) Prozentwert, der in P
5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta eingestellt ist. Siehe Tabelle
65.
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Auswahlnummer

34

45

51

55

56

57

60
61
62
63
64
65

101

Auswahlbezeichnung

Rampe Bit 0

Puls-Start Riicklauf

Externe Verriegelung

DigiPot Auf

DigiPot Ab

DigiPot I16schen

Zahler A (+1)
Zahler A (-1)
Reset Zahler A
Zahler B (+1)
Zéhler B (-1)
Reset Zahler B

Energiesparmodus

Tabelle 64: Festsollwert-Bit

Festsollwert-Bit
Festsollwert 0
Festsollwert 1
Festsollwert 2
Festsollwert 3
Festsollwert 4
Festsollwert 5

Festsollwert 6

Auswahlbeschreibung

Ermoglicht eine Wahl zwischen einer der zwei verfligbaren
Rampen.

Der Motor lauft invers an, wenn ein Puls flir mindestens 4 ms
aktiviert wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor
gestoppt.

Diese Funktion erméglicht die Ubermittlung eines externen
Fehlers an den Frequenzumrichter. Dieser Fehler wird wie ein
intern generierter Fehler behandelt.

Signal auf die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion erhdhen.

Signal fiir die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion senken.

Loschen des in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebenen Sollwerts.

Eingang zum Erhohen der Zdhlung im SLC-Zahler A.
Eingang zum Verringern der Zahlung im SLC-Zahler A.
Eingang zum Reset von Zahler A.

Eingang zum Erhéhen der Zéhlung im SLC-Zahler B.
Eingang zum Verringern der Zéhlung im SLC-Zahler B.
Eingang zum Reset von Zahler B.

Ein angelegtes Signal versetzt den Frequenzumrichter in den

Ruhezustand.

1 0
0 0
0 1

_ -
- O

o O
o

Festsollwert 7

Tabelle 65: Abschaltung/Drehzahl auf

Abschaltung Frequenzkorrektur auf

Unveranderte Drehzahl 0 0
Reduziert um %-Wert 1 0
Erhoht um %-Wert 0 1

Reduziert um %-Wert 1 1
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P 9.4.1.3 T14 Digitaleingang

Wahlen Sie die Funktion aus dem Bereich der verfligbaren Digitaleingdnge aus.

Werkseinstellung: 10 [Reversierung]
Parameternummer: 511

Datentyp: enum

Flr den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Ohne Funktion

1 Reset

2 Motorfreilauf invers

3 Motorfreilauf/Reset invers
4 Schnellstopp invers

5 DC-Bremse (invers)

6 Stopp (invers)

8 Start

9 Puls-Start

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

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

Setzt den Frequenzumrichter nach einer Abschaltung/einem
Fehler zuriick. Sie kdnnen nicht alle Fehler quittieren.

Motorfreilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Der
Frequenzumrichter beldsst den Motor im Motorfreilauf. Logisch
,0"=Freilaufstopp.

Reset und Freilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Motor bleibt
im Motorfreilauf und Frequenzumrichter wird quittiert. Logisch
,0“=Freilaufstopp. Logisch ,1” zu Logisch ,0”=Reset.

Invertierter Eingang (NC). Es wird ein Stopp gemaf Schnellstopp-
Rampenzeit in P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp ausgefiihrt. Nach
Anhalten des Motors dreht die Motorwelle im Motorfreilauf.
Logisch ,0”=Schnellstopp.

Invertierter Eingang fiir DC-Bremse (6ffnen). Halt den Motor durch
Anlegen einer DC-Spannung fiir einen bestimmten Zeitraum

an. Siehe P 5.7.4 DC-Bremsstrom bis P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz.
Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert in P 5.7.3 DC-Bremszeit
ungleich 0 ist. Logisch ,0“ =DC-Bremsung.

Stopp, invertierte Funktion. Erzeugt eine Stoppfunktion, wenn die
ausgewahlte Klemme von einer logischen 1 zu einer 0 wechselt.
Das Stoppen erfolgt entsprechend der gewahlten Rampenzeit (P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit).

Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wéhrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang fiir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,
der fir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

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

Der Motor lduft an, wenn ein Puls fiir mindestens 4 ms aktiviert
wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor gestoppt.
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Auswahlnummer

10

11

12
13
14

15

16

17

18

19

20

Auswahlbezeichnung

Reversierung

Start + Reversierung

Start nur Rechts
Start nur Links
Festdrehzahl JOG

Festsollwert ein

Festsollwert Bit 0

Festsollwert Bit 1

Festsollwert Bit 2

Sollwert speichern

Ausgangsfrequenz speichern

Auswahlbeschreibung

Andert die Drehrichtung der Motorwelle. Wahlen Sie zum
Umkehren logisch ,1“ Das Reversierungssignal andert nur die
Drehrichtung. Die Startfunktion wird nicht aktiviert. Wahlen Sie
beide Richtungen in P 5.8.1 Drehrichtung. Die Funktion ist bei
Prozessregelung mit Riickflihrung nicht aktiv.

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

Beendet den Linkslauf und ermdglicht einen Rechtslauf.
Beendet den Rechtslauf und erméglicht einen Linkslauf.
Zur Aktivierung der Festdrehzahl JOG. Siehe P 5.9.2 JOG-Sollwert 1

Dient zum Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsollwert.
Es wird davon ausgegangen, dass [1] Externe Anwahl in P

5.5.3.5 Sollwertfunktion ausgewahlt worden ist. Logisch ,0” =
externer Sollwert aktiv; Logisch ,1“ = einer der acht Festsollwerte
ist aktiv.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Speichert den Istwert, der jetzt der Ausgangspunkt bzw. die
Bedingung fiir [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wenn
Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab verwenden, richtet
sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe 2 (P 5.5.4.9 Rampe
2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit) im Bereich von
0 bis P 5.5.3.3 Max. Sollwert.

Speichert die tatsachliche Motorfrequenz (Hz), die jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir [21] Drehzahl auf und [22]
Drehzahl ab ist. Wenn Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab
verwenden, richtet sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe
2 (P 5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-
Zeit) im Bereich von 0 bis P 4.2.2.4 Nennfrequenz.

Hinweis: Wenn [20] Drehz. speich. aktiv ist, kann der
Frequenzumrichter nicht Gber ein niedriges Signal von [8] Start
gestoppt werden. Stoppen Sie den Frequenzumrichter tber eine
flr [2] Motorfreilauf invers oder [3] Motorfreilauf/Reset, invers
programmierte Klemme.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

21 Drehzahl auf Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswahlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhdht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-Zeit.
Siehe Tabelle 65.

22 Drehzahl ab Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswahlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhéht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fiir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzog.-Zeit.
Siehe Tabelle 65.

23 Parametersatzanwahl Bit 0 Wahlen Sie [23] Parametersatzanwahl Bit 0, um eine der
zwei Konfigurationen zu wahlen. Stellen Sie P 6.6.1 Aktiver
Parametersatz auf [9] Externe Anwahl ein.

25 Start und Motorfreilauf Wahlen Sie [25] Start und Motorfreilauf fur einen Startbefehl oder
Freilaufstopp. Logisch 1 = Start, Logisch 0 = Freilaufstopp.

28 Frequenzkorrektur auf Erhoht den Sollwert um den in P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
Delta eingestellten Prozentsatz (relativ). Siehe Tabelle 65.

29 Frequenzkorrektur ab Reduziert den Sollwert um einen (relativen) Prozentwert, der in P
5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta eingestellt ist. Siehe Tabelle
65.

34 Rampe Bit 0 Ermdglicht eine Wahl zwischen einer der zwei verfligbaren
Rampen.

45 Puls-Start Riicklauf Der Motor lauft invers an, wenn ein Puls fiir mindestens 4 ms
aktiviert wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor
gestoppt.

51 Externe Verriegelung Diese Funktion ermdglicht die Ubermittlung eines externen

Fehlers an den Frequenzumrichter. Dieser Fehler wird wie ein
intern generierter Fehler behandelt.

55 DigiPot Auf Signal auf die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion erhéhen.

56 DigiPot Ab Signal fiir die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion senken.

57 DigiPot I6schen Léschen des in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebenen Sollwerts.

60 Zéhler A (+1) Eingang zum Erhéhen der Zéhlung im SLC-Zahler A.

61 Zahler A (-1) Eingang zum Verringern der Zdhlung im SLC-Zahler A.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

62 Reset Zahler A Eingang zum Reset von Zahler A.

63 Zéhler B (+1) Eingang zum Erhéhen der Zéhlung im SLC-Z&hler B.

64 Zéhler B (-1) Eingang zum Verringern der Zéhlung im SLC-Z&hler B.

65 Reset Zdhler B Eingang zum Reset von Zahler B.

101 Energiesparmodus Ein angelegtes Signal versetzt den Frequenzumrichter in den
Ruhezustand.

P 9.4.1.4T15 Digitaleingang

Wahlen Sie die Funktion aus dem Bereich der verfligbaren Digitaleingénge aus.

Werkseinstellung: 1 [Alarm quittieren] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 512 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

0 Ohne Funktion Keine Reaktion auf Signale, die an die Klemme Ubertragen
werden.

1 Reset Setzt den Frequenzumrichter nach einer Abschaltung/einem

Fehler zuriick. Sie kdnnen nicht alle Fehler quittieren.

2 Motorfreilauf invers Motorfreilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Der
Frequenzumrichter beldsst den Motor im Motorfreilauf. Logisch
,0"=Freilaufstopp.

3 Motorfreilauf/Reset invers Reset und Freilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Motor bleibt
im Motorfreilauf und Frequenzumrichter wird quittiert. Logisch
,0“=Freilaufstopp. Logisch ,1“ zu Logisch ,0“=Reset.

4 Schnellstopp invers Invertierter Eingang (NC). Es wird ein Stopp gemaf Schnellstopp-
Rampenzeit in P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp ausgefiihrt. Nach
Anhalten des Motors dreht die Motorwelle im Motorfreilauf.
Logisch ,0"=Schnellstopp.

Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wahrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang fiir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,
der fiir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

5 DC-Bremse (invers) Invertierter Eingang fiir DC-Bremse (6ffnen). Halt den Motor durch
Anlegen einer DC-Spannung fir einen bestimmten Zeitraum an.
Siehe P 5.7.4 DC-Bremsstrom % bis P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz.
Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert in P 5.7.3 DC-Bremszeit
ungleich 0 ist. Logisch ,0” =DC-Bremsung.
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Auswahlnummer

6

10

11

12
13
14

15

16

17

18

19

Auswahlbezeichnung

Stopp (invers)

Start

Puls-Start

Reversierung

Start + Reversierung

Start nur Rechts
Start nur Links
Festdrehzahl JOG

Festsollwert ein

Festsollwert Bit 0

Festsollwert Bit 1

Festsollwert Bit 2

Sollwert speichern

Auswahlbeschreibung

Stopp, invertierte Funktion. Erzeugt eine Stoppfunktion, wenn die
ausgewdhlte Klemme von einer logischen 1 zu einer 0 wechselt.
Das Stoppen erfolgt entsprechend der gewahlten Rampenzeit (P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit).
Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wahrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang fiir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,

der fiir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

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

Der Motor lauft an, wenn ein Puls fir mindestens 4 ms aktiviert
wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor gestoppt.

Andert die Drehrichtung der Motorwelle. Wahlen Sie zum
Umkehren logisch ,1“ Das Reversierungssignal andert nur die
Drehrichtung. Die Startfunktion wird nicht aktiviert. Wahlen Sie
beide Richtungen in P 5.8.1 Drehrichtung. Die Funktion ist bei
Prozessregelung mit Rlckflihrung nicht aktiv.

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

Beendet den Linkslauf und ermdglicht einen Rechtslauf.
Beendet den Rechtslauf und ermdglicht einen Linkslauf.
Zur Aktivierung der Festdrehzahl JOG. Siehe P 5.9.2 JOG-Sollwert 1

Dient zum Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsollwert.
Es wird davon ausgegangen, dass [1] Externe Anwahl in P

5.5.3.5 Sollwertfunktion ausgewahlt worden ist. Logisch ,0” =
externer Sollwert aktiv; Logisch ,1” = einer der acht Festsollwerte
ist aktiv.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 64.

Speichert den Istwert, der jetzt der Ausgangspunkt bzw. die
Bedingung fur [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wenn
Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab verwenden, richtet
sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe 2 (P 5.5.4.9 Rampe
2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit) im Bereich 0
bis P 5.5.3.3 Max. Sollwert.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

20 Ausgangsfrequenz speichern Speichert die tatsachliche Motorfrequenz (Hz), die jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung flir [21] Drehzahl auf und [22]
Drehzahl ab ist. Wenn Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab
verwenden, richtet sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe
2 (P 5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-
Zeit) im Bereich von 0 bis P 4.2.2.4 Nennfrequenz.

Hinweis: Wenn [20] Drehz. speich. aktiv ist, kann der
Frequenzumrichter nicht Gber ein niedriges Signal von [8] Start
gestoppt werden. Stoppen Sie den Frequenzumrichter iber eine
flr [2] Motorfreilauf invers oder [3] Motorfreilauf/Reset, invers
programmierte Klemme.

21 Drehzahl auf Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswahlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhoht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzog.-Zeit.
Siehe Tabelle 65.

22 Drehzahl ab Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswdhlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhdht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzog.-Zeit.
Siehe Tabelle 65.

23 Parametersatzanwahl Bit 0 Wahlen Sie [23] Parametersatzanwahl Bit 0, um eine der
zwei Konfigurationen zu wéhlen. Stellen Sie P 6.6.1 Aktiver
Parametersatz auf [9] Externe Anwahl ein.

25 Start und Motorfreilauf Wahlen Sie [25] Start und Motorfreilauf fir einen Startbefehl oder
Freilaufstopp. Logisch 1 = Start, Logisch 0 = Freilaufstopp.

28 Frequenzkorrektur auf Erhoht den Sollwert um den in P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
Delta eingestellten Prozentsatz (relativ). Siehe Tabelle 65.

29 Frequenzkorrektur ab Reduziert den Sollwert um einen (relativen) Prozentwert, der in P
5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta eingestellt ist. Siehe Tabelle
65.

34 Rampe Bit 0 Ermdoglicht eine Wahl zwischen einer der zwei verfligbaren
Rampen.

45 Puls-Start Riicklauf Der Motor lauft invers an, wenn ein Puls fir mindestens 4 ms
aktiviert wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor
gestoppt.
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Auswahlnummer

51

55

56

57

60
61
62
63
64
65
101

Auswahlbezeichnung

Externe Verriegelung

DigiPot Auf

DigiPot Ab

DigiPot I16schen

Zahler A (+1)
Zahler A (-1)
Reset Zahler A
Zahler B (+1)
Zahler B (-1)
Reset Zahler B

Energiesparmodus

P 9.4.1.5 T17 Digitaleingang

Auswahlbeschreibung

Diese Funktion erméglicht die Ubermittlung eines externen
Fehlers an den Frequenzumrichter. Dieser Fehler wird wie ein
intern generierter Fehler behandelt.

Signal auf die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion erhéhen.

Signal fiir die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion senken.

Loschen des in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebenen Sollwerts.

Eingang zum Erhéhen der Zahlung im SLC-Z&hler A.
Eingang zum Verringern der Zéhlung im SLC-Zahler A.
Eingang zum Reset von Zahler A.

Eingang zum Erhhen der Zéhlung im SLC-Z&hler B.
Eingang zum Verringern der Zéhlung im SLC-Z&hler B.
Eingang zum Reset von Zahler B.

Ein angelegtes Signal versetzt den Frequenzumrichter in den
Ruhezustand.

Wahlen Sie die Funktion aus dem Bereich der verfligbaren Digitaleingdnge aus.

Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

14 [JOG]
513

enum

Auswahlbezeichnung

Ohne Funktion

Reset

Motorfreilauf invers

Motorfreilauf/Reset invers

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

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

Setzt den Frequenzumrichter nach einer Abschaltung/einem
Fehler zuriick. Sie kdnnen nicht alle Fehler quittieren.

Motorfreilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Der
Frequenzumrichter beldsst den Motor im Motorfreilauf. Logisch
,0“=Freilaufstopp.

Reset und Freilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Motor bleibt
im Motorfreilauf und Frequenzumrichter wird quittiert. Logisch
,0“=Freilaufstopp. Logisch ,1“ zu Logisch ,0”=Reset.
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Auswahlnummer

4

10

11

12
13
14

15

Auswahlbezeichnung

Schnellstopp invers

DC-Bremse (invers)

Stopp (invers)

Start

Puls-Start

Reversierung

Start + Reversierung

Start nur Rechts
Start nur Links
Festdrehzahl JOG

Festsollwert ein

Auswahlbeschreibung

Invertierter Eingang (NC). Es wird ein Stopp gemaf Schnellstopp-
Rampenzeit in P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp ausgefiihrt. Nach
Anhalten des Motors dreht die Motorwelle im Motorfreilauf.
Logisch ,0"=Schnellstopp.

Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wahrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang fiir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,
der fiir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

Invertierter Eingang fiir DC-Bremse (6ffnen). Halt den Motor durch
Anlegen einer DC-Spannung fiir einen bestimmten Zeitraum an.
Siehe P 5.7.4 DC-Bremsstrom % bis P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz.

Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert in P 5.7.3 DC-Bremszeit
ungleich 0 ist. Logisch ,0” =DC-Bremsung.

Stopp, invertierte Funktion. Erzeugt eine Stoppfunktion, wenn die
ausgewdhlte Klemme von einer logischen 1 zu einer 0 wechselt.
Das Stoppen erfolgt entsprechend der gewahlten Rampenzeit (P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit).
Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wahrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang flir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,

der fiir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

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

Der Motor lauft an, wenn ein Puls fir mindestens 4 ms aktiviert
wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor gestoppt.

Andert die Drehrichtung der Motorwelle. Wahlen Sie zum
Umkehren logisch ,1“ Das Reversierungssignal andert nur die
Drehrichtung. Die Startfunktion wird nicht aktiviert. Wahlen Sie
beide Richtungen in P 5.8.1 Drehrichtung. Die Funktion ist bei
Prozessregelung mit Rickflihrung nicht aktiv.

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

Beendet den Linkslauf und ermdglicht einen Rechtslauf.
Beendet den Rechtslauf und ermdglicht einen Linkslauf.
Zur Aktivierung der Festdrehzahl JOG.

Dient zum Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsollwert.
Es wird davon ausgegangen, dass [1] Externe Anwahl in P

5.5.3.5 Sollwertfunktion ausgewahlt worden ist. Logisch ,0” =
externer Sollwert aktiv; Logisch ,1” = einer der acht Festsollwerte
ist aktiv.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

16 Festsollwert Bit 0 Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 65.

17 Festsollwert Bit 1 Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 65.

18 Festsollwert Bit 2 Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 65.

19 Sollwert speichern Speichert den Istwert, der jetzt der Ausgangspunkt bzw. die
Bedingung fir [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wenn
Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab verwenden, richtet
sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe 2 (P 5.5.4.9 Rampe
2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzdg.-Zeit) im Bereich von
0 bis P 5.5.3.3 Max. Sollwert.

20 Ausgangsfrequenz speichern Speichert die tatsachliche Motorfrequenz (Hz), die jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung fiir [21] Drehzahl auf und [22]
Drehzahl ab ist. Wenn Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab
verwenden, richtet sich die Drehzahldanderung immer nach Rampe
2 (P 5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-
Zeit) im Bereich von 0 bis P 4.2.2.4 Nennfrequenz.

Hinweis: Wenn [20] Drehz. speich. aktiv ist, kann der
Frequenzumrichter nicht Gber ein niedriges Signal von [8] Start
gestoppt werden. Stoppen Sie den Frequenzumrichter tiber eine
flr [2] Motorfreilauf invers oder [3] Motorfreilauf/Reset, invers
programmierte Klemme.

21 Drehzahl auf Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswahlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhéht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fiir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.- Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzog.- Zeit.
Siehe Tabelle 65.

22 Drehzahl ab Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswdhlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhoht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fiir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-Zeit.
Siehe Tabelle 65.

23 Parametersatzanwahl Bit 0 Wahlen Sie [23] Parametersatzanwahl Bit 0, um eine der
zwei Konfigurationen zu wahlen. Stellen Sie P 6.6.1 Aktiver
Parametersatz auf [9] Externe Anwahl ein.

25 Start und Motorfreilauf Wahlen Sie [25] Start und Motorfreilauf fir einen Startbefehl oder
Freilaufstopp. Logisch 1 = Start, Logisch 0 = Freilaufstopp.
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Auswahlnummer

28

29

34

45

51

55

56

57

60
61
62
63
64
65
101

Auswahlbezeichnung

Frequenzkorrektur auf

Frequenzkorrektur ab

Rampe Bit 0

Puls-Start Ricklauf

Externe Verriegelung

DigiPot Auf

DigiPot Ab

DigiPot I6schen

Zahler A (+1)
Zahler A (-1)
Reset Zahler A
Zahler B (+1)
Zahler B (-1)
Reset Zahler B

Energiesparmodus

P 9.4.1.6 T18 Digitaleingang

Auswahlbeschreibung

Erhoht den Sollwert um den in P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
Delta eingestellten Prozentsatz (relativ). Siehe Tabelle 65.

Reduziert den Sollwert um einen (relativen) Prozentwert, der in P
5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta eingestellt ist. Siehe Tabelle
65.

Ermdglicht eine Wahl zwischen einer der zwei verfligbaren
Rampen.

Der Motor lauft invers an, wenn ein Puls fir mindestens 4 ms
aktiviert wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor
gestoppt.

Diese Funktion ermdglicht die Ubermittlung eines externen
Fehlers an den Frequenzumrichter. Dieser Fehler wird wie ein
intern generierter Fehler behandelt.

Signal auf die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion erhéhen.

Signal fiir die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion senken.

Léschen des in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebenen Sollwerts.

Eingang zum Erhohen der Zéhlung im SLC-Zahler A.
Eingang zum Verringern der Zdhlung im SLC-Zahler A.
Eingang zum Reset von Zdhler A.

Eingang zum Erhohen der Zéhlung im SLC-Zahler B.
Eingang zum Verringern der Zéhlung im SLC-Zdhler B.
Eingang zum Reset von Zahler B.

Ein angelegtes Signal versetzt den Frequenzumrichter in den
Ruhezustand.

Wahlen Sie die Funktion aus dem Bereich der verfligbaren Digitaleingdnge aus.

Werkseinstellung:
Parameternummer:

Datentyp:

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

0 [Ohne Funktion]
515

enum

Auswahlbezeichnung

Ohne Funktion

Reset

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung

Aktion bei positiven Richtungsimpulsen (0). PNP-Systeme werden
an Masse (GND) geschaltet.

Setzt den Frequenzumrichter nach einer Abschaltung/einem
Fehler zuriick. Sie kénnen nicht alle Fehler quittieren.
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Auswahlnummer

2

10

1

12
13

Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

Motorfreilauf invers Motorfreilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Der
Frequenzumrichter beldsst den Motor im Motorfreilauf. Logisch
,0"=Freilaufstopp.

Motorfreilauf/Reset invers Reset und Freilaufstopp, invertierter Eingang (NC). Motor bleibt
im Motorfreilauf und Frequenzumrichter wird quittiert. Logisch
,0"=Freilaufstopp. Logisch ,1” zu Logisch ,0"=Reset.

Schnellstopp invers Invertierter Eingang (NC). Es wird ein Stopp gemaf Schnellstopp-
Rampenzeit in P 5.7.7 Rampenzeit Schnellstopp ausgefiihrt. Nach
Anhalten des Motors dreht die Motorwelle im Motorfreilauf.
Logisch ,0"=Schnellstopp.

Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter beim Erhalt eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang flir [27] Mom.grenze

u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,
der fir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

DC-Bremse (invers) Invertierter Eingang fiir DC-Bremse (6ffnen). Halt den Motor durch
Anlegen einer DC-Spannung fiir einen bestimmten Zeitraum an.
Siehe P 5.7.4 DC-Bremsstrom % bis P 5.7.5 DC-Bremsfrequenz.
Die Funktion ist nur aktiv, wenn der Wert in P 5.7.3 DC-Bremszeit
ungleich 0 ist. Logisch ,0“ =DC-Bremsung.

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 gewahlten Rampenzeit (P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-Zeit).
Hinweis: Befindet sich der Frequenzumrichter wahrend eines
Stopp-Befehls an der Drehmomentgrenze, kann dieser aufgrund
der internen Regelung eventuell nicht ausgefiihrt werden.
Konfigurieren Sie einen Digitalausgang flir [27] Mom.grenze
u. Stopp und verbinden Sie diesen mit einem Digitaleingang,
der fir Motorfreilauf konfiguriert ist, um ein Stoppen des
Frequenzumrichters auch in der Momentgrenze sicherzustellen.

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

Puls-Start Der Motor lauft an, wenn ein Puls flir mindestens 4 ms aktiviert

wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor gestoppt.

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
beide Richtungen in P 5.8.1 Drehrichtung. Die Funktion ist bei
Prozessregelung mit Riickflihrung nicht aktiv.

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

Start nur Rechts Beendet den Linkslauf und ermdglicht einen Rechtslauf.

Start nur Links Beendet den Rechtslauf und ermdglicht einen Linkslauf.
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Auswahlnummer
14
15

16

17

18

19

20

21

Auswahlbezeichnung
Festdrehzahl JOG

Festsollwert ein

Festsollwert Bit 0

Festsollwert Bit 1

Festsollwert Bit 2

Sollwert speichern

Ausgangsfrequenz speichern

Drehzahl auf

Auswahlbeschreibung
Zur Aktivierung der Festdrehzahl JOG. Siehe P 5.9.2 JOG-Sollwert 1

Dient zum Wechsel zwischen externem Sollwert und Festsollwert.
Es wird davon ausgegangen, dass [1] Externe Anwahl in P

5.5.3.5 Sollwertfunktion ausgewahlt worden ist. Logisch ,0” =
externer Sollwert aktiv; Logisch ,1” = einer der acht Festsollwerte
ist aktiv.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 65.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 65.

Die Festsollwert-Bits 0, 1 und 2 ermdglichen die Auswahl von
einem der acht Festsollwerte. Siehe Tabelle 65.

Speichert den Istwert, der jetzt der Ausgangspunkt bzw. die
Bedingung fur [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab ist. Wenn
Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab verwenden, richtet
sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe 2 (P 5.5.4.9 Rampe
2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzdg.-Zeit) im Bereich von
0 bis P 5.5.3.3 Max. Sollwert.

Speichert die tatsachliche Motorfrequenz (Hz), die jetzt der
Ausgangspunkt bzw. die Bedingung flir [21] Drehzahl auf und [22]
Drehzahl ab ist. Wenn Sie [21] Drehzahl auf oder [22] Drehzahl ab
verwenden, richtet sich die Drehzahlanderung immer nach Rampe
2 (P 5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit und P 5.5.4.10 Rampe 2 Verz6g.-
Zeit) im Bereich von 0 bis P 4.2.2.4 Nennfrequenz.

Hinweis: Wenn [20] Drehz. speich. aktiv ist, kann der
Frequenzumrichter nicht tiber ein niedriges Signal von [8] Start
gestoppt werden. Stoppen Sie den Frequenzumrichter iber eine
fur [2] Motorfreilauf invers oder [3] Motorfreilauf/Reset, invers
programmierte Klemme.

Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswdhlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhoht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fiir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.- Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzdg.- Zeit.
Siehe Tabelle 65.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung

22 Drehzahl ab Wahlen Sie [21] Drehzahl auf und [22] Drehzahl ab, wenn eine
digitale Steuerung von ,Drehzahl auf/ab” (Motorpotenziometer)
erfolgen soll. Aktivieren Sie diese Funktion, indem Sie entweder
[19] Sollwert speichern oder [20] Ausgangsfrequenz speichern
auswahlen. Wird Drehzahl auf/ab weniger als 400 ms aktiviert,
erhdht bzw. reduziert sich der resultierende Sollwert um 0,1 %.
Wird Drehzahl auf/ab fiir mehr als 400 ms aktiviert, folgt der
resultierende Sollwert der Einstellung fir Rampe auf/ab in P
5.5.4.9 Rampe 2 Beschl.-Zeit/P 5.5.4.10 Rampe 2 Verzég.-Zeit.
Siehe Tabelle 65.

23 Parametersatzanwahl Bit 0 Wahlen Sie [23] Parametersatzanwahl 0 oder [24]
Parametersatzanwahl Bit 1 aus, um eine der zwei Konfigurationen
zu wahlen. Stellen Sie P 6.6.1 Aktiver Parametersatz auf [9] Externe
Anwahl ein.

25 Start und Motorfreilauf Wahlen Sie [25] Start und Motorfreilauf fir einen Startbefehl oder
Freilaufstopp. Logisch 1 = Start, Logisch 0 = Freilaufstopp.

28 Frequenzkorrektur auf Erhoht den Sollwert um den in P 5.5.3.13 Freeze Up/Down Step
Delta eingestellten Prozentsatz (relativ). Siehe Tabelle 65.

29 Frequenzkorrektur ab Reduziert den Sollwert um einen (relativen) Prozentwert, der in P
5.5.3.13 Freeze Up/Down Step Delta eingestellt ist. Siehe Tabelle
65.

32 Pulseingang Der Motor lduft invers an, wenn ein Puls fiir mindestens 4 ms
aktiviert wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor
gestoppt.

34 Rampe Bit 0 Diese Funktion ermdglicht die Ubermittlung eines externen
Fehlers an den Frequenzumrichter. Dieser Fehler wird wie ein
intern generierter Fehler behandelt.

45 Puls-Start Riicklauf Der Motor lauft invers an, wenn ein Puls fiir mindestens 4 ms
aktiviert wird. Bei Erteilung eines Stopp-Befehls wird der Motor
gestoppt.

46 Puls-PWM-Eingang Zum Aktivieren eines Pulssignals mit variablem Arbeitszyklus als
Referenz.

51 Externe Verriegelung Diese Funktion erméglicht die Ubermittlung eines externen

Fehlers an den Frequenzumrichter. Dieser Fehler wird wie ein
intern generierter Fehler behandelt.

55 DigiPot Auf Signal auf die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion erhéhen.

56 DigiPot Ab Signal fiir die in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebene Funktion senken.

57 DigiPot I6schen Léschen des in Parametergruppe 5.13 Digitalpotenziometer
beschriebenen Sollwerts.

60 Zahler A (+1) Eingang zum Erhéhen der Zéhlung im SLC-Zahler A.
61 Zéhler A (-1) Eingang zum Verringern der Zdhlung im SLC-Z&hler A.
62 Reset Zahler A Eingang zum Reset von Zahler A.

63 Zéhler B (+1) Eingang zum Erhéhen der Zéhlung im SLC-Z&hler B.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
64 Zéhler B (-1) Eingang zum Verringern der Zéhlung im SLC-Z&hler B.
65 Reset Zahler B Eingang zum Reset von Zahler B.
101 Energiesparmodus Ein angelegtes Signal versetzt den Frequenzumrichter in den
Ruhezustand.

Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] =

S

3

e}

R

Q

a Zeit [Sek.] b Zeit [Sek.]
Puls I - 3 1 pa
) 3
Timer Lrrrrrrerpprrerrrrrrrrrerrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrnd 3
e}
Abtastzeit | | | | | | | | 2
[
Zeitzéhler I 1 [
Startzeit Lese-Timer: Lese-Timer:
artze 20 Taktzeiten 20 Taktzeiten

Abbildung 85: Dauer zwischen Pulsflanken

7.9.2.2 T15 als Digitalausgang (MenUindex 9.4.2)
P9.4.2.1 T15 Modus

Auswahl von [0] Eingang zur Definition von Klemme 15 als Digitaleingang. Auswahl von [1] Ausgang zur Definition von Klemme 15 als
Digitalausgang.

Werkseinstellung: 0 [Eingang] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 501 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Eingang Definiert Klemme 15 als Digitaleingang.
1 Ausgang Definiert Klemme 15 als Digitalausgang.

P 9.4.2.2 T15 Digitalausgang

Auswahl der Funktion zur Steuerung des Digitalausgangs.

Werkseinstellung: 0 [Ohne Funktion] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 530 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung Auswahlbeschreibung
0 Ohne Funktion Werkseinstellung fiir alle Digitalausgédnge.
1 Steuer. bereit Die Steuerkarte ist bereit.
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Auswahlnummer

2

10

11

12

13

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

Auswahlbezeichnung

FU bereit

Bereit/Fern-Betrieb

Freigabe/k. Warnung

In Betrieb
Motor ein/k. Warnung

Grenzen OK/k. Warn.

Ist=Sollw., k. Warn.

Fehler

Fehler oder Warnung

Moment.grenze

AuBerh.Stromber.

Unter Min. Strom

Uber Max. Strom

Auf3erhalb Frequenzbereich

Unter Min.-Drehzahl

Uber Max. Frequenz

AuBerh.Istwertber.

Unter Min. Istwert

Uber Max. Istwert

Warnung Ubertemp.

Bereit, k.therm.Warn.

Fern, Ber., k. therm.

Auswahlbeschreibung

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und legt ein
Versorgungssignal an der Steuerkarte an.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und lauft im Fernbetrieb.

Betriebsbereit. Es wurde kein Start-/Stoppbefehl angelegt (Start/
Deaktivieren). Es sind keine Warnungen aktiv.

Der Motor lduft und ein Wellendrehmoment ist vorhanden.
Der Motor dreht, und es liegen keine Warnungen vor.

Der Motor lauft innerhalb der programmierten Bereiche fiir
Strom und Drehzahl, die in P 4.6.4 Warnung Strom niedrig bis P
4.6.3 Warnung Strom hoch festgelegt wurden. Es liegen keine
Warnungen vor.

Die Motordrehzahl entspricht dem Sollwert. Keine Warnungen.
Ein Fehler aktiviert den Ausgang.
Ein Fehler oder eine Warnung aktiviert den Ausgang.

Die in P 5.10.1 Motordrehmomentgrenze oder P
5.10.2 Regenerative Drehmomentgrenze eingestellte
Drehmomentgrenze wurde tberschritten.

Der Motorstrom liegt auBBerhalb des in P
2.7.1 Ausgangsstromgrenze % definierten Bereichs.

Der Motorstrom liegt unter dem in P 4.6.4 Warnung Strom niedrig
eingestellten Wert.

Der Motorstrom liegt Giber dem in P 4.6.3 Warnung Strom hoch
eingestellten Wert.

Die Ausgangsfrequenz liegt auf3erhalb des Frequenzbereichs.

Die Ausgangsdrehzahl liegt unter dem in P 4.6.2 Warnung
Frequenz niedrig eingestellten Grenzwert.

Die Ausgangsdrehzahl liegt tiber dem in P 4.6.1 Warnung
Frequenz hoch eingestellten Wert.

Der Istwert liegt auBerhalb des Bereichs, der in P 5.2.4 Warnung
Istwert niedr. und P 5.2.3 Warnung Istwert hoch eingestellt wurde.

Der Istwert liegt unter dem in P 5.2.4 Warnung Istwert niedr.
eingestellten Grenzwert.

Der Istwert liegt tiber dem in P 5.2.3 Warnung Istwert hoch
eingestellten Grenzwert.

Der Frequenzumrichter aktiviert die Ubertemperaturwarnung,
wenn die Temperatur den Grenzwert fiir Motor,
Frequenzumrichter, Bremswiderstand oder Thermistor
Uiberschreitet.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, und es liegt keine
Ubertemperaturwarnung vor.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und lauft im Fernbetrieb.
Es liegt keine Ubertemperaturwarnung vor.
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Auswahlnummer

24

25

26

27

28
29
30

32
36
37
40

41

42

45

46

47

55
56

60

Auswahlbezeichnung

Bereit, keine Uber-/Unterspannung

Rickwarts

Bus OK

Mom.grenze u. Stopp

Bremse, k. Warnung
Bremse OK, k. Alarm

Stor. Bremse (IGBT)

Mech. Bremssteuerung

Steuerwort Bit 11

Steuerwort Bit 12

Aulerh.Sollwertb.

Unter Min. Sollwert

Uber Max. Sollwert

Bussteuerung

Bussteuerung, Timeout: Ein

Bussteuerung, Timeout: Aus

Pulsausgang

Warnung Kihlkorperreinigung, hoch

Vergleicher 0

Auswahlbeschreibung

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, und die Netzspannung
liegt innerhalb des festgelegten Spannungsbereichs.

Der Motor lauft bzw. ist bereit, im Rechtslauf zu drehen, wenn
logisch = 0 und im Linkslauf bei logisch = 1. Der Ausgang dndert
sich, wenn das Reversierungssignal angelegt wird.

Aktive Kommunikation (kein Timeout) tGber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.

Dient zur Durchfiihrung eines Motorfreilaufstopps in
Verbindung mit einer Momentgrenzenbedingung. Wenn der
Frequenzumrichter ein Stoppsignal erhélt und sich an der
Drehmomentgrenze befindet, ist das Signal logisch ,0"

Die Bremse ist aktiv und es liegen keine Warnungen vor.
Die Bremselektronik ist betriebsbereit, es liegen keine Fehler vor.

Der Ausgang ist logisch , 1%, wenn der Brems-IGBT einen
Kurzschluss hat. Die Funktion dient zum Schutz des
Frequenzumrichters im Falle eines Fehlers in den Bremsmodulen.
Verwenden Sie den Ausgang/das Relais, um die Netzspannung
zum Frequenzumrichter abzuschalten.

Ermdoglicht Steuerung einer externen mechanischen Bremse.
Bit 11 im Steuerwort steuert das Relais.
Bit 12 im Steuerwort steuert das Relais.

Diese Option ist aktiv, wenn die Istdrehzahl auBerhalb
der Einstellungen in P 5.2.2 Warnung Sollwert niedr. bis P
5.2.1 Warnung Sollwert hoch liegt.

Diese Option ist aktiv, wenn die Istdrehzahl unter der
Drehzahlsollwerteinstellung liegt.

Diese Option ist aktiv, wenn die Istdrehzahl Gber der
Drehzahlsollwerteinstellung liegt.

Steuerausgang Uber Feldbus. Der Zustand des Ausgangs wird
in P 9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung eingestellt. Der
Ausgangszustand wird fir den Fall eines Feldbus-Timeout
festgehalten.

Steuerausgang Uber Feldbus. Der Zustand des Ausgangs wird in P
9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung eingestellt. Bei einem Bus-
Timeout wird der Zustand des Ausgangs auf hoch gesetzt (ein).

Steuerausgang Uber Feldbus. Der Zustand des Ausgangs wird in P
9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung eingestellt. Bei einem Bus-
Timeout wird der Zustand des Ausgangs auf niedrig gesetzt (Aus).

Verwendet Klemme 15 als Pulsausgang.

Wird aktiviert, wenn die Kiihlkdrpertemperatur nicht niedriger
als der berechnete Wert ist. Der berechnete Wert entspricht dem
Maximalwert von P 2.1.9 Kiihlkérpertemperatur minus dem
aktuellen Wert von P 2.1.9 Kiihlkérpertemperatur.

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.
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Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

61 Vergleicher 1

62 Vergleicher 2

63 Vergleicher 3

64 Vergleicher 4

65 Vergleicher 5

70 Logikregel 0

71 Logikregel 1

72 Logikregel 2

73 Logikregel 3

74 Logikregel 4

75 Logikregel 5

80 SL-Digitalausgang A
81 SL-Digitalausgang B
160 Kein Fehler

161 Reversierung aktiv
165 Ortssollwert aktiv
166 Fernsollwert aktiv
167 Startbefehl aktiv
168 Frequenzumrichter im Ortbetrieb
169 Frequenzumrichter im Fernbetrieb
193 Energiesparmodus
194 Funktion Lastverlust

P 9.4.2.3 T15 Digitalausg. Ein-Verzog.

Eingabe der Verzogerungszeit furr Einschalten des Digitalausgangs.

Werkseinstellung: 0,01

Parameternummer: 534

Auswahlbeschreibung

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.

Siehe P 8.4.6.2 Aktion. Der Ausgang schaltet auf ,hoch”, wenn
die Smart Logic Action [38] Digitalausgang A auf ,hoch” setzen
ausgefuhrt wird. Der Ausgang schaltet auf ,niedrig’, wenn die
Smart Logic Action [32] Digitalausg. A auf ,,niedrig” setzen
ausgefiihrt wird.

Siehe P 8.4.6.2 Aktion. Der Ausgang schaltet auf ,hoch”, wenn
die Smart Logic Action [39] Digitalausgang B auf ,hoch” setzen
ausgefiihrt wird. Der Ausgang schaltet auf ,niedrig”, wenn die
Smart Logic Action [33] Digitalausg. B auf ,niedrig” setzen
ausgefuhrt wird.

Der Ausgang ist aktiv, wenn kein Fehler vorliegt.

Der Ausgang ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter den Motor
im Linkslauf betreibt (das logische Produkt der Statusbits Betrieb
UND Reversierung).

Der Ausgang ist aktiv, wenn der Ortsollwert aktiviert ist.
Der Ausgang ist hoch, wenn der Fernsollwert aktiviert ist.

Der Ausgang ist aktiv, wenn ein Startbefehl ausgefiihrt wird und
kein Stoppbefehl aktiv ist.

Der Ausgang ist hoch, wenn der Frequenzumrichter im
Lokalbetrieb lauft.

Der Ausgang ist hoch, wenn der Frequenzumrichter im
Fernbetrieb lauft.

Der Frequenzumrichter/das System befindet sich im
Energiesparmodus.

Ein Lastverlustzustand wird erkannt.

Parametertyp: Bereich (0,00-600,00)

Einheit: s
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Datentyp: uint16

P 9.4.2.4T15 Digitalausg. Aus-Verzog.

Eingabe der Verzégerungszeit fiir Ausschalten des Digitalausgangs.

Werkseinstellung: 0,01
Parameternummer: 535
Datentyp: uint16

7.9.2.3 Relais (MenUlindex 9.4.3)
P 9.4.3.1 Relaisfunktion

Auswahl der Funktion zur Steuerung von Ausgangsrelais.

Werkseinstellung: 9
Parameternummer: 540

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Ohne Funktion

1 Steuer. bereit

2 FU bereit

3 Bereit/Fern-Betrieb

4 Freigabe/k. Warnung
5 In Betrieb

6 Motor ein/k. Warnung
7 Grenzen OK/k. Warn.
8 Ist=Sollw., k. Warn.

9 Fehler

10 Fehler oder Warnung
11 Moment.grenze

12 AufBerh.Stromber.

13 Unter Min. Strom

Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Parametertyp: Bereich (0,00-600,00)
Einheit: S

Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Parametertyp: Auswahl

Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbeschreibung
Werkseinstellung fiir alle Digitalausgéange.
Die Steuerkarte ist bereit.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und legt ein
Versorgungssignal an der Steuerkarte an.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und lauft im Fernbetrieb.

Betriebsbereit. Es wurde kein Start-/Stoppbefehl angelegt (Start/
Deaktivieren). Es sind keine Warnungen aktiv.

Der Motor lduft und ein Wellendrehmoment ist vorhanden.
Der Motor dreht, und es liegen keine Warnungen vor.

Der Motor lauft innerhalb der programmierten Bereiche fiir
Strom und Drehzahl, die in P 4.6.4 Warnung Strom niedrig bis P
4.6.3 Warnung Strom hoch festgelegt wurden. Es liegen keine
Warnungen vor.

Die Motordrehzahl entspricht dem Sollwert. Keine Warnungen.
Ein Fehler aktiviert den Ausgang.
Ein Fehler oder eine Warnung aktiviert den Ausgang.

Diein P 5.10.1 Motordrehmomentgrenze oder P
5.10.2 Regenerative Drehmomentgrenze eingestellte
Drehmomentgrenze wurde Uberschritten.

Der Motorstrom liegt auBBerhalb des in P
2.7.1 Ausgangsstromgrenze % definierten Bereichs.

Der Motorstrom liegt unter dem in P 4.6.4 Warnung Strom niedrig
eingestellten Wert.
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Auswahlnummer

14

15

16

17

18

19

20

21

22

23

24

25

26

27

28
29
30

32
36

37

Auswahlbezeichnung

Uber Max. Strom

AuBerhalb Frequenzbereich

Unter Min.-Drehzahl

Uber Max. Frequenz

AuBerh.Istwertber.

Unter Min. Istwert

Uber Max. Istwert

Warnung Ubertemp.

Bereit, k.therm.Warn.

Fern, Ber., k. therm.

Bereit, keine Uber-/Unterspannung

Rickwarts

Bus OK

Mom.grenze u. Stopp

Bremse, k. Warnung
Bremse OK, k. Alarm

Stor. Bremse (IGBT)

Mech. Bremssteuerung
Steuerwort Bit 11

Steuerwort Bit 12

Auswahlbeschreibung

Der Motorstrom liegt Giber dem in P 4.6.3 Warnung Strom hoch
eingestellten Wert.

Die Ausgangsfrequenz liegt au3erhalb des Frequenzbereichs.

Die Ausgangsdrehzahl liegt unter dem in P 4.6.2 Warnung
Frequenz niedrig eingestellten Grenzwert.

Die Ausgangsdrehzahl liegt Giber dem in P 4.6.1 Warnung
Frequenz hoch eingestellten Wert.

Der Istwert liegt auBerhalb des Bereichs, der in P 5.2.4 Warnung
Istwert niedr. und P 5.2.3 Warnung Istwert hoch eingestellt wurde.

Der Istwert liegt unter dem in P 5.2.4 Warnung Istwert niedr.
eingestellten Grenzwert.

Der Istwert liegt tiber dem in P 5.2.3 Warnung Istwert hoch
eingestellten Grenzwert.

Der Frequenzumrichter aktiviert die Ubertemperaturwarnung,
wenn die Temperatur den Grenzwert fiir Motor,
Frequenzumrichter, Bremswiderstand oder Thermistor
Uiberschreitet.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, und es liegt keine
Ubertemperaturwarnung vor.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit und lauft im Fernbetrieb.
Es liegt keine Ubertemperaturwarnung vor.

Der Frequenzumrichter ist betriebsbereit, und die Netzspannung
liegt innerhalb des festgelegten Spannungsbereichs.

Der Motor lauft bzw. ist bereit, im Rechtslauf zu drehen, wenn
logisch = 0 und im Linkslauf bei logisch = 1. Der Ausgang dndert
sich, wenn das Reversierungssignal angelegt wird.

Aktive Kommunikation (kein Timeout) tber die serielle
Kommunikationsschnittstelle.

Dient zur Durchfiihrung eines Motorfreilaufstopps in
Verbindung mit einer Momentgrenzenbedingung. Wenn der
Frequenzumrichter ein Stoppsignal erhdlt und sich an der
Drehmomentgrenze befindet, ist das Signal logisch ,0".

Die Bremse ist aktiv und es liegen keine Warnungen vor.
Die Bremselektronik ist betriebsbereit, es liegen keine Fehler vor.

Der Ausgang ist logisch , 1, wenn der Brems-IGBT einen
Kurzschluss hat. Die Funktion dient zum Schutz des
Frequenzumrichters im Falle eines Fehlers in den Bremsmodulen.
Verwenden Sie den Ausgang/das Relais, um die Netzspannung
zum Frequenzumrichter abzuschalten.

Ermdglicht Steuerung einer externen mechanischen Bremse.
Bit 11 im Steuerwort steuert das Relais.

Bit 12 im Steuerwort steuert das Relais.
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Auswahlnummer

40

4

42

45

46

47

55

56

60
61
62
63
64
65
70
71
72
73
74
75

80

Auswahlbezeichnung

Auferh.Sollwertb.

Unter Min. Sollwert

Uber Max. Sollwert

Bussteuerung

Bussteuerung, Timeout: Ein

Bussteuerung, Timeout: Aus

Pulsausgang

Warnung Kiihlkérperreinigung, hoch

Vergleicher 0
Vergleicher 1
Vergleicher 2
Vergleicher 3
Vergleicher 4
Vergleicher 5
Logikregel 0
Logikregel 1
Logikregel 2
Logikregel 3
Logikregel 4
Logikregel 5
SL-Digitalausgang A

Auswahlbeschreibung

Diese Option ist aktiv, wenn die Istdrehzahl auBerhalb
der Einstellungen in P 5.2.2 Warnung Sollwert niedr. bis P
5.2.1 Warnung Sollwert hoch liegt.

Diese Option ist aktiv, wenn die Istdrehzahl unter der
Drehzahlsollwerteinstellung liegt.

Diese Option ist aktiv, wenn die Istdrehzahl tber der
Drehzahlsollwerteinstellung liegt.

Steuerausgang uber Feldbus. Der Zustand des Ausgangs wird
in P 9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung eingestellt. Der
Ausgangszustand wird fiir den Fall eines Feldbus-Timeout
festgehalten.

Steuerausgang Uber Feldbus. Der Zustand des Ausgangs wird in P
9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung eingestellt. Bei einem Bus-
Timeout wird der Zustand des Ausgangs auf hoch gesetzt (ein).

Steuerausgang Uber Feldbus. Der Zustand des Ausgangs wird in P
9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung eingestellt. Bei einem Bus-
Timeout wird der Zustand des Ausgangs auf niedrig gesetzt (Aus).

Verwendet Klemme 15 als Pulsausgang.

Wird aktiviert, wenn die Kiihlkdrpertemperatur nicht niedriger
als der berechnete Wert ist. Der berechnete Wert entspricht dem
Maximalwert von P 2.1.9 Kiihlkérpertemperatur minus dem
aktuellen Wert von P 2.1.9 Kiihlkérpertemperatur.

Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 0 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 1 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 2 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 3 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 4 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Vergleicher 5 in der Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 0 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 1 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 2 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 3 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 4 in Logikregel.
Verwendet das Ergebnis von Logikregel 5 in Logikregel.

Siehe P 8.4.6.2 Aktion. Der Ausgang schaltet auf ,hoch”, wenn
die Smart Logic Action [38] Digitalausgang A auf ,hoch” setzen
ausgefihrt wird. Der Ausgang schaltet auf ,niedrig’, wenn die
Smart Logic Action [32] Digitalausg. A auf ,,niedrig” setzen
ausgefiihrt wird.
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Auswahlnummer

81

160

161

165
166

167

168

169

193

194

Auswahlbezeichnung

SL-Digitalausgang B

Kein Fehler

Reversierung aktiv

Ortssollwert aktiv
Fernsollwert aktiv

Startbefehl aktiv

Frequenzumrichter im Ortbetrieb

Frequenzumrichter im Fernbetrieb

Energiesparmodus

Funktion Lastverlust

P 9.4.3.2 Relais Ein-Verzog.

Eingabe der Einschaltverzdgerung des Relais.

Werkseinstellung: 0,01
Parameternummer: 541
Datentyp: uint16
=
Ausgewahltes R
Ereignis =
| | e}
o
| | g
Relaisausgang |
P 9.4.3.2 Relais P 9.4.3.3 Relais
Ein-Verzog. Aus-Verzdg.
Ausgewahltes !
Ereignis |
| |
Relaisausgang | |
| |
e
P 9.4.3.2 Relais
Ein-Verzog.

Abbildung 86: Ein Verzégerung, Relais

P 9.4.3.3 Relais Aus-Verzog.

Auswahlbeschreibung

Siehe P 8.4.6.2 Aktion. Der Ausgang schaltet auf ,hoch”, wenn
die Smart Logic Action [39] Digitalausgang B auf ,hoch” setzen
ausgefihrt wird. Der Ausgang schaltet auf ,niedrig’, wenn die
Smart Logic Action [33] Digitalausg. B auf ,niedrig” setzen
ausgefiihrt wird.

Der Ausgang ist aktiv, wenn kein Fehler vorliegt.

Der Ausgang ist aktiv, wenn der Frequenzumrichter den Motor
im Linkslauf betreibt (das logische Produkt der Statusbits Betrieb
UND Reversierung).

Der Ausgang ist aktiv, wenn der Ortsollwert aktiviert ist.
Der Ausgang ist hoch, wenn der Fernsollwert aktiviert ist.

Der Ausgang ist aktiv, wenn ein Startbefehl ausgefiihrt wird und
kein Stoppbefehl aktiv ist.

Der Ausgang ist hoch, wenn der Frequenzumrichter im
Lokalbetrieb lauft.

Der Ausgang ist hoch, wenn der Frequenzumrichter im
Fernbetrieb lauft.

Der Frequenzumrichter/das System befindet sich im
Energiesparmodus.

Ein Lastverlustzustand wird erkannt.

Parametertyp: Bereich (0,00-600,00)
Einheit: S
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Geben Sie die Einschaltverzégerung des Relais ein. Siehe P 9.4.3.1 Funktion Relais. Andert sich die ausgewahlte Ereignisbedingung vor

Ablauf einer Ein-/Ausschaltverzogerung, bleibt der Relaisausgang unverandert.

Werkseinstellung: 0,01 Parametertyp: Bereich (0,00-600,00)
Parameternummer: 542 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
=4
Ausgewahltes S
Ereignis %
-1 o
3

Relaisausgang

I
P 9.4.3.2 Relais P 9.4.3.3 Relais
Ein-Verzog. Aus-Verzog.

Abbildung 87: Aus Verzégerung, Relais

7.9.2.4 T18 als Pulseingang (Menlindex 9.4.4)

Die Pulseingangsparameter dienen dazu, ein entsprechendes Fenster fiir den Impulsreferenzbereich zu definieren, indem die
Skalierungs- und Filtereinstellungen fur die Pulseingdnge konfiguriert werden. Die Eingangsklemmen 18 dienen als Pulseingdnge.
Einstellen von Klemme 18 (P 9.4.1.6 T18 Digitaleingang) auf [32] Pulseingang.

Sollwert

P9.4.43
T18 |
Max.-Soll-/

Ist- Wert

e30bk182.10

P9.444
Ti8

Min. Soll-/ |

Ist- Wert ‘
P9.4.4.2T18 P9.44.1T18 Eingang
Niedrige Frequenz Hohe Frequenz (Hz)

Abbildung 88: Pulseingang

P 9.4.4.1 T18 Max. Frequenz

Eingabe der max. Frequenz entsprechend der hohen Motorwellendrehzahl (d. h. dem oberen Sollwert) in P 9.4.4.3 Klemme 18 Max.-Soll-/

Istwert.
Werkseinstellung: 32000 Parametertyp: Bereich (1-32000)
Parameternummer: 556 Einheit: Hz
Datentyp: uint 32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.4.4.2 T18 Min. Frequenz
Eingabe der min. Frequenz entsprechend der niedrigen Motorwellendrehzahl (d. h. dem unteren Sollwert) in P 9.4.4.4 Klemme 18 Min.
Soll-/Istwert.

Werkseinstellung: 4 Parametertyp: Bereich (0-31999)

Parameternummer: 555 Einheit: Hz
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Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.4.4.3 T18 Max. Soll-/Istwert

Eingabe des maximalen Sollwerts fiir die Motorwellendrehzahl und des maximalen Istwerts.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 558 Einheit: Hz
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.4.4.4 T18 Min. Soll-/Istwert

Eingabe des minimalen Sollwerts fir die Motorwellendrehzahl und des minimalen Istwerts.

Werkseinstellung: 0,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 557 Einheit: Hz
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.4.4.5 T18 Pulsfilterzeitkonstante

Geben Sie die Pulsfilterzeitkonstante ein. Das Tiefpassfilter verringert den Einfluss der Regelung auf das Istwertsignal und dampft
Schwingungen des Istwertsignals. Dies ist vorteilhaft, wenn zum Beipiel viele Storsignale im System vorliegen.

Werkseinstellung: 100 Parametertyp: Bereich (1-1000)
Parameternummer: 559 Einheit: ms
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Pulssignal mit variablem Arbeitszyklus als Eingang

Der normale Pulseingang hat einen festen Arbeitszyklus von 50 %. Um das Pulssignal mit variablem Arbeitszyklus als Referenz zu
aktivieren, muss Klemme 18 als Eingang fiir das Pulssignal mit variablem Arbeitszyklus eingestellt werden. P 9.4.1.6 T18 Digitaleingang
sollte auf [46] Puls-PWM-Eingang eingestellt werden. Die zugehérigen Parameter fiir Sollwertquelle P 5.5.3.x sollten als [8]
Frequenzeingang 18 ausgewahlt werden. Der Frequenzbereich des Pulseingangs liegt zwischen 1 Hz und 1 kHz.

Parameter P 9.4.4.6 T18 PWM-Polaritdt dient zur Auswahl der Polaritdt des Pulseingangssignals. Wéhlen Sie [0] Positiv fiir Pulse mit
positiver Richtung. Wahlen Sie [1] Negativ fiir Pulse mit negativer Richtung. P 9.4.4.7 T18 Hohe Leistung ist der Arbeitszyklus des Pulses,
der dem max. Sollwert in P 9.4.4.3 Klemme 18 Max. Soll-/Istwert entspricht. P 9.4.4.8 T18 Niedrige Leistung ist der Arbeitszyklus des
Pulses, der dem niedrigen Sollwert in P 9.4.4.4 Klemme 18 Min. Soll-/Ist- Wert.

P 9.4.4.6 T18 PWM-Polaritat

Verwenden Sie diesen Parameter beim Einstellen des Pulssignals mit variablem Arbeitszyklus als Sollwert, um die aktivierte PMW-
Polaritat auszuwdhlen. Wahlen Sie [0] Positiv fur Pulse mit positiver Richtung. Wahlen Sie [1] Negativ fiir Pulse mit negativer Richtung.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 505 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Positiv

1 Negativ
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P 9.4.4.7 T18 Hohe Leistung

Verwenden Sie diesen Parameter beim Einstellen des Pulssignals mit variablem Arbeitszyklus als Sollwert, um die hohe Leistung des Puls-
PWM-Eingangs (%) einzugeben, die dem hohen Sollwert in P 9.4.4.3 Klemme 18 Max. Soll-/Ist- Wert.

Werkseinstellung: 5000 Parametertyp: Bereich (100-10000)
Parameternummer: 507 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.4.4.8 T18 Niedrige Leistung

Verwenden Sie diesen Parameter beim Einstellen des Pulssignals mit variablem Arbeitszyklus als Sollwert, um die niedrige Leistung des
Puls-PWM-Eingangs (%) einzugeben, die dem niedrigen Sollwert in P 9.4.4.4 Klemme 18 Min. Soll-/Ist- Wert.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-9900)
Parameternummer: 506 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.9.2.5 T15 als Pulsausgang (Mentindex 9.4.5)
P 9.4.5.1 T15 Pulsausgangsvariable

Wahlen Sie den gewiinschten Ausgang an Klemme 15 aus.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 560 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Ohne Funktion

45 Bussteuerung

48 Bussteuerung, Timeout
100 Ausgangsfrequenz

101 Sollwert

102 Prozess Istwert

103 Motornennstrom

104 Mom.relativ zu Grenzwert
105 Mom.relativ zu Nennw.
106 Leistung

107 Drehzahl

109 Max. Ausgangsfrequenz
113 PID begrenz. Ausgang

P 9.4.5.2 T15 Pulsausgang Max. Frequenz

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 241



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

Legen Sie die max. Frequenz fiir Klemme 15 fest. Der angegebene Wert bezieht sich auf die gewahlte Ausgangsvariable in P9.4.5.1T15

Pulsausgangsvariable.
Werkseinstellung: 5000 Parametertyp: Bereich (4-32000)
Parameternummer: 562 Einheit: Hz
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.9.2.6 Bussteuerung (Meniindex 9.4.6)
P 9.4.6.1 Dig./Relais Ausg. Bussteuerung

Dieser Parameter kontrolliert den Zustand der busgesteuerten Digitalausgange 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.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-4294967295)
Parameternummer: 590 Einheit: -
Datentyp: uint32 Zugriffstyp: Lesen

Tabelle 66: Bit-Beschreibung

Bit Bitname

Bit 0 Digitalausgangsklemme 15
Bit 1-3 Reserviert

Bit 4 Relais 1 Ausgangsklemme
Bit 6-23 Reserviert

Bit 24 Reserviert

Bit 26-31 Reserviert

P 9.4.6.2 T15 Pulsausgang Bussteuerung

Festlegung der auf Ausgangsklemme 15 (ibertragenen Ausgangsfrequenz, wenn die Klemme als [45] Bussteuerung in P 9.4.5.1T15
Pulsausgangsvariable konfiguriert ist.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0,00-100,00)
Parameternummer: 593 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen

P 9.4.6.3 T15 Pulsausgang Wert bei Bus-Timeout

Festlegung der auf Ausgangsklemme 15 (ibertragenen Ausgangsfrequenz, wenn die Klemme als [48] Bussteuerung, Timeout in
P 9.4.5.1 T15 Pulsausgangsvariable konfiguriert ist und ein Timeout erkannt wird.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0,00-100,00)
Parameternummer: 594 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.9.3 Analoge Ein- und Ausgange (Menuindex 9.5)

7.9.3.1 Ausgangsklemme 31 (Meniindex 9.5.1)
P9.5.1.1 T31 Modus
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Einstellung des Ausgangsbereichs fiir Klemme 31 Analogausgang.

Werkseinstellung: 0[0-20 mA]
Parameternummer 690
Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
1

P 9.5.1.2 T31 Analogausgang

Auswahl der Funktion von Klemme 31.

Werkseinstellung: 100 [Ausgangsfrequenz]
Parameternummer 691

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer
0
100
101
102
103
104
105
106
107
109
113
139

254

P 9.5.1.3 T31 Ausgang max. Skalierung

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung

0-20 mA

4-20 mA

Parametertyp: Auswahl
Einheit: -

Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Auswahlbezeichnung
Ohne Funktion
Ausgangsfrequenz
Sollwert

Prozess Istwert
Motornennstrom
Mom.relativ zu Grenzwert
Mom.relativ zu Nennw.
Leistung

Drehzahl

Max. Ausgangsfreq.
PID begrenz. Ausgang
Bussteuerung

DC-Zwischenkreisspannung

Dieser Parameter skaliert das max. Signal (20 mA) des Analogsignals an Ausgangsklemme 31. Stellen Sie den Wert auf den Prozentwert

des Gesamtbereichs der in P 9.5.1.2 T31 Analogausgang ausgewahlten Variable ein.

Werkseinstellung: 100,00
Parameternummer 694
Datentyp: uint16

Parametertyp: Bereich (0,00-200,00)
Einheit: %
Zugriffstyp: Lesen/Schreiben
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Strom =
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T31 Ausgang  T31 Ausgang fur Ausgang,
Min.-Skalierung Max.-Skalierung Beispiel: Leistung

Abbildung 89: Ausgangsskalierung versus Ausgangsstrom

P 9.5.1.4 T31 Ausgang min. Skalierung

Dieser Parameter skaliert das max. Signal (20 mA) des Analogsignals an Ausgangsklemme 31. Stellen Sie den Wert auf den Prozentwert
des Gesamtbereichs der in P 9.5.1.2 T31 Analogausgang ausgewahlten Variable ein.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0,00-200,00)
Parameternummer 693 Einheit: %
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.1.5T31 Ausgang Bussteuerung

Halt das Analogsignal von Ausgang 31 auf konstantem Niveau, sofern er busgesteuert ist.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-16384)
Parameternummer 696 Einheit: -
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.9.3.2 Eingangsklemme 33 (MenUindex 9.5.2)
P 9.5.2.1 T33 Modus

Arbeitsmodus der Klemme 33 auswahlen.

Werkseinstellung: 1 [Einstellung Spannung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer 619 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Einstellung Strom
1 Einstellung Spannung

P 9.5.2.2 T33 Max. Spannung

Eingabe der Spannung (V), entsprechend dem maximalen Sollwert, wie in P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Istwert eingestellt.

Werkseinstellung: 10,00 Parametertyp: Bereich (0,00-10,00)

Parameternummer 611 Einheit: \"
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Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.3T33 Min. Spannung

Eingabe der Spannung (V), die dem minimalen Sollwert entspricht (eingestellt in P 9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Ist-Wert). Dieser Wert muss auf
>1V eingestellt werden, um die Funktion Signalausfallzeit in P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit zu aktivieren.

Werkseinstellung: 0,07 Parametertyp: Bereich (0,00-10,00)
Parameternummer 610 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.4 T33 Max. Strom

Eingabe des Stroms (mA), der dem maximalen Sollwert (festgelegt in P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Ist-Wert) entspricht.

Werkseinstellung: 20,00 Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Parameternummer 613 Einheit: mA
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.5 T33 Min. Strom

Eingabe des Stroms (mA), der dem minimalen Sollwert entspricht (festgelegt in P 9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Ist-Wert). Dieser Wert muss auf
>2 mA eingestellt werden, um die Funktion Signalausfallzeit in P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit zu aktivieren.

Werkseinstellung: 4,00 Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Parameternummer 612 Einheit: mA
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Istwert

Eingabe des Soll- oder Istwerts, der dem in P 9.5.2.2 T33 Max. Spannung/P 9.5.2.4 T33 Max. Strom eingestellten Wert flir Spannung oder
Strom entspricht.

Werkseinstellung:  Gré3enabhdngig Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer 615 Einheit: -
Datentyp: int 32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Istwert

Eingabe des Soll- oder Istwerts, der dem in P 9.5.2.3 T33 Min. Spannung/P 9.5.2.5 T33 Min. Strom eingestellten Wert fiir Spannung oder
Strom entspricht.

Werkseinstellung: 0,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer 614 Einheit: -
Datentyp: int 32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.8 T33 Filterzeitkonstante

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Dies ist eine Filterzeitkonstante fiir das digitale Tiefpassfilter erster Ordnung, um Rauschen an
Klemme 33 zu unterdriicken. Ein hoher Wert fiir die Zeitkonstante verbessert die Dampfung, erhéht jedoch auch die Zeitverzégerung
durch das Filter.
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Werkseinstellung: 0,01 Parametertyp: Bereich (0,01-10,00)
Parameternummer 616 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.9 T33 Totzonenskalierung Spannung

Wenn der Parameter nicht den Wert Null hat, wird die Totzonenfunktion aktiviert. Der Totzonenbereich legt einen Bereich fest, in dem
der gedeutete Drehzahlsollwert durch ein skaliertes Analogeingangssignal fixiert oder unerwartete Schwingungen bei der gewiinschten
Drehzahl aufgrund einer Stérung des Sollwertsignals ignoriert werden kénnen. Der Totzonenbereich ist der doppelte Wert von P 9.5.2.9
T33 Totzonenskalierung Spannung.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-500)
Parameternummer 617 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.2.10 T33 Totzonenskalierung Strom

Wenn der Parameter nicht den Wert Null hat, wird die Totzonenfunktion aktiviert. Der Totzonenbereich legt einen Bereich fest, in dem
der gedeutete Drehzahlsollwert durch ein skaliertes Analogeingangssignal fixiert oder unerwartete Schwingungen bei der gewiinschten
Drehzahl aufgrund einer Stérung des Sollwertsignals ignoriert werden kdnnen. Der Totzonenbereich ist der doppelte Wert von P 9.5.2.10
T33 Totzonenskalierung Strom.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-1000)
Parameternummer 618 Einheit: mA
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Totzonenfunktion

e  Wenn der Parameter Totzonenskalierung Spannung/Strom nicht den Wert Null hat, wird die Totzonenfunktion aktiviert. Der
Totzonenbereich legt einen Bereich fest, in dem der gedeutete Drehzahlsollwert durch ein skaliertes Analogeingangssignal fixiert
oder unerwartete Schwingungen bei der gewiinschten Drehzahl aufgrund einer Stérung des Sollwertsignals ignoriert werden
konnen.

e Der Totzonenbereich entspricht dem Doppelten des Werts in Totzonenskalierung Spannung/Strom.
o Der Mittelpunkt des Totzonenbereichs ist der Mittelwert, der sich aus dem oberen und unteren Wert der Spannung bzw. des Stroms
ergibt.

e Falls Min. Soll-/Istwert einen negativen Wert aufweist und der Parameter des Al-Mindestwerts Spannung/Strom niedrig auf 0
eingestellt ist, wenn das Analogeingangssignal verloren geht (Al-Eingangswert = 0), lauft der Motor mit dem Wert von Min.
Soll-/Istwert ohne Erwartung. Dies wiirde ein Unsicherheitsrisiko oder eine Gefahr darstellen. Daher sollten die Parameter von Al
Spannung/Strom niedrig auf einen anderen Wert als Null eingestellt werden, z. B. 2V oder 4 mA.

e Abbildung 90 zeigt ein Beispiel fiir die Verwendung des T33- Analogeingangs (Spannungsmodus, 2-10 V) fir die Totzonenfunktion
zur Regelung des Motors zwischen Frequenzen von -50 Hz und 50 Hz.
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P 9.5.2.9T33 Hoher Soll-/Ist-Wert |
(Beispielwert: 50 Hz)

P 9.5.2.3 T33 Niederspannung
(Beispielwert: 2V)
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Abbildung 90: Beispiel Totzonenfunktion
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Die typischen Parametereinstellungen sind in den folgenden Tabellen als Beispiele dargestellt.

Tabelle 67: Daten fiir die wichtigsten Parameter der Totzonenfunktion

Parameter

P 9.5.2.1T33 Modus

P 9.5.2.2 T33 Max. Spannung

P 9.5.2.3 T33 Min. Spannung

P 9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Istwert
P 9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Istwert

P 9.5.2.9 T33 Totzonenskalierung Spannung

Daten

[1] Einstellung Spannung
10,00V

2,00V

50,000

-50,000

05V

Tabelle 68: Daten fiir relevante Parameter

Parameter

P 5.5.3.1 Sollwertbereich
P 5.5.3.3 Max. Sollwert

P 5.5.3.7 Quelle Sollwert 1
P 5.5.3.8 Quelle Sollwert 2
P 5.5.3.9 Quelle Sollwert 3

P 5.8.1 Drehrichtung

P 9.5.2.15 T33 Signalausfall

Daten
[1]-Max~+Max

50,00

[1] Analogeingang 33
[0] Ohne Funktion

[0] Ohne Funktion

[2] Beide Richtungen

Parameternummer

619

611

610

615

614

617

Parameternummer

300

303

315

316

317

410

Zur Deaktivierung der Signalfehleriiberwachung, zum Beispiel wenn die Analogausgange als Teil eines dezentralen E/A-Systems

verwendet werden (d. h. wenn diese zur Ubermittlung von Daten an ein Gebaudeleitsystem und nicht als Teil einer der auf den

Frequenzumrichter bezogenen Regelfunktionen verwendet werden).

Werkseinstellung:
Parameternummer: 603

Datentyp: enum

1 [Aktiviert]

Einheit:

Zugriffstyp:

Parametertyp:

Auswahl

Lesen/Schreiben
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Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Deaktiviert
1 Aktiviert

7.9.3.3 Eingangsklemme 34 (Menlindex 9.5.3)
P 9.5.3.1 T34 Modus

Auswahl, ob Klemme 34 fiir einen Strom- oder Spannungseingang verwendet wird.

Werkseinstellung: 1 [Einstellung Spannung] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 629 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Einstellung Strom
1 Einstellung Spannung

P 9.5.3.2 T34 Max. Spannung

Eingabe der Spannung (V), entsprechend dem maximalen Sollwert geméaR der Einstellung in P 9.5.3.6 T34 Max. Soll-/Istwert.

Werkseinstellung: 10,00 Parametertyp: Bereich (0,00-10,00)
Parameternummer: 621 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.3 T34 Min. Spannung

Eingabe der Spannung (V), die dem minimalen Sollwert entspricht (eingestellt in P 9.5.3.7 T34 Min. Soll-/Ist-Wert). Dieser Wert muss auf
>1V eingestellt werden, um die Funktion Signalausfallzeit in P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit zu aktivieren.

Werkseinstellung: 0,07 Parametertyp: Bereich (0,00-10,00)
Parameternummer: 620 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.4 T34 Max. Strom

Eingabe des Stroms (mA), der dem maximalen Sollwert (festgelegt in P 9.5.3.6 T34 Max.-Soll-/Ist-Wert) entspricht.

Werkseinstellung: 20,00 Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Parameternummer: 623 Einheit: mA
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.5 T34 Min. Strom

Eingabe des Stroms (mA), entsprechend dem minimalen Sollwert gemaf der Einstellung in P 9.5.3.7. T34 Min. Soll-/Istwert). Dieser Wert
muss auf >2 mA eingestellt werden, um die Funktion Signalausfallzeit in P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit zu aktivieren.
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Werkseinstellung: 4,00 Parametertyp: Bereich (0,00-20,00)
Parameternummer: 622 Einheit: mA
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.6 T34 Max. Soll-/Istwert

Eingabe des Soll- oder Istwerts, der dem in P 9.5.3.2 T34 Max. Spannung oder P 9.5.3.4 T34 Max. Strom eingestellten Wert flir Spannung
oder Strom entspricht.

Werkseinstellung:  GréBenabhangig Parameternummer: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 625 Einheit: -
Datentyp: int 32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.7 T34 Min. Soll-/Istwert

Eingabe des Soll- oder Istwerts, der dem in P 9.5.3.3 T34 Max. Spannung oder P 9.5.3.5 T34 Max. Strom eingestellten Wert fiir Spannung
oder Strom entspricht.

Werkseinstellung: 0 Parameternummer: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer: 624 Einheit: -
Datentyp: int 32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.8 T34 Filterzeitkonstante

Geben Sie die Filterzeitkonstante ein. Dies ist eine Filterzeitkonstante fiir das digitale Tiefpassfilter erster Ordnung, um Rauschen zu
unterdriicken. Ein hoher Wert fiir die Zeitkonstante verbessert die Dampfung, erhéht jedoch auch die Zeitverzogerung durch das Filter.

Werkseinstellung: 0,01 Parametertyp: Bereich (0,01-10,00)
Parameternummer: 626 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.9 T34 Totzonenskalierung Spannung

Wenn der Parameter nicht den Wert Null hat, wird die Totzonenfunktion aktiviert. Der Totzonenbereich legt einen Bereich fest, in dem
der gedeutete Drehzahlsollwert durch ein skaliertes Analogeingangssignal fixiert oder unerwartete Schwingungen bei der gewiinschten
Drehzahl aufgrund einer Stérung des Sollwertsignals ignoriert werden kénnen. Der Totzonenbereich ist der doppelte Wert von P 9.5.3.9
T34 Totzonenskalierung Spannung.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-500)
Parameternummer: 627 Einheit: Vv
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.10 T34 Totzonenskalierung Strom

Wenn der Parameter nicht den Wert Null hat, wird die Totzonenfunktion aktiviert. Der Totzonenbereich legt einen Bereich fest, in dem
der gedeutete Drehzahlsollwert durch ein skaliertes Analogeingangssignal fixiert oder unerwartete Schwingungen bei der gewiinschten
Drehzahl aufgrund einer Stérung des Sollwertsignals ignoriert werden kénnen. Der Totzonenbereich ist der doppelte Wert von P 9.5.3.70
T34 Totzonenskalierung Strom.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Bereich (0-1000)

Parameternummer: 628 Einheit: mA
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Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.3.15 T34 Signalausfall

Zur Deaktivierung der Signalfehleriiberwachung, zum Beispiel wenn die Analogausgange als Teil eines dezentralen E/A-Systems
verwendet werden (d. h. wenn diese zur Ubermittlung von Daten an ein Geb&udeleitsystem und nicht als Teil einer der auf den
Frequenzumrichter bezogenen Regelfunktionen verwendet werden).

Werkseinstellung: 1 [Aktiviert] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 604 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fir den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten:

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Deaktiviert
1 Aktiviert

7.9.3.4 Potenziometer-Sollwert (Mentindex 9.5.4)
P 9.5.4.1 Potenziometer Hoher Sollw.

Stellen Sie den Sollwert so ein, dass er der Maximalstellung des Potenziometers an der Bedieneinheit entspricht.

Werkseinstellung: 50,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer 682 Einheit: -
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.4.2 Potenziometer Niedriger Sollw.

Stellen Sie den Sollwert so ein, dass er der Minimalstellung des Potenziometers an der Bedieneinheit entspricht.

Werkseinstellung: 0,000 Parametertyp: Bereich (-4999,000-4999,000)
Parameternummer 681 Einheit: -
Datentyp: int32 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

7.9.3.5 Signalausfall (Meniindex 9.5.6)
P 9.5.6.1 Reaktion Signalausfall

Eingabe der Signalausfallzeit. Die in P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit eingestellte Funktion wird aktiviert, wenn das Eingangssignal
an der Klemme fiir einen in dem Parameter definierten Zeitraum unter 50 % des Minimalwerts liegt (der Minimalwert fir Klemme

33 Spannungsmodus betragt z. B. P 9.5.2.3 T33 Min. Spannung).

Werkseinstellung: 10 Parametertyp: Bereich (1-99)
Parameternummer 600 Einheit: s
Datentyp: uint8 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit

Wahlen Sie die Timeout-Funktion aus. Die im Parameter eingestellte Funktion wird aktiviert, wenn das Eingangssignal an der Klemme
unter 50 % des Minimalwerts liegt (der Minimalwert fiir Klemme 33 Spannungsmodus betrdgt P 9.5.2.3 T33 Min. Spannung), und zwar
fur einen Zeitraum, der in P 9.5.6.1 Reaktion bei Signalverlust definiert ist.
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Werkseinstellung: 0 [Deaktiviert]
Parameternummer 601

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer

0

7.10 Konnektivitat (Mentindex 10)

Parametertyp
Einheit:

Zugriffstyp:

Auswahlbezeichnung

Aus

Ausgangsfrequenz speichern
Stopp

Festdrehzahl JOG

Max. Drehzahl

Stopp und Alarm

7.10.1 Einstellungen FU-Schnittstelle (Mendindex 10.1)

P 10.1.1 Protokoll

Wahlen Sie das Protokoll fir die integrierte Schnittstelle RS-485.

Werkseinstellung: 0 [FU]
Parameternummer: 830

Datentyp: enum

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 FU
2 Modbus RTU
26 Modbus RTU ausgelaufener FC 51

P 10.1.2 Adresse

Parametertyp:
Einheit:

Zugriffstyp:

Auswahlbeschreibung

Auswahl

Lesen/Schreiben

Auswahl

Lesen/Schreiben

Kommunikation gemaR FU-Protokoll.

Kommunikation geméafl Modbus RTU-Protokoll.

Kommunikation geméafl Modbus RTU-Protokoll und Konvertierung
der ausgewahlten Parameter in das Format des VLT® Micro Drive

FC51.

Geben Sie die Adresse flir den RS-485-Port ein. Gliltiger Bereich: 1-126 fiir FC-Bus oder 1-247 fiir Modbus.

Werkseinstellung: 1
Parameternummer: 831

Datentyp: uint8

P 10.1.3 Baudrate

Auswahl der Baudrate fiir den RS-485-Port.

Werkseinstellung: 2 [9600]

Parametertyp:
Einheit:

Zugriffstyp:

Parametertyp:

(0-247)

Lesen/Schreiben

Auswahl
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Parameternummer: 832 Einheit: -

Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlimdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 2400 Baud

1 4800 Baud

2 9600 Baud

3 19200 Baud

4 38400 Baud

5 57600 Baud

6 76800 Baud

7 115200 Baud

P 10.1.4 Paritat/Stoppbits

Paritat und Stoppbits furr das Protokoll mittels FU-Schnittstelle. Bei einigen Protokollen sind nicht alle Optionen verfligbar.

Werkseinstellung: 0 [Gerade Paritat, 1 Stoppbit] Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 833 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Fur den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung

0 Gerade Paritédt, 1 Stoppbit
1 Unger. Paritét, 1 Stoppbit
2 Ohne Paritat, 1 Stoppbit
3 Ohne Paritat, 2 Stoppbits

P 10.1.5 FU-Antwortzeit Max. Verz.

Geben Sie die maximal zul3ssige Verzégerung zwischen dem Eingang einer Anfrage und der Ubermittlung der Antwort ein. Wenn diese
Zeit Uberschritten wird, wird keine Antwort zuriickgegeben.

Werkseinstellung:  Gréf3enabhdngig Parametertyp: Bereich (0,100-10,000)
Parameternummer: 836 Einheit: s
Datentyp: uint16 Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

P 10.1.6 FC-Antwortzeit Min. Delay
Definiert die minimale Verzogerung, welche der Frequenzumrichter nach dem Empfangen eines FU-Telegramms wartet, bevor sein
Antworttelegramm gesendet wird. Diese Funktion dient dem Umgehen von Modem-Umsteuerzeiten.

Werkseinstellung: 0,010 Parametertyp: Bereich (1-500)

Parameternummer: 835 Einheit: S
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Datentyp: uint16 Zugriffstyp:

7.10.2 FU-Schnittstellendiagnose (Menuindex 10.2)

P 10.2.1 Zahler Busmeldungen

Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus erfassten glltigen Telegramme.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp:
Parameternummer: 880 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

P 10.2.1 Zahler Busfehler

Dieser Parameter zeigt die Zahl der am Bus erfassten Telegramme mit Fehlern (z. B. CRC-Fehler).

Werkseinstellung: 0 Parametertyp:
Parameternummer: 881 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

P 10.2.3 Zahler Follower-Meldungen

Lesen/Schreiben

Bereich (0-4294967295)

Lesen

Bereich (0-4294967295)

Lesen

Dieser Parameter zeigt die vom Frequenzumrichter an den Follower gesendete Zahl gultiger Telegramme.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp:
Parameternummer: 882 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

P 10.2.4 Zahler Follower-Fehler

Bereich (0-4294967295)

Lesen

Dieser Parameter zeigt die vom Frequenzumrichter an den Follower gesendete Zahl giltiger Telegramme.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp:
Parameternummer: 883 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

P 10.2.5 Gesendete Follower-Meldungen

Dieser Parameter zeigt die vom Follower gesendete Zahl der Meldungen.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp:
Parameternummer: 884 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

P 10.2.6 Follower-Timeout-Fehler

Dieser Parameter zeigt die Anzahl der Follower-Timeout-Fehler an.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp:
Parameternummer: 885 Einheit:
Datentyp: uint32 Zugriffstyp:

Bereich (0-4294967295)

Lesen

Bereich (0-4294967295)

Lesen

Bereich (0-4294967295)

Lesen

Danfoss A/S © 2025.12

AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 253



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Parameterbeschreibungen

P 10.2.7 Reset FU-Schnittstellendiagnose

Quittieren aller FU-Schnittstellendiagnosezéhler.

Werkseinstellung: 0 Parametertyp: Auswahl
Parameternummer: 888 Einheit: -
Datentyp: enum Zugriffstyp: Lesen/Schreiben

Flr den Parameter gibt es folgende Auswahlmdglichkeiten.

Auswahlnummer Auswahlbezeichnung
0 Kein Reset
1 Reset
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8 Fehlersuche und -behebung

8.1 Einleitung

Wenn der Stérungskreis des Frequenzumrichters einen Fehlerzustand oder einen anstehenden Fehler erkennt, wird ein im
Frequenzumrichter auftretendes Ereignis durch LED-Anzeigen an der Bedieneinheit signalisiert. Die im iC2-Micro-Frequenzumrichter
auftretenden Ereignisarten sind Warnung und Fehler.

8.2 Fehler

Ein Fehler/eine Stérung flihrt zur Abschaltung des Frequenzumrichters (Aussetzen des Betriebs). Der Frequenzumrichter verfiigt tiber
drei Abschaltbedingungen, die in Zeile 1 angezeigt werden.

Abschaltung (Autom. Wiederanlauf)

Der Frequenzumrichter ist fiir einen automatischen Wiederanlauf nach Beseitigung des Fehlers konfiguriert. Die Anzahl der
automatischen Wiederanlaufversuche kann endlos sein oder Sie kénnen eine begrenzte Anzahl von Versuchen vorgeben. Wenn die
ausgewdhlte Anzahl von automatischen Wiederanlaufversuchen liberschritten wird, wechselt die Abschaltbedingung zu Abschaltung
(Reset).

Abschaltung (Reset)

Erfordert ein Zuriicksetzen des Frequenzumrichters vor dem Betrieb, nachdem ein Fehler quittiert wurde. Driicken Sie zum manuellen
Zurticksetzen des Frequenzumrichters die Stop/Reset-Taste bzw. verwenden Sie einen Digitaleingang oder einen Feldbusbefehl.

Abschaltblockierung (Scheibe>Netz)

Trennen Sie Netzversorgung fiir den Frequenzumrichter so lange, bis das Display nichts mehr anzeigt. Beseitigen Sie den Fehlerzustand
und stellen Sie die Netzversorgung wieder her. Nach dem Einschalten wechselt die Fehleranzeige zu Abschaltung (Reset) und ermdglicht
einen manuellen, digitalen oder Feldbus-Reset.

8.3 Warnungen

Wahrend einer Warnung kénnen Sie den Frequenzumrichter weiter betreiben, obwohl die Warnung so lange blinkt, wie der Zustand
besteht. Der Frequenzumrichter kann jedoch den Warnzustand reduzieren. Wenn es sich bei der angezeigten Warnung beispielsweise
um Warnung 12, Drehmomentgrenze handelt, reduziert der Frequenzumrichter die Drehzahl, um die Uberstrombedingung zu
kompensieren. Gelegentlich, wenn der Zustand nicht behoben wird oder sich weiter verschlechtert, wird ein Fehlerzustand ausgeldst
und der Frequenzumrichter schaltet die Leistung zu den Motorklemmen ab

8.4 Warn-/Fehlermeldungen

Die LEDs an der Frontseite des Frequenzumrichters und ein Code im Display signalisieren eine Warnung oder einen Fehler.

Tabelle 69: LED-Anzeigen

WARN Leuchtet dauerhaft, wenn ein Warnzustand vorliegt.
READY Leuchtet dauerhaft, wenn der Frequenzumrichter bereit ist.

FAULT Blinkt, wenn ein Fehler auftritt.

Eine Warnung weist auf einen Zustand hin, der Aufmerksamkeit erfordert, oder auf eine Tendenz, die Aufmerksamkeit erfordert. Eine
Warnung bleibt so lange bestehen, bis die Ursache nicht mehr vorliegt. Unter manchen Umsténden kann der Motor weiterlaufen.

Ein Fehler [6st eine Abschaltung aus. Die Abschaltung unterbricht die Stromversorgung zum Motor. Sie kann zurlickgesetzt

werden, nachdem die Bedingung durch Driicken der Stop/Reset-Taste oder Uber einen Digitaleingang aufgehoben wurde (siehe P

9.4.1 Einstellung Digitaleingang). Das Ereignis, das einen Fehler ausgeldst hat, kann den Frequenzumrichter nicht beschadigen oder eine
geféhrliche Situation herbeifiihren. Sie missen Fehler zur Wiederaufnahme des Betriebs nach Beseitigung der Ursache quittieren.
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Es gibt 3 Methoden zum Quittieren:

e  Drlicken der Stop/Reset-Taste.

o Uber einen Digitaleingang mit der Funktion ,Reset”

e  Reset-Signal Uber eine serielle Schnittstelle/einen optionalen Feldbus

HINWEIS

Driicken Sie nach einem manuellen Reset durch Driicken der Stop/Reset-Taste die Start-Taste, um den Motor neu zu starten.

Jedem Fehler geht eine Warnung voraus.

Eine Abschaltblockierung tritt in Aktion, wenn ein Fehler auftritt, der den Frequenzumrichter oder angeschlossene Teile beschadigen

konnte. Der Motor wird von der Stromversorgung getrennt. Eine Abschaltblockierung kann erst dann quittiert werden, wenn die

Situation durch einen Aus-/Einschaltzyklus des Frequenzumrichters behoben wurde. Der Fehler blinkt so lange, bis Sie das Problem

behoben haben und den Frequenzumrichter quittieren.

Die Fehlerworter, Warnworter und erweiterten Zustandsworter kdnnen zur Diagnose Uber den Feldbus oder den optionalen Feldbus

ausgelesen werden.

8.5 Warnungs- und Fehlerereignisse

Tabelle 70: Zusammenfassung der Warnungen und Fehlerereignisse

Nummer

10

11

12

Beschreibung

Signalfehler

Kein Motor
Netzphasenfehler“)

DC-Uberspannung'”

DC-Unterspannung(”

Wechselrichteriiberlas-
tung

Motoriibertemperatur
ETR

Ubertemperatur des
Motor-Thermistors

Drehmomentgrenze

Warnung

Fehler

Absch
altblo-
ckie-
rung

Ursache

Das Signal an Klemme 33 oder 34 liegt unter 50 % des in

P 9.5.2.3 T33 Min. Spannung, P 9.5.2.5 T33 Min. Strom, P
9.5.3.3 T34 Min. Spannung und P 9.5.3.5 T34 Min. Strom einge-
stellten Werts.

Am Ausgang des Frequenzumrichters ist kein Motor ange-
schlossen.

Versorgungsseitiger Phasenausfall oder zu asymmetrische
Netzspannung. Uberpriifen Sie die Versorgungsspannung.

Die Zwischenkreisspannung liberschreitet den Grenzwert.

Die Zwischenkreisspannung féllt unter den unteren Span-
nungsgrenzwert.

Der Frequenzumrichter wurde zu lange Zeit mit mehr als 100 %
Ausgangsstrom belastet.

Der Motor ist zu heif3, weil er zu lange mit mehr als 100 % be-
lastet wurde.

Der Thermistor oder Thermistoranschluss ist getrennt, oder der
Motor ist zu heil3.

Das Drehmoment Uberschreitet den in P
5.10.1 Motordrehmomentgrenze oder P 5.10.2 Regenerative
Drehmomentgrenze eingestellten Wert.
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Tabelle 70: Zusammenfassung der Warnungen und Fehlerereignisse - (Fortsetzung)

Nummer

13

14
16
17
18
25

26

27

28

30
31
32
36

38
40

46

47

50

51

52

Beschreibung

Uberstrom

Erdschluss
Kurzschluss
Steuerwort Timeout
Start failed

Bremswiderstand Kurz-
schluss

Bremswid. Gberlastet

Brems-IGBT/Brem-
schopper kurzgeschlos-
sen

Bremswiderstandstest

U-Phasenfehler
V-Phasenfehler
W-Phasenfehler

Netzausfall

Interner Fehler

Uberlast T15

Spannungsfehl. IGBT-
AnstKarte

24V Fehler

AMA-Kalibrierungsfeh-
ler

AMA Upom und lhom
Uberpriifen

AMA l,om niedrig

Warnung

Fehler

< X X X X

<X X X X

Absch
altblo-
ckie-
rung

X

Ursache

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters ist Giberschritten.
Wenn dieser Fehler beim Einschaltvorgang auftritt, iberprifen
Sie, ob die Leistungskabel versehentlich an den Motorklem-
men angeschlossen sind.

Entladung zwischen Ausgangsphasen und Erde.
Kurzschluss im Motor oder an den Motorklemmen.
Keine Kommunikation zum Frequenzumrichter.

Kann durch einen blockierten Motor verursacht werden.

Es besteht ein Kurzschluss am Bremswiderstand, weshalb die
Bremsfunktion unterbrochen ist.

Die wéhrend der letzten 120 s auf den Bremswiderstand tiber-
tragene Leistung Uberschreitet den Grenzwert. Mégliche Kor-
rekturmal3nahmen: Verringern Sie die Bremsleistung durch
eine niedrigere Drehzahl oder eine langere Rampenzeit.

Es besteht ein Kurzschluss am Bremstransistor, weshalb die
Bremsfunktion unterbrochen ist.

Der Bremswiderstand ist nicht angeschlossen/funktioniert
nicht.

Die Motorphase U fehlt. Phase priifen.
Die Motorphase V fehlt. Phase priifen.
Die Motorphase W fehlt. Phase priifen.

Diese Warnung bzw. dieser Fehler ist nur aktiv, wenn die Ver-
sorgungsspannung zum Frequenzumrichter unter dem in P
2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze eingestellten Wert liegt und
P 2.3.6 Verlustleistungsaktion NICHT auf [0] Ohne Funktion ein-
gestellt ist.

Wenden Sie sich an Ihren Handler.

Prifen Sie die Last an Klemme 15 oder beseitigen Sie die Kurz-
schlussverbindung.

Die externe 24-V-DC-Steuerversorgung ist moglicherweise
Uberlastet.

Ein Kalibrierungsfehler ist aufgetreten.

Die Einstellung von Motorspannung und/oder Motorstrom ist
falsch.

Der Motorstrom ist zu niedrig. Uberpriifen Sie die Einstellun-
gen.
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Tabelle 70: Zusammenfassung der Warnungen und Fehlerereignisse - (Fortsetzung)

Nummer

53
54
55

56
57
58
59
60
61
63

69

80

87

95
99
126
127

Fehler 89

Fehler 95

Fehler 96

Beschreibung

AMA Motor zu grof3
AMA Motor zu klein

AMA-Datenbereich

AMA Abbruch
AMA-Timeout

AMA interner Fehler
Stromgrenze
Externe Verriegelung
Drehg. Abw.

Mechanische Bremse
niedrig

Leistungskartentemp.

FU initialisiert

Auto DC-Bremsung

Lastverlust erkannt
Rotor blockiert
Motor dreht
Gegen-EMK zu hoch

Parameter schreibge-
schitzt

Nicht im Betrieb

Es wurde ein falsches

Kennwort eingegeben

Warnung

Fehler

>

<X X X X X X X

Absch
altblo-
ckie-
rung

Ursache

Der Motor ist fiir die Durchfiihrung der AMA zu grof3.
Der Motor ist fiir die Durchfiihrung der AMA zu klein.

Die Parameterwerte des Motors liegen auflerhalb des Toleranz-
bereichs. Die AMA lasst sich nicht ausfiihren.

Die AMA wurde unterbrochen.

Wenden Sie sich an Ihren Handler.

Der Frequenzumrichter ist tiberlastet.
Die externe Verriegelung wurde aktiviert.

Der Motorstrom hat den Wert ,Bremse 6ffnen bei Motorstrom”
innerhalb des Zeitfensters fiir die Anlaufverzégerung nicht
Uberschritten.

Die Abschalttemperatur der Leistungskarte hat die Obergrenze
Uberschritten.

Setzt alle Parametereinstellungen auf die Werkseinstellungen
zuriick.

Tritt im IT-Netz auf, wenn der Frequenzumrichter einen Freilauf
durchfiihrt und die Gleichspannung fiir 400-V-Einheiten hoher
als 830 V und flir 200-V-Einheiten hoher als 425 V ist. Der Motor
verbraucht im Zwischenkreis Energie. Sie kdnnen diese Funk-
tion in P 2.3.13 Auto DC-Bremsung aktivieren/deaktivieren.

Rotor ist blockiert.
Der PM-Motor dreht bei Durchfiihrung der AMA.
Die Gegen-EMK des PM-Motors ist vor dem Start zu hoch.

Parameter kénnen nicht gedndert werden.

Sie kdnnen den Parameter nur bei angehaltenem Motor &n-
dern.

Tritt auf, wenn beim Versuch, einen passwortgeschiitzten Para-
meter zu andern, ein falsches Passwort verwendet wird.

1) Diese Fehler kénnen durch Netzspannungsverzerrungen verursacht werden. Der Einbau eines NetZfilters kann dieses Problem beheben.

8.6 Fehlerworter, Warnworter und erweiterte Zustandsworter

Sie kdnnen die Fehlerwdrter, Warnworter und erweiterten Zustandsworter zur Diagnose auslesen.
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Dacifi

Tabelle 71: Beschreibung von Fehlerwértern, Warnwortern und erweiterten Zustandswortern

Bit

10

11

12

13

14

15

16

Hex

00000001

00000002

00000004

00000008

00000010

00000020

00000040

00000080

00000100

00000200

00000400

00000800

00001000

00002000

00004000

00008000

00010000

Dez

16

32

64

128

256

512

1024

2048

4096

8192

16384

32768

65536

Fehlerwort

Bremswi-
derstands-
test

Umrichter
Ubertempe-
ratur

Erdschluss

Reserviert

Steuer-
wort-Time-
out

Uberstrom

Drehmo-
mentgrenze

Motor
Therm. Uber

Motor-ETR
Ubertemp.

Wechsel-
richterlber-
last

DC-Unter-
spannung

DC-Uber-
spannung

Kurzschluss

Reserviert

Netzun-
symm.

AMA nicht
OK

Signalfehler

Fehlerwort
2

Reserviert

Spannungs-
fehl. IGBT-
AnstKarte

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Lastverlust

Reserviert

Startfehler

Reserviert

Externe Ver-
riegelung

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Erdschluss
ENTSATT.

Fehlerwort

3

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Kein Motor

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Warnwort

Reserviert

Umrichter
Ubertempe-
ratur

Erdschluss

Reserviert

Steuer-
wort-Time-
out

Uberstrom

Drehmo-
mentgrenze

Motor
Therm. Uber

Motor-ETR
Ubertemp.

Wechsel-
richterlber-
last

DC-Unter-
spannung

DC-Uber-
spannung
Reserviert
Reserviert
Netzun-
symm.

Kein Motor

Signalfehler

Warnwort 2

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Lastverlust

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Auto DC-
Bremsung

Reserviert

Erweitertes
Zustands-
wort

Rampen

AMA-An-
passung

Start
Rechts-/
Linkslauf

Frequenz-
korrektur ab

Frequenz-
korrektur
auf

Istwert
hoch

Istwert
niedr.

Ausgangs-
strom hoch

Ausgangs-
strom nied-
rig
Ausgangs-
freq. hoch

Ausgangs-
freq. niedrig

Bremswi-
derstands-
test OK

Max. Brem-
sung

Bremsung

Reserviert

OVC aktiv

AC-Bremse

Erweitertes
Zustands-
wort 2

Aus

Hand/Fern

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Steuerung
bereit

FU bereit

Schnell-

stopp

DC-Bremse

Stopp

Reserviert

Reserviert

Ausgangs-
frequenz
speichern

Reserviert

Festdreh-
zahl JOG
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Tabelle 71: Beschreibung von Fehlerwértern, Warnwortern und erweiterten Zustandswortern - (Fortsetzung)

Bit

17

18

19

20

21

22

23
24
25

26

27

28

29

30
31

Hex

00020000

00040000

00080000

00100000

00200000

00400000

00800000
01000000
02000000

04000000

08000000

10000000

20000000

40000000
80000000

Dez

131072

262144

524288

1048576

2097152

4194304

8388608
16777216
33554432

67108864

134217728

268435456

536870912

1073741824
2147483648

Fehlerwort

Interner
Fehler

Bremswid.k
W

U-Phasen-
fehler

V-Phasen-
fehler

W-Phasen-
fehler

Reserviert

24-V-Fehler
Netzausfall

Reserviert

Bremswi-
derstand

Brems-
IGBT-/Brem-
schopper-
Start

Reserviert

Frequenz-
umrichter
initialisiert
Reserviert

Mech.
Bremse

Fehlerwort
2

Reserviert

Reserviert

Reserviert
Reserviert
Reserviert
Rotor ge-
sperrt
Reserviert

Reserviert

Strom-
grenze

Reserviert

Reserviert

Drehg. Abw.

Reserviert

Reserviert

Reserviert

8.7 Liste der Fehler und Warnungen

WARNUNG/FEHLER 2, Signalfehler

Ursache

Fehlerwort
3

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert
Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Warnwort

Reserviert

Bremswi-
derstand
Leistungs-
grenze

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

24-V-Fehler
Netzausfall

Strom-
grenze

Reserviert

Reserviert

Drehg. Abw.

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Warnwort 2

Reserviert

Reserviert

Reserviert
Uberlast
T27
Reserviert

Reserviert

Reserviert
Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Gegen-EMK
zu hoch

Reserviert

Reserviert

Erweitertes
Zustands-
wort

Reserviert

Reserviert

Max.-Soll-
wert

Min.-Soll-
wert
Reserviert

Reserviert

Reserviert
Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Datenbank
ausgelastet

Erweitertes
Zustands-
wort 2

Reserviert

Start

Reserviert

Startverzo-
gerung

Reserviert

Reserviert

In Betrieb
Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

FlyStart ak-
tiv
Warnung
Kuhlkorper-
reinigung

Reserviert

Reserviert

Diese Warnung bzw. dieser Fehler wird nur angezeigt, wenn dies in P 9.5.6.2 Funktion Signalausfallzeit programmiert wurde. Das Signal

an einem der Analogeingange liegt unter 50 % des Mindestwerts, der fiir diesen Eingang programmiert ist. Dieser Zustand kann durch

ein gebrochenes Kabel oder ein defektes Gerat, von dem das Signal gesendet wird, verursacht werden.
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Fehlersuche und -behebung

e  Priifen Sie die Anschlisse an allen Analogeingangsklemmen: Steuerkartenklemmen 33 und 34 sind fiir Signale und Klemme 35 ist
flir Masse vorgesehen.

e  Priifen Sie, ob die Programmierung des Frequenzumrichters und die Schaltereinstellungen mit dem Analogsignaltyp
Ubereinstimmen.

e  Prifen Sie das Signal an den Eingangsklemmen.

WARNUNG/FEHLER 4, Netzunsymm.

Ursache

Es fehlt eine Netzphase, oder die Asymmetrie in der Netzspannung ist zu hoch. Diese Meldung erscheint auch im Falle eines Fehlers im
Eingangsgleichrichter. Sie kdnnen die Optionen in P 1.3.1 Netzphasenfehler programmieren.

Fehlersuche und -behebung

o Kontrollieren Sie die Versorgungsspannung und die Versorgungsstrome zum Frequenzumrichters.

WARNUNG/FEHLER 7, DC-Ubersp.

Ursache

Uberschreitet die Zwischenkreisspannung den Grenzwert, schaltet der Frequenzumrichter nach einiger Zeit ab.

Fehlersuche und -behebung
e Verldngern Sie die Rampenzeit.

o Andern Sie den Rampentyp.

WARNUNG/FEHLER 8, DC-Unterspannung

Ursache

Wenn die Zwischenkreisspannung (DC) unter den Unterspannungsgrenzwert sinkt, schaltet der Frequenzumrichter nach einer
festgelegten Zeitverzogerung ab. Die Zeitverzdgerung hdngt von der Gerategrof3e ab.

Fehlersuche und -behebung

e  Priifen Sie, ob die Versorgungsspannung mit der Nennspannung des Frequenzumrichters Gbereinstimmt.

e  Priifen Sie die Eingangsspannung.

e Prifen Sie die Vorladekreisschaltung.

WARNUNG/FEHLER 9, Wechselrichterliberlast

Ursache

Der Frequenzumrichter schaltet aufgrund von Uberlastung ab (zu hoher Strom tiber zu lange Zeit). Der Zahler fiir den elektronischen,
thermischen Wechselrichterschutz gibt bei 90 % eine Warnung aus und schaltet bei 100 % mit einem FEHLER ab. Sie kdnnen den
Frequenzumrichter erst dann zurlicksetzen, wenn der Zéhler erneut unter 0 % féllt.

Der Fehler tritt auf, wenn der Motor zu lange mit mehr als 100 % Ausgangsstrom belastet wurde.

Fehlersuche und -behebung
e Vergleichen Sie den angezeigten Ausgangsstrom auf der Bedieneinheit mit dem Nennstrom des Frequenzumrichters.

e Vergleichen Sie den angezeigten Ausgangsstrom auf der Bedieneinheit mit dem gemessenen Motorstrom.
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e Lassen Sie die thermische Belastung des Frequenzumrichters auf der Bedieneinheit anzeigen und tiberwachen Sie den Wert. Bei
Betrieb des Frequenzumrichters Gber dem Dauer-Nennstrom sollte der Zdhlerwert steigen. Bei Betrieb des Frequenzumrichters
unter dem Dauer-Nennstrom sollte der Zahlerwert sinken.

WARNUNG/FEHLER 10, Motortemp. ETR

Ursache

Die ETR-Funktion (elektronischer Uberhitzungsschutz) hat eine thermische Uberlastung des Motors errechnet. In P 4.6.7 Thermischer
Motorschutz kbnnen Sie wahlen, ob der Frequenzumrichter eine Warnung oder einen Fehler ausgeben soll, wenn der Zdhler 100 %
erreicht. Der Fehler tritt auf, wenn der Motor zu lange mit mehr als 100 % Uberlastet ist.

Fehlersuche und -behebung

o  Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.

e  Priifen Sie, ob der Motor mechanisch lberlastet ist.

e Prifen Sie, ob derin P 4.2.2.3 Nennstrom eingestellte Motorstrom korrekt ist.

o Stellen Sie sicher, dass die Motordaten in P 4.2.2.1 Nennleistung bis P 4.2.2.5 Nenndrehzahl korrekt eingestellt sind.

o Das Ausfiihren einer AMA in P 4.2.1.3 AMA-Modus stimmt den Frequenzumrichter genauer auf den Motor ab und reduziert die

thermische Belastung.

WARNUNG/FEHLER 11, Motor Thermistor Ubertemp.

Ursache

Priifen Sie, ob die Verbindung zum Thermistor getrennt ist. Wahlen Sie in P 4.6.7 Motor Thermischer Motorschutz, ob der
Frequenzumrichter eine Warnung oder einen Fehler ausgibt.

Fehlersuche und -behebung
o  Priifen Sie den Motor auf Uberhitzung.
e  Priifen Sie, ob der Motor mechanisch tiberlastet ist.

e  Prifen Sie bei Verwendung von Klemme 33 oder 34, ob der Thermistor korrekt zwischen Klemme 33 oder 34
(Analogspannungseingang) und Klemme 32 (+10-Volt-Versorgung) angeschlossen ist. Priifen Sie auch, ob der Schalter fiir Klemme
33 oder 34 auf Spannung eingestellt ist. Priifen Sie, ob P 4.6.8 Thermistoranschluss Klemme 33 oder 34 auswahlt.

e  Priifen Sie bei Verwendung der Klemmen 13, 14 oder 18 (Digitaleingange), ob der Thermistor korrekt zwischen der verwendeten
Digitaleingangsklemme (nur Digitaleingang PNP) und Klemme 32 angeschlossen ist. Wahlen Sie die Klemme, die verwendet werden
soll, in P 4.6.8 Thermistoranschluss.

WARNUNG/FEHLER 12, Drehmomentgrenze

Ursache

Das Drehmoment hat den Wert in P 5.10.1 Motordrehmomentgrenze oder den Wert in P 5.10.2 Regenerative Drehmomentgrenze
Uberschritten. In P 5.10.6 Abschaltverzégerung bei Drehmomentgrenze kdnnen Sie diese Warnung von einer einfachen Warnung auf

eine Warnung gefolgt von einem Fehler umschalten.

Fehlersuche und -behebung
e Wenn das System die motorische Drehmomentgrenze wahrend ,Rampe-auf” liberschreitet, verlangern Sie die Rampe-auf-Zeit.
e Wenn das System die generatorische Drehmomentgrenze wahrend Rampe-ab Uberschreitet, verlangern Sie die Rampe-ab-Zeit.

e Wenn die Drehmomentgrenze im Betrieb auftritt, erhdhen Sie ggf. die Drehmomentgrenze. Stellen Sie dabei sicher, dass das System

mit hoherem Drehmoment sicher arbeitet.

o  Uberpriifen Sie die Anwendung auf zu starke Stromaufnahme vom Motor.
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WARNUNG/FEHLER 13, Uberstrom

Ursache

Die Spitzenstromgrenze des Wechselrichters (ca. 200 % des Nennstroms) ist tiberschritten. Die Warnung dauert ca. 5 s. Danach schaltet
der Frequenzumrichter ab und gibt einen Fehler aus. Dieser Fehler kann durch eine Sto3belastung oder eine schnelle Beschleunigung
mit hohen Tragheitsmomenten verursacht werden.

Fehlersuche und -behebung
o Unterbrechen Sie die Netzversorgung und priifen Sie, ob die Motorwelle gedreht werden kann.

« Kontrollieren Sie, ob die MotorgréB3e fiir den Frequenzumrichter passend ist.

o Uberpriifen Sie die Parameter P 4.2.2.1 Nennleistung bis P 4.2.2.5 Nenndrehzahl auf die korrekten Motordaten.

FEHLER 14, Erdschluss

Ursache

Es wurde ein Erdschluss zwischen einer Ausgangsphase und Erde festgestellt. Uberpriifen Sie die Isolation des Motors und des
Motorkabels.

Fehlersuche und -behebung

e Schalten Sie den Frequenzumrichter ab und beseitigen Sie den Erdschluss.

e  Priifen Sie, ob Erdschliisse im Motor vorliegen, indem Sie mit Hilfe eines Isolationsmessgerats den Widerstand der Motorleitungen

und des Motors zur Masse messen.

FEHLER 16, Kurzschluss

Ursache

Es liegt ein Kurzschluss im Motor oder in den Motorkabeln vor.

Fehlersuche und -behebung

HOCHSPANNUNG

Bei Anschluss an das Versorgungsnetz, die DC-Versorgung oder Zwischenkreiskopplung fiihren
Frequenzumrichter hohe Spannung. Erfolgen Installation, Inbetriebnahme und Wartung nicht durch
qualifiziertes Personal, kann dies zum Tod oder zu schweren Verletzungen flihren.

o Nur qualifiziertes Personal darf Installation, Inbetriebnahme und Wartung vornehmen.

Trennen Sie vor dem weiteren Vorgehen die Netzversorgung.

e Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und beheben Sie den Kurzschluss.

WARNUNG/FEHLER 17, Steuerwort-Timeout

Ursache

Es besteht keine Kommunikation zum Frequenzumrichter. Die Warnung ist nur aktiv, wenn P 5.2.16 Watchdog-Antwort NICHT auf [0]
Aus gestellt ist. Wenn P 5.2.16 Watchdog-Antwort auf [5] Stopp und Abschaltung eingestellt ist, wird zuerst eine Warnung angezeigt und
danach fahrt der Frequenzumrichter bis zur Abschaltung unter Ausgabe eines Fehlers herunter.
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Fehlersuche und -behebung

o Uberpriifen Sie die Anschliisse am Kabel der seriellen Schnittstelle.
e Erhohen Sie die P 5.2.17 Watchdog-Verz6gerung.

o Uberpriifen Sie die Funktion der Kommunikationsgerite.

e  Prifen Sie auf korrekte EMV-Installation.

FEHLER 18, Startfehler

Ursache

Die Drehzahl kann den in P 5.6.7 Start Max. Drehzahl [Hz] eingestellten Wert wahrend des Anlaufens nicht innerhalb der Startzeitspanne
Uberschreiten, die in P. 5.6.8 Start Max. Zeit bis Abschaltung eingestellt ist. Der Fehler kann durch einen blockierten Motor verursacht
werden.

Fehlersuche und -behebung

e Priifen Sie, ob der Motor blockiert ist.

e  Priifen Sie, ob die maximale Drehzahl beim Start hoher eingestellt ist als die Arbeitsdrehzahl nach dem Hochfahren (Rampe auf).

e Priifen Sie, ob die max. Zeit beim Start bis zur Abschaltung kiirzer eingestellt ist als die normale Hochfahrzeit (Rampe auf).

FEHLER 25, Bremswiderstand Kurzschluss

Ursache

Der Frequenzumrichter Giberwacht den Bremswiderstand wéahrend der Inbetriebnahme. Ein Kurzschluss deaktiviert die Bremsfunktion
und verursacht einen Fehler. Der Frequenzumrichter hat abgeschaltet

Fehlersuche und -behebung

e Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und tberprifen Sie die Verbindung des Bremswiderstands.

WARNUNG/FEHLER 26, Bremswiderstand Leistungsgrenze

Ursache

Die auf den Bremswiderstand libertragene Leistung wird als Mittelwert flir die letzten 120 s berechnet. Die Berechnung erfolgt anhand
der Zwischenkreisspannung und des in P 3.3.2 Bremswiderstandswert eingestellten Bremswiderstandswerts. Die Warnung ist aktiv,
wenn die Bremsverlustleistung hoher als der in P 3.3.3 Bremswiderstand Leistungsgrenze eingestellte Wert ist. Der Frequenzumrichter
schaltet ab, wenn die Warnung fiir 1200 s bestehen bleibt.

Fehlersuche und -behebung

e Verringern Sie die Bremsleistung durch eine niedrigere Drehzahl oder eine langere Rampenzeit.
FEHLER 27, Brems-IGBT/Bremschopper kurzgeschlossen

Ursache

Der Frequenzumrichter liberwacht den Bremstransistor wéhrend der Inbetriebnahme. Bei einem Kurzschluss bricht er die Bremsfunktion
ab und gibt einen Fehler aus. Der Frequenzumrichter hat abgeschaltet

Fehlersuche und -behebung

e Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und entfernen Sie den Bremswiderstand.
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FEHLER 28, Bremswiderstandstest

Ursache

Der Bremswiderstand ist nicht angeschlossen oder funktioniert nicht.

Fehlersuche und -behebung

o Uberpriifen Sie, ob der Bremswiderstand angeschlossen oder ob er zu groB fiir den Frequenzumrichter ist.

FEHLER 30, Motorphase U fehlt

Ursache

Motorphase U zwischen dem Frequenzumrichter und dem Motor fehlt.

Fehlersuche und -behebung

e Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie Motorphase U.

FEHLER 31, Motorphase V fehlt

Ursache

Motorphase V zwischen dem Frequenzumrichter und dem Motor fehlt.

Fehlersuche und -behebung

e Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie Motorphase V.

FEHLER 32, Motorphase W fehlt

Ursache

Motorphase W zwischen dem Frequenzumrichter und dem Motor fehlt.

Fehlersuche und -behebung

e Schalten Sie den Frequenzumrichter aus und priifen Sie Motorphase W.

WARNUNG/FEHLER 36, Netzausfall

Ursache

Diese Warnung/dieser Fehler ist nur aktiv, wenn keine Versorgungsspannung am Frequenzumrichter anliegt und P
2.3.7 Leistungsverlustreglergrenze nicht auf die Option [0] Ohne Funktion eingestellt ist.

Fehlersuche und -behebung

e Priifen Sie die Sicherungen zum Frequenzumrichter und die Netzversorgung zum Gerat.

FEHLER 38, Interner Fehler

Ursache

Wenn ein interner Fehler auftritt, wird eine Artikelnummer angezeigt.

Fehlersuche und -behebung

e Die Ursachen und Losungen fiir verschiedene interne Fehler sind Tabelle 72 zu entnehmen. Wenden Sie sich an lhren Danfoss-
Lieferanten oder -Service, falls der Fehler weiterhin besteht.
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Tabelle 72: Liste der internen Fehler

Fehlercode

140-142

176

256

2304

2560

3840

4608

Sonstige

Ursache

Leistungsplatinen-EEPROM-Datenfehler.

Die Firmware im Frequenzumrichter ent-
spricht nicht dem Frequenzumrichter.

Flash ROM-Priifsummenfehler.
Firmware-Abweichung zwischen Steuer-

karte und Leistungskarte.

Kommunikationsfehler zwischen Steuer-
karte und Leistungskarte.

Serieller Flash-Versionsfehler.

Fehler der LeistungsgréRe des Frequenz-
umrichters.

Andere interne Fehler.

WARNUNG 40, Digitalausgangsklemme 15 ist Gberlastet

Fehlersuche und -behebung

e  Priifen Sie die Last an Klemme 15 oder beseitigen Sie den Kurzschluss.

e Kontrollieren Sie P 9.4.1.1 Digitaler I/O-Modus und P 9.4.2.1 T 15 Modus.

FEHLER 46, Spannungsfehl. IGBT-AnstKarte

Ursache

Lésung

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version.

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version.

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version.

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version.

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version. Uberpriifen Sie die Verbindung
zwischen Steuerkarte und Leistungskarte, falls der Fehler
weiterhin auftritt.

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version.

Aktualisieren Sie die Software im Frequenzumrichter auf
die aktuellste Version. Wenden Sie sich an einen Dan-
foss-Handler, falls der Fehler weiterhin auftritt.

Fihren Sie einen Aus-/Einschaltzyklus des Frequenzum-
richters durch. Wenden Sie sich an einen Danfoss-Hand-
ler, falls der Fehler weiterhin vorliegt.

Die Stromversorgung fir die IGBT-Ansteuerkarte der Leistungskarte liegt au3erhalb des Bereichs. Sie wird durch das Schaltnetzteil

(SMPS) an der Leistungskarte erzeugt.

Fehlersuche und -behebung

o Uberpriifen Sie, ob die Leistungskarte defekt ist.

WARNUNG/FEHLER 47, 24V-Versorgung niedrig

Ursache

Die 24-V-DC-Versorgung wird an der Steuerkarte gemessen. Dieser Fehler tritt auf, wenn die erkannte Spannung an Klemme 12 niedriger

als 18 Vist.

Fehlersuche und -behebung

o Uberpriifen Sie, ob die Steuerkarte defekt ist.
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FEHLER 50, AMA-Kalibrierungsfehler

Fehlersuche und -behebung
e Wenden Sie sich an den Danfoss-Héndler oder die Serviceabteilung.
FEHLER 51, AMA-Motordaten Uberprifen

Ursache

Die Einstellung von Motorspannung, Motorstrom und/oder Motorleistung ist vermutlich falsch.

Fehlersuche und -behebung
o Uberpriifen Sie die Einstellungen in P 4.2.2.1 Nennleistung bis P 4.2.2.5 Nenndrehzahl.
FEHLER 52, AMA-Motornennstrom Inom niedrig

Ursache

Der Motorstrom ist zu niedrig.

Fehlersuche und -behebung

o Uberpriifen Sie die Einstellungen in P 4.2.2.3 Nennstrom.
FEHLER 53, AMA Motor zu grof3

Ursache

Der Motor ist fiir die Durchfiihrung der AMA zu grof3.
FEHLER 54, AMA Motor zu klein

Ursache

Der Motor ist flir das Durchfiihren der AMA zu klein.

FEHLER 55, AMA-Datenbereich

Ursache

Die AMA lasst sich nicht ausfiihren, da die Parameterwerte des Motors auBerhalb des zuldssigen Bereichs liegen.

FEHLER 56, AMA Abbruch

Ursache

Die AMA wurde manuell unterbrochen.

FEHLER 57, AMA-Timeout

Fehlersuche und -behebung

e Versuchen Sie einen Neustart der AMA. Wiederholte Neustarts kdnnen zu einer Uberhitzung des Motors fiihren.

FEHLER 58, AMA interner Fehler

Fehlersuche und -behebung

e Wenden Sie sich an den Danfoss-Handler.
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WARNUNG/FEHLER 59, Stromgrenze

Ursache

Der Strom ist héher als der Wert in P 2.7.1 Ausgangsstromgrenze %.

Fehlersuche und -behebung
e Stellen Sie sicher, dass die Motordaten in P 4.2.2.1 Nennleistung bis P 4.2.2.5 Nenndrehzahl korrekt eingestellt sind.

e Erhohen Sie ggf. die Stromgrenze. Achten Sie darauf, dass das System sicher mit einer hoheren Grenze arbeiten kann.

FEHLER 60, Externe Verriegelung

Ursache

Ein Digitaleingangssignal gibt eine Fehlerbedingung auBerhalb des Frequenzumrichters an. Eine externe Verriegelung hat eine
Abschaltung des Frequenzumrichters signalisiert.

Fehlersuche und -behebung

e Beseitigen Sie den externen Fehlerzustand.

e Legen Sie zur Fortsetzung des Normalbetriebs eine Spannung von 24 V DC an die Klemme an, die flir externe Verriegelung
programmiert ist.

e Flhren Sie einen Reset des Frequenzumrichters durch.

FEHLER 63, Mechanische Bremse schwach

Ursache

Der Motorstrom hat ,Bremse 6ffnen bei Motorstrom” innerhalb des Zeitfensters fir die Anlaufverzogerungszeit nicht Gberschritten.

WARNUNG/FEHLER 69, Umrichter Ubertemperatur

Ursache

Die Abschalttemperatur der Leistungskarte hat die Obergrenze Uberschritten.

Fehlersuche und -behebung
o Stellen Sie sicher, dass Umgebungs- und Betriebstemperatur innerhalb der Grenzwerte liegen.
e Prufen Sie die Lufterfunktion.

e  Priifen Sie die Leistungskarte.

FEHLER 80, Frequenzumrichter auf Werkseinstellung initialisiert

Ursache

Ein manueller Reset hat alle Parametereinstellungen mit Werkseinstellungen initialisiert.

Fehlersuche und -behebung

e Setzen Sie das Gerat zurilick, um diesen Fehler zu |6schen.

WARNUNG 87, Auto DC-Bremsung

Ursache

Tritt im IT-Netz auf, wenn der Frequenzumrichter einen Freilauf durchfiihrt und die Gleichspannung fiir 400-V-Einheiten hoher als 830 V
und fiir 200-V-Einheiten hoher als 425 V ist. Der Motor verbraucht im Zwischenkreis Energie. Sie kdnnen diese Funktion in P 2.3.13 Auto
DC-Bremsung aktivieren/deaktivieren.
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WARNUNG/FEHLER 95, Lastverlust erkannt

Ursache

Das Drehmoment liegt unter dem Drehmomentwert fiir keine Last, was auf die Erkennung eines Lastverlusts hinweist. P 5.2.9 Funktion
Lastverlust ist auf Fehler eingestellt.

Fehlersuche und -behebung

e Fihren Sie eine Fehlersuche am System durch.

e  Fihren Sie nach Behebung des Fehlers einen Reset durch.

FEHLER 99, Blockierter Rotor

Ursache

Der Rotor blockiert. Er wird nur fiir die PM-Motorsteuerung aktiviert.

Fehlersuche und -behebung
e  Prifen Sie, ob die Motorwelle blockiert werden kann.
e  Prifen Sie, ob der Startstrom die in P 2.1.5 Ausgangsstromgrenze festgelegte Stromgrenze auslost.

e  Priifen Sie, ob der Wert in P 4.6.15 Sync. Erkennungszeit ,,Blockierter Rotor” [s] erhoht wird.

FEHLER 126, Motor dreht

Ursache

Wahrend der AMA-Inbetriebnahme dreht der Motor. Nur fiir PM-Motor giiltig.

Fehlersuche und -behebung

e Prifen Sie, ob der Motor dreht, bevor Sie die AMA starten.

WARNUNG 127, Gegen-EMK zu hoch

Ursache

Diese Warnung bezieht sich nur auf PM-Motoren. Wenn die Gegen-EMK héher als 90 % X Ujnymax (Uberspannungsschwellwert) ist und
nicht innerhalb von 5 s auf ein normales Niveau abfallt, wird diese Warnung protokolliert. Die Warnung bleibt bestehen, bis die Gegen-
EMK auf ein normales Niveau zurtickgeht.
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9 Anhang

9.1 Parameterlisten

Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex  Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
1 Netz
1.2 Netzeinstellungen
1.2.1 Landereinstellungen 3 enum
1.2.2 Netztyp 6 enum
13 Netzschutz
1.3.1 Aktion bei Netzphasenfehler 1412 enum
2 Leistungsumwandlung und

DC-Zwischenkreis

2.1 Status
2.1 DC-Zwischenkreisspannung 1630 uint32
2.1.2 Wechselrichteriiberlast 1635 uint8
213 Nennstrom des Geréts 1636 uint16
215 Ausgangsstromgrenze 1637 uint16
2.1.9 Kihlkorpertemp. 1634 int8
2.1.10 Echtzeit-Taktfrequenz 1866 int8
23 Schutz
2.3.1 Uberspannungsregler aktivieren 217 enum
232 Uberspannungsregler Kp 219 uint16
23.6 Verlustleistungsaktion 1410 enum
237 Verlustleistungsreglergrenze 1411 uint16
2.3.8 Kin. Abschaltung Wiederherstel- 1415 uint32
lungsstufe
239 Fast Mains Phase Loss Level (Schnel- 1417 uint16
ler Netzphasenfehler Niveau)
2.3.10 Fast Mains Phase Loss Min Power 1418 uint16
(Schneller Netzphasenfehler Min.
Leistung)
2.3.13 Auto DC-Bremsung 7 enum
2.3.14 Max. Ausgangsfrequenz 419 uint16
2.3.15 WR-Fehler Aktion 1427 enum
2.3.16 Funktion bei Wechselrichteriiberlast = 1461 enum
23.17 Einstellbare Temperaturwarnung 442 uint8
24 Modulation
24.2 Min. Taktfrequenz 1463 enum
243 Taktfrequenz 1401 enum
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Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex | Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
245 Ubermodulation 1403 enum
25 DC-Zwischenkreisregler
2.5.1 Dampfungsverstarkungsfaktor 1408 uint8
25.2 Zwischenkreis-Spannungskompen- 1451 enum
sation
2.7 Ausgangsstromgrenze
2.7.1 Ausgangsstromgrenze % 418 uint16
272 Stromgrenze Kp 1430 uint16
2.7.3 Stromgrenze Ti 1431 uint16
274 Stromgrenzenregler, Filterzeit 1432 uint16
2.7.5 Stromgrenze Verzégerungszeit 1424 uint8
3 Filter und Bremschopper
3.1 Status
3.1.1 Bremsenergie 1633 uint32
32 Bremschopper
3.21 Bremschopper aktivieren 215 enum
3.2.2 Bremschopper Spannungsreduzie- 214 uint16
rung
33 Bremswiderstand
332 Bremswiderstandwert 211 uint16
333 Bremswiderstand Leistungsgrenze 212 uint32
4 Motor
4.1 Status
4.1.1 Motornennstrom 1614 uint16
4.1.2 Motorspannung 1612 uint32
413 Elektrische Motorleistung 1610 uint32
4.1.4 Motorleistung hp 1611 uint32
4.1.5 Thermische Belastung Motor 1618 uint8
4.1.6 Frequenz 1613 uint32
41.7 Frequenz % 1615 uint16
4.1.8 Motorwellendrehzahl 1617 int32
4.1.10 Motordrehmoment 1616 int32
4.1.11 Motordrehmoment % 1622 int16
4.2 Motordaten
4.2.1 Grundeinstellung
4211 Motorart 110 enum
4212 Anzahl der Pole 139 uint8

Danfoss A/S © 2025.12 AB413939445838de-000401 > 130R1254 > 271



Darifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Anhang

Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex | Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
4213 AMA-Modus 129 enum
4214 Motorkabellange 142 uint8
4215 Motorkabelldnge Ful3 143 uint16
422 Typenschilddaten
4221 Nennleistung 120 uint16
4222 Nennspannung 122 uint16
4223 Nennstrom 124 uint32
4224 Nennfrequenz 123 uint16
4225 Nenndrehzahl 125 uint16
423 Asyn. Asynchronmotor
4.2.3.1 Statorwiderstand (Rs) 130 uint32
4232 Rotorwiderstand Rr 131 uint32
4234 Statorstreureaktanz Xls 133 uint32
423.6 Magnetisierungsreaktanz Xm 135 uint32
4237 Dauer- Nenndrehmoment 126 uint32
424 Permanentmagnetmotor
4241 Gegen-EMK bei 1000 U/min 140 uint16
4243 D-Achsen-Induktivitat Ld 137 int32
4244 D-Achsen-Induktivitat LdSat 144 int32
4.2.4.6 Ld-Strompunkt 148 int16
4.24.7 Q-Achsen-Induktivitat Lq 138 int32
4248 Q-Achsen-Induktivitat LgSat 145 int32
42410 Lg-Strompunkt 149 uint16
4.4 Motorsteuerung
4.4.1 Grundeinstellungen
44.1.2 Minimale AEO-Magnetisierung 1441 uint8
4413 Drehmomentkennlinie 103 enum
4414 Rechtslauf 106 enum
44.1.5 Bandbreite der Motorsteuerung 108 enum
4.4.2 AC-Bremse
4.4.2.1 AC-Bremse aktivieren 210 enum
4422 AC-Bremse, max. Strom 216 uint16
4423 AC-Bremse Spannungsregler Kp 188 uint16
443 U/F-Kurve
4431 Spannungspunkt 155 uint16
4432 Frequenzpunkt 156 uint16
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Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex | Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
444 Abhéngige Einstellung
4441 Schlupfkomp.-Verstarkung 162 int16
4442 Schlupfkomp.-Zeitkonstante 163 uint16
4443 Hochdrehzahl-Lastausgleich 161 int16
4444 Niederdrehzahl-Lastausgleich 160 int16
4445 Res. Dampfungsverstarkung 164 uint16
4446 Res. Ddmpfungs-Hochpasszeitkon- 165 uint16
stante
4447 Dampfungsfaktor 114 int16
4448 Filter hohe Drehzahl 116 uint16
4449 Filter niedrige Drehzahl 115 uint16
44410 Spannungskonstante 117 uint16
44411 Magnetisierung bei VT und Nulldreh- 150 uint16
zahl
44412 Min. Drehzahl norm. Magnetis [Hz] 152 uint16
44413 Quadr.Mom. Anpassung 1440 uint8
44414 Min. Strom bei niedr. Drz. 166 uint32
445 Totzeit-Kompensation
4451 Totzeit-Kompensationsniveau 1407 uint8
445.2 Totzeit Vorspannungs-Strompegel 1409 uint8
4453 Totzeit-Kompensation, Nullstrom-Pe- 1464 enum
gel
4454 Drehzahl-Reduzierung, Totzeit-Kom- = 1465 uint16
pensat
4.6 Schutz
4.6.1 Warnung Frequenz hoch 441 uint16
4.6.2 Warnung Frequenz niedrig 440 uint16
46.3 Warnung Strom hoch 451 uint32
4.6.4 Warnung Strom niedrig 450 uint32
4.6.7 Thermischer Motorschutz 190 enum
4.6.8 Thermistoranschluss 193 enum
4.6.9 Externer Motorlufter 191 enum
4.6.12 Motorphasen Uberwachung 458 enum
4.6.13 Fehlerebenen 1490 enum
4.6.14 Sync. Schutzvorrichtung ,Blockierter = 3022 enum
Rotor”
4.6.15 Sync. Erkennungszeit blockierter Ro- 3023 uint8
tor [s]
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Gruppenin- Name der Gruppe
dex

5 Applikation

5.1 Status

5.2 Schutz

54 Betriebsmodus

Parameterindex

5.1.9

5.1.10
5.1.11
5.1.12
5.1.16
5.1.17
5.1.18
5.1.19
5.1.20
5.1.21
5.1.26

5.1.27

5.2.1
522
523
524
529

5.2.10

5.2.11
5.2.16

5.2.17

54.1
542

543

Parametername

Fehlerwort 1

Fehlerwort 2

Fehlerwort 3

Warnwort 1

Warnwort 2

Warnwort 3

Aktives Steuerwort
Frequenzumrichter-Zustandswort
Erw. Zustandswort

Erw. Zustandswort 2

Nummer des aktiven Fehlers
Nummer der aktiven Warnung
Sollwert [Einheit]

Sollwert [%)]

Externer Sollwert

Hauptistwert [%]
Drehzahlabweichung [UPM]
Drehzahlsollw. nach Rampe [UPM]
FU-Schnittstelle Steuerwort 1

Sollwert 1 FU-Schnittstelle

Warnung Sollwert hoch
Warnung Sollwert niedr.
Warnung Istwert hoch
Warnung Istwert niedr.

Funktion Lastverlust

Lastverlusterkennung Drehmoment-

niveau
Lastverlusterkennung Verzégerung
Watchdog-Reaktion

Watchdog-Verzégerung

Anwendungsauswahl
Betriebsmodus

Motorsteuerprinzip

Parameternum- | Typ

mer

1690
1691
1697
1692
1693
1698
1600
1603
1694
1695
1855
1856
1601
1602
1650
1605
1644
1648
1685
1686

455
454
457
456
2260

2261

2262
804
803

16
100
101

uint32
uint32
uint32
uint32
uint32
uint32
uint16
uint16
uint32
uint32
uint16
uint16
int32
int16
int16
int16
int32
int32
uint16

int16

int32
int32
int32
int32
enum

uint8

uint16
enum

uint16

enum
enum

enum
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Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex | Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
544 Hand/Ort-Betrieb Konfiguration 105 enum
55 Steuerung
5.5.1 Grundeinstellung
5.5.1.1 Steuerplatzauswabhl 801 enum
55.1.2 Aktives Steuerwort 802 enum
55.1.6 Zustandswort Konfiguration 813 enum
55.1.7 Konfigurierbares Steuerwort CTW 814 enum
5.5.1.10 Netz-Ein Modus 4 enum
55.1.15 [FERN/ORTI]-Umschalter 46 enum
5.5.1.16 [Stop/Reset]-Taste 44 enum
5.5.2 Betr. Bus/Klemme
5.5.2.1 Motorfreilauf 850 enum
55.2.2 Schnellstopp 851 enum
55.23 DC Bremse 852 enum
5524 Start 853 enum
5525 Reversierung 854 enum
55.2.6 Satzanwahl 855 enum
5527 Festsollwertanwahl 856 enum
553 Sollwert
5.5.3.1 Sollwertbereich 300 enum
553.2 Soll-/Istwerteinheit 301 enum
5533 Max. Sollwert 303 int32
5534 Min. Sollwert 302 int32
5535 Sollwertfunktion 304 enum
55.3.6 Sollwertvorgabe 313 enum
5537 Variabler Sollwert 1 315 enum
5538 Variabler Sollwert 2 316 enum
55.3.9 Variabler Sollwert 3 317 enum
5.5.3.10 Festsollwert 310 int16
5.5.3.11 Relativer Festsollwert 314 int16
5.5.3.12 Relative Skalierungsreferenzquelle 318 enum
55.3.13 Einfrieren erhdhen/verringern Step 312 int16
Delta
5.53.14 In Referenzfenster 305 int32
5.5.3.20 Potenziometer aktivieren 45 enum
554 Rampe
5.5.4.1 Auswahl Rampentyp 1 340 enum
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Gruppenin- | Name der Gruppe

dex

5.6 Starteinstellungen
57 Stoppeinstellungen
5.8 Drehzahlregelung

Parameterindex

5542
5543
5548
5549

5.5.4.10

5.6.1
56.2
5.6.3
5.6.4
5.6.5
5.6.6
5.6.7
5.6.8
5.6.9
56.11
5.6.12
56.13
5.6.14
5.6.15

5.6.16

5.7.1
572
573
574
5.7.5
576

577

5.8.1
5.8.2
583
584
5.8.5

5.8.6

Parametername

Rampe 1 Beschl.-Zeit
Rampe 1 Verzog.-Zeit
Auswahl Rampentyp 2
Rampe 2 Beschl.-Zeit

Rampe 2 Verzog.-Zeit

Start Nulldrehzahl-Timer
Startfunktion
Motorfangschaltung aktivieren
Startdrehzahl [Hz]

Startstrom

Erhohtes Startmoment

Max. Startdrehzahl [Hz]

Start max. Zeit bis Abschaltung
Startrampenzeit Auf

Sync. Motorstartmodus

Sync. Motorerkennungsstrom %
Sync. Motorparkzeit

Sync. Motorparkstrom %

Sync. Zeit hohes Startmoment [s]

Sync. Strom hohes Startmoment [%)]

Stoppfunktion

Ein.-Frequenz flir Stoppfunktion [Hz]
DC-Bremszeit

DC-Bremsstrom %
DC-Bremsfrequenz

DC-Haltestrom %

Rampenzeit Schnellstopp

Drehrichtung

Obergrenze der Motordrehzahl [Hz]
Untergrenze der Motordrehzahl [Hz]
Drehrichtungsgrenzen Betriebsart
Positive Drehzahlgrenze [Hz]

Negative Drehzahlgrenze [Hz]

Parameternum- | Typ

mer
341
342
350
351
352

171
172
173
175
176
422
178
179
382
170
146
207
206
3020
3021

180
182
202
201
204
200

381

410
414
412
490
492
494

uint32
uint32
enum

uint32

uint32

uint8
enum
enum
uint16
uint32
enum
uint16
uint8
uint32
enum
uint16
uint16
uint16
uint16

uint32

enum
uint16
uint16
uint16
uint16
uint16

uint32

enum
uint16
uint16
enum

uint16

uint16
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Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex | Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
5.8.8 Drehmomentgrenzmodus Drehzahl- = 420 enum
regler
5.8.11 Band, Obergrenze 463 uint16
5.8.12 Band, Untergrenze 461 uint16
59 Tipp- oder Rangierbetrieb
5.9.1 Rampenzeit JOG 380 uint32
59.2 Sollwert 1 JOG 31 uint16
5,10 Drehmomentregelung
5.10.1 Motordrehmomentgrenze 416 uint16
5.10.2 Drehmomentgrenze generatorisch 417 uint16
5.10.3 Drehzahlgrenzenmodus 421 enum
5.104 PID-Proportionalverst. Drehmoment- 712 uint16
regl.
5.10.5 PID-Integrationszeit Drehmomentre- 713 uint16
gelung
5.10.6 Abschaltverzégerung bei Drehmo- 1425 uint8
mentgrenze
5.11 Mechanische Bremssteuerung
5.11.1 BremsenschlieBdrehzahl 222 uint16
511.2 Bremsenschlief3zeit 223 uint8
5113 Bremse &ffnen bei Motorstrom 220 uint32
5114 Mech. Bremse m. Richt. Anderung 239 enum
(Rampe-ab mit Richtungsanderung)
5.12 Prozessregelung
5.12.1 Status
5.12.1.1 PID-Prozess Abweichung 1890 int16
5.12.1.2 PID-Prozessausgang 1891 int16
5.12.1.3 PID-Prozess begrenz. Ausgang 1892 int16
51214 PID-Prozess verstarkungsskal. Aus- 1893 int16
gang
5.12.1.5 Istwert 1652 int32
5124 Istwert
5.12.4.1 Istwert 1 Ressource 720 enum
5.124.2 Istwert 2 Ressource 722 enum
5.1243 Istwert T Umwandlung 760 enum
5.1244 Istwertumwandl. 2 762 enum
5.12.5 PID-Regler
5.125.1 PID-Proportionalverstarkung 733 uint16
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Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
5.12.5.2 PID Integrationszeit 734 uint32
5.125.4 Anti-Windup aktiviert 731 enum
5.12.5.5 PID-Differentiationszeit 735 uint16
5.125.6 PID-Prozess D-Verstarkung/ Grenze 736 uint16
5.12.5.7 Auswahl Normal-/Invers-Regelung 730 enum
5.125.8 PID-Startdrehzahl 732 uint16
5.125.9 Bandbreite Ist=Sollwert 739 uint8
5.12.6 PID-Prozess Vorsteuerung
5.12.6.1 PID Vorwartsschubfaktor 738 uint16
5.12.7 Energiesparmodus
5.12.7.1 Energiesparmodus im Regelverfah- 2202 enum

ren mit Riickfihrung

5.12.7.2 Min. Laufzeit 2240 uint16
5.12.7.3 Min. Energiesparzeit 2241 uint16
5.12.7.4 Energiespar-Startfreq. [Hz] 2243 uint16
5.12.7.5 Differenz Wiederanlaufsollwert/-ist- = 2244 uint8
wert
5.12.7.6 Sollwert-Boost 2245 int8
5.12.7.7 Max. Boost-Zeit 2246 uint16
5.12.7.8 Energiesparfrequenz [Hz] 2247 uint16
5.12.7.9 Energiesparverzégerung 2248 uint16
5.12.7.10 Wiederanlaufverzégerung 2249 uint16
5.13 Digitales Potenziometer
5.131 Digitalpotenziometerstatus
5.13.1.1 Digitalpotenziometersollwert 1653 int16
5.13.2 Digitalpotenziometersteue-
rung
5.13.2.1 Digitalpoti Einzelschritt 390 uint16
5.13.2.2 Digitalpoti speichern bei Netz-Aus 392 enum
5.13.23 Digitalpoti Max. Grenze 393 int16
5.13.24 Digitalpoti Min. Grenze 394 int16
5.13.25 Rampenverzégerung 395 uint32
5.27 Feldbus-Prozessdaten
5.27.1 Auswahl PCD schreiben 842 enum
5272 Auswahl PCD lesen 843 enum
5273 PCD benutzerdefiniert 844 uint16
6 Wartung und Service
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6,1 Status
6.1.1 Letzte Fehlernummer 1530 uint8
6.1.2 Betriebsstunden 1500 uint32
6.1.3 Laufstunden 1501 uint32
6.14 kWh-Z&hler 1502 uint32
6.1.5 Netz-Einschaltungen 1503 uint32
6.1.6 Anzahl Ubertemperaturen 1504 uint16
6.1.7 Uberspannungen 1505 uint16
6.1.8 Reset kWh-Zahler 1506 enum
6.1.9 Reset Motorlaufstundenzahler 1507 enum
6.1.10 Ursache des internen Fehlers 1531 int16
6.1.11 Fehlerspeicher: Zeit 1532 uint32
6.2 Software-Informationen
6.2.1 Anwendungsversion 1543 Sicht-
barer
String
6.2.2 Steuerkarte SW-Version 1549 Sicht-
barer
String
6.2.3 Leistungsteil SW-Version 1550 Sicht-
barer
String
6.2.7 ECP-SW-Version 1548 Sicht-
barer
String
6.5 Kuhlltfter
6.5.1 Luftersteuerungsmodus 1452 enum
6.6 Parameterverarbeitung
6.6.1 Aktiver Parametersatz 10 enum
6.6.2 Programm-Satz 11 enum
6.6.3 Parametersatze verkniipfen 12 enum
6.6.4 Parametersatz-Kopie 51 enum
6.6.6 Quittierfunktion 1420 enum
6.6.7 Automatische Wiederanlaufzeit 1421 uint16
6.6.8 Betriebsmodus 1422 enum
6.6.9 Servicecode 1429 uint32
6.6.12 ECP-Kopie 50 enum
6.6.20 Passwort 60 uint16
6.6.21 Produktionseinstellungen 1428 enum
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dex

6.7 Typendaten

8 Kundenspezifische Anpassung
8.1 Benutzerdefinierte Anzeige
8.4 Smart Logic Controller

8.4.1 Status

8.4.2 SLC-Einstellungen

Parameterindex

6.6.22

6.6.23

6.6.26

6.7.1

6.7.2

6.7.3

6.7.4

6.7.6

6.7.7

6.7.9

8.4.1.1
8.4.1.2

84.1.3

8.4.2.1

8.4.2.2

Parametername

Definierte Parameter

Typendaten

Sprache

Frequenzumrichtertyp

Leistungsteil

Spannung

Bestellter Typencode

Typ Bestellnummer

Typ Seriennummer

Leistungskarte Seriennummer

Benutzerdefinierte Anzeige
Einheit
Freie Anzeige Min.-Wert

Freie Anzeige Max.-Wert

Reglerzustand
Zahler A

Zahler B

Regler aktivieren

Regler starten

Parameternum- | Typ

mer
1592
1598

1540

1541

1542

1544

1546

1551

1553

1609
30
31

32

1638
1672
1673

1300

1301

uint16

Sicht-
barer
String

enum

Sicht-
barer
String

Sicht-
barer
String

Sicht-
barer
String

Sicht-
barer
String

Sicht-
barer
String

Sicht-
barer
String

Sicht-
barer
String

int32
enum
int32

int32

uint8
int16

int16

enum

enum

280 < AB413939445838de-000401 < 130R1254

Danfoss A/S © 2025.12



Dacifi

iC2-Micro-Frequenzumrichter > Anwendungshandbuch > Anhang

Gruppenin- Name der Gruppe Parameterindex | Parametername Parameternum- | Typ
dex mer
84.23 Regler stoppen 1302 enum
8424 Regler zuriicksetzen 1303 enum
843 Vergleicher
8.4.3.1 Vergleicher-Operand 1310 enum
8.4.3.2 Vergleicher-Operator 1311 enum
8433 Vergleicher-Wert 1312 int32
8.4.4 Timer
8.4.4.1 Timer 1320 uint32
8.4.5 Logikregeln
8.4.5.1 Logikregel Boolesch 1 1340 enum
8.4.5.2 Logikregel Operator 1 1341 enum
8.4.5.3 Logikregel Boolesch 2 1342 enum
8.4.54 Logikregel Operator 2 1343 enum
8.4.55 Logikregel Boolesch 3 1344 enum
8.4.6 SL-Programm
8.4.6.1 Ereignis 1351 enum
8.4.6.2 Aktion 1352 enum
9 1/0
9.3 1/O-Status
9.3.1 Status Digitaleingang 1660 uint16
9.3.2 Status Digitalausgang 1666 uint16
9.33 T31 Analogausgang [mA] 1665 uint16
934 T33 Einstellung 1661 enum
9.35 T33 Analogeingang 1662 uint16
9.3.6 T34 Einstellung 1663 enum
9.3.7 T34 Analogeingang 1664 uint16
9.3.8 T18 Pulseingang [Hz] 1668 int32
9.3.9 T15 Pulsausgang [Hz] 1669 int32
9.3.10 Relaisausgang 1671 uint16
9.4 Digitale Ein- und Ausgdnge
9.4.1 Einstellung Digitaleingang
9.4.1.1 Grundeinstellungen 500 enum
9.4.1.2 T13 Digitaleingang 510 enum
9.4.1.3 T14 Digitaleingang 511 enum
94.1.4 T15 Digitaleingang 512 enum
9.4.1.5 T17 Digitaleingang 513 enum
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dex

94.2

943

944

9.4.5

9.4.6

9,5

9.5.1

9.5.2

Name der Gruppe

T15 als Digitalausgang

Relais

T18 als Pulseingang

T15 als Pulsausgang

Bussteuerung

Analoge Ein- und Ausgdnge

Ausgangsklemme 31

Eingangsklemme 33

Parameterindex

9.4.1.6

9.4.2.1
9.4.2.2
9.4.23

9424

9.4.3.1
9.4.3.2

9.4.3.3

9.4.4.1
9.44.2
9.4.4.3
9.4.4.4
9.4.4.5
9.4.4.6
9.4.4.7

9.4.4.8

9.4.5.1

9.4.5.2

9.4.6.1
9.4.6.2

9.4.6.3

9.5.1.1
9.5.1.2
9.5.1.3
9.5.14

9.5.15

9.5.2.1

9.5.2.2

Parametername

T18 Digitaleingang

T15 Modus
T15 Digitalausgang
T15 Digitalausg. Ein-Verzog.

T15 Digitalausg. Aus-Verzog.

Relaisfunktion
Relais Ein-Verz.

Relais, Aus-Verz.

T18 Hohe Frequenz

T18 Niedrige Frequenz
T18 Max.-Soll-/Istwert

T18 Min. Soll-/Istwert

T18 Pulsfilterzeitkonstante
T18 PWM-Polaritat

T18 Hohe Leistung

T18 Niedrige Leistung

T15 Pulsausgangsvariable

T15 Pulsausgang max. Frequenz

Dig./Relais Ausg. Bussteuerung
T15 Pulsausg. Wert bei Bussteuerung

T15 Pulsausg. Timeout Voreinstel-
lung

T31 Modus

T31 Analogausgang

T31 Ausgang max. Skalierung
T31 Ausgang min. Skalierung

T31 Wert bei Bussteuerung

T33 Modus

T33 Max. Spannung

Parameternum- | Typ
mer

515 enum
501 enum
530 enum
534 uint16
535 uint16
540 enum
541 uint16
542 uint16
556 uint32
555 uint32
558 int32
557 int32
559 uint16
505 enum
507 uint16
506 uint16
560 enum
562 uint32
590 uint32
593 uint16
594 uint16
690 enum
691 enum
694 uint16
693 uint16
696 uint16
619 enum
611 uint16
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9.5.2.3 T33 Min. Spannung 610 uint16
9.5.24 T33 Hochstrom 613 uint16
9.5.2.5 T33 Niederstrom 612 uint16
9.5.2.6 T33 Max. Soll-/Istwert 615 int32
9.5.2.7 T33 Min. Soll-/Istwert 614 int32
9.5.2.8 T33 Filterzeitkonstante 616 uint16
9.5.2.9 T33 Totzonenskalierung Spannung 617 uint16
9.5.2.10 T33 Totzonenskalierung Strom 618 uint16
9.5.2.15 T33 Signalausfall 603 enum
953 Eingangsklemme 34
9.5.3.1 T34 Modus 629 enum
9.53.2 T34 Hochspannung 621 uint16
9.533 T34 Min. Spannung 620 uint16
9534 T34 Max. Strom 623 uint16
9.535 T34 Min. Strom 622 uint16
9.5.3.6 T34 Max. Soll-/Istwert 625 int32
9.53.7 T34 Min. Soll-/Istwert 624 int32
9.5.3.8 T34 Filterzeitkonstante 626 uint16
9.5.3.9 T34 Totzonenskalierung Spannung 627 uint16
9.53.10 T34 Totzonenskalierung Strom 628 uint16
9.5.3.15 T34 Signalausfall 604 enum
9.5.4 Potenziometer Sollwert
9.5.4.1 Potenziometer Hoher Sollw. 682 int32
9.54.2 Potenziometer Niedriger Sollw. 681 int32
9.5.6 Signalfehler
9.5.6.1 Reaktion bei Signalverlust 600 uint8
9.5.6.2 Signalausfall Zeit Funktion 601 enum
10 Vernetzungsfahigkeit
10,1 Ser. FU-Schnittst.
10.1.1 Protokoll 830 enum
10.1.2 Adresse 831 uint8
10.1.3 Baudrate 832 enum
10.1.4 Paritat/Stoppbits 833 enum
10.1.5 FC-Antwortzeit Max.-Delay 836 uint16
10.1.6 FC-Antwortzeit Min.-Verzégerung 835 uint16

10,2 FU-Ser.-Diagnose
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10.2.1 Zahler Busmeldungen 880 uint32
10.2.2 Zahler Busfehler 881 uint32
10.2.3 Zahler Slavemeldungen 882 uint32
10.2.4 Zahler Slavefehler 883 uint32
10.2.5 Gesendete Slavemeldungen 884 uint32
10.2.6 Slave-Timeout-Fehler 885 uint32
10.2.7 FU-Anschlussdiagnose 888 enum
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